Slavomir Slovenkai

FILTRE - PREHLAD



Accelerometer

® Meria zrychlenie posobiace na zariadenie,
tym Ze meria zrychlenie posobiace
priamo na seba

® Pricom pri vertikalnom smere zahrnuje aj
gravitacne zrychlenie g



Filtre pre upravu dat

® LowPass Filter
® Kalmanov Filter
® Variance Filter



LowPass Filter

® y;=y;q talpha® (x-y;,)
® y.=alpha* x, + (1-alpha)*y. ,

@ alpha
e vyhladzovacia konstanta
e Cim je alpha vacsia, tym sa viac prihliada na
hodnotu vstupu
e urcuje vahu vstupnej hodnoty



.= alpha * x; + (1-alpha)™y,,
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Linearny Diskrétny Kalmanov Filter

® Pracujeme s jednym vstupom
® VSetky matice su jednorozmerne



Kovariancia

Disperzia

Disperzia

- strednda kvadraticka odchylka merania
Stredna odchylka merania

- charakterizuje ako su vzdialené hodnoty merania od strednej
hodnoty




Nastavenie aktualnej meranej
hodnoty

® X, = Ax, ; + Bu, ; +w,,

® z, = Hx, + v,



X, =Ax,, +Bu,, +w,,

® x, - aktualny stav systemu

® X, ; - predchadzajuci stav systému (vstup)

® u - riadiaca premenna (nepouzivame)

® w - procesny sum (nahodna premennd — my
nepouzivame)

® A =1 - upravuje vztah aktualneho stavu
vzhladom na predchadzajuci ak nie su
pritomné riadiaca premennd u alebo procesny
sum w

® B =0-nemame riadiaci vstup



z, = Hx, +v,

® X, - aktualny stav systemu (vstup)
® z, - merana hodnota (vstup)

® v -Ssum merania (nahodna hodnota — my
nemame)

® H =1 - upravuje stav merania
(neupravujeme ho)



Nastavenie aktualnej meranej
hodnoty

® X;.; = vstup

® X, = Ax, ; +Bu, ; +w,,

® z, = Hx;, + v,

® z, = vstup



Predikcia

® x,. = A* X, { + B*u, 4

O, X = X1

© P=P1+Q
® P - odhad kovariancie chyby
® Q - kovariancia procesného Sumu



Oprava

® K=P,/ (P, +R)

®x=x,+K*(z, - x)



K=P./(P,.+R)

® K - odhad Kalmanovho zosilnenia
® P - odhad kovariancie chyby
® R - kovariancia Sumu merania (konstanta)



Xx=x +K%*(z — x)

® X, - stav systému (predchadzajuca
hodnota)

® z, - merana hodnota
® K - odhadnuté Kalmanovo zosilnenie
® X - vystup



Do dalsieho merania sa posuva

® x (ako %, 4)

® Konstanty ktorymi ovplyvnujeme filter
e R - kovariancia Sumu merania
* Q - kovariancia procesného Sumu



Zhrnutie Kalmanovho filtra

©x=X 1+ ((P1+Q) / ((Pr1+Q)+R))*(vs - x4)
®X=X,4 7t K* (Zk B Xk-l)

—_ X X
® X =%, 1 + K*z, - K*%; 4

® x, = K*vstup + (1-K)*x,

® /y.=alpha * vstup + (1-alpha)*y,, /



X = K*vstup + (1-K)*x, ,
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Variance (odchylka)

® pocita disperziu vstupnych hodnot

De = Zn:(xi —Eg)**(1/n)

Ee — (ixi)*a/ n)




Variance filter

® Zoberie hodnoty vzdialene od seba
maximalne 500 (velkost okna) Casovych
jednotiek (x,)

® Vypocita priemer z x; kazdych 40
casovych jednotiek (z;) — vyhladzovanie
dat

® Vypocita odchylku z,
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Filtre pre zistovanie kritickych
bodov

® Sledovanie prahu
® Sledovanie prahu a poctu

® Sledovanie prahu a casu



Sledovanie prahu

® Ked' vstup prekroci prahovu hodnotu,
vznikne Kkriticky bod

® Ked vstup klesne opat pod prahovu
hodnotu, vznikne dalsi kriticky bod

® 2 kritické body znacia zacCiatok pohybu
alebo koniec



Sledovanie prahu a poctu

® Pocita poCet hodno6t nad prahom

® Ak tento pocet presiahne akceptovany
pocet, vznikne Kkriticky bod

@ 1 kriticky bod znaci zacCiatok alebo koniec
pohybu



Sledovanie prahu a casu

® Pocita rozdiel casovych peciatok prvej a
poslednej hodnoty nad prahom

® Ak tento Cas presiahne akceptovany cas,
vznikne Kkriticky bod

® 1 kriticky bod znaci zacCiatok alebo koniec
pohybu



Dakujem za pozornost



