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现有用户



产品系列





主要函数库

• Aria 
• ArNetworking
• Arnl

主要软件

• MobileEyes 
• MobileSim 
• Mapper 





开源库及软件使用

Windows/Linux

Aria

Arnl

Ubuntu(ROS)

RosAria

RosArnl



开源库及软件使用

Mobileyes（GUI界面） RVIZ

MobileSim(模拟器） Gazebo



1.已知地图下的自主定位和导航
（move_base/gmapping/amcl）

2.SLAM算法验证和优化

导航、路径规划和SLAM



http://felixendres.github.io/rgbdslam_v2/ 

1.颜色块追踪（CamShift滤波器）

2.人脸检测（GoodFeaturesToTrack
关键点侦测器）

3.RGB-D-SLAM (F.Endres:RGB-D-
SLAM-V2)

机器视觉

OpenCV, OpenNI, PCL是ROS机器人视觉系统的三大支柱



编队



协作



讨论交流


