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APLICACOES REMOTAS PARA VISAO COMPUTACIONAL E NAVEGACAO ROBOTICA —
GERACAO DE AMBIENTES VIRTUAIS PARA TESTES DE PROJECOES DE CAMERAS
Vinicius de Souza Rios (Bolsista PIBIC/CNPq) e Prof. Dr. Paulo Roberto Gardel Kurka
(Orientador), Faculdade de Engenharia Mecénica - FEM, UNICAMP

Este projeto é uma continuacdo do projeto anterior de iniciacéo cientifica PIBIC: “SIMULACAO
PARA INTEGRACAO DE PROCEDIMENTOS DE CONTROLE DE ROBOS AUTONOMOS
BASEADOS EM VISAQ” (RIOS, 2008), e propde usar os resultados obtidos com o objetivo de
desenvolver ferramentas para geracdo de ambiente virtual para teste de controle de robd
movel. Tais ferramentas serdo desenvolvidas através de softwares de arquitetura aberta e
serdo disponibilizadas via internet. Desse modo, qualquer um pode usufruir delas, seja em

simula¢cBes de navegacao autbnoma baseada em visdo, ou com outro objetivo qualquer.
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