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Filtro de Kalman: Introducao e
Aplicacdes em Sistemas de Navegacgao

Resumo- Sistemas de navegacio baseados em integracio de multiplos sensores (inercial,
GPS, odémetro, dentre outros) objetivam explorar as boas caracteristicas de cada sensor.
Um caso tipico se refere a fusio IMU/GPS: o primeiro assegura elevadas taxas de
amostragem e é imune a interferéncias, enquanto o segundo proporciona leituras de posicio
sem derivas. Embora diversas abordagens possam ser utilizadas para se realizar a
integracdo, o uso do Filtro de Kalman é particularmente eficiente, pois sistematiza o
projeto decompondo-o em duas fases: a) modelagem dos erros e b) sintonizacdo dos
parametros de projeto. Os principais aspectos teoéricos e praticos envolvidos no
desenvolvimento de sistemas de navegacio usando multiplos sensores, via Filtro de Kalman,
serdo abordados nesta palestra. Exemplos tipicos de aplicacdo serdo apresentados e
discutidos.
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Filtros de Particulas e suas Aplicagcées
em Processamento de Sinais

Resumo - Métodos Monte Carlo sequenciais também conhecidos como filtros de particulas
tém recebido crescente atenciio recentemente como um método alternativo para aproximar
a soluciio de minimo erro quadratico médio do problema de inferéncia recursiva de estados
ocultos em sistemas dindmicos nio-lineares e ndo-gaussianos.

Ao contrario de métodos paramétricos como o filtro estendido de Kalman (EKF), os
algoritmos de filtragem de particulas nio buscam representar a distribuicio a posteriori
das varidveis ocultas por expressdes analiticas fechadas. Ao invés disso, busca-se construir
a cada instante um conjunto apropriadamente ponderado de amostras aleatérias
(ou ”particulas”) tal que, 2 medida que o niimero de amostras cresce, sua média ponderada
aproxima a esperanca das variaveis de estado condicionada as observacdes. Esse conjunto
apropriado de amostras e os seus respectivos pesos sio atualizados recursivamente usando
0 modelo em espaco de estados subjacente ao problema de inferéncia que se deseja resolver.

Neste seminario, apresenta-se o conceito de amostragem por importincia sequencial no
qual se baseiam os filtros de particulas e discutem-se técnicas usuais de otimizacio de
filtros de particulas encontradas na literatura. A seguir, examina-se o problema de
estimacéo por filtros de particulas de variaveis de estado ocultas em sistemas dinimicos
com parametros aleatorios desconhecidos. O problema em discussdo ¢ ilustrado no contexto
de aplicacdes especificas desenvolvidas pelo ITA nas areas de equalizacdo cega de canais
de comunicacio seletivos em frequéncia e rastreamento de alvos balisticos no estagio de
reentrada da atmosfera. Finalmente, discute-se brevemente como, a partir da teoria de
grafos probabilisticos, podem ser deduzidas versdes distribuidas dos algoritmos propostos,
operacdo.em redes de sensores/receptores ; !
gl B L B R Ty

i



