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Лекция 8. Оптимальная линейная
фильтрация. Постановка задачи.

Наблюдение (скалярное): kkkk nHy 

2

 - номер отсчета (соотв. моменту времени )

 - дискретный белый гауссовский шум с дисперсией 

- известный коэффициент.
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Решение задачи
линейной фильтрации

Для поставленной задачи уравнение
Стратоновича имеет строгое решение.
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Решение задачи
линейной фильтрации

Гауссовская АПВ имеет только 2 момента
(матожидание и дисперсию) и может быть
полностью ими описана:
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Решение задачи
линейной фильтрации

Подставим выражения для всех ПВ в уравнение
Стратоновича
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Решение задачи
линейной фильтрации

Подставим выражения для всех ПВ в уравнение
Стратоновича
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Решение задачи
линейной фильтрации

Найдём коэффиценты a и b при
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Уравнения оптимальной
линейной фильтрации
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1.    - дисперсия ошибки 

                           экстраполированной оценки 

ˆ2.  - дисперсия ошибки оценки 

3.  - коэффициент фильтра

4

k k k k

k

k k k n k

k

k k

n

D F D G

D D H

D
K H

     

  
 



  



   










 
 

1 1

1

1

ˆ.  - экстраполированная оценка

5.   - невязка измерений

ˆ6.  - шаг оценивания

k k k

k k k

k k k k k k

F

y H

K y H

 





  

 

     





 



8

Схема оптимального
линейного фильтра для
дискретного времени в

скалярном виде
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Постановка задачи
оптимальной линейной

фильтрации для векторных
наблюдений и процессов
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Уравнения оптимальной
линейной фильтрации для
векторных наблюдений и

процессов (фильтр Калмана)
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Постановка задачи
оптимальной линейной

фильтрации в непрерывном
времени
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Уравнения оптимальной
линейной фильтрации в
непрерывном времени
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Пример схемы
линейного скалярного фильтра
для непрерывного времени в

виде следящей системы
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