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Odometria de Ruedas
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Resumen—La roboética agricola viene siendo impulsada en los
dltimos afios como consecuencia de los avances en las distintas
areas que la componen y de la necesidad de optimizar el trabajo
rural. Con el fin de automatizar las actividades agricolas resulta
indispensable que los robots auténomos sean capaces de circular
por el campo sin pisar o dafiar el cultivo. En general, los cultivos
se caracterizan por tener una estructura lineal y se disponen en
paralelo, formando hileras, por lo que los métodos de navegacion
deben poder encontrar estos patrones y guiar al robot por los
surcos (espacios entre hileras de cultivo), permitiendo al robot
circular a través del campo sin dafar el cultivo.

Este trabajo presenta un método de deteccion de surcos basado
en vision y odometria de ruedas. El mismo consiste en identificar
las hileras de cultivo de manera de utilizarlas para la navegacion
a través de los surcos del campo. El método desarrollado es
validado tanto en secuencias de simulacién como secuencias
reales en un campo de soja. Los resultados muestran que el
método es suficientemente robusto como para evitar detectar
surcos distintos a los que se venian siguiendo aun cuando el
robot se desvie de los mismos.
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