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V)ffisll:::y GPS+GLONASS GPS Rozdiel m,, Rozdiel m,
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Overenie vhodnosti tvaru regresného modelu:
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Predpovézene vs. pozorovane hodnoty
Zavisla proménna : mxy (m)
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2. skumany model - zav1slost medzi m,, a poctom NAVSTAR
GPS satelitov — m = 1 ,0379 =0, 1082 x;1:=0,61, r>= 0,37

Predpovezeneé vs. pozorované hodnoty
Zavisla proménna . mxy (m)
1,0

0,9
0,8
0,7
0,6
0,5 —
0,4
0,3

0,2
01 "0 95% hladina spolehlivosti

0,30 0,40 0,50 0,60 0,70 0,80
0,35 0,45 0,55 0,65 0,75 0,85

Predpoveéz. hodn.

O

=
L=
O
=
=
O
—
O
|
O
o




AR gl
Pasyspolahlivosti predikcie

mxy (m) = 1,3379-0,1082%x; 0,95 Int.pred.

T
:

3 7
GPS satelity (ks)




L :
“Graf zavislosti m, od. hrubky a vzdialenosti tieniacej dreviny

mxy (M) = 0,4025-0,0322*x+0,0086*y

B
Blo9 |
B3 |
I 0.7
[ ]06
105
I 0.4
Bl 03

" 1r=016;031:05  12=0,02;0,090,25



r=023,12= 0,05




Graf zavislosti m,  od zakmenenia a poctu NAVSTAR GPS satelitov

mxy (m) = 1,13+0,333%x-0 1067y
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