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Zusammenfassung

Wir untersuchen rekursive Filter fiir lineare Zustandsraummodelle. Es ist allgemein bekannt, dass
der klassisch optimale Kalman Filter (Kalman, 1960; Kalman und Bucy, 1961) ungeeignet im Falle
von Ausreiflern ist. Somit ist eine Robustifizierung wichtig.

Basierend auf dem Ergebnis von Masreliez (Masreliez, 1975) schlagen wir einen robusten Filter
fiir Zustandsraummodelle vor, der einen bereits von Martin (1979) fiir eindimensionale Zeitrei-
hen vorgeschlagenen Filter verallgemeinert und auch auf Zustandsraummodelle mit multivariaten
Beobachtung anwendbar ist (vgl. Spangl und Dutter, 2008).

Der neue Filter wurde bereits in R (R Development Core Team, 2005) im Paket robKalman
(Ruckdeschel und Spangl, 2007) implementiert und verwendet die dort bereits vorhandene In-
frastruktur fiir rekursive Filter. Wir vergleichen den von uns vorgeschlagenen Filter im Rahmen
von Simulationsstudien mit dem rLS Filter (Ruckdeschel, 2001), einem anderen Ansatz zur Ro-
bustifizierung des Kalman Filters, und présentieren die Ergebnisse.
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