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Resumen

La deteccién de ciclos es un componente fundamental de los sistemas de localizacién de los robot auténomos, especialmente
en operaciones a largo plazo. Sin embargo escasa literatura puede encontrarse sobre el tépico de deteccién de ciclos en campos
agricolas. En este trabajo abordamos la deteccion de ciclos en campos agricolas, donde se espera que el uso de robots auténomos
para diversas tareas agricolas tenga un impacto fundamental en los préximos aflos, basada tinicamente en informacién visual. En
particular mostramos resultados de evaluar métodos de deteccién de ciclos en entornos agricolas y proponemos mejoras basadas
en informacién por cdmaras estéreo para robustecer los mismos.
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