Modelowanie 1 identyfikacja
Laboratorium nr 9

1. Dany jest statyczny system liniowy typu MISO (Multiple Input Single
Output) o L wejsciach opisany réwnaniem:

gdzie X, = [Xpn1, Xpoy -, Xoz]t, a = [ay, a9, ... ar)" oraz Y, Z, € RL.
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Rysunek 1: Statyczny system liniowy typu MISO

2. Wybra¢ dowolne sktadowe wektora a. Wygenerowaé N-elementowa se-
kwencje obserwacji wejscia { X, } typu i.i.d o rozktadzie normalnym N (i, X3),
gdzie macierz kowariancji ¥ = Io%, I jest macierza jednostkows o wymia-
rach [L x L], ox jest stala, a u jest L-elementowym wektorem. Wygenerowac
N-elementowy sygnal zaklocajacy {Z,}, typu i.i.d o rozkltadzie N(0,0%).
Wygenerowaé sekwencje pomiarow wyjscia {Y,,} zgodnie z réwnaniem (1).

3. Skonstruowaé¢ estymator MNK wektora parametrow a, ktory dany jest

WZOre1n:
ay = (XEXN) ' XEYy

4. Przedstawi¢ graficznie macierz kowariancji estymatora ay i dokonaé in-
terpretacji.



5. Dla ustalonego sygnatu wejsciowego wygenerowaé¢ K niezaleznych sygna-
low zaklocajacych. Oznaczmy przez a% oszacowanie parametréw przy k tym
zakloceniu. Wykresli¢ btad:
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w funkcji N i zinterpretowaé uzyskany rezultat. Badania wykona¢ dla zakto-
2

cenl o réznej wariancji o7.
6. (*) Uzalezni¢ wymiar L wektora parametréw a od liczby obserwacji wej-
$cia/wyjscia systemu. Wykresli¢ btad empiryczny w funkcji N oraz dokonaé
interpretacji wynikow.



