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Introduccion

En esta presentacion, exploraremos el desarrollo de un
sistema de gestion inteligente de residuos disenado para
optimizar la recoleccidén urbana. Les mostraremos como, a
través de la integracién de |oT y Raspberry Pi, es posible
transformar contenedores convencionales en nodos de
informacidén en tiempo real, mejorando la eficiencia
operativa y la higiene de los espacios publicos.




Problematica

Contenedores saturados
e Impacto Sanitario: Acumulacion de desechos y
focos de infeccidn.
e Impacto Ambiental: Contaminacién por
lixiviados y malos olores.
 Impacto Urbano: Degradacion del espacio
publico y mala imagen visual.

Solucion

Basureros Inteligentes Automatizados

e Deteccion de Nivel: Sensores ultrasonicos
de alta precision para medir el llenado.

e Validacion Visual: Camara integrada para
monitoreo de estado y tipo de desechos.

e Conectividad Movil: Notificaciones
instantaneas y gestion de datos via
Raspberry Pi.

e Optimizacidén: Interfaz en App movil para
una recoleccion estratégica.



Objetivos

General

Desarrollar un sistema de gestidn inteligente
de residuos basado en el Internet de las
Cosas (loT), integrando sensores ultrasénicos
y un camara web mediante una Raspberry Pi
4B, para automatizar el monitoreo de
capacidad y optimizar la eficiencia de las
rutas de recoleccién urbana.

Especificos

Garantizar precision en la medicidon de
residuos mediante sensores ultrasonicos.
Centralizar el control y el analisis de datos en
tiempo real via App movil.

Optimizar la fiabilidad del sistema mediante
validacion visual remota (Camara).

Asegurar la integridad y sincronizacién de
datos entre hardware y software.

Validar la operatividad del sistema integral
mediante un prototipo funcional.



Alcance del proyecto

El desarrollo contempla el diserno de un hodo de monitoreo fisico basado en
Raspberry Pi 4B, la programacion de una arquitectura de red local para la
transmision de datos y la creacion de una interfaz movil nativa. El trabajo
abarca desde la integracion de sensores de telemetria y captura visual hasta
la entrega de un prototipo funcional capaz de operar de manera autonoma
en uh entorno controlado.




Requerimientos funcionales

RF-01 Medir nivel del basurero:
El sensor ultrasénico 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:
La aplicacion movil debe mostrar el estado actual del contenedor (Vacio, Medio o Lleno) en una interfaz sencilla.

RF-05 Visualizar camara:
La app debe permitir ver la camara asociada al contenedor para comprobar su estado en 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

RF-01 Medir nivel del basurero:
El sensor ultrasénico 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:
La aplicacion movil debe mostrar el estado actual del contenedor (Vacio, Medio o Lleno) en una interfaz sencilla.

RF-05 Visualizar camara:
La app debe permitir ver la camara asociada al contenedor para comprobar su estado en 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.
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Avance de acuerdo a la
Carta Gantt
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@ PROYECTO II A 2025

% Grupo 1A 2025 ? Grupo 1A 2025
Feature £478%; Etapa | Planificacion v Analisis del Pr...
#£4790: Uuwia de ideas v seleccion del p...
#4791: Analisis de la problematica
#4792: Definicion de objetivos v roles
#4793 Disefio v modelado 3D en Unity

Feature £47%4: Creacion de la magueta 3D.

Featur 795: Pruebas con lentes Meta Qu...

Feature £4995; Etapa |l Disefio Detallado, Implemen...

Feature £5553: Establecer las con
Feature £5554: Realizar pruebas iniciales de...
: Disefio del sistema
: Modelo de arguitectura
Feature 0: Diagrama v descripcién de ¢
Feature 01: Diagrama de clases
Feature 02 Dnagrama de secuencias

Feature 4: Secuencia de pantallas

Feature £5905: Etapa Il Desarrollo final v entrega d
6: Integracion final del sistema
71 Desarrollo final de la aplicacian
: Informe Final
81 Pruebas finales con usuarios

: Presentacion fina
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. Se realizé una conversacion en grupo para identificar un
problema de la ciudad que pudiera resolverse usando tecnologia
conectada a internet (IoT).

Después de evaluar varias opciones, cidio trabajar en un
sistema de basurero inteligente, que cuando los recipientes
de basura estén llenos.

. Se desarrolld un esquema y un plano ba que muestra como
funcionara el sistema y dénde irdn los sensores.

4. Se comenzd a disefiar en el computador una magqueta 3D, que
servird como ejemplo para construir el prototipo final.

. Comenzar a comprar los materiales necesarios para la maqueta

Revisar diferentes programas de computador para elegir el mas
adecuado para el dibujo en 3D.

CUESTIONES A . 4Cémo se conectaran de manera segura la Raspberry Pi 4 y los
RESOLVER sensores de cdmara y ultrasonido?
2. &{Qué materiales se necesitaran para el montaje en altur;
como en postes de luz y para la maqueta de demostracion?
3. &Qué programa se usara para enviar avisos cuando un
basurero esté llena?

TAREAS Y 1. Disefio de la magueta

RESPONSAB Disefio 3D: Todos

LES Esquema: Todos
Plano: Todos

TEMAS A . Revision del diseiio y del dibujo en 3D
TRATAR del prototipo.
. Cotizar los materiales que se van a
utilizar.,




Problemas encontrados y
/ soluciones propuestas

Problemas encontrados
e |nestabilidad del sensor ultrasonico durante las mediciones.
e Desajuste y caida del sensor en pruebas fisicas.
e Lecturas inconsistentes del nivel de llenado.

Soluciones propuestas
e Reforzar la fijacion fisica del sensor mediante un soporte rigido.
e Ajustar rangos de medicion para la clasificacion (vacio/medio/lleno).
e Implementar pruebas en entornos reales.




V Aplicacion Movil

\

Contenedores

Camara Notificaciones

Actualizar estado (Contenedor 1) Contenedor 1 I Contenedor 1 LLENO (100%)
Yir
Dir T14:13:04
Contenedor 1

Direccién: Av. Diego Portale Distancia: 10 ¢m SR, ( Contenedor 1 en nivel MEDIO
; . b0 (78%)

2025-12-23T14:12:53

Estado: Lleno

Ver camara

Contenedor 2

| Contenedor 1 LLENO (93%)

2025-12-23T14:10:54

Direccion: Av. Edmundo Flores 112

iBienvenidos a
Bin Raiders!

I Contenedor 1 LLENO (100%)

2025-12-23T11:50:09

Estado: (demo)

Camara no disponible

Notificaciones

Powered by Raspberry Pi 4

Contenedor 3

o

Direcc anta Maria 421

Fuente: http://10.5 0/stream

Estado: (demo)

Camara no disponible




Elige tipo de usuario

Administrador

Login Cliente

Nombre de usuario

Contrasena

Login Admin

Nombre de usuario

Contrasena Ver

iBienvenidos a
Bin Raiders admin!




iBienvenidos a
Bin Raiders admin!

Generar reportes

— Mendu de reportes

Crear un reporte
+

Reporte 1

Dir v. Diego Por Las Torres

| Vacio | Hoy13:20 Ver  Eliminar

Reporte 2

Dir

Eliminar

Reporte 3

Dir orta Las Torres

| Vacio | Ver  Eliminar

Reporte 1

Direccidn: Av. Diego Portales & Las

Torres

Estado: Vacio

Fecha: Hoy 13:20

Exportar (simulado):

'.: P

Eliminar

Cerrar

Crear reporte

Contenedor

Contenedor 1

Estado

Vacio ‘ Lleno ‘

Observacion (opcional)

Cancelar Guardar
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Video de
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Conclusiones

Se desarrollé un sistema loT funcional para el monitoreo de contenedores
de basura usando Raspberry Pi, sensor ultrasonico, cdamara web y
aplicacion movil.

El sistema permite medir el nivel de llenado, enviar alertas y visualizar el
estado del contenedor desde la aplicacion.

La solucion utiliza una arquitectura cliente-servidor, validada mediante
un prototipo funcional.

Durante el desarrollo se presentaron problemas con el sensor ultrasonico,
ya que se desajustaba o caia, provocando errores en la medicion de
distancia, lo que requirio ajustes y pruebas adicionales.




’ iMuchas
Gracilas!




