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Przyktad motywacyjny

e Robot poruszajacy sie po zamknietym pomieszczeniu
- Czujnik odlegtosci (przyblizona odlegtos¢ do najblizszej sciany)
- Silniki krokowe (przyblizone przemieszczenie i obroty)
- Mapa scian
- Pozycja poczatkowa (przyblizona)
e Zadanie
- Wskazywac kolejne potozenia robota



Przyktad motywacyjny
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Filtr czasteczkowy

(Sekwencyjne Monte Carlo)

e Zadanie

- Okreslic stan wewnetrzny systemu na
podstawie zewnetrznych obserwacji

e Zatozenia

X.D — Xl — Xg — Xg — - Sigl'lﬁl

1 1 1 1

Yo Yi Y5 Ys .-+ observation



Filtr czasteczkowy

(Sekwencyjne Monte Carlo)

o Algorytm (wersja podstawowa)
Wypetnij wektor wag wj<—1 /m (je{l,2,...,m})
Dla'yY, (i ¢{0,1,...,n})

Wygeneruj m propozycji X,.j (je{1,2,...,m}) wartosci sygnatu z
rozktadu P(X.| X, ,) ’

Oszacuj prawdopodobienstwo P(Y,.|X,.J.)
W, — W, * P(Y,.|X,.,j)

ZWroc X; ; dla maksymalnego W, jako rozwigzanie



@ Filtr czasteczkowy:

Przyktadowe modyfikacje

e Rejection sampling
- Nie akceptowanie X,.j o niskim prawdopodobienstwie P(Y,.|X,.J.)
« Sequential importance resampling

- Selekcja ruletkowa (lub inna) z algorytmu genetycznego ciagow X
W oparciu o wagi W;

- Selekcja wykonywana gdy efektywna wielkosc probki spada ponizej
pewnego progu (duza nierownomiernosc wag czastek)

+ Probkowanie X,  z rozktadu P(X;1X,,,Y)



Filtr czasteczkowy:

Wielkosci do estymacji

e P(Y.1X.)
it
- Modelowanie doktadnosci obserwacji i ich zwiazku ze
stanem systemu
« P(X,)
- Modelowanie poczatkowego stanu systemu
* PX1X.)
- Modelowanie sposobu zmian stanu systemu



Przyktad motywacyjny:

Estymacje

. P(Y,.|X,.’j)

- M- Y- dist(Xij)l) /' M
« P(X)

- position, + u
* PX1X.)

- X., +(move. +

[-0.2,0.2]

.
U[-o.0025,0.0025]) (sin(g; + U[-o.os,o.os])’cos(¢i +u

1-0.05,0.051))
- Nie mozna wyjsc¢ poza sciany zewnetrzne




Przyktad motywacyjny:
WynikKi




J. @ Przyktad motywacyjny:

Btad w czasie
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J. @ Przyktad motywacyjny:
Rozktad btedu

0.0 0.1 02 03

N =265 Bandwidth = 0.01856 12



ZASTOSOWANIE FILTRA CZASTECZKOWEGO
W PROCESIE LOKALIZACJI TELEFONU
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Dane testowe
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rchitektura

Przetwarzanie sygnafow

Filtr czasteczkowy

Sciezka

START

Nie

Wygeneruj kolejny
krok na sciezkach

Czy wykorzystac

model statystyczny?, Tak

Wygeneruj kolejny

— punkt jako predykcje z
L Policz i J modelu (+/- blad)
znormalizuj

wagi

Wybierz najlepsze Optymalizuj $ciezki
Sciezki metoda ruletki algorytmem PSO
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Model poruszania sie

po budynku

W poziomie przesuniecie z rozktadu jednostajnego w kole
0 zadanym promieniu r

W pionie prawdopodobienstwo g zmiany pietra o 1 oraz %

zmiany pietra o 2
ALBO

W poziomie wygenerowanie punktu z predykcji modelu
statystycznego z dodanym btedem z dwuwymiarowego
rozktadu normalnego z o estymowang z rozktadu bteddéw
na zbiorze testowym

W pionie wygenerowanie punktu z predykcji modelu
statystycznego z prawdopodobienstwem warunkowym

P(f|f)
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Przyktad lokalizacji

(WiFi)

WIFI PSO 10x10 p(RF)=0.5 Smoothing=[0,15]

Floor estimation Horizontal location estimation
& —— Particle Filter
— = Real §
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Wyniki lokalizacji

GSM WiFi

Model Scenario Smoothing|Accuracy o5 Yo.5

PF 1 [-15,15] 0.45 4.70 12.02

RF 1 [-15,15] 0.40 5.29 16.14

PF 1 0 0.40 6.28 14.18

RF 1 0 0.38 5.31 15.35 Model Smoothing|Accuracy zos Yo.5
PF 1 [0,5] 0.42 5.58 13.43 PF (ppso =1.0) [-15,15] 0.74 2.47 3.56
RF 1 [0,5] 0.38 5.51 15.34 PF (ppso = 0.0) [-15,15] 0.71 2.67 3.20
PF 2 [-15,15] 0.22 4.68 10.95 RF [-15,15] 0.69 3.14 4.80
RF 2 [-15,15] 0.52 2.23 4.54 PF (ppso = 1.0) 0 0.70 2.84 3.83
PF 2 0 0.20 6.00 12.82 PF (ppso = 0.0) 0 0.70 291 3.80
RF 2 0 0.50 2.38 4.84 RF 0 0.67 3.14 4.86
PF 2 [0,5] 0.21 5.30 11.56 PF (prso = 1.0) _ [0,5) 0.70 2.70 3.84
RF 2 [0,5] 0.50 245 4.84 PF (prso = 0.0) [0,5] 0.69 2.66 3.60
PF 3 [-15,15] 0.09 4.17 15.23 RF [0,5] 0.67 3.22 4.91
RF 3 [-15,15] 0.28 4.27 4.27

PF 3 0 0.09 6.36 17.30

RF 3 0 0.30 4.37 4.83

PF 3 [0,5] 0.09 4.80 16.88

RF 3 [0,5] 0.30 4.55 4.82 21







Wnioski

Zastosowanie filtra czasteczkowego pozwolito na poprawe
wynikow lokalizacji opartych o dane WiFi oraz jeden ze
scenariuszy GSM

Filtr czasteczkowy pomaga zwalczyc¢ tendencje do usredniania /
wskazywania najczestszej klasy przez model

Lastgpienie fazy selekcji innego rodzaju optymalizacjg moze
dawac poprawe wynikow

Wprowadzenie lepszego modelu poruszania sie
(uwzgledniajacego ksztatt budynku, dane z cisnieniomierza oraz
akcelerometru) powinno wptynac na poprawe wynikow
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