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1 システムモデルに関する式

1.1 速度 運動方程式

d
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1.2 位置 運動方程式

d
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1.3 姿勢 運動方程式
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2 誤差モデルに関する式

2.1 線形化

2.1.1 速度 運動方程式の線形化
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n)Y 0
R01(ṙe
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2.1.2 位置 運動方程式の線形化

d
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2.1.3 姿勢 運動方程式の線形化
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2.2 誤差モデルの運動方程式

式 (4), (5), (6), (7)をまとめると以下のようにかける。
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と書けば、誤差モデルの運動方程式は
d
dt

x = Ax+Bu (9)

2.3 誤差モデルとシステムモデルの関係
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と書けば、GPSの観測誤差が vとすると
z= Hx+v (11)

ここで H は
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2.4 Kalman Filter Predict

Pk+1 = (I +A∆t)Pk(I +A∆t)T +(B∆t)Q(B∆t)T (13)

2.5 Kalman Filter Correct
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