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Resumen—La fusion de datos de camaras, sensores inerciales
y GNSS es una estrategia empleada para la localizacion y
mapeo de robots moviles, especialmente en entornos abiertos,
no estructurados y visualmente complejos. Este trabajo presenta
un enfoque novedoso que incorpora las mediciones de GNSS
como restricciones de distancia en la optimizaciéon conjunta
visual-inercial, eliminando la necesidad de alinear los sistemas
de coordenadas global y visual-inercial, y simplificando asi el
proceso de fusién. La evaluacién se realiza con datos reales
recolectados en un robot agricola. Los resultados comparativos
con ORB-SLAM3 y otros sistemas de fusion visual-inercial-GNSS
demuestran la eficacia de la propuesta, con mejoras en la robustez
de la estimacion.
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