Projetos de Pesquisa

	Navegação em ambientes externos
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Este projeto tem como objetivo o desenvolvimento de técnicas de 
navegação em ambientes externos utilizando o processamento de imagens. 




	
Mapeamento de ambientes internos e externos
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O LRM trabalha no desenvolvimento de técnicas avançadas de mapeamento de ambientes.
Atualmente, os principais tópicos de pesquisa desse projeto são mapeamento semantico e 3D.





	
Sistemas embarcados para robôs móveis
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O LRM colabora ativamente com o LCR no desenvolvimento de 
sistemas de hardware/software para o controle de robôs móveis.




	
Localização utilizando landmarks visuais
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Localização é umas das necessidades básicas para que um robô móvel execute tarefas complexas. 
O LRM pesquisa técnicas de localização baseadas em visão computacional.




	
Navegação e monitoramento de ambientes internos
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Este projeto tem como objetivo o desenvolvimento de técnicas de 
monitoramento de ambientes internos usando equipes de robôs móveis. 







