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Localizacion multirrobot.
-

e 1 Pocos trabajos estudian la posibilidad de
cooperacion entre robots.

e 1 Mejora conjunta de la creencia de los
robots al compartir su creencia.

e 1 Muy importante en el caso de grupos de
robots heterogéneos.

e | Necesidad de mecanismo de deteccion.



Modelo mapa
-

“Rejilla de
ocupacion del
espacio”

0 = Libre.
1 = Ocupado.




Modelo laser |
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Modelo laser i
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Modelo control del robot |
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Modelo control del robot i
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Filtro de particulas.

Inicializacion de Bel (S) segun el conocimiento de la posicion inicial

Cada vez que reciba una observacion o, = aplicar modelo de percepcion

Bel, (s) =1-p(o, |s)-Bel (s) para todo s €S

Cada vez que ejecute una accion a, — aplicar modelo de actuacion

Bel (s')=n Jp(5'| s.a,)-Bel (s)-ds para todo s’€S

Cada vez que sea detectado por el robot m con r, = modelo de deteccion

Bel,(s') = q-Belﬂ(s)-‘[p(sﬂ =s'[s,, =s.1,)-Bel ,(s)-ds paratodoseS
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Modelo de
actuacion |
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Modelo de actuacion li
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Modelo de creencial

K 1 Robot

O | 4 Particulas
pose
O

Robot(i).particulas



Modelo de creencia ll
I

Cada particula consiste en la siguiente
informacion:

1.Posicion del robot (x,y).

2.0Orientacion del robot (angulo de su

orientacion con respecto al eje x).
3.Peso (Probabilidad de la particula).



Modelo de creencia lli
I

Bel(S,) = {Si, Wi}l.:1
Donde :

S = Estado(Pose) =1{x, y,6}

W = Factor deimpor tan cia = Peso =

Probabilidad dela particula

..... m



Inicializacion de la creencia l
-

Inicializacion de Bel (S) segun el conocimiento de la posicion inicial

e Creacidon de un alto numero de particulas
uniformemente distribuidas (salvo el 1?)

e Eliminacion de particulas imposibles.

e Asignacion de pesos mediante el modelo de
percepcion.

e Seleccidon del numero deseado de particulas
de entre las de mayor peso.
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Inicializacion de la creencia lll
T
e Ventajas:

- El conjunto de particulas inicial es mas
probable que con una distribucion uniforme.

e Inconvenientes:

- Si la observacidén no es del todo correcta, el
conjunto inicial es muy improbable.



Bel, (s) =n-p(o, |s)- Bel,(s)
Modelo de percepcion

1 Robot ESQUINA
4 Particulas

Probabilidad de que dada
una observacion se
esté en una posicion

Robot(i).particulas determinada.
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probabilid ad = kl-e_a
Modelo de percepcion Il

Peso

Probabilidad

Diferencia de distancias



Bel (s')=n-Bel,(s)- Jp(sn =s'|s,, =s.1,,)-Bel_ (s)-ds

Modelo de deteccion |
o]

e Deteccion de robots, dos a dos, a distancia
Inferior a un valor umbral.

e Determinacion de la distancia y angulo de
observacion entre ellos.

e Propagacion de particulas en la direccion de
deteccion.

e Conversion de particulas a arbol de densidad de
probabilidad.

e Multiplicacidon de la creencia de uno por el arbol
del otro.



Modelo de deteccion I

e p = distancia
entre robots.

e O = anqgulo
de
observacion
del 12 al 2°.

e (3= angulo
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Modelo de arbol jerarquico de creencia l
]

e Imposibilidad de multiplicar directamente dos
creencias en forma de particulas.

e Conversidn a arbol de densidad de
probabilidad discreto.



Modelo de arbol jerarquico de creencia ll




Modelo de arbol jerarquico de creencia lli

o]
-coordenadas_cuad rado = Coordenadas rectangulo del

mapa.
*n0do_padre = Numero del nodo padre.

*eje_corte - Eje cortado al crear los hijos.

-valor_corte = Valor por el que se subdivide el rectangulo anterior.
-hijo_menor = Nodo hijo para valores inferiores al de corte.
-hijo_m adYOr = Nodo hijo para valores superiores al de corte.

edensidad - se calcula y almacena aqui la densidad de
probabilidad del rectangulo basada en las particulas que caen dentro.



Modelo de arbol jerarquico de creencia IV
]
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Modelo de arbol jerarquico de creencia V
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Modelo de arbol jerarquico de creencia Vi
]
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Modelo de arbol jerarquico de creencia Vli
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Resultados |

/]
e 4 Robots

e 1 Localizado globalmente
e 3 Sin localizar

e 500 particulas

e 30 segundos de simulacion
e 2 FPS.



Resultados li
I
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Resultados Il
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Resultados IV

/]
e 2 Robots

e 1 Localizado globalmente
e 1 Sin localizar

e 500 particulas

e 15 segundos de simulacion
e 2 FPS.



Resultados V
T
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Resultados VI
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Conclusiones |
]

e Problemas del Filtro de Particulas:
- Demasiados parametros de ajuste.
- Modelo de percepcion: Critico.
e Problemas de la Cooperacion:

- Robot muy mal localizado, propaga a otros su
deslocalizacion.

- Sensible al modelo de deteccion.



Conclusiones Il
]

e Ventajas del Filtro de Particulas:

- Posible recuperacion ante un secuestro del
robot.

- Seguimiento de la localizaciéon con ausencia de
odometria.

e Ventajas de la Cooperacion:

- Robot con sensores avanzados, resuelve
indirectamente la localizacion de los que
disponen de sensores sencillos.



