UNIVERSIDADE DE SAO PAULO
Instituto de Ciéncias Matemadticas e de Computagdo

Departamento de Sistemas de Computacio - SSC

SSC5880 - Algoritmos de Estimacao para Robédtica Movel
Prof. Denis Fernando Wolf

Trabalho 1

Data da entrega: 5/6
Implementar o algoritmo de Localizacdo de Monte-Carlo (filtro de particulas) em um ambiente
unidimensional.
Requisitos:
- A estimativa de posi¢do do robd a partir de cada particula deve ser um valor continuo.
- O controle (movimento) aplicado ao robd deve ser um valor continuo (ex: 0,65m ou -0,3m).
- Elaborar uma forma de visualizar a dispersdo das particulas, podendo ser grafica ou numérica.
- A dispersdo das particulas deve ser visualizada a cada passo de percepcao e movimento do robo.

- Enviar instrugdes de execucdo, juntamente com codigo fonte.

Sugestoes:
- Utilizar o modelo de ambiente do exemplo de Localizagdo em Grid desenvolvido em aula,
considerando que cada componente do mapa (parede ou porta) tem 1m, ou seja o ambiente todo tem

10m de comprimento.

- Utilizar o modelo de percepcao do exemplo de Localizacdo em Grid desenvolvido em aula.



