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Лекция 1.

Статистическое описание

событий и процессов

Практическое понятие вероятности
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Если имеется  результатов экспериментов, среди которых
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Преобразование случайных

величин и их плотностей

вероятностей
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Если h(y) двузначная:
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Многомерные случайные

величины
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Совокупность случайных величин:

- n-мерный вектор

Плотность вероятности

вектора - скаляр

Для ГСВ:
( ) ( )( )

( ) ( )

( )( )

т 1

1/2/2

т

1 1
( ) exp

22 det
n

p

M

− = − − − 
 π

 = − − 

X X X

X

X X X

x x m R x m
R

R X m X m



Совместная и условная

плотности вероятности

( )
0
0

,
( , ) lim

x
y

P x X x x y Y y y
p x y

x y∆ →
∆ →

≤ < + ∆ ≤ < + ∆
=

∆ ∆

( ) ( )
( )

( ) ( ) ( )
( ) ( ) ( )

0

0

0

,
Условная ПВ равна по определению  |

Отсюда     , |

Если  и  независимы, то ,

p x y y
p x y

p y y

p x y p x y p y

x y p x y p x p y

=
=

=

=

=

( ) ( , )
Y

p x p x y dy= ∫



Случайные процессы

Описывается совокупностью ПВ:

-Случайный процесс

- Случайная последовательность
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Стационарность СП
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Стационарность в узком смысле

Стационарность в широком смысле
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Корреляционная

функция и спектральная

плотность СП
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Гауссовские случайные

процессы
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Гауссовская случайная последовательность

Описывается гауссовской совместной плотностью

вероятности
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Белый гауссовский шум
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Дискретный белый гауссовский шум (ДБГШ)
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Марковские случайные

процессы
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Для марковского случайного процесса будущее не

зависит от прошлого, а зависит только от настоящего, т.е.

Совместная ПВ для конечной точки процесса:

Стохастическое уравнение диффузионного МП:
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- для непрерывного времени

- для дискретного времени



Гауссовские марковские

процессы
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Описываются линейными стохастическими уравнениями:
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Винеровский процесс
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Экспонециально

коррелированный

процесс
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