
Capitolul 15: Estimatori de stare  
 

 

15.1 Estimatori. Definiţii 
 

Fie sistemul liniar 
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Definiţia 1: Se numeşte estimator modelul matematic descris de: 
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Observaţie: (Interpretarea) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Observaţii: 
1) Dacă N=0, estimatorul se numeşte estimator strict propriu. 

2) Dacă F=In, estimatorul se numeşte estimator de stare. 

3) Dacă F=In, N=0 şi M=Im, estimatorul este estimator de stare strict propriu (Kalman). 

 

Observaţie: Fie sistemul liniar descris de: 
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Pentru cazul general, matricea de transfer a estimatorului este de tipul acesta (raţionale nestrict 

proprii).?????????????? 

 

 15.2 Estimatorul unitar (Kalman) 
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Vrem să vedem în ce condiţii acest sistem copiază funcţionalitatea sistemului (1) (adică îndeplineşte 

relaţia (3)). 
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Dorim să evaluăm 
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Sistemul (6) va fi un sistem estimator dacă şi numai dacă  
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Folosind relaţia (7) avem 
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Similar, în cazul discret, apare ecuaţia 
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Din relaţiile (11) şi (13) deducem că (6) este estimator dacă şi numai dacă )( LCA  este stabilă. 

 

Definiţia 2: (Pereche (C,A) detectabilă). Perechea (C,A) este detectabilă dacă există L astfel încât  
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Observaţie: Legătura cu stabilitatea 

 

Problema detectabilităţii este duală problemei stabilităţii deoarece  
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Un L – soluţie a problemei detectării se gaseşte dualizând perechea (C,A), rezolvând problema 

stabilizării şi redualizând rezultatul. 



 

Teorema 1: (Estimatorul Kalman). Fie ),,( CBA  astfel încât perechea (C,A) este detectabilă. Atunci 

următorul algoritm furnizează un estimator de stare. 

 

  Alg1 (Estimator Kalman) 

 Pas 1: Se calculează L astfel încât )( LCA  stabilă. 

 Pas 2: Estimatorul ),,,,( NMHKJn   este dat de: 
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Demonstraţie: 

 

Pas 1 este posibil deoarece perechea (C,A) este detectabilă. 

 

),,,,( NMHKJn   este un estimator de stare deoarece (6) este de fapt: 
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15.3 Estimatorul minimal 
 

Observaţie: Fie C epică ?????????????????????? 
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Se observă că 
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Aplicăm schimbarea de coordonate 
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Observaţie: Pentru x1 de dimensiune n-p, informaţia din ieşire a fost epuizată. Ceea ce putem să 

încercăm este să construim un estimator Kalman pentru starea parţială 1, care va fi de dimensiune (n-p). 

Pentru ca acest lucru să fie posibil, ar trebui ca proprietatea de detectabilitate a perechii (C,A) să fie 

transferată sistemului redus. 
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Perechea pentru care trebuie să construim estimatorul Kalman este (A2, A1). 

 

Lema Gopinth: Perechea (C1, A2, A1) este detectabilă dacă şi numai dacă perechea (C,A) este 

detectabilă. 

 

Problema se reduce la a construi un estimator Kalman pentru perechea (A2, A1). 

 


