Kalman - podedni vystrel

e jak sev plné dozitosti aplikovat Kamana na pocCitani GPS pozice?
e i-tadruzice vy8e svoji polohu (z;, y;, z;) aaktuani €ast;
e nade polohaneznama: (x, y, z, t)

\/(51j — )2+ (y —y)? + (2 — 2)?

t =

+1

e chtéli bychom linearni verzi: ax + by + cz +td +e =0

e proC?



Proc jelinearni forma lepsi? (1/2)

e 4 satelity, 4 linearni rovnice, 4 neznamé — maticovy vypocet

e pokud vice méfeni (napf. k Sesti satelitlim), pak metoda ngjmensich
Gtvercu:

min a;x + by + c;z + d;it + e; ?
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ProcC jelinearni forma lepsi? (2/2)

e pokud méfeni v rliznych ¢asech, pripadné riizné presna — Kaman

e linearizace v , mist&" predikce (x,, y,, 2,, tp)

\/(xp — )2+ (Yp — 1i)? + (2, — 2)?

e . 4 :
d — ;)2 )2 )2
0 — (x/(af 2+ (y— )+ (2 — 2) Hi_t)
dx V.
1 T, — T;
a; = —
ve \ /(@ — )2+ (yp — 1) + (2 — 2)°



M odel pohybu

Bily Sum — stacionarni proces s nekorelovanymi hodnotami, splnujici
vztahy

E(X;) = 0,E(X}) = L E(X,)Xyz) = 0[t(1) # £(2);1(1),%(2),t € T]

e Bilym Sumem se ngjCastgji aproximuije:
1. rychlost

2. zrychleni
3. jerk (Skubani)



Maticovy zapis

e Aproximace rychlosti

F=0G=1=A=1

e Aproximace zrychleni

e=[34].e= 0]~ 2= [3{]

e Aproximace jerku

010 000 1t ¢
F=(001],G=(000]|=A=]|011¢
000 001 001



L epsSi matematicky model

Stavovarovnice
Tpi1 = ApTyp + Wy

kde z;, je n dimenzionalni stavovy vektor, A, je transformatni matice a w; Sum/chyba
stavu (wy ~ N(0,Q))

Rovnice méfeni
2z = Hxp, + vy,

kde 2, je m dimenzionani vektor méfeni, H je m x n matice urcujici vztah mezi stavem
améfenim a v, je sum/chyba méfeni (v, ~ N(0, R))



Algoritmus aktualizace

Predikce stavu a chyby — pomoci stavove rovnice

Lpy1 = Azy,

= _ T
K orekce pomoci méreni — pomaoci rovnice mérfeni

z = Hxp + v

K, = P_H"(HP H" + R)™*
zy, = =, + Ki(zy — Hxy)

= ([ - KyH)P,

.
|
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