
list3.txt
［入力］時系列の緯度と経度のリストに対して、カルマンフィルタで補正するサンプルコードを教えてください。
［ ］実際のアプリケーションには、さまざまな要素が含まれるため、専門家のアドバイスに応じて、パラメータをGPT
適切に調整することが重要です。

import numpy as np

def kalman_filter(data, initial_state, transition_matrix, observation_matrix, 
process_noise_covariance, observation_noise_covariance):
    num_samples = len(data)
    state = initial_state
    state_estimate = np.zeros((num_samples, len(initial_state)))
    state_covariance = np.eye(len(initial_state))

    for t in range(num_samples):
        # Prediction step
        predicted_state = np.dot(transition_matrix, state)
        predicted_state_covariance = np.dot(np.dot(transition_matrix, 
state_covariance), transition_matrix.T) + process_noise_covariance
        
        # Update step
        kalman_gain = np.dot(np.dot(predicted_state_covariance, 
observation_matrix.T),
                             np.linalg.inv(np.dot(np.dot(observation_matrix, 
predicted_state_covariance), observation_matrix.T) + 
observation_noise_covariance))
        state = predicted_state + np.dot(kalman_gain, data[t] - 
np.dot(observation_matrix, predicted_state))
        state_covariance = np.dot(np.eye(len(initial_state)) - 
np.dot(kalman_gain, observation_matrix), predicted_state_covariance)

        state_estimate[t] = state

    return state_estimate

サンプルデータ# 
latitude_data = np.array([40.0, 40.1, 40.2, 40.3, 40.4])
longitude_data = np.array([-75.0, -75.1, -75.2, -75.3, -75.4])

カルマンフィルタのパラメータ# 
initial_state = np.array([latitude_data[0], longitude_data[0]])
transition_matrix = np.array([[1, 0], [0, 1]])
observation_matrix = np.array([[1, 0], [0, 1]])
process_noise_covariance = np.eye(2) * 0.01
observation_noise_covariance = np.eye(2) * 0.1

カルマンフィルタで補正# 
filtered_states = kalman_filter(np.column_stack((latitude_data, 
longitude_data)),
                                initial_state, transition_matrix, 
observation_matrix,
                                process_noise_covariance, 
observation_noise_covariance)
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補正後の緯度経度データprint(" :")
print(filtered_states)
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