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(Entregar até 21 jun 2017, 23h59m)

1. Expressar p,(y) da variavel aleatoria Y = [X| em termos de p, (X).

2. Se X(.) e Y(.) séo v.a. independentes e distribuidos segundo N(0,2), qual a expresséo de fz(z)
quando Z = 2X + 3Y. Qual a média de Z? Qual a varianca de Z?

3. Mostrar que se "a" e "c" sdo constantes e y(t) = a x(ct), entdo Ry(T):aZRX(C’C).

4. Seja um processo estocastico {X; },_. definido por
X, =sen(Qt +06)
em que Q é uma constante e 6 € uma variavel aleatoria com a densidade de probabilidade

0,(c)= %ﬂ se0<¢<2r
’ 0 caso contrario

Calcular a média (E[x¢]) e a auto-correlagdo (Rux(t1,t2)).

5. .Seja X uma variavel aleatoria com distribuicdo normal padréo ( ou seja, N(0,1) ) e {Wy} uma
sequéncia de varidveis aleatdrias independentes e identicamente distribuidas (i.i.d.), cada uma
com distribuicdo normal padrdo. Suponha ainda que X é independente de cada Wy. Seja

Y, = X+kW, k=123,..
Escrever a expressédo para 5(k , @ estimativa de X dadas as medidas Y.

6. Considere um sistema linear descrito por
X =AX, +W,

Y. =CX, +V,
emque A=08;C=2,;wjLvi; wj~ N(O,GZ) Vi~ N(@O,1) ; wi,vk L {Xo, ... , Xk, Yo, - » Yk}
E[xo] =10; E[x2]=1; paraj, i, k quaisquer
a) Implementar um Filtro de Kalman para o caso ¢ = 0.1, simular o sistema e comparar as
trajetorias de x e de X, .
b) Idem a, mas com ¢ = 3.
¢) Que acontece se A = 0.7, mas o Filtro de Kalman foi projetado imaginando-se A = 0.8?
d) Que acontece se, ao invés de w; L vi, w; = v; ~ N(0,1)?
e) (Fusao de Sensores): Suponha que além de yy é disponivel uma medida adicional

Vi =Cx +V,
emque C=1e v, ~N(0,0.25), com V;Llv;. Como esta medida adicional pode ser utilizada
para melhorar a estimativa de xy?



