


(1) sistema holatini kuzatish quyidagi tenglamaga muvofiq amalga oshiriladi deb faraz qilamiz:
Zy 1 = HiyXo V1500 (2)

buyerda: z ; ,-boshlang’ich dinamik sistema holatini tavsiflaydigan - o*lchamli kuzatish vektori;

Vi —E lvl) Z.J: 0, E ["1,in k] =R, ,,,0, xarakteristikali oq gauss shovqini tipidagi to‘siglami o‘lchash-
ning p;- o‘lchamli vektori; /| — o‘lchashlar matritsasi.
Kirishiga w, oq shovqin keladigan ¢ tartibli shakllantiruvchi filtrning chiqgish signali ko‘rinishidagi
¢, kirish ta’sirini taqdim etamiz:
Sin =51 3)
S =D +Dyw,, & =&, 4)

buyerda: £, — qo‘shimcha chizigli dinamik sistemaning g- o‘lchamli holat vektori; w, — F [wl. ] =0

L E [wl.w,ir ] = 0,0, xarakteristikali oq shovqin tipidagi shovqinning - o‘lchamli holat vektori; D, D,, D,

— mos o‘lchamli matritsalar.
(4) sistema holatini kuzatish quyidagi usul bilan amalga oshiriladi deb faraz gilamiz:
Zyin =H G Va0

buyerda: z,,, , —qo‘shimcha dinamik sistema holatini tavsiflaydigan m. - o°lchamli kuzatish vektori;

Vo —E ["2,,-] =0, E vz’iva’ k] =R, .0, xarakteristikali oq gauss shovqini tipidagi to‘siqlami o*Ichash-
ning p>- o‘lchamli vektori; /, — o‘lchashlar matritsasi.
Metod. O,, R ,,,, R, ,,, kovariatsion matritsalar noma’lum, lekin vaqt funksiyalari bo‘ladi deb faraz

gilamiz. Kengaytirilgan dinamik sistemaning kuzatish va dinamik tenglamasini yuqorida shakllantirilgan
shartlarda quyidagi ko‘rinishda yozish mumkin:
X, =Ax, +D'w, o)

*® % % %
Zi+1 = H xi+1 + Vi+1 > (6)

. |4 I'D, . | H i 0 # 0 # Xin # Viin " 21
bu yerda 4 = _"-l:-"-_"- > H = _-_"-!-"“" > D =|-- s X =2 Vi = - > Zig = - 5
0, D, 0 H, D, $in Va,int 2y

W, =w, .
(5), (6) tenglamalar asosida kengaytirilgan holat vektorini baholash uchun Kalmanning an’anaviy
filtridan foydalanish mumkin:

Xp =A%, (7)

= A'FA" +D'O.D" (®)
x:nm = x:rl\i + K;y;:la ©
y:rl\i = Z;k+1 - H*x:rl\i > (10)
Ky =PLHT[CLT (11)
C:ll = H*Pziuz'H*T TR, (12)
}):rl\ﬁl = _K:rlH*)})iil\i : (13)

Har bir qadamda ¢,,; giymat bilan hisoblangan (3) ifoda ¢,,, noma’lum kirish ta’sirining qiymatini
beradi. (7)-(13) ko‘rinishlardagi Kalman filtridan kelib chigib X ;1 Kalman filtrlashi algoritmining kuchay-
tirish koeffitsiyenti O, va R,

i i+1

Adabiyotlar tahlili. (7)-(13) ifodalarni tahlil qilib, ularni hisoblash jarayonida (), va R ., baholar-

i+1

matritsasiga bog‘ligligini ko‘rish qiyin emas.

dan foydalanilganligi uchun, (8), (10)-(13) munosabatlarini ¢kstrapolyatsiya va filtrlash algoritmlaridan



istisno gilish magsadga muvofiq, degan xulosaga kelish mumkin. [1-7] da bundagi K ;1 kuchaytirish koef-

fitsiyentini hisoblashda quyidagi ikki bosqichli hisoblash tartibi asosida Z!"' o‘lchamini tanlab ishlab
chiqish mumkinligi ko‘rsatildi:

SL'=M ,, (14)
va
K @ =L, (15)
bu yerda
_H __yzi%\zJ_/jfT_”z
H'A J/ y
| A *T _ i+3)i 1+1\1 ® * *T
S= L A L =P, H CSILTTCL 1 D =[yiyYiul
H*A*Fl yHl\zyHl\z

Bunday modifikatsiyalashtirish K

bog‘lig bo‘lib, K

Shunday qilib, keltirilgan algoritm yaxshi ishlanmagan hisoblanadi, ya'ni aprior ma’lumotlaming o°zgari-
shiga kam sezuvchandir. Aprior axborot noaniq berilganda, ushbu holat jiddiy ahamiyatga ega.

(14) tenglamani yechishga o‘tamiz. Yozuvlarni gisqartirish va kelgusida qulay ifodalash uchun (14)
tenglamani quyidagi ko‘rinishda yozamiz:

filtrning kuchaytirish koeffitsienti real o‘lchash axborotiga

i+1

..; matritsaning aprior ma’lumotlarga qat’iy bog‘ligligini bartaraf qilishga olib keladi.

*

Sl =My (16)
bu yerda: S — H; gilbert fazosidan H, gilbert fazosiga harakatlanuvchi chizigli operator; lz ;- L
matritsaning i—ustuni j=12,..,; m,, , — M, matritsaning /- ustuni.
n, ;s S o°miga ularning yaqinligi mii, ; va S, ma’lum, shuning uchun
Fy _
Hmyij‘myuu —S||§h

deb hisoblaymiz. Shunday qilib, taxminiy ma’lumotlar S, y ;7> 11 larni tanlash bilan tavsiflana-

di,bu yerda 17 = {5 h} — xatolik vektori. Taxminiy ma’lumotlar bo‘yicha 7 — 0 dagi /; o —)Z kabi

L 77 € D elementni qurish talab gilinadi.

Natija. Muntazamlashtirilgan algoritmni qurishning quyidagi ko‘rinishdagi umumiy sxemasi A.N.
Tixonov tomonidan taklif qilingan [1, 2, 7-10]:

G“ [zl = HShZ

yl j l*i ,
bu yerda: @ >0 — muntazamlashtirish parametri.
Agar masala D =L cheklashlarsiz vechilsa, u holda G ll: jJ funksionalning lz’;’a ekstremali
quyidagi
Sy Sl +ad =8, m),
tenglamaning yechimi kabi topiladi.
R, =(S hTS ,+al )_llar oilasi SD = U da S™" ni aks ettirish uchun approksimatsiyalangan hisob-

lanadi.
Quyidagi funksiyani ko‘rib chigamiz [7]:

_ralifna n.a 1) *n,a
(Dn(Ol) =G [lz',j ] HShl _my,z',j 2 2’
— U’a
}/77(05)— lz' A e







