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= Kalmanov filter

= RozSireny Kalmanov filter (EKF)
= Unscented Kalman Filter (UKF)
= Filter nprKF

= Experimenty

= Zhodnotenie



= Analyza moznosti EKF a jeho modifikacii
= Predikcia nasledujuceho symbolu

= Kalmanov filter
= Znamy niekol'ko desatroci
= Vyuziva sa v roéznych oblastiach
= Jednoduchy princip
= Alternativa gradientovych metod



i Kalmanov filter

= Sada matematickych rovnic

s Pre /inearne dynamické systémy
Xer1 = Frer X + Qg Stavovd rovnica

Y = HX + 1 rovnica pozorovania

dx~N(0, Qy); re~N(0, Ry) /_\l

= Prediktor-korektor >—t—

= Optimalny TR S



i RozSireny Kalmanov filter (EKF)

= Pre nelinearne dynamické systémy
X, =f(x,)+q, stavovd rovnica

Y. = h(x,) + r, rovnica pozorovania
= Linearizacia — Taylorov rozvoj
= Neuronove siete
Xg+1 = X T Gy
Y = (X Uy) + 1
= Jacobian — RTRL, BPTT(h)



i Unscented Kalman Filter (UKF)

= Nie su potrebné derivacie
= Vyhodnotenia funkcii
= Sigma body
= Maly pocet
= Deterministicky volené
= Zachytavaju skutocCné statistiky
= Prejdu nelinearnou transformaciou



Unscented Kalman Fllter (UKF)
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i Filter nprkF

= Len vyhodnotenia funkcii

= Stirlingova formula
=« Namiesto Taylorovho rozvoja
= Derivacie urceneé numericky
= S presnost'ou do 2. radu

= Podobnost’ s UKF
= Tiez sigma body
= Presnejsi odhad




i Zdiel'ané filtre UKF a nprkF

= Oznacenie UKFj a nprKFj (joint)
= Vystupy rekurentnych neuronov
sucast'ou stavoveho vektora

=« Nelinearna stavova rovnica
Xs1 = f(Xy U) + g namiesto x4 = X, + q,

= Zmena Vv rovniciach kroku predikcie
= ZjednodusSenie vypoctu vystupu siete
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BPTT(h)
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i Experiment — Laser
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i Zhodnotenie

= Nastudovanie problematiky
= Vysvetlenie Citatel'ovi

= Zjednodusenie vzorcov
=« EKF, UKF a nprKF

= UKFj
= Porovnanie filtrov




!'_ Dakujem za pozornost
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