1. POvodna implementacia Kalman filtra

Povodna implementdcia je rieSend pomocou vektorou, ktord sme testovali porovnanim hodn6t,
ktoré vstupuju do Kalmanovho filtra a hodnét, ktoré su vystupom po aplikacii Kalmanovho filtra. Z danych
merani sa zistilo, ze aktualna implementacia nepomaha znizit Sum na poziciu lopty ziadnym spésobom.
Vypis bol doplneny do funkcie adjustBallPosition v triede KalmanAdjuster (Obr. 1).

/f function for adjusting ball position
private void adjustBallPosition(ParsedData data) {
if (data.ballRelativePosition == null) {
return;

}

if (isObsolete(lastTimeBallSeen) || ballKalman == null) {
ballKalman = freshKalman();

}

LOG. log(LogType. VELOCITY, "POLOHA LOPTY PRED KALMANOM: X: " + data.ballRelativePosition.getX() +
"a ¥: " + data.ballRelativePosition.getY());

data.ballRelativePosition = ballKalman.update(data.ballRelativePosition);

LOG. log(LogType. VELOCITY, "POLOHA LOPTY PO KALMANOVI: X: " + data.ballRelativePosition.getX() +
"a ¥: " + data.ballRelativePosition.get¥Y())};

lastTimeBallSeen = now;

Obr. 1: Logy na otestovania Kalmana

Hodnoty, ktoré vstupovali do filtra a hodnoty, ktoré boli vratené po vykonani funkcie update su
znazornené na Obr. 2, na ktorom je jasné vidiet, ze Kalman v ramci osi X zlepsil polohu lopty o pol
desatiny ale v rdmci osi Y doslo dokonca k zhorseniu urcenia polohy.

WELOCITY: POLOHA LOPTY PRED KALMANOM: X: -@.184 a ¥: @.75

Sun Mar @4 22:29:13 CET 2818 sk.fiit.jim.agent.models.KalmanAdjuster adjustBallPosition

WELOCITY: POLOHA LOPTY PO KALMANOWI: X: -@.17981638361677727 a Y: 8.7525447958892381

Sun Mar @4 22:29:13 CET 2818 sk.fiit.jim.agent.models.WorldModel returnBallRelativePosition
Obr. 2: Vysledky testovania
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2. Aktualna implementacia Kalman filtra

Na zaklade zistenych skuto¢nosti sme sa rozhodli implementovat Kalmana pomocou maticF, H, Q
a R, ktoré sa na zaciatku nainicializuju na hodnoty zobrazené na Obr. 3. F je stavova prechodova matica.
Tato matica ovplyviuje vektor merania. H je meracia matica. Tato matica ovplyviuje zisk Kalmana. Q je
matica neistoty akcie. Tato matica implikuje procesnd Sumovu kovarianciu. R je matrica Sumu snimaca.
Tato matica implikuje kovarianciu chyby merania na zaklade mnoZstva Sumu snimaca. z predstavuje
meraci vektor, obsahuje udaje o polohe a rychlosti hraca. Pri simulacii sa prida Sum zo senzora ndhodnym

posunom aktudlnych hodn6t polohy hraca.
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Obr. 3: Definitivne hodnoty matic

Vzdjomné nasobenie matic v jednotlivych funkcidch, ktoré sldzia na predikovanie a updatovanie
je zndzornené na Obr. 4.



@override
public void configure(DMatrixRMaj F, DMatrixRMaj Q, DMatrixRMaj H) {
this.F = new SimpleMatrix(F);

this.() = new SimpleMatrix(Q);
this.H = new SimpleMatrix(H);
¥
@override

public void setState(DMatrixRMaj x, DMatrixRMaj P) {
this.x = new SimpleMatrix(x);
this.P = new SimpleMatrix(P);

¥
@override
public void predict() {
/o x=F x
¥ = F.mult(x);
// P=FPF +Q
P = F.mult(P).mult(F.transpose()).plus(Q);
¥
@0verride

public veid update(DMatrixRMaj =z, DMatrixRMaj R} {
// a fast way to make the matrices usable by SimpleMatrix
SimpleMatrix z = SimpleMatrix.wrap( z);
SimpleMatrix R = SimpleMatrix.wrap( R);

/'y =2z -Hx
SimpleMatrix v = z.minus(H.mult(x)};

// S=HPH +R
SimpleMatrix S = H.mult(P).mult(H.transpose()).plus(R);

J/ K = PH'S™"(-1)
SimpleMatrix K = P.mult(H.transpose().mult(S.invert()));

/Il x =x+ Ky
x = x.plus(K.mult(y));

// P = (I-kH)P = P - KHP
P = P.minus(K.mult(H).mult(P));
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3. Zhrnutie

Po implementovani danych matic sme narazili na problém, kedZe v celom projekte sa pouZivaju
vektory. Problém bude potrebné najpravdepodobnejsie odstranit upravenim matic x a z na vektory.
Nasledne by malo byt mozné otestovat novd implementaciu a zistit, ¢i sa zlepsilo odstranenie Sumu pri

urcovani polohy lopty.



