1. Parametre matic

Na uréenie hodnét matice, ktora sa bude pouzivat pri vypoéte sme pouzili hotova simuldciu
Kalmanovho filtra, ktora ndam umoznila lahko upravovat hodnoty matic a nasledne sledovat ako dané
hodnoty ovplyvnili celkové znizenie Sumu a pripadni predpoved umiestnenia lopty na zdklade
predchadzajucich hodnot. Prvotné testovanie sme vykonali s hodnotami na Obr. 1.a.
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Obrdzok 1.a: Prvotné hodnoty matic

Vysledok je mozné vidiet vidiet na Obr. 1.b, kde je jasné vidiet Ze zniZenie Sumu nebolo presné
preto sme pokracovali v testovani s inymi hodnotami.



Obrazok 1.b: Vysledné znizenie Sumu

Po viacerych testoch sa nam podarilo zostavit matice z hodn6t zobrazenych na Obr. 1.c.
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Obrazok 1.c: Definitivne hodnoty matic
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Na Obr. 1.d je vidiet najpresnejsie znizenie Sumu, preto sme sa rozhodli implementovat matice s tymito
hodnotami a na zdklade skutoénych testov po implementovani danych matic v naSom projekte sa overi
spravnost zvolenych parametrov.

Obrazok 1.d: Najpresnejsie znizenie Sumu



