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Anwendungen der Kalman-Filter-Teehnik, Anleitung und Beispiele. Im Auftrage der Deut- 
sehen Gesellschaft ffir Ortung und Navigation e.V. herausgegeben von Karl-Wilhelm S c h r i c k .  
Mit einem Geleitwort yon ]%udo]f K a l m a n .  1. Aufl. Mfinchen, Wien: Oldenbourg 1977. 353 S. 
m. 85 Abb. u. 15 Tab. 8% (Methoden der Regelungsteehnik.) Preis: 48,-- DM. ISBIq 3-486-20931-0. 

Das vorliegende Buch geh6rt zur Reihe ,,Methoden der Regelungstechnik", die im gleichen 
Verlag von Otto F611inger und Hans Sartorius herausgegeben wird und ihr Ziel darin sieht, ,,in 
kurzer, gut lesbarer und anwendungsnaher Form, aber ohne Untersehreitung des zu einem wirk- 
lichen Verst~ndnis erforderlichen Niveaus in die wesentlichen Begriffe und Mcthoden der l=te- 
gelungstechnik einzuffihren". 

Verwandte Tire] der glcichen Buchreihe sind: 
,,Stochastisehe Grundlagen des Kahnan-Bucy-Fil ters"  

und 
, ,Kalman-Bucy-Fil ter" ,  

beide yon K. Brammer und G. Siffling. 
Die Kalman-Filter-Teehnik ist ein mathematisches Verfahrcn zur Behandlung yon dyna- 

misehen linearen Systemen. Es stellt eine Weiterentwicklung der Ausgleichsreehnung dar, indem 
es das Frinzip der kleinsten Quadratsumme mit dem Prinzip der Rekursivitiit vereinigt und somit 
die ,,Geschichte" des Systems bei der Zustandsbestimmung naeh jeder neuen Messung berfiek- 
sichtigt. Es verwertet ferner Vorkenntnisse fiber das dynamische Verhalten des hehandelten Systems 
und fiber statistische XenngrSi3en der System- und Mel3fehler. So kann man die Leistungsf~higkeit 
moderner ]~echenanlagen dazu ausnutzen, alIe verffigbaren BeobachtungsgrSl3en optimal zu ver- 
werten, und erst dureh den teehnischen Fortsehritt auf dem Rechnergebiet wird dies fiberhaupt 
ermSglieht. 

Im Fall kontinuierlicher Messungen wird das Optimalfilter gew6hnlich Kalman-Buey-Filter 
genannt. 

Da die fiber Kalman-Buey-Filter existiercnde Literatur zumeist ,,hochschulnah" ist, also for 
den Anwender zu theoretisch, sell das vorliegende Buch hauptsiichlich den Ingenieur und Prak- 
tiker anspreehen. Die Grundlagen sind daher nur soweit erl~iutert, wie es die 15 Autoren aus In- 
dustrie und Forschung fth, erforderlich angesehen haben. So wurden mit Absicht Beispiele aus der 
Praxis auf etwa 40 % der Textseiten ausffihrlich behandelt, und zwar aus der Schiffahrt (Inte- 
griertes Schiffsnavigationssystem mit Kalman-Filter-Struktur), aus der Luftfahrt, mit Anwendungen 
in der Sehiffahrt verwandt (Ausrichtung einer Tr~gheitsplattform; Stfitzung eines Dopplernaviga- 
tionssystems; Radarzielverfolgung), sowie aus l~aumfahrt und ~achriehtentechnik. 

])as erfolgreiche Dureharbeiten setzt aber doch v0raus, dal~ der Leser nicht nur mit den mathe- 
matisehen Grundlagen vertraut ist (z.B. Matrizenrechnung, Systemtheorie, Differentialgleichungs- 
systeme und ihre Umsetzung in Matrix-Differenzengleichungen), sondern auch mit stochastischen 
Begriffcn und ihrer mathematischen Fassung (z.B. Verteilungsfunktionen, Autokorrelations- 
funktion, Erwartungswerte, Kovarianzmatrix). Die Zusammenstellung im Anhang ist in der Tat 
nur als Repeti torium gedaeht und kann eine grfindliche Einffihrung in die erforderliehen Grund- 
]agen nieht ersetzen. 

Fiir eine neue Auflage w~re es daher wfinsehenswert, in dem sehr ausffihr]ichen Literatur- 
verzeichnis bei den Hauptwerken fiber stoehastische Prozesse zusatz]iche Hinweise auf Thematik, 
Umfang, Art  der Darstellung und sonstige Eigentfimlichkeiten zu geben. Bei einer Neubearbeitung 
sollte auch in allen Beitr~gen auf einheitliche normgerechte Bezeiehnung der Gr6Ben und Ein- 
heiten geachtet  werden. 

Im Hinb]ick auf die wachsende Bedeutung und zunehmende Anwendung der Kahnan-Fil ter-  
Technik ffillt dieses Buch eine Lficke und kann auch hinreichend vorgebildeten Studenten empfoh- 
len werden. 
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