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Actividad 4.3.1 Evidencia y seguimiento de avance del

Proyecto funcionando (Bitacora digital en Instagram, Semana
5)

o silmarils_mx

o silmarils_mx Listo y funcionando!!
Ya quedo todo, nada mas faltan un par de ajustes para su
comunicacién serial con la computadora central.

6 sem

@ Q W

Sé el primero en indicar que te gusta esto
3 de febrero

@ Agrega un comentario...



silmarils_mx Ya casi queda ensamblado el brazo!!
Acabando esto preseguiremos con la c¢dmara y la base mévil.

e silmarils_mx ses

6 sem

@ Q W

Sé el primera en indicar que te gusta esto
3 de febrero

(2 Agrega un comentario...

Dispositivo Proyecto Q simariom

4 Il @ %D e silmarils_mx Nuestro brazo liste para imprimirl!
Con esto podremas receger frutes de méxima calidad,
A ()

Gracias FABRI_CREATOR por el modelo3d del brazo.

6 sem

|

2]
1

@ Q H

5é el primero en indicar que te gusta esto
Sin titulo 3 de febrero

@ Agrega un comentario...




e silmarils_mx

6 silmarils_mx Aqui esta otra parte de nuestro cédigo, este se
encarga de analizar la posicione las frambuesas y le dice al brazo
robotico hacia donde moverse para poder recogerlas
exitosamente.

brazopy ®

COORDENADAS BRAZO

arm_chain from_urdf_file

target_p

O Q W

Sé el primero en ind

r que te gusta esto

9 silmarils_mx

6 silmarils_mx Avanzando el cédigo del proyecto!l!
Agqui esta la primera version del codige del modelo de la para
detectar berries.

model =

img = cap.read(
= model(ing

1t (y1),

Q Q W

Sé el primero en indicar que te gusta esto




Actividad 4.3.2 Encuesta de Impacto para Vinculacién

https://forms.office.com/Pages/ResponsePage.aspx?id=8kgDb5jkyUWE9MbYHc 9

kZrE114 3VKqUDksG7Mks1UQVhIROtRUEZETkhOSOMzS1hNREY1VDFEMNi4u

Como la maestra conoce, hemos enfrentado algunas limitantes que han retrasado la
implementacion del robot con la empresa con la que colaboramos. A pesar de estos
inconvenientes, hemos avanzado en el disefio y la planificacion del sistema. Actualmente,
estamos a la espera de la carta pertinente que permitird comenzar con las pruebas de
campo en el invernadero.

En términos de desempefio, consideramos que el trabajo en equipo ha sido clave para
mantener el proyecto en marcha a pesar de los desafios. Cada integrante ha aportado su
conocimiento y habilidades en diferentes areas, permitiendo desarrollar un modelo tedérico
sélido para la recoleccion automatizada.

Valoramos la relevancia de este proyecto tanto a nivel académico como en su aplicacion
practica en el sector agricola. Creemos que la integracién de tecnologias como el sensor
LIDAR y la comunicacion entre la Raspberry Pi y el Arduino Uno aportara mejoras
significativas en eficiencia y precision.

En cuanto a la colaboracioén con la empresa, reconocemos la importancia de fortalecer la
comunicacion y agilizar los procesos administrativos para evitar futuros retrasos.

De cualquier manera insertamos el disefio de la tabla con los requerimientos que se piden
en la entrega activa:

PREGUNTAS PROMEDIO POR DESVIACION ESTANDAR
PREGUNTA DE LAS RESPUESTAS

El proyecto propuesto y
hecho por los alumnos es
relacionado las actividades
de tu organizacion

El proyecto propuesto y
hecho por los alumnos se
considera benéfico para tu
organizacion

El proyecto propuesto y
hecho por los alumnos se
considera beneficioso para
la sociedad

El proyecto propuesto y



https://forms.office.com/Pages/ResponsePage.aspx?id=8kgDb5jkyUWE9MbYHc_9_kZrF114_3VKqUDksG7Mks1UQVhIR0tRUEZETkhOS0MzS1hNREY1VDFMNi4u
https://forms.office.com/Pages/ResponsePage.aspx?id=8kgDb5jkyUWE9MbYHc_9_kZrF114_3VKqUDksG7Mks1UQVhIR0tRUEZETkhOS0MzS1hNREY1VDFMNi4u

hecho por los alumnos se
considera util

Conozco los objetivos del
proyecto de los alumnos

La colaboracién que
tenemos se considera que
afiade valor a tu
organizacién

Consideras que el proyecto
y los alumnos se benefician
con la colaboracién

Consideras que el avance
del proyecto es suficiente
hasta el momento

El profesor y los alumnos
estuvieron en comunicacion
suficiente y adecuada
durante la colaboracion

El profesor y los alumnos
llevaron una entrevista
inicial donde comunicaron
sus intenciones y
necesidades de
colaboracion

Los alumnos siguieron las
instrucciones y respetaron
los acuerdos de la
colaboracién

Los alumnos asistieron
puntualmente y trabajaron
con diligencia y seriedad
durante la colaboracion

¢, Coémo callificaria en
general al proyecto de
nuestros alumnos?




4.3.3 Primer borrador de Resultados y Discusién.

Introduccion con Hipoétesis/Preguntas de investigacion y su
relacion con el experimento:

Uno de los objetivos principales de este proyecto de investigacion es llevar a cabo una
evaluacion de la eficiencia y la viabilidad del uso de un prototipo de robot recolector de
frambuesas. Este robot ha sido meticulosamente disefiado y equipado con tecnologia de
vanguardia, incluyendo un sensor LIDAR de alta precision para la navegacion autonoma,
que le permite desplazarse de manera segura y eficiente a través de los invernaderos.
Ademas, se ha incorporado una Raspberry Pi como unidad central de procesamiento de los
datos que vaya recogiendo, actuando como el cerebro del robot, donde se ejecutan los
algoritmos de control y procesamiento de datos.

La conectividad con un Arduino Uno complementa esta configuracion, permitiendo la
gestion precisa de los motores y actuadores que controlan los movimientos del robot y su
brazo recolector.

Nuestra hipotesis dice que la implementacion de esta tecnologia innovadora optimizara
significativamente el proceso de recoleccion de frambuesas, superando las limitaciones de
los métodos tradicionales que son los seres humanos. Esperamos observar una notable
reduccién en los tiempos de recoleccién, asi como una mejora en la precision de la
seleccion de frutos maduros, la idea no es sustituir a las personas o empleados de los
invernaderos sino hacer mas eficiente su trabajo con la conexién robot-humana. Hemos
disenado una inteligencia artificial que aumenta la precisién con la que selecciona los frutos
maduros ya que ha sido entrenada para poder identificarlos.

A través de esto buscamos obtener datos cuantitativos y cualitativos que nos permitan
analizar el rendimiento del robot en diversas condiciones operativas reales de la industria. El
analisis de estos datos nos proporcionara informacion valiosa sobre nuestras areas de
oportunidad y la posibilidad de que en un futuro se transforme la automatizacion de la
recoleccién de frambuesas y la posibilidad de generar un cambio en la industria.

Exposicién de Hallazgos y Datos

Por motivos de tiempo, la implementacién completa del robot se ha retrasado, por lo que no
ha sido posible obtener datos de campo definitivos. Sin embargo, basandonos en lo que
hemos hecho a menor escala desde nuestras casas con el prototipo y lo que hemos logrado
realizar en su funcionamiento y programacion, podemos dar una presentacion de los
resultados en su desempeno.



Los parametros clave que se evaluaran incluyen:

Tiempo estimado de recoleccion por fruto

Precision esperada en la seleccion de frambuesas maduras

Eficiencia de navegacion mediante LIDAR

Fiabilidad de la comunicacion entre la Raspberry Pi y el Arduino Uno

El uso del sensor LIDAR permite una navegacion eficiente y correcta dentro del
invernadero, nosotros programando la ruta mas ideal para mejorar los tiempos de
desplazamiento entre plantas. Asimismo, la implementacién de la Raspberry Pi como centro
de procesamiento deberia facilitar la toma de decisiones en tiempo real, mientras que la
comunicacion con el Arduino Uno garantizara el correcto funcionamiento de los comandos
en los motores, asi como la camara que utilizamos nos permitira junto con nuestra
inteligencia artificial detectar para poder actuar sobre las plantas.

Al momento de redactar este documento hemos logrado configurar y programar el sensor
LIDAR para el mejor mapeo posible dentro de nuestra area de trabajo asi como la camara,
en este momento lo Unico que nos detiene es la configuracion de nuestro brazo mecanico
que nos ha tomado y causado mas tiempo y problemas de lo esperado, sin embargo
concentrados en el reto MAKER y con las asesorias extras que nos podran brindar estamos
seguros que en muy poco tiempo resolveremos este problema empezar a hacer pruebas de
campo a la brevedad.

Discusién

La integracion de un sensor LIDAR y una Raspberry Pi con Arduino Uno se prevé como una
mejora en la eficiencia del robot recolector de frambuesas en comparacién con los métodos
manuales. Se espera que la reduccion en el tiempo de recoleccion por fruto y el aumento en
la precisién de seleccion validan la hipétesis planteada en un inicio sumada a los cambios
qgue aun a la fecha se puedan presentar en el prototipo.

En comparacién con otros estudios sobre recoleccién automatizada de frutos, se proyecta
que la combinacion de sensores avanzados y procesamiento eficiente de datos permitira
una mejora en la navegacion y seleccion de frutos maduros como ya lo estamos haciendo.
Sin embargo, anticipamos que al momento de salir al campo experimentemos diferentes
dificultades por las variaciones de luz, forma y en general factores desde climaticos y
ambientales hasta de el mismo disefio de nuestro prototipo pero no sabremos que ni como
seran las situaciones a las que nos enfrentaremos sino hasta ponerlo en la prueba de fuego.

Futuros cambios del proyecto incluiran pruebas que nos permitiran generar cambios en el
disefio y realizar mejoras en la integracion de algoritmos de machine learning. Con estas
mejoras, el robot podria convertirse en una herramienta clave para la recoleccién auténoma
en invernaderos de Jalisco y otras regiones.



