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Centralization of management in SDN involves monitoring individual network elements, the state of individual elements and their groups or part of the network, as a rule, are functionally dependent, despite the fact that the relevant agents are arranged in such a way as to obtain the maximum amount of information. For example, the increase in traffic in either direction can overload some routers, and the output of one of them requires the allocation of network resources. In this connection it is of great interest to estimate interrelated states that, in accordance with the theory of systems allows to find.
В мире всё большую популярность приобретают Software-Defined Networks (SDN) – программно-конфигурируемые сети (ПКС). Основная идея ПКС состоит в большей централизации управления трафиком. 
Преимущества ПКС:
1) благодаря снятию с коммутаторов нагрузки по обработке тракта управления, SDN позволяет этим устройствам направить все свои ресурсы на ускорение перемещения трафика, что существенно повышает производительность. 
2) Программные средства SDN позволяют администраторам добавлять новую функциональность к уже имеющейся сетевой архитектуре. 
3) На централизованном контроллере SDN системный администратор может наблюдать всю сеть в едином представлении, за счет чего повышаются удобство управления, безопасность и упрощается выполнение ряда других задач. 
Централизация управления в этих сетях предполагает наличие мониторинга отдельных сетевых элементов 
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. При этом состояние этих элементов, их групп или участка сети, являются, как правило, функционально зависимы, несмотря на то, что соответствующие агенты расставляются таким образом, чтобы получить максимальный объем информации. Примером проявления взаимосвязей может служить  увеличение трафика в каком-либо направлении, что может привести к перегрузке ряда маршрутизаторов. Далее выход одного из них требует перераспределения ресурсов сети и др., что позволяет получить дополнительную информацию. Такая дополнительная информация, в соответствии с теорией систем, приобретается за счет целостности взаимосвязанных элементов, эмерджентности системы.
Рассмотрим систему, состоящую из двух элементов. Для решения задачи обнаружения соответствующего состояния системы представим двумерную функцию правдоподобности в виде:
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где 
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 - дисперсии оценок параметра Z по данным i-го и j-го датчиков соответственно; 
k – коэффициент корреляции результатов измерений датчиков;
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– оценки состояний, полученные с помощью фильтров Калмана-Бьюси.

После нахождения максимума выражения (1) получаем следующее:
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Выражение (2) является комплексной оцен​кой параметра
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, полученного по данным изме​рений двух датчиков, которые в общем случае могут быть коррелированными.
При равноточных измерениях двух датчиков дисперсия оценки параметра определяется как 
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, поэтому при полной корреля​ции (к = 1) выигрыша в точности достичь невоз​можно, поскольку 
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С уменьшением коэффициента корреляции по​вышается точность определения координат, и при отсутствии корреляции (к = 0) для двух датчиков получим уменьшенную в 2 раза результирую​щую дисперсию оценки параметра: 
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Полагая измерения датчиков равноточными и имеющими одинаковый коэффициент корреля​ции k между N датчиками, можно показать, что выражение для среднеквадратической ошибки (СКО) определения координаты примет вид

[image: image11.wmf](

)

N

k

N

K

1

1

+

-

=

Z

s

s

.                                                                   (3)

Отметим, что выражение (3) отличается от слу​чая равноточных некоррелированных измерений, которое при k = 0 определяется известной формулой 
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,  что позволяет его применять для оценочных значений в выигрыше точности исполь​зования систем со многими датчиками при нали​чии корреляции между каналами оценивания.
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