1. Praca s maticami kalman filtra

Pri aplikovani Kalaman filtra sa vyuziva 5 matic, ktorych hodnoty je mozné v pripade potreby
jednoducho zmenit. Matica H predstavuje maticu merania, ktord ovplyviiuje hodnotu Kalmanovho zisku.
V tejto matici su vyplnené len prvé dva riadky, kedZe v naSom pripade vyuzivame len os x a y. Hodnoty
v prvom riadku znamenaju posun na osi y, respektive rychlost pohybu po osi y. Hodnoty v druhom riadku
sa tykaju osi x, kde prva hodnota znamena posun na osi x a druhd zase rychlost pohybu po tejto osi. Priklad
je zobrazeny na Obr. 1

H = new double[][] {
{@.9,e, e.1, @ },
{8, 8.9 8, 8.1 %,
18,8, @@},
{e, e e,8a]}

b

Obr. 1: Matica merania H

Matica F predstavuje stavovl prechodovu maticu, ktora ovplyviiuje vektor merania. Pri tejto
matici su okrem prvych dvoch riadkov, ktoré su vyplnené na zdklade rovnakého principu ako pri
predchddzajlcej matici, diagondlne doplneny aj treti a Stvrty riadok, z toho dévodu, Ze pri vypoctoch sa
pouziva aj transponovana verzia tejto matice. Priklad je zobrazeny na Obr. 2.
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Obr. 2: Stavovd prechodovd matica F

Matica R predstavuje maticu Sumu snimaca, ¢o v naSom pripade predstavuje Sum, ktory agent
dostdva zo servera. Tato matica implikuje kovarianciu chyby merania, na zaklade mnozstva Sumu. Pri tejto
matici sa v naSom pripade ukazala ako najlepsia volba diagonalne vyplnena matica. Priklad je zobrazeny
na Obr. 3.

R = new double[][] {
{®e.1,0,0,e},
{e 0.1, 0, @ },
{@, e, 8.1, @ },
{@, e, @, .11}
e

Obr. 3: Matica Sumu snimaca R

Matica Q predstavuje maticu nepresnosti, ktora implikuje procesnu Sumovu kovarianciu. Pri tejto
matici je mozné lubovolne si zvolit Uroven nepresnosti, na zadklade ktorej je mozné pozorovat u agenta
nepresnosti pri vnimani okolitého sveta. V naSom pripade su vyplnené podla diagonaly treti a Stvrty
riadok. Priklad je zobrazeny na Obr. 4.



Q = new double[][] {
{e,@,8,871,
{e,8@,8,e87}1,
{@,a 0.1,0 },
{@, @ @, 8.1}

b
Obr. 4: Matica nepresnosti Q

Matica P predstavuje pociatoénu maticu, ktora vstupuje do kroku predikcie a mala by zaéinat ako
nulova, avsak v naSom pripade uz od zaciatku nadobida hodnoty znova na prvych dvoch riadkoch, ktoré
ovplyviiuju posun a rychlost pohybu lopty po osi x a y. Priklad je zobrazeny na Obr. 5.

P = new double[][] {
{1, @, ©.8, @ },
{®@, 1, @, 8.8 },
fe,a, @6,:
fe,a, @6,0:;»

bs

Obr. 5: Pociato¢nd matica P
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