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: qrans = \/(XI_ X)2 + (yl' y)Z_

$ O =ataniy-y,X-X)- g 5 /0
%! drotz =q-q - drotl

+ &;rans = \/(Xl_ X)2 + (yl' y)2

1! c:/rotl =atany’- y, X- X) - q >5 1,),EQ
6! drotz = ql' q- drot}\
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0, 0045

"hurma1+gn&" —1

0,004 F

00025

0,003 F

00025

0,002 F

0,0015

0,001 F

00005

0,587073, 000172555




0,008 - -
triangle,gnu" —— “triangle,gnu’ ——
0,007
0,005
0,006
0,004
0,005
0,004 0.003
0,003
0,002
0,002
0,001
0,001
0 0
-5 -4 =3 = =il 0 b 2 3 4 5
1.62601, 0,00347146 -3.22072,  0.00247916

0,0045 0 ..
"triangle.gnu” triangle,gnu" ——1
0,004 0,004
0,0035 0,0035
0,003 0,003
0.0025 0,0025
0,002 0,002
0,0015 0,0015
0,001 0,001
0,0005 0,0005
0 0
-5 -4 -3 -2 =il 0 il 2 3 4 5
1.70222, 0.00216351 1,597191, 0,00221313
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. abs(z) ze€[-1;1]
fz) = {O otherwise

'ahax,gnu"

0,009 F

0,008 |

0,007 F

0,008 |

0,005 F

0,004 F

0,003 F

0,002 F

0,001 F

]

=5 -4 =5 -2 -1 ] 1 2 g 4 5
1,859550,  0,00400370
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(x —a')cosO + (y —y')siné

(y—9y')cost — (r —x')sinb
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Algorithm motion_model_velocity(x;, u;, 21 1):

1 (x—2")cosO + (y —y')sin b
2 (y—y')cosf — (x —2')sinb
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return prob(v — U, a;
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p(x]u,X) . p(x|u,x’, m)

2 p(x|u,x’,m) =/ p(x|m) p(x|u,Xx’)
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