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ИДЕНТИФИКАЦИЯ СТАТИЧЕСКИХ КОЭФФИЦИЕНТОВ ПЕРЕДАЧИ СИСТЕМ 
УПРАВЛЕНИЯ  С ИСПОЛЬЗОВАНИЕМ АПРИОРНЫХ ЗНАНИЙ О ФИНИТНОСТИ 

СПЕКТРА ВХОДНОГО СИГНАЛА  
 
В настоящее время актуальной является задача контроля систем управления, входные 

сигналы которых являются ненаблюдаемыми. При этом все измерения поступают с датчи-
ков, входные сигналы которых можно записать выражением 
 

 
 1)

где s(t) — случайный процесс с финитным спектром (-ω0; ω0), являющийся аналитическим; 
η(t) — центрированный стационарный случайный процесс (шум) ω > ω0. 

Процесс s(t) на интервале наблюдения [0;Т] можно представить в виде [1] 
 

 
 
 
 

с относительной погрешностью 
 
 
 
 

 
(

2,а) 
 
 
 
 
(

2,б) 
где  δ = Tω0, Ck – случайные коэффициенты, t∈[0;T]. 
Передаточная функция контролируемой линейной системы, в общем случае, может 

быть представлена выражением 
 
 
 
 
используя выражение (2,б), можно определить N для заданной величины относитель-

ной погрешности. 
Импульсную переходную функцию системы с конечной памятью при t∈[0;T], входной 

сигнал которой имеет вид (2.а), можно представить как[1] 
 
 
 

(3) 

(4) 
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где Ап  — постоянные коэффициенты, T∈[0; Т]. 
Согласно [1] системы, передаточная функция которых имеет вид (3), за исключением 

случая L=0, не могут являться системами с конечной памятью. Последовательным включе-
нием корректирующего звена с передаточной функцией вида  

 
 
 
 
 
система может быть приведена к классу инерционных статических систем. 
Далее последовательным включением корректирующего звена c передаточной функци-

ей  
 
 
 
 
Исходная система может быть переведена в класс систем с конечной памятью с переда-

точной функцией W1(p)=W(p)R1(p). Подставим W1(p) в (6), получим выражение 
 
 
 
 
Раскрыв скобки, получим    гдеpDepCpR pT ),()()( −−=  
 
 
 
 
 
 
 
где KT(p)=L{KT(t)}-e-T·pL{KT(t+T)}, а W1(p) = W(p)R1(p). 
Структурная схема полученной системы с конечной памятью будет иметь следующий 

вид    
 
 
 
 
 
 

(5) 

(6) 

   
W(p) 

   
R1(p) 

    
R(p) 

(7) 

(8) 

(9) 
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Для реализации предложенного метода контроля параметров, будем синтезировать сис-
тему с конечной памятью как дифференцирующее звено N-ого порядка, что позволит пога-
сить низкочастотную составляющую s(t) входного сигнала x(t) и оценить дисперсию сигнала 
y(t). Дисперсия y(t) будет являться постоянной с учётом погрешностей, определяемых при-
нятыми математическими моделями. При изменении параметров передаточной функции 
W(p) память системы станет бесконечной, что приведёт к изменениям дисперсии сигнала y(t) 
во времени, отклонению её уровня за интервал допустимых значений. Варьируя параметры 
передаточных функций R1(p) и R(p), используя, например, градиентный метод самонастрой-
ки, можно решать задачу идентификации параметров контролируемой системы. 

При этом выражение для оценки дисперсии сигнала y(t) имеет вид  
 
 
 
 
 
где KSS(t,τ-λ) и Kηη (t, τ-λ) – автокорреляционные функции аналитической составляю-

щей s(t) и шума η (t). 
При изменении параметров bi самонастройка параметров корректирующего звена по-

зволит привести систему к  классу статических инерционных систем с конечной памятью. 
Предложенный метод оценки параметров линейных систем может быть использован 

для контроля параметров астатических систем управления с ненаблюдаемыми входами. 
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