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Diseho de un robot movil recolector de bandejas de comida
rapida para comedores

PROBLEMA

La recoleccion ineficiente de basura y limpieza en restaurantes de
comida rapida causa retrasos y afecta la higiene, comprometiendo la
satisfaccion del cliente y el uso eficiente de recursos. La acumulacion
de bandejas sucias puede danar la reputacion del restaurante.

OBJETIVO GENERAL

Disenar un robot movil recolector de bandejas de comida rapida
mediante un sistema mecatronico y utilizando ROS2, para mejorar la
eficiencia en la limpieza y recoleccion de basura en comedores.

PROPUESTA

 Diseno de una estructura mecanica para
un robot movil capaz de soportar hasta 3
bandejas. El chasis contiene 2 ruedas
motorizadas y una rueda castor para
estabilizar el movimiento del robot.
También se incorporan un sensor LiDAR y
una camara.
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CONCLUSIONES

 Se desarrollo un modelo de mapeo y navegacion autéonoma a través de un algoritmo SLAM para el robot
movil utilizando ROS2 y un sensor LIDAR en un ambiente virtual. Para la validacion, se enviaron posiciones
estimadas al robot, y éste logro cumplirlas con bastante precision.

* Se desarrollé un sistema de reconocimiento e identificacion de imagenes para localizar un identificador en
forma de esfera que representa las mesas con bandejas usadas, a través de un algoritmo de OpenCV y una
camara.

 Se disenod una estructura mecanica adaptativa en forma de soporte para facilitar la recoleccion de bandejas
de comida rapida en comedores. La capacidad inicial que se considerd para el disefio del robot es de 3
bandejas estandar, con medidas de 42 cm x 32 cm, capaces de soportar hasta 3kg cada una.

* Se realizaron pruebas para evaluar la eficacia, eficiencia y viabilidad del robot movil en un entorno simulado

utilizando Gazebo.
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