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FILTRO DE KALMAN — INICIALIZACAO
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FILTRO DE KALMAN
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INICIALIZACAO DO FK

® Filtro de Kalman:
» Modelo Bayesiano

x(0) ~ N (x(0]0), P(0]0))

> Escolha de %(0]0) e P(0|0) influenciam na convergéncia do filtro
> Teste x> permite uma boa escolha de %(0/0) e de P(0|0)

%(0[0)'P(0]0)%(0[0) < a

onde ¢; é a regido de 95% de confiabilidade.
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FILTRO DE KALMAN
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INICIALIZACAO DO FK

® Observem que

f}(|x

N (x(0); %(0]0), P(0]0))
N

%(0]0); x(0), P(0[0))

fz

® Assim,

x(0) é fixo e (0|0) uma distribu¢do gaussina
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PREDICAO
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PREDIGAO
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FILTRAGEM, PREDIGAO E SUAVIZAGAO

® Para o FK

x(k + 1) = Fx(k) + T'v(k)
z(k) = Hx(k) + w(k)

sendo v(k) e w(k) ruidos brancos aditivos

Ev(k)} = 0 E(V(KIV()'} = Qb
Ew(k)} = 0; E{w(kw()'} = Rai_

® Além disso, xp é dado e %(0]0) e P(0]0) s&o escolhidos.

* Objetivo: Desejamos encontrar %(k|j) dado Z/
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PREDIGAO
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FILTRAGEM, PREDIGAO E SUAVIZAGAO

® A escolha de k e j definem os casos
> j = k : Filtragem (filtro de Kalman)
» j < k : Predi¢do (estado estimado a frente do instante atual de medi¢3o)

» j > k : Suavizag¢do (estado estimado atrds do instante atual de medi¢do)

8/15



PREDIGAO
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PREDICAO

® Neste caso, desejamos uma estimagdo a priori

R(Klj) = E{x(K)| Z'}: j < k

® H3 3 tipos:

> Predicdo de Ponto Fixo
> Predicdo de Avanco Fixo

> Predicdo de Intervalo Fixo

® Relembrando as equagdes do Filtro de Kalman (k = j)

%Gl) = %Gl — 1) + W(i)v() 1)
PGli) = PGli — 1) = W(H)SG)W() ()
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PREDICAO DE PoNTO FIXO
® Neste caso j + /| = k = N é fixo e j varia.

* De (1),
£(l) = FG — 1DRG — 1) = 1) + W(j)v ()
* Calculando o sistema no instante j + / & frente
x(j+1) = FG)x() + T(G)v()

x(j+2) = F( + D) [FU)xG) + TGVvH)] + TG+ 1)v(i+1)

/-1 JHl—1 [j+i—e—2
x(j+1) = [HF(jHil)}X(j)Jr > [ I[[ FG+1-i-vrEve

i=0 (=j i=0
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PREDIGAO
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PREDICAO DE PoNTO FIXO

® Seu estimador em um instante futuro fixo N > j serd

N—

(V) =[]

j—1
i=0

F(N —i—=1)%())

N—j—1

f(N) = [T FIN=i=1)[F( = DG - 1) = 1) + W()r ()]

i=0

N—

T

1

F(N— i~ 1)} W) ()

R(NL) = *(NJj — 1) + [ i
i=0
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PREDICAO DE PoNTO FIXO

® Sabendo que %(N|j) = E{&(N|i)|Z’}, Vi > j (exercicio)
® Sua covaridncia poder3 ser calculada como

£ { (R(NIi) = R(NL)) (R(N17) = R(NL))' |27} = P(NIi) = P(NLj)

para todo i > j
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SUAVIZACAO
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SUAVIZAGAO

® Neste caso, desejamos uma estimagdo a posteriori.

» Suavizacdo de Ponto Fixo
» Suavizacdo de Avanco Fixo

» Suavizagdo de Intervalo Fixo

® Relembrando as equa¢des do Filtro de Kalman (k = j)

XGl) = %Gl — 1) + W(i)v() ®3)
P(lj) = PGli — 1) = W(H)SGW() (4)
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SUAVIZAGAO DE INTERVALO FIXO

® Analogamente ao caso da predi¢cdo podemos verificar que

R(k|n) = R(k|K) + (k) [R(k + 1|n) — 2(k + 1]K)]

sendo

c(k) = P(k|k)F(k)' P(k + 1]k)~!

® Com covariancia associada

& {&(k|n)%(k|n)'} = P(k|k) + c(k) [P(k + 1|n) — P(k + 1]k)] c(k)’
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