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Anexo 20. Rampa de bajada— Prototipo a escala (Autoria Propia, 2023)



138

s

-

0’

Diseftado por:
Anzola, Chitiva

Revisado y Aprobado por:
W. Serrano

Medida:
mm

Universitaria Agustiniana

VOB
Vistas manejadas: j Zona de salida - Prototipo a escala
Superior, Isometrica
Fecha: 17/10/2023 Escala: 174 [Hoja € de &

4 [ 3 P

Anexo 21. Zona de salida — Prototipo a escala (Autoria Propia, 2023)



139

= B
B |:|EH &
VA B N

Anzola, Chitiva

Revisado y Aprobado por:
W. Serrano

Universitaria Agustiniana

Medida:
mm

Anexo 22. Despiece — Prototipo a escala (Autoria Propia, 2023)

TGGTE:
Vistas manejadas: iece - i
Lateral, elrica Despiece - Prototipo a escala
Fachar 16/10/2023 Escala: 173 |



Guia de usuario

Sistema de Clasificacién de Tomates
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INTRODUCCION

Bienvenidos al Manual de Usuario de la Maquina de Clasificacién
de Tomates con Vision Artificial. Este documento esta disefiado
para proporcionar a nuestros usuarios una guia completa y
detallada sobre el funcionamiento de este avanzado sistema de
clasificacion de tomates.

La maquina de clasificacion de tomates con visién artificial
representa un avance significativo en la industria agricola,
permitiendo una clasificacion precisa y eficiente de los tomates en
funcion de su calidad, tamafo y ofros atributos clave. Para
aprovechar al maximo esta tecnologia y garantizar un rendimiento
Gptimo, es esencial comprender su operacion y mantenimiento.

En este manual, encontraran instrucciones detalladas sobre la
instalacion, operacion, mantenimiento y solucion de problemas de
la magquina. Ademas, proporcionaremos consejos de seguridad
esenciales para garantizar que su experiencia con el equipo sea

segura y efectiva,

Nuestro objetivo es empoderar a los usuarios, desde agricultores
y procesadores de alimentos hasta ingenieros y técnicos, para
aprovechar al méximo esta innovadora herramienta y optimizar
sus operaciones. Si tienen alguna pregunta o necesitan asistencia
adicional, nuestro equipo de soporte técnico esta a su disposicion
para ayudar en todo momento.

Les agradecemos por elegir nuestra maquina de clasificacion de
tomates con vision artificial y confiar en nuestra tecnologia para
mejorar sus procesos. Esperamos que este manual les sea de
gran utilidad y les permita aprovechar al maximo las capacidades
de este equipo.

Atentamente,

Miguel Angel Anzola Florido y Laura Camila Chitiva Saenz.
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INSTRUCCIONES DE USO

Antes de comenzar a utilizar la maquina, le recomendamos leer
atentamente estas instrucciones detalladas paso a paso para
aprovechar al maximo sus capacidades y garantizar un
funcionamiento sin problemas.

Paso 1: Conectar la Maquina a la Alimentacién
Conecte el cable de alimentacion a una fuente de energia
eléctrica y asegurese de que esté debidamente enchufado
a la maquina. Verifique que la maquina esté apagada

antes de proceder.

Paso 2: Abrir la Interfaz Grafica
Encienda la maquina y espere a que el sistema se inicie
correctamente. Abra la interfaz grafica, debe aparecer en
la pantalla.

Paso 3: Ingresar con su Usuario
Ingrese su nombre de usuario y contrasefa en la interfaz
de inicio de sesion. Si no tiene un usuario asignado, siga
las instrucciones para crear uno.

Paso 4: Iniciar el Proceso
Una vez iniciada la sesion, haga clic en el boton "Inicio” en
el programa para comenzar el proceso de clasificacion de
tomates.

Paso 5: Colocar Canastas
Coloque una canasta vacia en cada una de las salidas del
prototipo de la maquina. Asegurese de que estén
correctamente posicionadas.

Paso 6: Alimentar Tomates
Introduzca los tomates en el sistema a través de la tolva
designada. La maquina comenzara a procesar los tomates
automaticamente.

Paso 7: Monitorear el Proceso
Siga el progreso del proceso a través de la interfaz grafica.
Podra ver una imagen en tiempo real de la clasificacion de
los tomates y un contador que muestra la cantidad de

tomates clasificados por calidad.
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Paso 8: Apagar la Maquina
Una vez que haya terminado de clasificar los tomates,
haga clic en el botén correspondiente en la interfaz para

apagar la maquina. Espere a que se complete el proceso
de apagado.

Paso 9: Desconectar de la Alimentacion
Desconecte la maquina de la fuente de alimentacion
eléctrica de manera segura. AseguUrese de que la maquina

esté completamente apagada antes de desconectarla.

Para su conveniencia, ademas de las instrucciones detalladas en
este manual, también hemos preparado un diagrama interactivo
que ilustra visualmente cada uno de los pasos de operacion. Si
alguna vez se siente inseguro acerca de cémo proceder, consulte
el diagrama para obtener una referencia visual clara.

Conecte la maquina
a la alimentacion

Abra la interfaz
grafica e iniciar
sesion

Haga clic en el
botén “Inicio” en la
interfaz

Siga el progreso a
través de la interfaz
gréfica.

Introduzea los
tomates a través de
la tolva de
alimentacion

Cologue una
canasta en cada una
de las salidas de la
maquina

Haga clic "apagar”
en la interfaz para
apagar la maquina

Desconecte la
maquina de la
fuente de
alimentacién.




DESCRIPCION DEL SISTEMA

99

5
3

Componente

Arduino Mega

Regulador de voltaje

Controlador de motores

Camara

Sensor de presencia

Motor paso a paso

Servomotor

o ~|o|u| &lwirl =3

Sensor infrarrojo
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REQUISITOS DEL SISTEMA

En el apartado de las especificaciones técnicas del sistema, estas
son las siguientes:

Voltaje de Alimentacion 12vDC
Consumo eléctrico
Procesador ATmega2560
SRAM 8 KB
Camara NS30AF
Motor Servomotor SG5010
Paso a paso 28BYJ-48
Largo 522
Dimensiones (mm) Ancho 232
Alto 315
Peso (kg) 5.82

Ademas, para sacar el mayor provecho a la maquina, se
recomienda seguir las siguientes indicaciones.

Requerimientos de software:
Es esencial el uso de nuestra interfaz para lograr el

funcionamiento correcto de la maquina. Esta misma es
compatible con los principales sistemas operativos, tales
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como Windows y Linux (proximamente disponible en MANTENIMIENTO

plataformas maviles).

Requerimientos de hardware:

Mantener su Maquina de Clasificaciéon de Tomates con Vision
+ Como se dio a entender en el apantado anteriar, usted Antificial en dptimas condiciones es esencial para garantizar un

. . . ; > funcionamient nfiabl na vi itil prolon . En est
necesitara un equipo combatible para la instalacion de uncionamiento confiable y una vida (il prolongada. En esta

nuestro software seccidn, proporcionaremos instrucciones sobre como realizar el

. " mantenimiento regular y cdmo abordar problemas comunes de
« En cuanto al apartado de la alimentacion, se 9 y p

necesitard una conexion estandar de 110V AC a mantenimiento.

60Hz.

. . . Lo Limpieza regular:
+ Asimismo, se recomienda seguir las indicaciones para

el mantenimiento de la maquina que encontrara en el

. + La limpieza regular de la maquina es esencial para evitar la
apartado dedicado a este tema. P €9 a P

. ) - acumulacion de residuos y garantizar la precision en la
+ El mantener la maquina en un ambiente indicado es

) . clasificacion de tomates.
esencial para asegurar la mayor vida atil que la

maquina puede ofrecer. e Apague y desenchufe la maquina antes de realizar
cualquier tarea de limpieza.

« Utilice un pafio suave y humedo con agua y, si es necesario,
un detergente suave para limpiar las superficies exteriores.

« Evite el uso de productos quimicos corrosivos o abrasivos

que puedan dafiar la superficie de la maqguina.



Asegulrese de que la maquina esté completamente seca
antes de volver a encenderla.

Inspeccién de piezas moviles:

la

Periédicamente, inspeccione las partes mdviles de
magquina como la compuerta y el engranaje de separacion,
en busca de desgaste o dafios.

Si nota algun signo de desgaste excesivo o dafio,
comunicquese con el servicio de soporte técnico para su

reemplazo o reparacion.

Problemas comunes de mantenimiento:

Atascos de tomates: Si experimenta un atasco de tomates
en la maquina, apague la maquina, desconéctela y retire
con cuidado los tomates. Aseglrese de que no quede
ningun residuo que pueda obstruir el funcionamiento.

Péerdida de precision: Si la maquina parece estar perdiendo
precision en la clasificacion, verifique la limpieza de la
camara. La suciedad o el polvo en estas areas pueden
afectar el rendimiento.

« Ruidos anormales: Si escucha ruidos anormales durante la
operacién, apague la maquina de inmediato y verifique si
hay objetos extrafios o partes sueltas. Aseglrese de gue
todas las conexiones y componentes estén asegurados
correctamente.

Recuerde que, para problemas de mantenimiento mas complejos
o si no esta seguro de como abordar una situacion, pongase en
contacto con nuestro servicio de soporte técnico para obtener
asistencia adicional.
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SOLUCION DE PROBLEMAS

Problema

Solucién

La maquina no

enciende.

. Verifigue que la maquina esté enchufada

y que el interruptor de encendido esté en
la posicion correcta.

. Si la maquina ain no se enciende,

verifique si hay algun problema con el

suministro eléctrico.

. Asegurese de que el enchufe y el cable

de alimentacién estén en buen estado y
correctamente conectados.

. Si el problema persiste, verifique si hay

algin problema con la camara o el
software de vision artificial.

. Verifique si la camara de vision esta

limpia y sin obstrucciones. 6. Revise si
los sensores y las luces de iluminacion
estan funcionando correctamente.

La maquina no
clasifica los
tomates
correctamente.

. Verifiqgue que los tomates estén siendo

alimentados a través de la tolva
correctamente.

. Asegurese de que las canastas estén

colocadas correctamente en cada una
de las salidas del prototipo.

Problemas con
el software de
control.

. Reinicie el software y vuelva a cargar los

ajustes predefinidos.

. Compruebe la conexion entre la

magquina y la computadora o dispositivo
de control.

Luces de
iluminacién
defectuosas en
la cdmara de

vision.

. Verifique si las luces LED estan bien

conectadas y si sus cables funcionan
correctamente.

. Sustituya las luces defectuosas.

Anexo 23. Guia de usuario (Autoria Propia, 2023)
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Vision Artificial Vision Artificial
Real Prototipo Real Prototipo

Categoria Tamafio Categoria | Tamafio Categoria Tamario Categoria Tamafio
1 | 26 | 25.6 51 Extra 21.55 Extra 26.87
2 Il 25 Residuo 26.2 52 Extra 21.15 Extra 24.38
3 1l 21 I 21.84 53 Extra 23.5 Extra 26.85
4 | 26.5 Extra 30.12 54 Extra 24.85 Extra 29.15
5 Il 22.2 Extra 23.89 55 Extra 21.15 Extra 25.17
6 Residuo 16.4 I 15.98 56 Extra 24.87 Extra 29.07
7 Extra 27 Extra 31.43 57 Extra 21.8 Extra 24.52
8 Il 14 Extra 10.97 58 Extra 22.5 Extra 26.47
9 Il 21 Extra 19.68 59 Extra 23 Extra 26.1
10 ] 20 Residuo 16.28 60 I 25.5 I 27.89
11 Il 24 Extra 23.06 61 1] 21.3 | 21.8
12 I 26.7 I 32.95 62 | 17.9 Extra 21.55
13 ] 18.3 | 14.69 63 | 16.05 Extra 20.06
14 I 22.8 I 25.5 64 | 16.3 Extra 19.54
15| Residuo 24.4 Il 25.21 65 | 18.1 Extra 21.28
16 | 25.2 Extra 27.72 66 Residuo 16.3 Extra 19.47
17 Il 19.6 I 26.55 67 | 21 Extra 21.37
18| Residuo 19.1 I 15.36 68 | 22.5 Extra 23.6
19 Extra 22.4 Extra 25.81 69 | 18 Extra 18.12
20 I 21.3 Extra 23.98 70 | Residuo 26 Residuo 25.51
21 Il 20.95 Il 23.18 71 1] 19 | 19.32
22 Extra 21 Extra 23.34 72 I 22 ] 19.5
23 I 20.2 Extra 21.02 73 1] 26.6 | 254
24 Il 23.6 Extra 23.65 74 | 27.2 | 31.53
25 ] 17.4 | 23.35 75 I 17.2 I 14.45
26 Il 14.35 Extra 18.27 76 | 26.1 Extra 29.23
27 Extra 20.1 Extra 26.45 77 Extra 25.8 Extra 28.23
28 Extra 21.8 Extra 27.79 78 I 15 I 13.03
29 Il 15 Extra 14.8 79 1] 18.55 | 15.28
30 Il 22.4 Extra 26.28 80 Extra 26.4 Extra 27.64
31 Extra 18 Extra 22.09 81 Extra 28.5 Extra 29.63
32 Il 18.1 Extra 25.38 82 1] 20 | 15.82
33 I 16.9 Extra 19.81 a3 | 23.3 Extra 22.46
34 Residuo 16.8 Extra 17.24 84 ] 19.5 1] 18.37
35 I 20.25 Extra 23.49 85 Extra 26.4 Extra 26.03
36 Extra 19 Extra 24.43 86 1] 19.4 | 18.48
37 Extra 17.4 Extra 17.58 87 Extra 24 Extra 22.76
38| Residuo 15.9 Residuo 13.46 88 Extra 25 Extra 23.8
39| Residuo 15.8 Residuo 15.03 89 | 23.6 | 23.85
40 1l 19.5 I 21.99 90 ] 22.4 | 22.14
41 Il 20 Extra 24.29 91 Extra 21.4 Extra 20.08
42 I 22.9 Extra 29.23 92 | 22.5 | 21.83
43| Residuo 16 Residuo 22.33 93 I 22.6 | 20.57
44 Extra 20.05 Extra 31.39 94 Extra 25.5 Extra 25.69
45 Extra 25 Extra 27.73 95 1] 25.6 Il 23.27
46 Extra 20.5 Extra 26.81 9 Extra 27 Extra 25.58
47 Extra 23.5 Extra 27.060 97 | 19 Extra 16
43 Extra 24.2 Extra 29.29 98 | 22.55 Extra 21.46
49 Extra 22.4 Extra 25.98 99 ] 22.7 | 27.28
50 Extra 23.1 Extra 28.32 100 Extra 26 Extra 24.82
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Red Neuronal Red Neuronal
Real Prototipo Real Prototipo

Categoria Tamafio Categoria Tamafio Categoria Tamafio Categoria Tamafio
1 1 Pequerio | Grande 51 ] Grande | Grande
2 1 Pequerio | Grande 52 ] Pequefio Extra Pequefio
3 | Grande | Grande 53 ] Pequefio | Pequefio
4 Extra Grande Extra Grande 54 Extra Pequefio | Pequefio
5 | Pequefio | Pequefio | 55 Extra Pequefio | Grande
6 ] Pequefio Residuos - 56 Extra Pequefio | Pequefio
7 ] Pequefio | Pequefio | 57 ] Pequefio | Grande
8 1 Pequefio | Grande 58 | Pequefio | Pequefio
9 1 Grande | Grande 59 | Pequefio | Pequerio
10 Il Grande ] Grande 60 ] Pequefio | Pequefio
11 Extra Grande | Grande 61 ] Pequefio | Pequefio
12 Extra Grande Extra Grande 62 | Pequefio | Grande
13 Extra Grande Extra Grande 63 | Pequefio | Pequefio
14 | Grande | Grande 64 ] Pequefio | Pequefio
15 | Residuos - | Grande 65 ] Pequefio | Pequefio
16 | Residuos - Residuos - 66 ] Pequefio ] Pequefio
17 1 Pequerio | Grande 67 Extra Grande Extra Grande
18 Extra Pequerio Extra Grande 68 ] Grande ] Grande
19 | Pequefio | Pequefio | 69 Extra Grande | Grande
20 | Pequefio | Pequefio | 70 Extra Grande Extra Grande
21 ] Pequefio Residuos - 71 Extra Pequefio | Pequefio
22 ] Pequefio | Pequefio | 72 | Pequefio | Grande
23 ] Pequefio Desechos - 73 | Pequefio | Pequefio
24 1 Pequefio | Pequefio | 74 | Pequefio | Grande
25 Extra Grande Extra Grande 75 ] Grande | Grande
26 Extra Grande Extra Grande 76 Extra Grande Extra Grande
27 Extra Grande | Grande 77 Extra Grande | Grande
28 Extra Grande Extra Grande 78 Extra Pequefio i Pequefio
29 Extra Grande Extra Grande 79 | Pequefio i Pequefio
30 Extra Grande Extra Grande 80 | Pequefio i Pequefio
31 | Pequefio | Grande 81 ] Pequefio i Grande
32 Il Pequefio | Desechos - 82 Extra Grande i Grande
33 Il Pequerio | Grande 83 Extra Grande Extra Grande
34 Il Pequerio | Pequerio | 84 Extra Grande Extra Grande
35 1 Pequerio | Pequerio | 85 Extra Grande | Grande
36 | Pequefio | Grande 86 | Pequefio | Pequefio
37 Extra Grande Extra Grande 87 | Pequefio | Grande
38 Extra Grande Extra Grande 88 ] Pequefio | Pequefio
39 Extra Grande i Grande 89 | Pequefio | Pequefio
40 1 Pequefio | Grande 90 ] Pequefio | Pequefio
41 Il Pequerio | Pequerio | 91 | Pequefio | Pequerio
42 Extra Pequerio Extra Grande 92 ] Pequefio | Pequefio
43 Il Pequerio i Pequefio | 93 | Pequefio | Grande
44 ] Pequefio Desechos - 94 Extra Pequefio | Pequefio
45 Extra Pequefio | Pequefio | 95 Extra Pequefio Extra Grande
46 Extra Grande Extra Grande 96 Extra Pequefio | Pequefio
47 Extra Grande | Grande 97 | Pequefio | Pequefio
48 1 Grande | Grande 98 | Pequefio | Pequefio
49 Extra Grande | Grande 99 ] Pequefio | Pequerio
50 Extra Grande Extra Grande |100 ] Pequefio ] Pequefio

Anexo 24. Resultados de pruebas (Autoria Propia, 2023)
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