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＜社会実装への可能性＞

レーザ測距計による2次元マップの獲得

kinectセンサによる3次元マップの獲得 ドローンによる社会インフラの点検

複数ロボットの協調による作業効率化

発展

応用

農林業環境における
高精度マップ作成

高精度マップに基づく
精密農業・精密林業の実現

複数ロボット・ドローンを
協調させた効率的な作業

Robot-Base
PIONEER-3DX

Drone
Parrot Bebop2
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