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Обеспечение вычислительной устойчивости
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z=(Re H z , Im H z)

x=(ρ)



5. ВЫВОДЫ
 

ИТЕРАЦИОННЫЙ ОБОБЩЕННЫЙ 
ФИЛЬТР КАЛМАНА

1. Не заменяет, но обобщает существующие методы инверсии, 
применяемые при первичной обработке данных 
аэроэлектроразведки.

2. Дает возможность использовать опыт современной теории 
оценивания: калмановское сглаживание, стохастические меры 
оцениваемости и т. п.

3. В задаче определения кажущегося удельного сопротивления 
позволяет избавиться от неоднозначности.

Рисунки: А.К. Волковицкий


