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1) Soit un robot se déplacant uniquement en x ou en y. 1l conserve donc toujours la méme
orientation 8= 0 degré, indiquée par la fleche noire. Le robot posseéde la carte de
I’environnement. Cet environnement est décrit par un polygone de 4 c6tés, avec la position
des coins indiqués sur le graphique ci-dessous, en métres. Le robot ne connait pas sa position.
Pour se localiser, le robot prend une mesure de distance par laser (z; et zz) avec un laser
pointant vers +90° et I’autre vers -90°. Ces mesures sont corrompues par un bruit gaussien
Oinsers. = b7. Le bruit b est de Iordre du centimétre.
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a) (8 pts) Quelles seront approximativement les variances o, et o, sur les estimés de la
position du robot en x et y, si ces estimés sont possibles? Indiquez votre démarche et vos
approximations, si nécessaire.
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b) (4 pts) Toujours avec le méme systéme, si maintenant un capteur externe vous donne la
position du robot en x PARFAITEMENT, i.e. 6,2 =0, quel sera I’impact sur 03,2 ?
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¢) (3 pts) Le méme robot est maintenant dans un environnement différent, et posséde la
nouvelle carte du monde ci-dessous. Comment est-ce que le robot peut se localiser en x-y
sans ambigiiité majeure, en utilisant comme seules mesures extéroceptives les mesures z; et
z2?
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