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Proyecto: Reconstruccion de escenas y estimacion del movimiento en entornos
altamente dindamicos.

Este proyecto consiste el desarrollo de una tecnologia para la reconstruccion de
escenas en entornos altamente dindmicos. La problemdtica de estas tecnologias
radica en que en las partes del entorno dindmicas deben de ser detectadas y
filtradas para extraer la estructura del mismo. A su vez en entornos realistas,
existe una incertidumbre de medida tanto de los sensores como de las posiciones
en los que las medidas son tfomadas. Las técnicas de scan matching para estimacién
del movimiento y reconstruccién existentes sélo permiten resolver parcialmente
estos problemas. En este proyecto se trataria esta problemdtica.
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Robot silla de ruedas en un entorno dindmico.

Objetivo: Desarrollar y evaluar nuevas tecnologias en materias de robdtica
einteligencia artificial.
Material: Estaciones de trabajo y soft. disponibles en el laboratorio de robdética.
Perfil: Ingeniero Informdtico o Ingeniero Industrial
Persona de contacto CPS: Javier Minguez (jminguez@unizar.es )
Luis Montesano (montesano@unizar.es)
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