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Rü ckblick
�Stochastische Selbstlokalisation I�

Bewegungsunsicherheit Messunsicherheit Probabilistischer Ansatz

Sensormodell Wahrscheinlichkeitsgitter Monte-Carlo-Methode



Kognitive Robotik II � Stochastische Selbstlokalisation II 3

Universitä t Bremen

MCL � Standard
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MCL – Dual


