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SYS=SS(A,[B G],C,[D H])
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Acelerômetro

Objetivo – medir a (acel. externa)
• a é considerado um processo

de Wierner

Sistema 
estendido
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ARE dinâmica

ARE estática

V – covariância de v (ruído do processo de Wierner)
W – covariância de w (ruído do sensor)
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Modelo RuimModelo Bom
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Estimação de uma constante
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Caso 1 – ideal – R exato
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Caso 2 – FK sintonizado com R 100 vezes maior – FK dará menos peso às medidas
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Caso 2 – FK sintonizado com R 100 vezes menor – FK dará peso demais às medidas
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Filtro de Kalman

Matlab


