
6.3 Bayes Filter



6.3.1 Allgemeiner Bayes-Filter
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Satz über die totale Wahrscheinlichkeit
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Beispiel
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Beobachtung
leichter zu ermitteln
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Die Beobachtung z erhöht 
die Wahrscheinlichkeit dafür,
dass die Tür geöffnet ist



Weitere Beobachtungen
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Markov Annahme
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Weitere Beobachtungen
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Bayes - Filter
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Bayes - Filter
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Algorithmus Bayes - Filter
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Beweis
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6.3.2 Beispiel
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6.3.3 Diskreter Bayes – Filter 



Diskreter Bayes - Filter
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6.3.4 Binary – Bayes – Filter 



Binary – Bayes - Filter
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Algorithmus
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Herleitung
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6.4 Sensormodell



Sensormodell
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Sensormodell 
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6.5 Bewegungsmodell
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Exakte Bewegung
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Reale Bewegung
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Reale Bewegung
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Übergangswahrscheinlichkeit
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Berechnung der 
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