System pro simulaci
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Puvodni zadani:

Vychazime ze zadani [2]:

SYSTEM : y11 = yp+ bur + oey, e NN(O, 1), (1)
ZTRATA: Li = (yer1—re01)’

Reseni schematicky:

Vvt - Irﬂiltn Eet,b {Lt + ‘/;f+1|yt7 Ut—1,Yt—1, Ut—2,5 - - } (2)

kde stredni hodnota se pocita pres neurcitost v e; a pres neurcitost v b.

Pro linearni a Gausovsky system (1) je k dispozici konjugovana hustota ve forme Normalniho
rozlozeni pravdepodobnosti f(b) = N (I;t, P,), jejiz parametry se vyvijeji rekurzivne, rovnice
(28) v [2]. Tim padem je mozne vycislit ocekavanou hodnotu pres b v (2) analyticky:

Vi = minkep {(yt + bug + oer — 1141)? + Vi1 [Ye, w1, Yr—1, wp—2, - - }
= Hiltn Ee, {(yt +bug + oer — 1441)? A+ P |ye, w1, Yeo1, ue—2, - } +
+Ee, v {Vit1|ye, we—1, Ye—1, wp—2, .. .}
Muzeme provest preznaceni
Vig1(Hy) = Ec, o {Vig1 |y, we—1, Ye—1, w2, . . .}

kde Hy = [y, by, P,]. Vysledna uloha je ekvivalentni tomu, kdyby zadani bylo:

Yet1 Yt + [;tut oeg
SYSTEM : Hiyy = | by | =] (28) |+ 0
Py (28) 0

ZTRATA : Lt = (yt+1 — T't+1)2 + Ptu?

(28) je opet rovnice (28) z [2]. Takto upravenou ulohu muzeme resit pomoci algoritmu [3].[1]
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