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动态非线性模型参数多层递阶估计法
“

李 斌
(盐城工学院学生处

,

盐城 2 2 4 。。 3)

摘 要 针对 目前通 用的动 态系统状态预报方法 的 不足
,

提 出关 于动态外线性模型参数估计

的 多层递阶估计法
,

并对预报误差 的原因进行分析
,

使 预报精度得 至.J提高
。
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关于动态系统的状态预报
,

无论对系统分析
,

还是对系统控制都是十分重要的
。

目前通用的预报方

法往往随着预报期间 (步长 ) 的增长
,

预报误差很快增大
,

使这些方法的应用受到限制
,

发生这种现象的

重要原因之一是系统的时变性与进行预报的数学模型参数非时变性之间的差异
,

即在预报过程
,

把一个

时变参数系统看成 了非时变参数系统
,

用非时变参数模型预报时变参数系统的状态
,

其预报误差必然随

着预报期间 (步长 ) 的增长而加大
。

为了弥补这种不足
,

本文提出关于动态非线性模型参数估计的多层递

阶估计方法
。
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根据文献〔2〕的递推算法可得到关于参数的跟踪公式如下
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当动态非线性模型转为线性形式时
,
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设应用上述参数跟踪公式得到的参数跟踪估值序列是
:
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其中 灭 表示现在时刻
。

有了上述参数 a 的估值序列
,

就可以用模型 ( 1 )进行预测分析 ( 3 )
。

首先以序列 ( 5) 为依据
,

对时变参

收稿 日期
:
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数进行预报
,

其途径有
:

一是按分量处理的途径
,
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此时
,

可利用一些常规时序分析方法如 A R 模型等进行预报
。
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2 误差分析

考虑模型
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当非线性形式时
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如果相 应的梯 度都存在
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则预报误差可变部分满足
:
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上述分析表明
,

向前
, :

步的预报误差
,

依赖于时变参数的预报误差 夕
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进行了

预报
,

所以预报精度应有较大提高
。
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