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Оценка параметров и состояний динамических систем по временному ряду является актуальной научной задачей, имеющей приложения в различных областях физики, биологии, климатологии. Процесс оценки интересующих исследователя величин, существенно усложняется при воздействии шума на рассматриваемую систему. Шумовое воздействие можно разделить на две составляющие. Первая – динамический шум, т.е. шум, влияющий на динамику исследуемой системы. Вторая – шум наблюдений (измерительный шум), обусловленный как несовершенством измерительной техники, так и воздействием со стороны внешних систем, взаимодействующих с исследуемой. Существенным препятствием для решения многих задач анализа сигналов по временным рядам является не столько «динамический» («внутренний») шум, сколько шум наблюдений, искажающий получаемые данные об исследуемой динамике [1]. Без учёта влияния последнего оценки интересующих исследователя величин и проверка тех или иных гипотез могут дать ошибочные результаты. Существуют различные способы учета стационарного шума наблюдений при оценке параметров и состояний по временному ряду [1,2]. Однако в случае нестационарности шума наблюдений они могут быть далеко не лучшими. Предметом данной работы является исследование степени влияния нестационарного характера шума наблюдений, на оценку параметров и состояний динамических систем.
Ранее нами была исследована данная задача на примере одномерной линейной авторегрессии и автоколебательной системы (система ФитцХью- Нагумо).  На данном этапе, нашей задачей является рассмотрение влияния нестационарности шумового воздействия на оценку параметров и состояний связанных систем. В качестве исследуемой модели были выбраны уравнения вида:
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(1)
Где 
[image: image4.wmf]S1, S2 – динамические переменные; k1, k2 – коэффициенты связи; α, β – коэффициенты системы; ε1,  ε2 – динамические шумы системы; η1, η2 – шумы наблюдений (измерительные шумы).

В качестве математического аппарата для решения поставленной задачи были выбраны подходы оптимальной фильтрации по Калману, а именно unscented Kalman filter. Уравнения которого, имеют следующий вид:
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В системе (2) уравнения 1-3 [1] генерируют, так называемые, сигма точки, уравнения 4-7 являются шагом прогноза, уравнения 8-11 – шагом коррекции расширенного вектора состояния xk, матрица Pk  является матрицей ковариаций, ошибок оценки расширенного вектора состояний.

В ходе исследований были рассмотрены зависимости величин квадратов ошибок оценки параметров и состояний системы (1), при воздействии шума наблюдений с линейно изменяющейся дисперсией.  Показано существенное влияние корректного учёта диапазона изменения дисперсии шума наблюдений.  Рассмотрен вопрос зависимости минимизации квадрата ошибки оцениваемых величин, при корректном учёте изменения шума наблюдений, в зависимости от разных значений длины доступного ряда наблюдений.
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