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El IPCV-LAB fue fundado en el ano 2002 por el Dr. Geovanni Martinez Cas-
tillo justo después de que le otorgaran el Premio Nacional de Tecnologia Clo- —
domiro Picado Twight. En el IPCV-LAB nos dedicamos a realizar investiga- "
c10n basica para el desarrollo de nuevas tecnologias, que a partir del analisis
de senales provenientes de camaras de video y sensores de profundidad, son
capaces de estimar automaticamente la forma, el color, la posicion, la orien-
tacion y el movimiento de objetos reales. Estas nuevas tecnologias pueden
aplicarse en la navegacion autonoma de robots de exploracion, la estabiliza-
cion digital de video, la teleoperacion de robots antropomorficos, el analisis
de 1magenes biomédicas, el monitoreo de procesos biologicos, la inspeccion
en linea de productos industriales, la compresion de video, entre muchas otras
aplicaciones.
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Principal area de aplicacion:
Sistemas de navegacion para robotica autonoma de exploracion

stereo camera

Figura 2: Sistemas de posicionamiento satelital (RTK GPS) y laser roboético (robotic total station) de alta preci-
s10n, escaner laser tridimensional (3D LIDAR), escaner laser bidimensional (2D LIDAR), camaras estereoscopi-
= Ego—movimiento cas (stereo cameras) y unidad de medida inercial (IMU) usadas para la validacion de los nuevos sistemas de
navegacion desarrollados en el IPCV-LAB.
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m Analisis de terreno

= Planeamiento de trayectorias
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Otras areas de aplicacion AVISO PARA ESTUDIANTES

., ) Procedimiento para profundizar en el area de vision por computador
= Teleoperacion de robots antropomorficos

A los y las estudiantes de Ingenieria Eléctrica que les interese profundizar en
el area de vision por computador, se les recomienda llevar el curso opcional
[E-0449 Vision por Computador y posteriormente realizar el IE-0449 Proyec-
pmpresion de video to Eléctrico en el IPCV-LAB.

= Analisis de imagenes biomédicas y monitoreo de procesos biologicos

= [nspeccion en linea de productos industriales
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