1. Hodnoty matic

Hodnoty matic, ktoré sa aktualne vyuzivaju su zobrazené Obr. 1. F je stavovd prechodova matica.
Tato matica ovplyvnuje vektor merania. H je meracia matica. Tato matica ovplyviuje Kalmanov zisk. Q je
matica neistoty akcie. Tato matica implikuje procesntd Sumovu kovarianciu. R je matrica Sumu snimaca.
Tato matica implikuje kovarianciu chyby merania na zdklade mnozstva Sumu snimaca. x predstavuje odhad
stavu v Case k, ktory obsahuje Udaje o pozicii lopty na osy x a y a taktiez o rychlosti lopty v rdmci osy x a y.
P predstavuje kovarianénd maticu chybovosti.
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new ArrayRealVector(new double[] { @, @, @, @ });
Obr. 1: Definitivne hodnoty matic



2. Zhrnutie

KedZze zatial nebolo mozné naplno otestovat nasu implementaciu Kalmanovho filtra, neobjavili sa
Ziadne znamky toho, ze aktualne hodnoty matic sui zvolené nespravne. Nie je vSak vylucené, Ze po
dokladnom otestovani budu niektoré hodnoty mierne upravené.



