
Celkové zhrnutie Kalman filtra 
 
V tomto dokumente je uvedená finálna implementácia Kalmana (zdrojové kódy 

s vysvetlivkami), ktorá bola po sérií doposiaľ vykonaných testov, označená ako najviac 

vyhovujúca.  

Implementácia Kalman filtra je tvorená jednou hlavnou triedou KalmanReal, ktorá obsahuje 

nenaplnené atribúty pre matice a vektory (Obr. 1). 

• RealVector _x - predikovaný stav 

• RealMatrix _P - predikovaná kovariancia stavu 

• RealMatrix_K – optimálny Kalman zisk 

• RealMatrix _F - predvolený procesný model (stavová matica prechodu) 

• RealMatrix _Q - predvolený šum procesu 

• RealMatrix _B - predvolený model riadenia (mapuje kontrolný vektor na stavový priestor) -> 

nepoužíva sa 

• RealMatrix _H - predvolený model pozorovania (mapuje pozorovania do stavového priestoru). 

• RealMatrix _R - predvolený šum pozorovania 

 Ďalej obsahuje, okrem getterov a setterov aj hlavné metódy (Obr. 2): 

• predict - Používa predchádzajúci odhad stavu a poskytnutý model pohybu na vytvorenie 

odhadu aktuálneho stavu. 

• update – Aktuálne informácie o meraní (t.j. vektor _z, ktorý obsahuje polohu daného 

objektu (napr. lopty) a rýchlosť, ktorú dosahuje na osi x a y) sa používajú na úpravu 

odhadov stavu pomocou poskytnutého modelu pozorovania (matica _H). 

• getStateV – Getter pre získanie aktuálneho stavu vektora _x vo forme triedy Vector3D. 



 

Obr. 1: Nenaplnené atribúty pre matice a vektory 



 

 

Obr. 2: Metódy predict, update a getStaveV 

 

 

Pre naplnenie vyššie uvedených matíc a vektorov slúži trieda KalmanAdjuster, v ktorej 

dochádza aj k volaniu vyššie uvedených metód predict, update a getStaveV v metóde 

adjustBallPosition po každej správe od servera (Obr. 3). 

 



K naplneniu matíc a vektorov, nachádzajúcih sa v triede KalmanReal slúži metóda initMatrixes 

(Obr. 4) , ktorá sa volá taktiež po každej správe od servera. Matice a vektory sú zadefinované 

prostredníctvom vytvorenia nového konštruktora KalmanReal. Hodnoty uvedené v maticiach 

boli testované a momentálne uvedené sú zatiaľ najlepšie. Určite sa s tými hodnotami dá ešte 

vyhrať a pomocou ďalších testov dosiahnuť ešte lepšie výsledky.  

 

 

 

Obr. 3: Metóda adjustBallPosition 

 



 

Obr. 4: Metóda initMatrixes 

 


