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Robot melihat? buku ini memaparkan
konsep-konsep robot melihat berbasis :
komputer visi. .

Persepsiterhadap lingkungan merupakan .

komponen kunci di dalam robot mobile otomatis,
dengan memanfaatkan berbagai sensor untuk
kegunaan ekstraksi berbagai informasi yang
relevan. Untuk mendukung persepsi, maka sangat
diperlukan satu atau lebih sensor yang
dipasangkan pada struktur robot mobile tersebut
dan sistem kecerdasan visi.

Materi yang dibahas di dalam buku ini
mencakup: kehidupan awal robot, robot interaktif,

sensor komputasi, persepsi, vh construction, *

pendeteksian gerakan tubuh, visual servoing,
estimasi gerakan 3d dari citra stereo, dan sistem
catadioptric.
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