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摘要  针对有色量测噪声模型，提出一种有色量测噪声下的轮式机器人同步定位与地图构建算法。通过重新组合
轮式机器人的过程模型和量测模型，将有色量测噪声量测模型转化为虚拟的白噪声量测模型。为使过程噪声和量
测噪声不相关，对过程模型进行不相关条件处理。算法按照构造的虚拟过程模型和量测模型进行滤波估计和地图
构建。仿真结果验证了算法的一致性和鲁棒性。  
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