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Resumen—

En este trabajo se presenta un método de seguimiento robusto
de caracteristicas visuales, el cual utiliza una ventana deslizante
de frames, brute-force matching, un sistema de votacion para
gestionar candidatos en reidentificaciones, una estrategia de
seleccion de candidatos que emplea bisqueda de consensos por
similitud de descriptores, y una etapa de validacion de corres-
pondencias reidentificadas, para construir un front-end versatil
y adaptable para sistemas SLAM. El método tiene la capacidad
de seguir caracteristicas visuales en condiciones desafiantes, como
por ejemplo frente a breves oclusiones o0 movimientos bruscos. Se
presentan resultados que validan el método logrando reidentificar
mas del 50 % de caracteristicas visuales que KLT (Kanade-Lucas-
Tomasi feature tracker) pierde en la secuencia de calibracion
inicial. La capacidad del front-end para reidentificar caracteris-
ticas visuales previamente detectados lo convierte en un médulo
util para ser incorporado en aplicaciones futuras que involucren
sistemas SLAM.
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