Nelinearni Kalmantv filtr

Stavovy model

Ty = M.’L't,1+NUt+F+wt
Yy = Ar g+ Bug + G+ vy
Kalmanitv filtr realizuje pfepocet
Ti—1)t—1 7 Tejt—1 —7 Tt

tedy nejdiive predikci, potom filtraci.
Nelinearni KF je

xr = g(Te—1,u) +we

ye = h(zi—1,w) + o

Nelinearni funkce linearizujeme Taylorovym rozvojem s derivaci
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a to v bodu posledniho bodového odhadu Z;_1, takZe pro linearizovanou funkci plati

g(xeo1,u) = g (&1, u) + ¢ (Zpo1,w) (Tem1 — &1) =

=0 (Tr—1,u) xp—1 + g (Fr—1,u¢) — g (Be—1,ug) T4—q
a podobné pro y.

Linearizovany model je
e = ¢ (@, u) x—1 4+ g (@Fe—1,ue) — g (Fr—1,w) Be—1 + wy
vy = B (@—v,u) w1+ h (@1, ue) — B (T, ug) 821 + v
coz odpovida linedrnimu modelu

Ty = M$t71+ﬁ’+wt
Yr = Az g + G+,

kde M = ¢ (T—1,u), F=yg (Ze—1,u) — g (Z4—1,ut) £1—1 a obdobné pro AaG.



Model s neznamymi parametry
Budeme ilustrovat na prikladeé:
Model

. = Mz +ug +wy
Yo = Ti—1 U

kde M je nezndmy parametr.

Zavedeme novy stav X; = [Xl,XQ]; =[x, M]'.

Novy model

Xy = Xog 1 Xyt +u+wy
Xop = Xog1te
Yy = X+

kde druha rovnice pfedstavuje ndhodnou prochazku s velmi malym Sumem e;, ktery umozni
malé zmény Xo = M tak, aby se mohla najit spravna hodnota tohoto parametru.

Dostali jsme tak nelinedrni model, ktery linearizujeme tak, jak bylo ukdzano

re = ¢ @1, u) T—1 + g (Ee—1,w) — ' (T, ug) Fp—1 + wy

vy = B (Zp—1,u) mp—1 +h(Te—1,ue) — B (Zp—1,us) Tp—1 + vy

kde nelineérni je jen prvni rovnice, s g = X2 X7 + u.

dg dg
ax, e = X2 8 e =X
takze linearizovany model bude
X1y = | X1, X1;t71] Xi—1 + Xog—1 X141 — [XQ;tfly X1;t71} X1 +wy
Xoyp = Xoy1+e
ye = X1+



