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Resumen 

En los últimos años se ha producido un importante avance con la aplicación de tecnologías de la 
información y automática avanzada en agricultura apareciendo el concepto de Agricultura de 
Precisión (AP) que engloba un conjunto de técnicas de cultivo dirigidas a ajustar el uso de 
agroquímicos considerando la diversidad tanto del medio físico como del biológico. Lo que se 
traduce en una reducción de los costes de producción y una gestión agrícola más respetuosa con 
el medioambiente. En esta conferencia se presentarán los diferentes trabajos realizados por el 
Grupo de Percepción Artificial del Centro de Automática y Robótica (CSIC-UPM) en el ámbito 
de la Agricultura de Precisión. Se hablará  de flotas de robots autónomos para realizar 
tratamientos de precisión y de sistemas de generación de mapas 2D y 3D del estado de un cultivo 
a partir de la información recogida con distintos sensores integrados en un vehículo eléctrico. Se 
mostrarán los trabajos realizados en viñedos. 
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