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1. Прогноз–оновлення
Фільтр поєднує прогноз моделі з вимірюванням:

x̂−k = Fkx̂k−1 +Bkuk, P−
k = FkPk−1F

T
k +Qk.

Оновлення:

yk = zk −Hkx̂
−
k , Sk = HkP

−
k HT

k +Rk, Kk = P−
k HT

k S
−1
k .

x̂k = x̂−k +Kkyk.

Коваріацію оновлюємо формою Джозефа:

Pk = (I −KkHk)P
−
k (I −KkHk)

T +KkRkK
T
k .

2. g-h filter
x−k = xk−1 + ẋk−1∆t, ẋ−k = ẋk−1.

rk = zk − x−k , xk = x−k + grk, ẋk = ẋ−k + h
rk
∆t

.

Це перший навчальний міст до фільтра Калмана.

3. Дискретний Байєс

p̄k(j) =
∑
i

p(xk = j | xk−1 = i)pk−1(i),

pk(j) = η p(zk | xk = j)p̄k(j).

4. Добуток гаусівських оцінок

σ2 =

(
1

σ2
1

+
1

σ2
2

)−1

, µ = σ2

(
µ1

σ2
1

+
µ2

σ2
2

)
.

Менша дисперсія означає більшу вагу.
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5. Статистичні перевірки
NISk = yT

k S
−1
k yk.

Для симуляції:
NEESk = (xk − x̂k)

TP−1
k (xk − x̂k).

Ці перевірки мають бути в кожному прикладі, де є коваріація.
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