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В настоящее время наблюдается активное развитие состоятельных методов иден-
тификации линейных динамических систем с помехами во входных и выходных сигна-
лах [1–3]. В докладе предложено обобщение подхода, используемого в [2, 3], на случай
динамических систем дробного порядка.

Рассмотрим линейную динамическую систему дробного порядка, описывае-
мую следующими стохастическими уравнениями с дискретным временем i =
. . . ,−1, 0, 1, . . . :
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Предположим, что выполняются следующие условия.
1. Множество B̃ , которому априорно принадлежат истинные значения параме-

тров устойчивой динамической системы, является компактом.
2. Случайные процессы {ξ(1)i }, {ξ

(2)
i } являются мартингал-разностями и удовле-
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семействами непрерывных случайных величин {ξ(k)(t) , t ∈ Ti} , Ti = {t : t 6 i ,
t ∈ Zc} , Zc — множество целых чисел.

3. Входной сигнал xi является случайным процессом с Exi = 0 , Ex2i = σ
2
x <∞

и удовлетворяет условию постоянного возбуждения порядка r1 , т. е. с вероятностью 1
существует limN→∞N−1
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T и матри-
ца H∗xx положительно определена.

4. Процесс {xi} статистически не зависит от {ξ
(1)
i } , {ξ

(2)
i } .

Требуется определить оценки коэффициентов динамической системы, описывае-
мой уравнением (1), по наблюдаемым последовательностям yi, wi при известных по-
рядках r, r1 .

Определим оценку θ̂(N) неизвестных параметров θ из условия минимума кри-
терия
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Теорема. Пусть некоторый случайный процесс {yi, i = . . . ,−1, 0, 1, . . .} опи-
сывается уравнением (1) с начальными нулевыми условиями и выполняются предпо-
ложения 1–4. Тогда оценка θ̂(N), определяемая выражением (2), с вероятностью 1
при N → ∞ существует, единственна и является сильно состоятельной оценкой,

т.е̇. θ̂(N)
п.н̇.
−→ θ0 при N →∞ .
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