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El algoritmo de Monte Carlo MCL ha 
sido probado como una alternativa de 
solución al problema de localización en 
robots móviles. Este trabajo aborda el 
problema de cómo elegir entre diversos 
sistemas de hardware y software que apli-
can el algoritmo MCL. Para ello, se han 
considerado cuatro investigaciones donde 
se proponen métodos de solución en la lo-
calización de la posición con MCL, estos 
trabajos se han realizado para dos tipos 
de solución, la primera con hardware y la 
segunda con software. Utilizando hard-
ware, la propuesta de [1] logra reducir 
las dimensiones físicas y la capacidad de 
cómputo requerido para el procesamien-
to de un robot móvil terrestre. En [2] se 
utiliza una cámara de visión y una unidad 
inercial de bajo costo con tamaño redu-
cido aplicado a un robot móvil acuático. 
Utilizando software, [3] aplica una solu-
ción evolutiva multi-objetivo en el proce-
samiento de la información que consiste 
en modificar los pesos y la distribución de 
la población para mejorar el desempeño 
del algoritmo, y en [4] se desarrolla una 
implementación del algoritmo MCL que 
sea adaptable a una plataforma robótica 
móvil simple. 	

Considerando la propuesta [4], el pre-
sente trabajo también se enfoca proponer 
una solución al problema de la localiza-
ción en robots móviles sobre una platafor-
ma simple, con el objetivo de generar una 
solución modificada del algoritmo MCL 
para los modernos sistemas electrónicos 
portables que utilizan un lenguaje de pro-
gramación de alto nivel en el campo de la 
robótica. El método consiste en seleccio-
nar los elementos que tendrán mayor im-
portancia, hardware o software, evaluan-
do tres criterios de una solución robótica: 
percepción, procesamiento y desempeño; 
posteriormente, se define el tipo de modi-
ficación que se le hará al algoritmo MCL, 

y por último, se comparan los resultados 
entre el tiempo que se utiliza en el cálculo 
de la posición y la precisión del resultado 
mismo.

El algoritmo consiste en generar un 
ruido en la información capturada por los 
sensores del robot móvil con un número de 
iteraciones finitas, para que sea evaluada 
por una función de búsqueda predefinida 
que determine la posición más adecuada 
del robot con base en los fundamentos de 
la probabilidad. Finalmente, los resultados 
serán reflejados en dos variables, una que 
se refiere al error de la posición determi-
nada por el algoritmo y la posición real, y 
la otra sobre el tiempo de ejecución que se 
emplea en hacer los cálculos.

Para realizar las pruebas se han pro-
gramado las funciones de búsqueda re-
portadas en [1], [3] y [4], sobre las plata-
formas de simulación RoboSim® y de un 
sistema embebido Arduino®. Con ello, se 
han determinado los diferentes compor-
tamientos para el hardware y software. 
Los resultados muestran que se consiguió 
implementar los algoritmos en los distin-
tos sistemas de hardware, debido a que 
las bibliotecas existentes son compatibles 
para ambas plataformas. Por otra parte, 
el desempeño del software ha sido dife-
rente en los algoritmos probados. Para la 
comparación de los algoritmos reportados 
en [1] y [4] se obtuvo un mejor resulta-
do en la posición con [4] ya que se tie-
ne una complejidad de cálculo numérico 
menor con respecto a [1]; sin embargo, 
al comparar el tiempo de ejecución entre 
estos mismos, resultó mejor el algoritmo 
en [1]. Para el caso de la comparación en-
tre [3] y [4], las diferencias también son 
consistentes, es decir, entre mayor sea la 
complejidad de la función como es el caso 
exponencial reportado en [3] contra la 
versión más simple propuesta en [2]. Se 
logra una mejor precisión en [3], pero de 
igual manera, se consume un menor tiem-
po en el procesamiento en [2]. Para [3] y 
[4] se logra una mayor precisión en [3] y 
mejor tiempo en [4] considerando los mis-
mos argumentos previamente analizados. 

Los resultados obtenidos permiten 
concluir que la modificación propuesta 
hace compatible el hardware si se utilizan 
lenguajes de programación de alto nivel; 
para el caso si se requiere reducir más el 

tamaño físico de los componentes elec-
trónicos se debe recurrir a un bajo nivel de 
programación para obtener un mejor ren-
dimiento en el procesamiento. La capaci-
dad de aumentar el número de variables 
para cuantificar el error de la posición; 
utilizar una función para cuantificar el 
desempeño entre la precisión y el tiempo 
de ejecución del algoritmo logra estable-
cer los valores que ayudan al proceso de 
elección de hardware y software. De tal 
manera, que el desarrollador de solucio-
nes robóticas podrá probar con criterios 
homologados las diferentes opciones para 
determinar cuál es la combinación ideal 
para la solución del problema. El trabajo 
futuro de la investigación, es continuar 
evaluando la solución en otros casos simi-
lares comprobando que no hay soluciones 
óptima que sean escalables a todos los 
ámbitos de la robótica.
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