Динамическая модель 

Если автокорреляционная функция (АКФ) Rv() имеет следующий вид

Rv() = v2exp(-v) [Cos (2fv+ Sin (2fv2fvv)],       (1)

где 

v, v, fv - соответственно среднеквадратическое отклонение (СКО), время корреляции и собственная частота АКФ Rv().

То моделирование и фильтрация этого процесса мне известна.

На практике, как правило, используют АКФ не скорости, а ускорения Rа(), которые связаны между собой следующим образом

Rа() = - d2 Rv() d2.                                             (2)

После преобразований формул (1) и (2) АКФ ускорения Rа(t) принимает следующий вид

Rа()=v2[v2 +(2fv)2]exp(-v)[Cos(2fv)+Sin(2fv)/(2fvv)],     (3)
где 

v = 1/ v.                                                         (4)

Формула (3) определяет следующую структуру динамической модели флюктуационных составляющих скорости V(t) и ускорения а(t)
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где

= (2fv)2 - квадрат частоты собственных колебаний АКФ, которые обусловлены скоростными флюктуациями;

а2 = v2[v2 + (2fv)2] - дисперсия ускорения;                                     

n(t) - формирующий белый гауссовский шум с нулевым средним значением и единичной интенсивностью.
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