Filtro de Kalman

e Modelo do sistema
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Matriz de estado
— B € R"=*» - Matriz de controlo
— C € Rv*"= - Matriz de saida
— D € R™*™ - Matriz de alimentagao (feedforward)

e Observador de Luenberger
T(t+1) — Cz(t) — Du(t)]
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e Filtro de Kalman

K@) = [AP@®)cT + s} [oﬁ(tmT + R} B
Ki(t) = P@®)CT [OP(t)CT + R] B
a(tlt) = 2@)+ K@) [y(t) — &(t) — Du(t)]
2(t+1) = Az(t)+ Bu(t)+ K(t) [y(t) — £(t) — Du(t)]
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— &(t|t) € R™ - Estimativa de 2(t) no instante ¢
— #(t) € R™ - Previsio (prognéstico) de x(¢) no instante ¢ — 1.

— K(t) € R"*" - Ganho do previsor de Kalman

— Kf(t) €
~ B(t) € Rrexns

R"=*" - Ganho do filtro de Kalman

e Covariancia do erro Z(t|t) = x(t) — &(¢|t) do filtro de Kalman

P(tlt) = E {a(t|)z(t))T} = P — PCT [CPCT+R] CP(t)

€ R™ - Ruido de medigdo (ruido branco de média nula com covariancia E {r(t)r

- Covariéncia do erro da previsao: P(t) = E {z@®)z(t)T} em que Z(t)
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e Filtro de Kalman com S = 0 (ruidos de estado e de medi¢ao independentes)

Kty = PWoT [cPweT +R]
a(tlt) = () + Kp(t) [y(t) — 2(t) — Du(t)]
B(t+1) = Ai(t)t) + Bu(t)
Plt+1) = AP()AT +Q - AP()C" [CP()CT + ] ~oP)AT
Periodograma

e Janela triangular de Bartlett de largura 2L + 1
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e Propriedades da Transformada de Fourier

— Convolugao
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e Transformadas de Fourier tuteis

Flolnl} = 1
F{C} = 2nd(w)
F{eom} = 2m6(w —wo)
F{cos(won)} = m[d(w —wp)+ d(w ~+ wop)]
F {sen(won)} = g [0(w — wp) — 0(w + wo)]



