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3. VISIÓN POR COMPUTADOR



OpenWebinars.net

Desarrollo de tu propio driver de cámara con OpenCV (parte I)

Desarrollo de tu propio driver de cámara con OpenCV (parte II)

Desarrollo de tu propio driver de cámara con OpenCV (parte III)
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Launch files, creación y uso (parte II)

Video streaming, enviando vídeo a tu navegador web (parte I)
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Robots diferenciales, cómo se mueven y comandos de velocidad

Turtlesim, un simulador 2D simple de robots diferenciales (parte I)
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Turtlesim, un simulador 2D simple de robots diferenciales (parte II)

Bagfiles, cómo grabar y reproducir los experimentos de tu robot

Desarrollo de un iterador de bagfiles (Python)

Desarrollo de un iterador de bagfiles (C++)
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Comando GoTo, moviendo tu robot hacia un punto (parte I)

Comando GoTo, moviendo tu robot hacia un punto (parte II)

Actionlib, la interfaz de ROS para la ejecución de tareas robóticas

Desarrollo de GoTo mediante actionlib

Desarrollo de tu propio controlador GoTo
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