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RESUME

Le présent texte développe 1'étude
de la forme séquentielle des tests optimaux
de Neyman-Pearson d'estimation des paramétres

du signal Jorsque le bruit {supposé gaussien)

est soit non stationnaire mais de covariance

normalisée connue, soit localement station-

naire mais de covariance dépendant d'un para-
métre vectoriel aléatoire. On peut en parti-
culier tester prioritairement, 3 un moment

donné, les hypothéses "Signal" qui correspon-

draient & une fin de réception du signal an-

térieure 4 cet instant ; c'est ce que nous

avons appelé "test partiel d'hypothéses com-

plétes" (tests non prédictifs). La prise de

décision partielle utilisant 1'observation
Z(t) de 0 & tq est

celle prise a t, (t2 > t1). Les rapports de

par la suite comparée &

probabilités & posteriori nécessaires pour la
décision finale peuvent &tre calculés progres-
sivement dans le temps sur observation limitée
et &tre utilisés pour une décision partielle
optimale. Cette possibilité permet de ré&duire
le nombre et la complexité des filtres (ou
calculs en temps réel) nécessaires. Une &tude
détaillée de 1a multiplicité des filtrages
suivant les propriétés du bruit, les diffé-
rents paramétres du signal et les instants de
décision partielle optimale, est présentée.

SUMMARY

~This work explicits the sequential
formulation of the Neyman-Pearson's signal
parameters optimal estimation test in the case
----------------- Yan-

U N
01T & 10N Staltidfiary

dom mean power or with tangential stationary
model depending on a random vectorial parame-

ter.

We can test at every moment the hy-
potheses corresponding at a complete signal.
This test will be called "partial test of com-
plete hypotheses". The partial decision which
uses the observation Z(t) along the time in-
terval from 0 to t; is afterwards compared

with the decision at moment t,.

The posteriori probability quotients
which are necessary for the terminal decision

can be calculated progressively in the time on
a limited observation and can be used for a

partial optimal decision.

This possibility can reduce the num-
ber of necessary filters and the cohp]exity
A detailed study of
the filtering multiplicity according to the

of the filtering device.

noise properties, to the signal parameters
and to the optimal partial decision moments

is developped.
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I - PREAMBULE du bruit normalisé&. Chacune de ces situations

Le probléme posé est T1a détection
et 1'estimation optimale du
§ (o,k) d'un signal de
tard e€:[0,ﬁ] mélangé additivement & un bruit
gaussien non stationnajre dépendant d'un pa-

paramétre vecto-

riel durée T et de re-

ramétre aléatoire vectoriel 3 a partir de
1'observation Z(t) comprise dans la fenétre
temporelle t€:[0;€ + T]. On se référera prin-

cipalement au test optimal de Neyman-Pearson

a probabilité de fausse alarme conditionnelle

constante [voir réf.}.

Nous traiterons ici de deux situa-
tions différentes mais de complexité compara-
ble.

1° Le bruit non stationnaire ne dépend que

d'un seul paramétre aléatoire ; la puis-
sance moyenne"a”
bonc o = {a,0,0 ...)

et
Ta covariance du bruit normalisé X(t) est une
fonction connue de deux variables ce qui veut
dire que le bruit normalisé est un bruit non
stationnaire sur 1'intervalle d'analyse

(0,8 + T] du paramétre § du signal.

Ce probléme se subdivise en deux suivant que
Te temps de non variation de”a“est &gal ou
plus petit que Ta durée de 1'intervalle d'ana-
Tyse (é"est alors soit une variable aléatoire
soit une fonction aléatoire).

2° Le bruit non stationnaire dépend de plu-
sieurs paramétres aléatoires. Donc
o = (a,b,c ...)
et

la covariance du bruit normalisé X(t) est une
fonction d'une variable (fonction de corréla-
tion) de forme connue dépendant des paramétres
aléatoires 3 = (b,c .} ce qui veut dire que

le bruit normalisé est

a) Un bruit stationnaire sur 1'intervalle

d'analyse si les paramétres b,c,... ne va-
rient pas pendant la durée de 1'analyse (b,c,

variables aléatoires).

b) Un bruit non stationnaire sur 1'intervalle
d'analyse par 1'intermédiaire des paramé-
ceux-ci varient pendant la durée d'a-
(b,c...
La durée pendant laquelle b,c...

pas a alors le sens du temps de stationnarité

tres si
nalyse fonctions aléatoires).

ne varient

- . - n_n
se subdivise elle-méme en deux suivant que a

varie ou ne varie pas dans la fen8tre d'analy--
se.

La connaissance préalable de la
forme générale de la covariance du bruit nor-
malisé est essentielle car elle change radica-
lement la situation vis & vis du traitement de
T'information. On peut en particulier détermi-
ner par avance la structure des opérateurs a
faire agir sur 1'observation (dans Ta mesure
ol certaines fonctions inverses existent et
lorsque certaines conditions de séparabilité
de noyaux sont remplies). ’

Si 1'on ignorait tout de la cova-
riance du bruit la possibilité de réalisation
sous forme de filtres causals physiquement ré.
alisablesainsi que 1'existence d'estimateurs

parfaits serait compromise.

Le systéme de filtrage est respec-
tivement suivant les cas 1° et 2° envisagés

- un systéme linéaire non adaptatif (pas de
b,c,...) associé& & une normalisation adapta-
tive d'analyse en analyse ou continuement

adaptative.

- un sysféme linéaire adaptatif d'analyse en
analyse ou continuement adaptatif (équiva-
11-
néaire ou les coefficients fonctions du temps

lent alors dans ce cas & un systéme

sont les estimées successives des paramétres)
associé & une normalisation adaptative d'a-
nalyse a analyse ou continuement adaptative.

Influence de Ta mémoire statistique du bruit

normalisé.

Si le temps de non variation de 3
est plus petit que la durée d'analyse i1 faut
alors utiliser 1'estimateur parfait (s'il exis-
te)
ralement possible pourvu que le temps de non

courant fonction du temps. Ceci est géné-
variation de ¢ soit au moins €gal & la mémoire
statistique locale a (supposée finie) du bruit
normalisé.

I}

L'estimation parfaite de 'a" peut

alors &tre forgée dans

- le premier cas (1°) & partir de r(t+t,t)=r()
avec 1'observation contenue dans la tranche
temporelle [t - a,t + AJ

z 2
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- le deuxiéme cas (2°) & partir de I (t) avec
% = (b,c...) &tant lui-méme
estimé avec 1'observation contenue dans la

tranche temporelle [t - %Jt + QJ.

Dans le texte qui suit X(t) repré-
sentera le vecteur information qui sera en
absence de signal supposé &tre le bruit nor-
malisé. Sg(t) est le signal normalisé se dé-
duisant d'un gabarit S{t) suivant k et & (par
translation suivant 6).

Nous ferons le calcul en utilisant
r{t',t) qui doit &tre remplacé dans le cas

N
d'un bruit du 2e type par T,(t'-t) ou § est
1'estimation parfaite de % P
Remarque importante.

Si T'on a un bruit du 2e type et
que le paramétre vectoriel 5 varie rapidement
dans la durée du signal et dans 1'intervalle

d'analyse; le systéme

2H>L

post-blanchiement ne
‘peut plus Btre réalisé sous forme de filtres
ayant une réponse percussionnelle et réalisant
une convolution, La simplification développée
ici djsparait. IT convient d'utiliser alors
une batteriedeL.Hmu]tip]ieurs-intégrateurs

infinis.

MULTIPLICITE DES FILTRAGES SUIVAMT LES
DIFFERENTS PARAMETRES DU SIGNAL ET LES
INSTANTS DE DECISION PARTIELLE OPTIMALE
(Forme séquentielle des tests)

II -

La mise en oeuvre des tests opti-
maux (1] nécessite 1'&laboration & partir de
1'observation des quantités

tl
(1) Rgt.0=f0 0 Qz (t)-x (t)-dt

qui apparaissent comme des filtrées de 1'ob-

servation. Les filtres sont donnés par

tl
(2)[ _pr(t,t')-Qg(t-)dt- = Sz(t) pour Octet,
0

QE est donc, sauf cas particulier, une fonc-
tion de t',. ¥ {s OU T1 est le paramétre du

signal. De fagon générale la multipliicité de

ces filtrages, suivant les différents instants

de décision et paramétres du signal, est ma-
ximale dans le cas d'un bruit non stationnaire.
Ces filtres doivent alors &tre modifiés de dé.-

cision partielle & décision partielle ; ce

(1) en particulier celui de Neyman-Pearson & probabi-
1ité de fausse alarme conditionnelle constante.

sont des filtres linéaires non homogénes (sys-
témes linéaires & paramétres variables dans le
temps).

II.1 Cas général

Ces filtres s'ils existent en tant
que solution mathématique de 1'équation (2)
sont des filtres linéaires non homogénes cau-
sals (systéme linéaire non stationnaire physi-

quement réalisable).

En effet formellement on a

t'o_l
Qg (t'gst) / To ey (Eat')Sg (21 dt
0

t'n
avec/ ; T‘(l) ¢ (t,t")-T(t',t") = s(t -t")
sty
0

défini pour 0 < t < té et 0 ¢ té s BT ; 0 < t,t" < té

On peut y associer la fonction de pondération
(réponse percussionnelle) d'un systéme lindaire
non stationnaire causal

Kg (t'o,t) = u(t) . Qg(t'o,t) . U(t'o-t) définie de -«

3 +», prenant des valeurs non nulles dans
0,8+ T < t

0
U(x)={

On a alors

té +eo
R 2 . =/ 0 (t('),t)~X (t)dt =/ ke (t('J,t)-X (t)dt
0 -

o

et nulle pour t'

1 pour x > 0
0 pour x < 0

R est obtenu comme sortie & 1'instant V=t6

>
e,té
d'un filtre linéaire non homogéne causal de
réponse percussionnelle Ks (t',t) attaqué par

X(t).(On a :de plus la propriété évidente

Kg(t‘o,t)zo et Qﬁ(t'O’t)EO pour e>t'0).
+00
Yg {t") =[ K'eb (t',t)-X(t) -dt
donc ) o '
R it = [¥al(t )Jc'=t(3 =,L Kg (t28)-X(t)-dt

A T donné le méme filtre linéaire non homogéne
causal fournit en sortie de fagon continue dans

le temps, les valeurs Rg' pour les décisions

t 1
3
partielles aux instants courants t'.

Si T'on a L.M valeurs de paramétres et N ins-
peut &clater la batterie
de L.M

en une batterie de

tants de décision, on
précédente nécessaire filtres linéaires
causals non homogénes
L xMx N/2 filtres 1in8aires causaux homogénes

ayant par exemple la forme suivante
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Soit K's (t) la réponse percussionnelle I : Zone des hypothéses prédictives

g,t!
0 -

d'un tel filtre homogéne d'indice 6 et t'

définie comme suit

K'e .0 (t) = Ke (t', t'-t
(t) 5 () tg-t)

Les sorties .de ces filtres linéaires homgénes

d un instant quelconque t' sont
Ye’,té (t") =/K'5,té {t'-t)-x(t) dt

Observons précisément (et uniquement) les sor-

causals

ties des filtres d'indice t'h & 1'instant .t',

On a

tl:tl
0
= /K-e» (tg.t) X(t)dt = Rg .

Les sorties des filtres d'indice té

examinées uniquement a 1'instant té et four-

seront

niront & cet instant 1'ensemble des valeurs
R-.
o,t!

0

IT est & noter que méme en cas de mémoire sta-

. -
suivant 6.

tistique finie A du bruit non stationnaire,

il est nécessaire de recalculer Rg g aprés
E]

0

Rg méme si ts > té + & puisque Ta formedes
s

t 1
0
réponses percussionnelles des filtres dépend
de té.

N' dinstants de décision dans] 0%¢]) N’
N" instants de décision dans] O,T] N*
M retards dans [0,%)

L dopplers

—|cd

Nombre de filtres 1inéaires homogénes néces-

saires vpour chague valeur de &
" (Nl +2)°M - " N'
NM o+ S s s L= M N+ S+ 1) - 0
T 2 e Lo
~ \(
N <V
IRONNSNZ
T &/ﬁ>)) Qr \(v
~ N
ALV N <
Bd »} N/
A \(
'\ ]
Al <
/ >\\ \/\(
>\ N\,
€ /1 / /] AN
)

II : Zone des hypothéses incomplétes
IIT : Zone des hypothéses complétes

A un instant t'o on utilise pour les tests les
sorties des filtres de la colonne ts

hypo-
fil-

Les décisions partielles optimales sur
(N' + 2)LM

théses complétes nécessitent 5

tres.
Le filtre
donc synthétisé sous la forme

Tindaire Ka(t‘,t ) se trouve

Ke(t',t) = K'»

l(tl't)

¢ 9,

t
) = Vg () = [k (e
=fKe»(t',t)~x(t)-dt

11.2 - Cas de séparabilité

On peut également transcrire for-

mellement le filtrage initial & 1'aide d'une
factorisation sous la forme

té'\: Y
RE Lo = X(t)~55 (t)-dt
0

[en}

o<ttty

~ ~r e

(Dans le cas général X(u), Sz(u), D(t,u),D(u,t)
] ] .

pour 0 < u,t < t', sont des fonctions de t O).
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Le filtrage apparait alors comme une opération
a deux étages

- Un(l)fi1trage de stationnarisation et blan-
chiement,

- suivi d'un filtrage qui est en général de
méme nature et de méme complexité que le
filtrage effectué par Qg(u).

Cette deuxiéme fagon de voir, qui n'améne pas
toujours de notable simplification pratique
(en particulier lorsque gg(u) pour u €(0,t'0)
est une fonction implicite de t'o), est théo-
riquement importante en ce qui concerne 1'étu-
de des propriétés de résolution attachdes aux
signaux en détection.

Les différences entre les rapports des proba-
bilités a postériori intervenant dans les di-
verses décisions partielles apparaissent clai-
rement lorsque ;(t) {(a observation X(t) donnée)
et gg(t) ont une détermination indépendante
des instants ?;0 pour tout te[o,€+ 1) (Cela
veut dire que X(t) et Sg(t) transformées de
X(t) et Sg(t) restreints a
pour une décision & t'O iont deswrestrictions
3 1'interva11e.@,t'0]de X{t) et Sg(t) trans-
formées elaborées & partir de X(t) et Sg(t)
complets (tg €+ T) pour la décision a B+ T.
Ceci n'est d'ailleurs généralement possible

1'intervalle t<t‘0

pour %(t) que si 1'on dispose d'une observa-
tion supplémentaire de X(t) pour -g<t <0 sur
une durée B au minimum égale 3 la mémoire sta-
tistique du bruit).

Soit A Ta valeur maximale de la mémoire sta-
tistique du bruit non stationnaire. Le signal
transformé gg par le filtre de stationnarisa-
tion blanchiement (i1 existe alors un filtre
lingaire non homogéne causal ds stationnari-

sation blanchiement &laborant X(t) & partir

de X(t))a alors pour support maximal 1'inter-
4

valle(e, 86 + T + A)quoique Sz(t) ne se déduise

pas suivant 6 d'un gabarit par translation.

L'ensemble des hypothéses complétes a tb (t 0
quelconque entre 0 et B) donne lieu 3 thg + 8
d un ensemble de rapportsde probabilité inva-

riant & partir de cet instant t'O + A,

A o donné (6 quelconque entre 0 et®) le rap-
sur observatione,o+T+a)
est invariant & partir de 6+T+A et cofTncide

port de probabilite

avec le rapport nécessaire pour toute décision

(1) Si X(u) est un bruit blanc en 1'absence de signal.

optimale partielle aux instants tb >89+ T + 4

ou éventuellement finale 3 1'instant @ + T + A

*

=R Tretn B0+ T

Nous avons R =R

> -
9,tA+A 8,6+T+A

pour © <t0 0

et ceci pour tout to compris entre 0 gt'ﬂ
{R» - R (T<tlg<+T)
0,0+T+ 9.9 *= sur observation juste
*
=R

<6,0+T+A> suffisante (t0=t'O-T)

Cette propriété apparaft immédiatement dans
ce cas en reposant le probléme de décision
statistique aprés filtrage de stationnarisa-
tion blanchiement puisque alors

v v N v
po (X) = po ( X )'po ( X )'p ( X ) .
<0,8+1> <O,7> 7 <T,THTHAS 7 <rHA+T, BHa>
11 1
(X )epy (X )
7. €t =p X -p X
100 0 <0,t' g+a> 0 <t'oth, Ba>

by (X ) =py (X)ops (X )-pg (X )

<0, B+s> <O,t> " <y, Ty HTHAS U <o HTHs, B>
4 ‘ N\

=p; (X )-py (X )

<0,t' gte> <t' oth 640>
¥ ¥ i (% )
™ pi(X) T3 Pi(xt'0+ ) LA 1 <Ti’T1+T+A

D'ol _ o~ = — o = —_ rw
wopplX) o po(xt'0+A) T pO(éTi,T1+T+Al

" +# ' .
I11-21 - Cas ol Sg(t) et D (t',t) ont une détermination
unique indépendante des instants t'o

Les filtres 1inéaires homogénes cau-
sals a utiliser en aval du filtre lindaire
non homogéne causal de stationnarisation blan-
chiement 6#(appe1é H'l(t‘,t) ) ont alors pour

réponses percussionnelles
Y
K’,t' (t) = U(t)-Sg (t'o-t)-U (t'o—t)
v -
= U(t)oS§-(t 0—t)~U (t
N
uisque Sg(x)so poOUr x < 6 c'estmé dire que

=0 vt
0

Fatael

=0 pour t>t'-0; de plus Ky

G,to 8,t

si o > t'o

Les sorties de ces filtres aux instants cor-

respondants & leur indice sont

{Y&t'o(t'.)}tf /Kg,t.o (t'p-t)-X(t)-dt

u
(t)'Sg(t)dt = Rg’t.o

1
(’D\
+
o
> Q
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Y

0 si 8 >t'O a 1'instant t g ¢
t'om N Décision partielle optimale sur hypothéses
\'5,t'0(t'0) = R‘e’,t'o / X(t)Sg{t)dt sie <t'y complétes [signal aprés St.B1.]. On utilise
6 * uniquement le contenu de la mémoire & 1'ins-
otT+A R<S +T+A> . :
oo > tant t', {y compris la valeur qu'on vient
X(t)Se(t)dt ={Re .- 0
6 B,0+i+a d'y inscrire d t',).
) 0
Y (8+T+a) ~L.M filtres seulement sont nécessaires de
0,0+T+A
. . réponse percussionnelle de durée T + A
S t'O > g+T+A et si mémoire
statistique & finie Décision partielle optimale sur hypothéses
Les décisions partielles utilisant ces sorties complétes [signal avant St.B1.]. On utilise
sont optimales. Te contenu de 1a mémoire & 1'instant t'o et

R . P les sorties & 1'instant t', des filtres de
Pour une hypothése signal de 6 donné n'inter- 0

. . la zone de trainage et diagonale principale
vient, pour deux décisions partielles & des 9 g P P

de la colonne t',.

instants différents ot elle est compléte, qu'un 0
décalage temporel (retard) de la réponse per- Décision partielle optimale.
cussionnelle. I1 suffit de mémoriser le pre- Contenu mémoire + sortie des filtres de 1a
mier résultat. Ce n'est bien sfir possible que zone de trainage et hypothéses incomplétes
si le bruit a une mémoire statistique finie de Ta colonne t',.
Décision partielle entre hypothé&ses complates
Y_ (e+T+ate) = Y (6+T+a) Fos ion 3
8, 04+T+A+e 3, 0+T+A (signal avant St.Bl.] sur observation juste
sie>Q suffisante.
et R = R = R* L. . e
T.o+T+ate T.04T+HA  <B,0+T+a> Contenu de Ta mémoire qui serait appliquée

aux filtres de la diagonale principale.
11 suffit de réaliser & 6 donné les filtres :

homogénes causale Le filtre Tinéaire Ks(t',t) de départ se
k. (t) avec Ye[ OJwAJ trouve donc synthétisé ici sous la forme
§,04T+A-y yn s T
4
Pour les dégisions partielles optimales sur K-g(t',t) =fK5t‘ ('c'-’c”)-H'1 (t",t)-dt" t’o
hypothéses Sg complétes (8 < to) il suffit de
réaliser pour chaque valeur de 6 le seul xﬁj &ﬂqb
V]
filtre K_ (t).
8,6+T+A ;
N %
« \"\

PN

T Trls AN BT Eo <!" -5;"
TR ! f' a E
/s N
A N ‘ N >
. >\\ N éf- Q 0 \0

2 04

7 ]
4 |
A% |
4 ! vd
|
571
4 !
/ |
|
=8 ¢ N
'8 'll—-li \ol
g,bo
]
l__..__.__——;—i]%-u-—q—o—-o- ——p——q—»——q-—»—-: ’8 /’ o
A
2 H Ve @
&
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Les filtres lingaires K= nécessaires sont Les figures suivantes montrent le systéme de

8,t 0

: P . - filtrage nécessaire et donc sa simplification
meins nombreux et se déduisent simplement (& g P

6 donné) les uns des autres par troncature de pour des décisions partielles optimales entre

P . . - e e é tationnarisation
la réponse percussionnelle. I1 suffit de mé- hypothéses complétes aprés sta

moriser la valeur de sortie du dernier filtre blanchiement.
a T'instant ou i1 doit &tre lu. BRUIT GAUSSTEN DE PUISSANCE MOYENNE ALEATOIRE

MAIS DE COVARTANCE DE BASE CONNUE

I1-211 - Cas du bruit blanc filtré par un fil-

tre 1inéaire non homogéne causal Décisions partielles optimales & des instants
Alors en 1'absence de signal t'oe[T+A,?o°+T+A] entre hypothéses complétes
e B(t) bruit blanc (rC[O,t'O-T-A]) et décision finale optimale & "g+T+A
X(t) = H(t,t')B(t')dt' _ - "
- H{t,t') =0 si't' >t 33 (t) = sg (v+T+a-t) 16[0,'8]
Soit H'l(t,t') le filtre inverse qui est sup- & )

posé exister. La décomposition formelle pré-
cédente est alors effectivement possible sous

la forme particuliére suivante ol le filtre

de stationnarisation blanchiement est unique

et non pas une fonction de t'O.

En effet un calcul simple donne
+oo

ro{t,t*) yr A{t,u) . H{t',u).du

-0,

et ) %~ N
R g’t,o =/ S-g(u)'X(u)-du

-0

. u
avec Sg(u) i/- H'l(u,t')s§(t')dt' et

Y u _1
X{u) =f H 5 (u,tt) - X(t!)-dt’

o

v
et la propriété Se=(u) =0 pour u <o qui entratne R

. $88114d

(U v : Vers décision binaire (seuil}
que R g,t'o =[ X(u)‘S-e-(u)-du r =38 et estimation des paramétres
0 7, k

Les filtres ont comme déja décrit pour réponse BRUTT GAUSSTEN DE COVARTANCE INCONNUE MAIS A HCDELE
percussionnelle STATTONNATRE TANGENT DE FORME GENERALE CONNUE

DEPENDANT D'UN PARAMETRE ALEATOIRE VECTCRIL!

~ ~
K'e’,t' (t) = U(t)~5‘5(t'o-t)~U(t'O—t)

0 Décisions partielles optimales & des instante

’%1‘ la mémoire statistique est finies alors c o7 o " .
. t! T+A, T+T+A| entre othéses compiotes
Sg(u) a pour support 1'intervalle [o,0+T+4] 0 ( I’ ] i _}_lp ) o .
N u (16[0,1: O-T-A]) et décision finale optima'e @ ¥+ +
et X(u) = H'l(u,t')-X(t')-dt' pour u » O .
-4 -k
N T @
Cas particulier : Si le bruit est du type 2° Z0 = =2 Hninia : :
Te filtre H™1(t,t') se re- H{) ——4&:‘ g}‘,k |
duit a4 un filtre de blanchiement H{_';l(u). L'——L.; ; _ ——;"/:
~"4 ——-A,
Ainsi si la mémoire statistique maximale est , - - 7=
< Vs
de A il suffit de disposer de X(t) appartenant Memoire. S e
de -a,t',. -
0 [TIIIITL -~

En pratique disposer de 1'observation pour
t < 0 ne complique pas du tout le probléme.
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CEPEMDANCE TEMPORELLE DES TESTS OPTIMAUX EM DETECTION
ACTIVE LORSQUE LE BRUIT EST MOM STATIOMMAIRE.

IITI - CONCLUSION

En général la mise en oceuvre du
test nécessite ~L.M.N/2 filtres. S'il existe
uniquement un filtre linéaire non homogé&ne de
stationnarisation, la complexité du systéme
de filtres homogénes & utiliser aprés station-
narisation reste en général triangulaire com-
me elle 1'&tait sans stationnarisation (les
signaux transformés ne se déduisent pas 1'un
de 1'autre sujvant @ par translation). I1 faut
~L.M.N/2 filtres (une batterie de L.M filtres
conduit 3 .un systéme dont le caractére sous
optimal croit avec le rapport entre la mémoire
statistique du bruit et la durée du signal).

Si 1'on peut de plus blanchir le
bruit, Ta complexité du systéme de filtres
homogénes & utiliser aprés stationnarisation
blanchiement pour une décision partielle op-
timale entre hypothéses complétes sur obser-
vation juste suffisante est diagonale. Il faut

wL.M filtres.

Si le bruit est du type 2° et s'il
existe un filtre de blanchiement, un seul
filtre

une décision partielle optimale entre hypo-

est alors nécessaire suivant 6 pour

théses complétes sur observation juste suffi-
sante. 11 faut ~Lfiltres.
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