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離散時間Kalmanフィルタの問題設定

システムモデル：

測定モデル：
観測雑音

 仮定

 は互いに独立な正規白色雑音

 パラメータ： と、雑音共分散 は既知

駆動雑音



離散時間Kalmanフィルタの構成

観測値

状態推定値

時刻k-1まで
の観測値を
用いた時刻k-1
の状態推定値

時間
更新

計測
更新

時刻k-1まで
の観測値を
用いた時刻k
の状態推定値

時刻kまで
の観測値を
用いた時刻k
の状態推定値



離散時間Kalmanフィルタの目的と導出方針

目的

 と から を
逐次的に計算したい

ただし

①

②

③

逐次更新アルゴリズム



①状態の時間更新

時間更新による分散の増分



離散時間Kalmanフィルタの目的と導出方針

目的

 と から を
逐次的に計算したい

ただし

①

②

③

逐次更新アルゴリズム



②状態の計測更新

イノベーション（観測値に対する予測の誤差）

更新式

Kalmanゲイン（未知）

（参考） (θ,y)がガウス分布に従うとき



②最適Kalmanゲインの導出

Kalmanゲインを決定する最適化問題

Kalmanゲインを
導出するのに必要



離散時間Kalmanフィルタの目的と導出方針

目的

 と から を
逐次的に計算したい

ただし

①

②

③

逐次更新アルゴリズム



③状態推定値の誤差共分散の更新

∵    は と独立



②最適Kalmanゲインの導出

Kalmanゲインを決定する最適化問題



②最適Kalmanゲインの導出

最適化規準

 を最小化する は を満たす



③最適Kalmanゲインにおける推定誤差共分散

に を代入

（最適Kalmanゲイン）



離散時間Kalmanフィルタのまとめ

①

②

③

①

②

③



離散時間KalmanフィルタのBayes的解釈

システムモデルより：

計測モデルより：

時間更新

計測更新
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