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Dedicatoria

Este proyecto de Tesis lo dedico a mis queridos padres, con profundo carifio y gratitud,

quiero dedicarles estas palabras en mi tesis sobre el proyecto. Vuestra inquebrantable confianza y
apoyo continuo han sido el motor que me impulso a alcanzar este logro. A través de cada linea de
codigo, cada disefio meticuloso y cada prueba rigurosa, senti vuestro aliento y amor.

En este viaje tecnologico, como un robot mozo automatico para atencion a clientes en un
restaurante que navega por terrenos desconocidos, ustedes han sido mis guias. Vuestra sabiduria
y paciencia han sido mi brjula, y vuestro amor incondicional, mi fuente de energia. A medida

que el robot se mueve con precision y elegancia, asi también lo hago yo, inspirada por vuestro
ejemplo.

A mis queridos padres, que han sido mis pilares y mis alas, les dedico este proyecto. Que
este robot mozo, con su avanzada inteligencia artificial y destreza, simbolice la grandeza de

vuestro amor y sacrificio. Que cada linea de cddigo sea un tributo a vuestra dedicacion y
esfuerzo.

En cada giro de rueda y en cada sensor activado, recordaré vuestros abrazos y sonrisas.

Este proyecto es nuestro, un vinculo entre la tecnologia y el corazon humano. Que el robot mozo,
como vosotros, sirva con diligencia y empatia.

Gracias, mama y papa, por ser mis héroes silenciosos, mis mentores incansables y mis
mayores admiradores. Esta tesis es un testimonio de vuestro amor eterno y mi profundo

agradecimiento. Que el robot mozo lleve consigo nuestros suefios compartidos y vuestra
bendicion.

Con amor y gratitud,

Wilmer
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Resumen Ejecutivo

El proyecto consiste en el disefio y desarrollo de un robot autébnomo para la atencion de
clientes en restaurantes con el objetivo de optimizar el servicio en horas de mayor demanda
mediante el uso de tecnologias avanzadas como vision por computadora inteligencia artificial
procesamiento de lenguaje natural y navegacion autonoma Este robot busca reducir los tiempos
de espera mejorar la eficiencia operativa y ofrecer una experiencia innovadora a los clientes y
propietarios de restaurantes La industria restaurantera enfrenta problemas de gestion en horarios
pico debido a la falta de personal el incremento de costos y la necesidad de un servicio rapido y
eficiente La automatizacion de la atencion al cliente a través de un robot mozo puede ser una

solucién efectiva que garantice un servicio continuo y sin interrupciones

El sistema del robot se basa en hardware de alto rendimiento como una GPU RTX un
procesador Intel 17 una Raspberry Pi y un microcontrolador ESP32 integrados con software
desarrollado en Python utilizando librerias especializadas como OpenCV YOLO y Flask para la
gestion de vision por computadora procesamiento de lenguaje natural y comunicacion con la
infraestructura del restaurante El robot contara con sensores LIDAR para detectar obstaculos y
navegar de manera autobnoma un sistema de reconocimiento de voz para interactuar con los
clientes una interfaz grafica para mostrar el menu y recibir pedidos ademas de motores brushless

que garantizaran un desplazamiento preciso y silencioso

La implementacion de este robot en un restaurante traera multiples beneficios entre ellos
la reduccion de costos operativos al disminuir la necesidad de personal durante las horas pico el
aumento en la satisfaccion del cliente al reducir los tiempos de espera y la mejora en la eficiencia

operativa al eliminar errores humanos en la toma de pedidos y entrega de alimentos Ademas su



presencia en el restaurante servird como un atractivo innovador que mejorara la imagen del

establecimiento y aumentara su competitividad en el mercado

Este proyecto busca revolucionar la industria gastronémica en América Latina integrando
soluciones tecnoldgicas avanzadas que faciliten la gestion de los restaurantes y brinden una
experiencia de atencion moderna eficiente y accesible La combinacion de inteligencia artificial y
automatizacion permitird que el robot mozo ofrezca un servicio confiable sin fatiga y sin
interrupciones asegurando que cada cliente reciba una atencion de calidad en cualquier momento

del dia



