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6. Aplicación de Metodoloǵıa de Mapeo y Localización en Caminos no Pavimenta-
dos 56

6.1. Segmentación de Caminos no Pavimentados . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 56

6.1.1. Variantes del Método de Segmentación . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 59

6.1.2. Bases de datos de Caminos no Pavimentados . . . . . . . . . . . . . . . . . . 65

6.1.3. Resultados de Segmentación de Camino . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 67
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