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Introducción              

Los robots y la robótica

Utilizado por primera vez 
por Karel Capek

1920 1950 3

Isaac Asimov postula las 
cuatro leyes de la robótica

Industriales

Medicina

De servicio Tipos

Robot: Mecanismo programado para realizar tareas de locomoción, manipulación o posicionamiento.
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Introducción            

Inteligencia Artificial (IA)

Simplificación de 
tareas

Área multidisciplinaria

Simula formas de trabajar 
del cerebro

Simula formas de 
pensamiento

Ayuda a la toma de 
decisiones

Resuelve problemas 
como un humano
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Introducción            

Inteligencia Artificial (IA)

Inteligencia Artificial
Programas

Machine Learning          
Algoritmos

Deep Learning          
Redes Neuronales
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Introducción            

Deep Learning 

Rama de la IA inspirada en el  cerebro humano

Las RNA están inspiradas en las redes neuronales 
biológicas del cerebro humano

La unidad análoga a la neurona biológica es el 
elemento procesador PE

Un PE tiene varias entradas y las combina con 
una suma básica. La suma de las entradas es 
modificada por una función de transferencia 
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Introducción            

Deep Learning 
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Introducción            

Deep Learning 
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Estado del arte       

Proyectos universitarios
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Estado del arte       

Agrobot
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Estado del arte       

Octinion
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Estado del arte       

Dogtooth
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Estado del arte       

Thorvald
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Objetivos      

Problema, Objetivo Principal y Subobjetivos
Problema:

Escasa mano de obra disponible y el proceso manual que esto conlleva.

Objetivo principal:
Utilizar un robot con un sistema de detección de fresas maduras para su recolección.

Subobjetivos:
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Objetivos      

Plan de trabajo

01 02 03

04 05

Investigación inicial Diseño y desarrollo del 
sistema de visión artificial

Pruebas en entorno simulado

Pruebas en entorno real Escritura de la memoria
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Plataforma de desarrollo    

Hardware

Cámara Logitech 
C270 HD

Soporte de brazo
articulado

Soporte de 
impresión 3D

Ordenador
principal: Lenovo 
Legion 5 IMH05

Robot de UR de 
la gama e-series Comunicaciones
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Plataforma de desarrollo    

Hardware
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Plataforma de desarrollo    

Software

Ubuntu 22.04 Polyscope 5.21.2

Python 3.6.15 PyTorch

NumPyAnaconda

OpenCVOpenGL

SocketTest

XML-RPC

YOLOv3
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Plataforma de desarrollo    

Software | Polyscope 5.21.2
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Descripción del sistema  

Hipótesis suelo 

Los  objetos están sobre plano conocido y fijo respecto a cámara.
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Descripción del sistema  

Adaptación al plano vertical

Modelo pinhole o estenopeico

Obtención de un punto 3D (X,Y,Z) a partir de un 
pixel de la imagen (u,v)

Cálculo distancia euclidiana
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Descripción del sistema  | Hipótesis suelo adaptada al plano vertical

Parámetros intrínsecos y extrínsecos
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Descripción del sistema  

Detección de fresas mediante Deep Learning
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Descripción del sistema  

Arquitectura del sistema
Integración para garantizar la detección de fresas, el cálculo espacial tridimensionales y la ejecución del robot.
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Descripción del sistema  | Arquitectura del sistema

Funcionamiento 
La cámara captura 

imágenes en tiempo real

El modelo de Deep Learning 
detecta las fresas maduras

Proyección de los pixels al 
espacio tridimensional 
sobre el plano vertical

El servidor XML-RPC se crea y 
se transmiten las coordenadas 

al robot

El robot calcula una trayectoria 
y actúa sobre la fresa

01

02

0304

05
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Descripción del sistema  | Arquitectura del sistema

Funcionamiento 
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Descripción del sistema  | Arquitectura del sistema

Repositorio GitHub: 
https://github.com/RoboticsURJC/tfg-dcampoamor

https://github.com/RoboticsURJC/tfg-dcampoamor
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Descripción del sistema  | Arquitectura del sistema

Funcionamiento con efector final
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Conclusiones      

Objetivos cumplidos

Objetivo principal:
✓ Utilizar un robot con un sistema de detección de fresas maduras para su recolección.

Subobjetivos:
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Conclusiones

Líneas futuras

HW embebidoDatasets más variados

Entorno realEfector final
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