Modelowanie 1 identyfikacja
Laboratorium nr 8

1. Dany jest statyczny system nieliniowy z charakterystyka nieliniows:

ar? dla |z|€10,1)
m(z)=< 1 dla |z|€][l,2),
0 dla |z| € [2,00)

gdzie o € Z. Wygenerowaé¢ N-elementowy sygnat wejsciowy {X,} typu i.i.d
o rozkladzie U[—m, 7] oraz niezalezny sygnal zaklocajacy {Z,} o rozktadzie
normalnym N (0, 0%).
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Rysunek 1: Statyczny system nieliniowy z addytywnym zakt6ceniem na wyj-
$ciu

2. Dokona¢ estymacji z uzyciem bazy kosinusowej:

(a) wykresli¢ nieliniowa charakterystyke systemu, wraz z chmura pomiaréw,
(b) wykresli¢ estymowana charakterystyke.
3. Zbada¢ wplyw:
(a) liczby funkcji bazowych L,
(b) wykorzystanej bazy ortogonalnej.
4. Wyznaczy¢ L, ktére minimalizuje btad:
1 N

MSE = ,;1 ik () — ()] (1)



5. Zbadaé¢ zachowanie estymatora, jezeli sygnal zaktdcajacy bedzie miat nie-
zerowa wartos¢ oczekiwang E{Z,} # 0 oraz gdy zakldcenia beda skorelowane
z sygnalem wejsciowym.

6. Niezbedna teoria:
Estymator ortogonalny dany jest wzorem:
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gdzie L okresla liczbe wykorzystanych funkcji bazowych. Wspoétezynniki & i
[ dane sa wzorami:
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Estymator ortogonalny regresji do poprawnego dzialania potrzebuje bazy
ortogonalnej. Baza kosinusowa dana jest nastepujaca zaleznoscia:
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@i(x) =/ —cos(iz) dlai =1,2,3,...
m

wo(x) =



