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Безпека роботи багатьох підприємств, які використовують складні 

технологічні процеси, істотно залежить від інформації, що надходить від 

датчиків, які вимірюють параметри процесів. Для підвищення метрологічної 

надійності вимірювальної системи кількість датчиків, що вимірюють один і 

той же параметр процесу, збільшується до декількох одиниць.  Процес 

прийняття рішення при невеликій різниці між показаннями тиску в різних 

датчиках є простим, однак при виникненні істотних відмінностей він може 

стати невизначеним. Задача ускладняється в умовах прийому нестаціонарних 

вхідних дій, які є типовими при функціонуванні технічно складних об’єктів. 

Для якісного аналізу вихідних сигналів з метою прийняття рішення 

необхідно побудувати достовірну модель багатоканальної вимірювальної 

системи на основі її синтезу з використанням моделей вхідних сигналів та 

можливих завад. Такий синтез, як правило, ґрунтується на використанні 

марковської теорії лінійної фільтрації, але наявність зв’язку між вхідним та 

вихідним сигналами лінійної інерційної системи через інтеграл згортки 

істотно ускладняє процес отримання оптимального пристрою. Звідси 

випливає необхідність розробки методу апроксимації інтегрального рівняння 

згортки, що описує лінійну інерційну систему, і оцінки меж його 

застосування.  

У загальному випадку, процес визначення вхідної реалізації )(tx  

випадкового процесу лінійною інерційною вимірювальною системою, що має 
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імпульсну характеристику )(th , здійснюється на основі виміряного вихідного 

сигналу )(ty .  

Теоретичний вихідний сигнал системи визначається за допомогою 

рівняння згортки (1). 

 

      




 . dxthtyT  (1) 

 

Теоретично, можливо замінити інтеграл згортки (1) на добуток реалізації 

вхідного випадкового процесу   та деякої поки що невідомої часової функції 

)(tx : 

 

      .tatxtyM   (2) 

 

На практиці важко отримати сигнал )(tyT , оскільки не завжди є точна 

інформація про імпульсну характеристику системи. Таким чином, можна 

порівнювати тільки сигнали )(ty  та )(tyM . Порівняння зводиться до 

мінімізації відстані між цими сигналами у функціональному просторі з 

квадратичною метрикою 
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де функція )(ta  в модельному сигналі )(tyM  представлена у вигляді 

ряду, члени якого являють собою добутки невідомих коефіцієнтів i  на 

ортогональні функції )(ti , які вибираються дослідником: 
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Мінімізація функціоналу (3) здійснюється з допомогою генетичного 

алгоритму і в результаті цієї операції отримуються значення невідомих 

коефіцієнтів  ti , а потім з співвідношення (4) і саму функцію )(ta . Число 

членів ряду n  у виразах (3) і (4) визначається з умови необхідної точності 

апроксимації функції рядом. Результати моделювання для множини 

стаціонарних сигналів при різних імпульсних характеристиках системи 

показують, що різниця між )(tyT  та )(tyM  не перевищує 1%. 
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