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A tecnologia robótica é indispensável na automação de diversos processos, sejam eles industriais, 
ou domésticos. Este projeto diz respeito à simulação da locomoção de um robô de forma 
autônoma, utilizando métodos de posicionamento por odometria e visão computacional, 
desenvolvendo uma metodologia e tecnologia de navegação nessa área. 
Simulação - Visão computacional - Odometria 
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