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Resumo

Neste trabalho é estudada a técnica de localizacao probabilistica Localizacdo de Markov para
robds moveis auténomos em um ambiente estatico representado por grades de ocupacdo. A
Localizacao de Markov é baseada no conhecimento prévio do mapa e das leituras obtidas através
dos sensores e atuadores do rob6 mével, permitindo ao robd determinar sua posicao no ambiente
e recuperar de falhas. A localizacdo de Markov é mais eficiente quando aplicada em ambientes
estaticos, que sdo ambientes que nao possuem obstaculos em movimento, porém pode ser utilizada
em ambientes dinamicos, ambientes com obstaculos em movimento, com o auxilio de filtros,
podendo modelar dados ruidosos. Este documento apresenta uma breve revisdao sobre robos
moveis, conceitos da localizacio de Markov e sobre a ferramenta de simulagéo, Player/Stage, na

qual o algoritmo de Localizacao de Markov foi implementado.
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