
 

 

 

 

 از مرجع اول(: 3سوالات منتخب کتاب )فصل 

  7-5-3-2 :1گروه 

 7-6-4-2: 2گروه

 سوالات مشترک:

 (الف( سیستم زیر را در نظر بگیرید:1

𝑥(𝑛 + 1) = 𝜙𝑥(𝑛) + 𝐵𝑢(𝑛) + 𝐺𝑤(𝑛) 
𝑧(𝑛) = 𝐻𝑥(𝑛) + 𝑣(𝑛) 
𝐸(𝑥(0)) = 𝑥0, 𝐸(𝑣(𝑛)) = 𝐸𝑣, 𝐸(𝑤(𝑛)) = 𝐸𝑤 

𝐸((𝑥(0) − 𝑥0)(𝑥(0) − 𝑥0)
𝑇) = 𝜓 

𝐸((𝑣(𝑛) − 𝐸𝑣)(𝑣(𝑛) − 𝐸𝑣)
𝑇) = 𝑅 

𝐸((𝑤(𝑛) − 𝐸𝑤)(𝑤(𝑛) − 𝐸𝑤)
𝑇) = 𝑄 

 سیستم تغییری حاصل کنید که ورودی سیستم نمایشباشد. در سیستم میکاملا ناشناخته ورودی  u(n)نویزها و شرایط اولیه از هم مستقلند. 

متغیر حالت جدید به ) x(n)، نه به واسطه حالت )به عنوان حالتی از سیستم( به طور مستقیم از خروجی قابل مشاهده باشد

𝑋𝐴𝑢𝑔(𝑛)صورت = (
𝑥(𝑛)
𝑢(𝑛)

همچنین نشان دهید که در گانه باشد.  16های نمایش جدید حتما به یکی از صورت (.در نظر گرفته شود (

 گیری دیگر از هم مستقل نیستند.نمایش جدید سیستم، نویز فرآیند و اندازه

( کرد uncorrelatedگیری را از یکدیگر دکوپله )اندازهب( راهکاری ارائه دهید که در نمایش به دست آمده بتوان نویز فرآیند و 

 اضافه شود، به نحوی که فقط نمایش سیستم دچار تغییر شود(.معادله خروجی باید به معادله حالت )راهنمایی: ضریبی از 

 بلوک دیاگرام زیر را در نظر بگیرید: (2

 
باشد که مانند خروجی اغتشاش غیر سفید ورودی سیستم می dنویزهای سفید میانگین صفر مستقل از هم هستند.  wو  1v ،2vکه در آن 

برای نویزهای  Qو  2Rو  1Rهای شود. با این فرض ماتریس کواریانسگیری میسیستم اصلی، توسط یک سنسور دارای دینامیک اندازه

توان می ، مدل سیستم را به یکی از حالات استاندارد بنویسید. آیااولیه سیستم، هیچ اطلاعی نداریمو اینکه راجع به حالت  گیری و فرآینداندازه

 اگر نه چرا؟ اگر بله چگونه؟ نمایش داد؟ perfect observationاین مدل را به صورت 
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