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Se debe implementar un sistema de auto-localizaciéon para un robot kephera utilizando cuatro
fuentes de luz de posicion conocida como landmarks. Para solucionar la auto-localizacién
implemente una funcién en Matlab que utilice el simulador Kiks, cuyas entradas son la posicion
inicial del robot (xr, yr, theta) y la posiciéon de las cuatro fuentes de luz (x1,y1,x2,y2,x3,y3,x4,y4). La
posicion de estas cuatro fuentes de luz es conocida de antemano por el robot y éstas
definen su mapa de entorno. El problema a resolver es uno de auto-localizacién, no de SLAM. Su
solucion debe utilizar un Filtro de Kalman Extendido.

* Analice la convergencia del método: analice su existencia, tiempo de convergencia y
cantidad de puntos de convergencia.

* Analice el comportamiento del método antes y después de la convergencia.

* Estudie casos en que los landmarks estén dispuestos espacialmente con distintos grados
de simetria.

* Realice gréaficos que muestren el comportamiento de la poblacién.

* Estudie el comportamiento del error de su método en régimen permanente.

Indicacion 1: utilice los encoders del robot para medir la odometria. (Funcion kGetEncoders(ref)).
Indicacion 2: Para medir el error de la posicidon puede pedir al simulador la posicién real del robot
utilizando la funcién [x, y, angle] = kiks_siminfo_robotpos(port).
Indicacion 3: Para hacer el matching (correspondencia) entre los landmarks (fuentes de luz)
observados por el robot y los de su modelo utilice la siguiente expresién:

vi M7 v, <Th
donde Th corresponde a un umbral de validacion a ser elegido, M, a la matriz de innovaciény v,
a la medida de innovacion, estos ultimos dados por las expresiones:
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Presente sus resultados mediante un informe impreso comentando resultados y un archivo zip con
sus scripts y un archivo readme.txt que explique su utilizacién. Envie el archivo a
{pavallej@ing.uchile.cl}.



