Resumen

En este trabajo se plantea un sistema desarrollado en MATLAB que permite obtener la ubicacién éptima

de un conjunto de sensores o micréfonos para la localizacion de objetivos en un entorno cerrado.

Dicha ubicacién éptima se obtiene mediante el uso de un algoritmo genético que minimiza el error de

localizacién para sistemas basados en TDOA y en SRP.

Todo el sistema estd gobernado con una interfaz grafica de MATLAB que permite agilizar el uso de

las funciones y modificar muy facilmente todos los parametros de éstas.
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