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Resumen 
 
El objetivo es desarrollar un método preciso para posicionar un vehículo autónomo 
en carretera a partir de la información sensorial generada por diversas fuentes tales 
como laser scanner 3D, unidades inerciales y GPS. 
Esta  información  debe  ser  procesada  y  filtrada  a  fin  de  localizar  el  vehículo  en  la 
carretera  con  suficiente  precisión  como  para  llevar  a  cabo  un  guiado  autónomo 
seguro y eficiente. 
 
Enlace a la página de su grupo de investigación: www.insia‐upm.es 
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