INVESTIGACIONES

Las investigaciones de la division
se centran en:

« Oceanografia operacional

+ Robética

« Vision por computador
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IBIOMETRiA FACIAL I ELABORACION DE MAPAS DESARROLLO
SEMANTICOS EN SOFTWARE: COOLBOT

INTERTORES

Tecnologia que permite identificar au-
tomaticamente a una persona a través
de una imagen digital de su rostro, me-
diante la comparacion de determinadas
caracteristicas de su cara con las infor-
maciones de esa persona en una base en 3D del entorno que ha sido analizado, en

Proporciona herramientas y recursos

Con un sensor laser y un sensor Kinnect, se que facilitan y aceleran el desarrollo de
obtiene una definicion compacta de mapas proyectos software complejo. Simplifica
las comunicaciones entre componen-
tes, la programacion concurrente, el

de datos facial. n form m rficie multini-
‘ un formato de mapa de superficie mult control de estado y la reutilizacion de

vel. componentes.
rasinformacion:
www.coolbotproject.org
PREDICCION
VISION SUBACUATICA

Desarrollo de una aplicacién en la que .

o Desarrollo de un sistema con el cual se pue-
aparece un mapa topografico que _ o o
muestra la prediccion de velocidad del de obtener una mejor vision de las image- —
viento y su direccion, que ayuda a co- nes submarinas con el objetivo de mejorar

nocer cual serd su com- la calidad de video subacuatico. A su vez, se

portamiento. ha desarrollado un sistema de vision que

permite localizar erizos marinos y distinguir
entre erizos de Lima y los erizos de puas cor-

tas comunes.




