
PSC: Progettazione di sistemi di ontrollo III Trim. 2007Lezione 10 � Maggio 10Doente: Lua Shenato Stesori: Marassa A., Maron R., Maran F., Zanella F.10.1 Filtro ottimo on perdita di pahetti e ritardoDalla lezione preedente si è visto he per onsiderare l'e�etto di ritardi nella riezione dellemisure, oltre alla possibile perdita di pahetti, si introduono le variabili
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k ∀t − k ≥ N , ioé se τk ∈ {0, 1, . . . , N − 1} ∪ {∞} (bu�er �nito), il �ltro ottimodiviene1. per t = 0, . . . , N − 1 (10.1), per k = 0, . . . , t, on ondizioni iniziali (10.2);2. per t > N si usa ome inizializzazione
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t−N+1|t−Ne poi si applia (10.1) per k = t − N + 1, . . . , t ⇒ si hanno N iterazioni.Valgono le seguenti osservazioni:1. in generale, ad ogni t si devono invertire t matrii;2. se esiste un ritardo massimo per i pahetti he arrivano, lo stimatore risulta essere un �ltrodi Kalman on bu�er di dimensione N ⇒ inversione di N matrii ad ogni t;10-1
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k;da queste si dedue l'ine�ienza del �ltro illustrato, sotto le ipotesi onsiderate �nora (dipendenzada t o da N , he possono essere grandi e portare a omplessità omputazionale eessiva e probleminumerii).10.2 Filtro a guadagno ostantePer rendere più e�ienti i aloli si può pensare di usare un �ltro a guadagno ostante: in questoaso, alla k-esima iterazione le equazioni diventano
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k = t − N + 1, . . . , t; (10.3)si hanno quindi N guadagni prealolati Ki, i = 0, . . . , N − 1, uno per ogni slot del bu�er, e vienemeno la neessità di invertire matrii ad ogni iterazione. La ovarianza d'errore del �ltro (10.3) è
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P [τk = h] = λh − λh−1, P [τk = 0] = P [τk ≤ 0] = λ0.La probabilità di perdita di un pahetto è λl = P [τk = ∞] = 1 − supλh; risulta osì desritta unadistribuzione di probabilità, una ui realizzazione è in �gura 10.1, dove τmax è il ritardo massimodei pahetti he arrivano de�nito ome
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τmaxFigura 10.1. Andamento della distribuzione di probabilità.Sfruttando le onsiderazioni appena fatte, si ha he
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N − 1 iterazioni.I K̄i ottimi sono i guadagni he minimizzano la funzione min{K̄i}
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