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Introduccion

Este segundo avance presenta el diseno
tecnico del proyecto Bin Raider, incluyendo:

e Objetivos

» Correcciones Fase 1

e Requerimientos

o Casos de uso

e Diagramas del sistema

e Secuencia de pantallas




Resumen

Problematica: Los contenedores de basura publicos
suelen desbordarse y esta situacion genera acumulacion
de desechos, malos olores y contaminacion.

Solucion: Sistema de automatizacion de basureros
conectado a wuna aplicacion movilk mediante una
Raspberry PI. El sistema notificara cuando un contenedor
este lleno, utilizando sensores ultrasonicos y una camara
integrada,




Objetivo
general

Disenar e implementar un sistema de gestion inteligente

de residuos basado en |loT utilizando una Raspbe

que permita el monitoreo en tiempo real del nivel

'y Pl 4B,

de

llenado de los contenedores para optimizar el proceso de

recoleccion.



Objetivos

d

especificos

Definir como se medira el nivel de llenado de los contenedores
usando sensores ultrasonicos.

Establecer las funciones principales que tendra la aplicacion
movil para mostrar el estado del contenedor.

Incorporar una camara que permita revisar visualmente el
interior del contenedor cuando sea necesario.

Definir cOmo se enviara y recibira informacion entre la Raspberry
Piy la aplicacion movil.

Representar el sistema completo mediante una maqueta que
muestre como funciona el monitoreo inteligente.
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Correcciones

2025-10 2025-11 202512 2026-1 2026-2 2026-3
41 42 43 44 45 46 47 48 49 50 51 2 1 2 & 4 5 &6 7 &8 89 10 1 12 13 1

PROYECTO Il A 2025

Grupo 1A 2025 +Grupo 1A 2025
Etapa | Planificacion y Analisis del Proyecto ——y P 2 S0 Ve 100%
Lluvia de ideas y seleccion del proyecto Resolved 100%
Analisis de |a problematica Resolved 100%
Definicion de objetivos y roles Resolved 100%
Diseno y modelado 3D en Unity Resolved 100%
Creacion de la maqueta 3D. Resolved 100%
Pruebas con lentes Meta Quest 3 Resolved 100%
Presentacion e Informe | m Resolved 100%
Planificacion de sensores y componentes g R 250 ved 100%
Identificacion de sensores y Raspberry Pi 4 e Resolved 100%
Analisis de riesgos e Resolved 100%
Etapa |l Disefio Detallado, Implementacidn y Pruebas Pr—————— +In Progress 60%
Implementacion electrénica e R s0lved 100%
Establecer las conexiones entre los dispositivos electrénic e Resolved 100%
Realizar pruebas iniciales de funcionamiento del sistema mm Resolved 100%
Diseno del sistema gy B e 50IVEd 100%
Modelo de arquitectura mmmm Resglved 100%
Diagrama y descripcion de casos de usos Resolved 100%
Diagrama de clases : Resolved 100%

Diagrama de secuencias e Resolved 100%

Secuencia de pantallas e Resolved 100%
Presentacion e Informe |1 m Resolved 100%
Integracion del sistema completo MNew 0%
Desarrollo de la aplicacion mavil New 0%

Etapa Il Desarrollo final y entrega del proyecto * MNew 0%

Integracion final del sistema New 0%
Desarrollo final de la aplicacion mavil Mew 0%
Infarme Final Mew 0%
Pruebas finales con usuarios Mew 0%

Presentacion final Mew 0%




Correcciones

Costos de Hardware o ..
4.1.2.Planificaciéon de recursos humanos.

Recursos Cantidad Costo
Rol Tarifa por hora Horas de trabajo Sueldo
Raspberry Pi 4 1 $142.990
Jefe de proyecto | $18.000/hora 5 horas x semana | $1.350.000
Notebook (arriendo 4 $60.000/mes x 3.75 =
15 x5 =75 horas
mensual) $900.000
SmartPhone 1 $450.000 Programador $14.000/hora 5 horas x semana | $1.050.000
15 x5 =75 horas
Sensor Ultrasonico 1 $2.540
Disefiador $10.000/hora 5 horas x semana | $750.000
S de ¢ 1 15.366
ensor de camara $ 15 % 5 = 75 horas
Otros suministros (cables, * $3.000
. Documentador $8.000/hora 5 horas x semana | $ 600.000
adaptadores, tarjeta sd,
etc.) 15 x5 =75 horas
Total 7 $1.513.896 Total $3.750.000




Requerimientos
Funcionales

RF-01 Medir nivel del basurero:

El sensor ultrasonico debe medir el nivel de
basura dentro del contenedor y enviar el
dato al sistema.

RF-02 Detectar contenedor lleno:

El sistema debe identificar cuando el nivel de
basura supera el limite establecido y

marcar el contenedor como “Lleno’.

RF-03 Enviar alerta de llenado:

Cuando un contenedor esta lleno, el sistema
debe enviar una notificacion a la

aplicacion movil.

RF-04 Visualizar estado del basurero:

del contenedor (Vacio, Medio o
Lleno) en una interfaz sencilla.

La aplicacion movil debe mostrar el estado actual

RF-05 Visualizar camara:

La app debe permitir ver la camara asociada al
contenedor para comprobar su estado

oen tiempo real.

RF-06 Generar reporte de llenado:

El sistema debe generar y almacenar reportes con el
historial de niveles de llenado y

alertas emitidas.

RF-07 Validar el acceso a una camara.

El sistema debe validar el acceso a la camara de un
contenedor que sera seleccionado

en la aplicacion movil.

RF-08 Iniciar Sesion:

El sistema debe permitir al administrador acceder,
Ingresando usuario y contrasena

validos.



Requerimientos no
Funcionales

RNF-01 Disponibilidad:

El sistema debe mantenerse operativo y
accesible en todo momento para garantizar la
comunicacion entre los dispositivos.

RNF-02 Rendimiento:

El sistema debe procesar las lecturas de los
sensores y reflejar los cambios en la
aplicacion en menos de 2 segundos.

RNF-03 Usabilidad:

La aplicacion movil debe tener una interfaz facil
de entender, con iconos y colores que
representan claramente los estados del

contenedor.

RNF-04 Seguridad:

La comunicacion entre la Raspberry Piy la
aplicacion movil debe estar protegida
mediante autenticacion .

RNF-05 Mantenibilidad:

El software debe estar estructurado en modulos
independientes para facilitar futuras
actualizaciones o reemplazo de componentes.

RNF-06 Compatibilidad:

La aplicacion movil debe ser compatible con
dispositivos Android y comunicarse
correctamente con la Raspberry Pi 4B.
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pantallas(IGU)

i

iBienvenidos a
Bin Raiders!

=t g e il

o=l pria
# i) e B
tag

——

b e TR

Lerironuetia

& Conlenedores

Coefmrasior T ,.‘
sacoian da Sl P & Las
L

== a

Cpwemsyiiins 7

Daeprwcn. &y [

=D a

Cossnedat 1

=2 «

iBlenvenidos a
Bin Raiders
admin1234!

b -

Bespstara |

Reporte 2

R

Generar reportes

TNt T

T

ey ek b Lk TR

1



Diagramas




Diagrama de
Arquitectura
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iagrama de casos de usos
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Diagrama de clases

Usuario Administrador
Raspberry Pi Nombre String Usuario: String
Fol String Password: String

+Visualizar_estado()
+Visualizar_camara() +GenerarReporte()

+|niciarsSesion()
+Tomar_lectura()
+Recibir_Datos()
+Actualizar_estado_Cont()
+Generar_alerta()
L
Sensor ultrasonico Camara web
Contenedor
Mivel : int
o , Estado : String
+ Medir_nivel() + Mostrar_imagen()
+ Enviar_datos()

+Actualizar_estado()
+\ereficar_estado()

Reporte

Descripcion : String




Casos de uso




Nombre CU: Medir nivel del basurero

[ o
Med irn |Ve| del basu re rO: Descripcién: La raspberry debe tomar lecturas del sensor, calcular el nivel

de llenado y enviar al sistema la lectura realizada, si hay niveles superados
el backend genera la alerta

Actores: Raspberry pi, sensor ultrasonico

Precondicion:

1.- El sensor debe estar midiendo el contenedor previamente calibrado e
instalado

2 - El contenedor existe en el sistema y esta asociado al sensor

J.- El sistema debe estar cableado correctamente con:

sensor ultrasonico: con divisor de voltaje o driver 16gico

Flujo Principal: Sistema Flujo Principal: Sensor ultrasénico
1.- La raspberry pi lee el sensor

2 - Medir la distancia al nivel de
basura
3 - Envia los datos al sistema

4 - Recibe y guarda los datos
2.- Actualiza el estado del
contenedor

6.- sl el nivel supera el limite se
genera una alerta

Flujo Alternativo:
1.1.- Si el sensor no responde, La
Raspberry Pi reintentar la lectura

4.1 .- 51 no hay conexién, guarda los
datos localmente y los envia cuando
vuelva la red

Postcondiciones:

1.- Estado del contenedor actualizado (Nivel, tendencia)
Z2.- Alertas generadas si se superan los limites

Reglas de negocio: -




Visualizar camara:

Nombre del CU: Visualizar camara.

Actor(es): Usuario

Requisitos: RF-05

Descripcion: Permite al usuario visualizar el contenedor de basura mediante
el sensor de camara web.

Precondiciones: Debe existir al menos una camara disponible asociada a un
contenedor.
El usuario debe estar autenticado.

Flujo Principal: Usuario Flujo Principal: Sistema
1. El usuario presiona el botén

de “ver camara’.

2. El sistema validara si la camara
gue quiere visualizar no esta
siendo ocupada por otro usuario.

3. Sila camara esta disponible, el
sistema inicia la transmision.

4. El sistema permite la
visualizacion por un maximo de
60 segundos.

5. Transcurrido el tiempo, el sistema
finaliza la transmision
automaticamente y retorna al
usuario a la pantalla anterior.

-lujo Alternativo: Flujo Alternativo:

2.1. Si la camara ya esta siendo
visualizada por otro usuario, el sistema
muestra el mensaje:

“La camara esta siendo utilizada
actualmente por otro usuario.”

Postcondiciones: Si el acceso fue exitoso, el usuario visualizé el contenedor
durante un maximo de 60 segundos.

El sistema regresa automaticamente a la pantalla anterior al finalizar el tiempo
o antes si el usuario cierra la visualizacion.

Reglas de Negocio: Solo se puede visualizar una camara por usuario.
El tiempo maximo de visualizacién continua es de 60 segundos, después de
lo cual el sistema cierra la transmision automaticamente.

CU Relacionados : -




Enviar alerta de llenado:

Nombre del CU: Enviar alerta de llenado

Actor(es): Sistema , Raspberry pi

Requisitos: RF-03

Descripcion: Permite notificar al usuario si algun contenedor de basura se

encuentra en su maxima capacidad.

Precondiciones: El contenedor de basura debe estar a su maxima

capacidad.

Flujo Principal: Sistema Flujo Principal: Raspberry pi

1. El sensor debe mandar una
senal a la aplicacion movil.

2. El Sistema recibira la sefial del
sensor ultrasdnico.

3.El Sistema generara una
notificacion.
Flujo Alternativo: Flujo Alternativo:

Postcondiciones: La aplicacion movil avisa al usuario mediante una
notificacion.

Reglas de Negocio: -
CU Relacionados : -




Visualizar estado
del basurero:

Nombre del CU: Visualizar estado del basurero

Actor(es). Usuario y administrador

Requisitos Relacionados: RF-01, RF-02, RF-04

Descripcion: El usuario visualiza el estado actual del contenedor de basura(vacio,

medio, lleno)

Precondiciones: Deben existir informacion ya registrada

Flujo Principal:

1. El usuario accede a la opcion de
“Consultar el estado de los
contenedores”.

h. Selecciona un contenedor o vista
general.

6. El usuario revisa la informacion
mostrada.

Flujo Principal:

2. Obtiene las dltimas actualizaciones
registradas para los contenedores.

3. Determina el estado de cada contenedor
(Vacio, Medio, Lleno)}

4. Muestra en pantalla el estado de los
contenedores.

Flujo Alternativo:

Flujo Alternativo:

Z2.1. 51 no existen actualizaciones recientes,
el sistema muestra “Sin datos disponibles
para el contenedor seleccionado”.

Postcondiciones: El usuario queda informado del estado actual de los contenedores

seleccionados.

Reglas de Negocio: -

CU Relacionados : CU-01,CU-03




Generar reporte
de llenado:

Nombre CU: Generar reporte de llenado

Descripcion: El administrador genera reportes sobre los niveles de llenado y alertas
de los contenedores para analisis y toma de decisiones.

Actor: Administrador del sistema

Precondicion: Debe existir historial de lecturas y alertas almacenado.

Flujo Principal: Administrador del sistema

1. Accede al botdn “reportes”

3. Selecciona el rango de fechas y los
contenedores a analizar.

9. solicita reporte de actividad

7. Revisa el reporte generado y si
corresponde elige guardar el reporte.

Flujo Principal: Sistema

2. Muestra el formulario para seleccionar
contenedores.

4 muestra el histonial de lecturas y
alertas segun los filtros.

6. Genera el reporte y lo muestra en la
interfaz.

8. Guarda el reporte

Flujo Alternativo:

Flujo Alternativo:

4.1. 51 no hay reportes en el rango
seleccionado, el sistema muestra “No
existen reportes para la fecha
Ingresada”.

Postcondiciones: Se dispone de un reporte con la informacion de llenado de los
contenedores para analizar correspondiente.

Reglas de Negocio: -

CU Relacionados: CU-01, CU-03




Iniciar sesion:

Nombre CU: Iniciar sesion

Descripcion: Permite que el administrador acceda al sistema ingresando sus datos.

Actor: Administrador

Requisitos relacionados: RF- 08

Precondicion:

Flujo Principal: Administrador del sistema

1. Ingresa sus datos:
e Usuario
e Contrasefa
2. Confirma el inicio de sesion

Flujo Principal: Sistema

3. Recibe los datos ingresados
4_Valida los datos(usuario,contrasefia)
2. Permite el acceso al administrador
6. Muestra el menu de sus funciones
correspondientes.

Flujo Alternativo:

1.1. Datos incorrectos, el sistema rechaza
el acceso.

Flujo Alternativo:

1.2. Muestra mensaje : * Usuario o contrasefia
incorrectos”.

Postcondiciones: Accede a las funciones del sistema exitosamente.

Reglas de negocio: Solo los administradores tienen acceso a las funciones de gestion.

CU Relacionados: --




Diagrama de secuencias
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Diagrama de secuencias
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Diagrama de secuencias
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Diagrama de secuencias
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Diagrama de secuencias
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Conclusion

En este segundo avance se consolido la estructura del proyecto Sistema de
deteccion y Alerta de basura : "Bin Raider” mediante la definicion de los
requerimientos, la elaboracion de los casos de uso y la construccion del
diseno completo del sistema (clases, secuencias y arquitectura). Tambien se
desarrollo la secuencia de pantallas de la aplicacion movil y se incorporaron
las correcciones del Informe |, fortaleciendo la claridad del proyecto. Con
todo esto, quedaron definidos los flujos y responsabilidades de cada modulo,
permitiendo avanzar hacia la etapa final de implementacion y pruebas del
prototipo.
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