
Metody i narzędzia 
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Filtr Kalmana





nowe = stare + α przyrost nowe = (1 - α) stare

Skale pomiarowe

jakość pomiarów jakość pomiarów



Proces

Model

Dane: 

Szukane są kolejne wartości



predykcja

pomiar

estymacja

„ukryty” stan

Dane: 

Szukane są kolejne wartości

Okazuje się, że brakuje nam

Fuzja pomiarów z różnych urządzeń Fuzja pomiaru i predykcji z modelu



Wersja wielowymiarowa

Założenie: dysponujemy dokładną wartością



Algorytm filtru Kalmana

Korekcja / 
estymacjaPredykcja

https://filterpy.readthedocs.io/en/latest/

https://nbviewer.org/github/rlabbe/Kalman-and-Bayesian-Filters-in-Python/blob/master/table_of_contents.ipynb

https://filterpy.readthedocs.io/en/latest/
https://nbviewer.org/github/rlabbe/Kalman-and-Bayesian-Filters-in-Python/blob/master/table_of_contents.ipynb
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