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Tecnología que permite identificar au-

tomáticamente a una persona a través 

de una imagen digital de su rostro, me-

diante la comparación de determinadas 

características de su cara con las infor-

maciones de esa persona en una base 

de datos facial. 

B iometr ía  fac ial  

 

Con un sensor láser y un sensor Kinnect, se 

obtiene una definición compacta de mapas 

en 3D del entorno que ha sido analizado, en 

un formato de mapa de superficie multini-

vel.  

 

Proporciona herramientas y recursos 

que facilitan y aceleran el desarrollo de 

proyectos software complejo. Simplifica 

las comunicaciones entre componen-

tes, la programación concurrente, el 

control de estado y la reutilización de 

componentes.  

 

Desarrollo de una aplicación en la que 

aparece un mapa topográfico que 

muestra la predicción de velocidad del 

viento y su dirección, que ayuda a co-

nocer cuál será su com-

portamiento. 

Elaboración de  mapas  
s emánt icos  en 

inter iores  

Desarrollo 

software :  cOolbot 

 

Desarrollo de un sistema con el cual se pue-

de obtener una mejor visión de las imáge-

nes submarinas con el objetivo de mejorar 

la calidad de video subacuático. A su vez, se 

ha desarrollado un sistema de visión que 

permite localizar erizos marinos y distinguir 

entre erizos de Lima y los erizos de púas cor-

tas comunes. 

Predicción 

potencia  eól ica 
V i s ión subacuát ica 


