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Resumen Ejecutivo 

El proyecto consiste en el diseño y desarrollo de un robot autónomo para la atención de 

clientes en restaurantes con el objetivo de optimizar el servicio en horas de mayor demanda 

mediante el uso de tecnologías avanzadas como visión por computadora inteligencia artificial 

procesamiento de lenguaje natural y navegación autónoma 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 gestión en horarios 

pico debido a la falta de personal el incremento de costos y la necesidad de un servicio rápido y 

eficiente La automatización de la atención al cliente a través de un robot mozo puede ser una 

solución 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 i7 una Raspberry Pi y un microcontrolador ESP32 integrados con software 

desarrollado en Python utilizando librerías especializadas como OpenCV YOLO y Flask para la 

gestión de visión por computadora procesamiento de lenguaje natural y comunicación con la 

infraestructura del restaurante El robot contará con sensores LIDAR para detectar obstáculos y 

navegar de manera autónoma un sistema de reconocimiento de voz para interactuar con los 

clientes una interfaz gráfica para mostrar el menú y recibir pedidos además de motores brushless 

que garantizarán un desplazamiento preciso y silencioso 

La implementación de este robot en un restaurante traerá múltiples beneficios entre ellos 

la reducción de costos operativos al disminuir la necesidad de personal durante las horas pico el 

aumento en la satisfacción 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 Además su 



presencia en el restaurante servirá como un atractivo innovador que mejorará la imagen del 

establecimiento y aumentará su competitividad en el mercado 

Este proyecto busca revolucionar la industria gastronómica en América Latina integrando 

soluciones tecnológicas avanzadas que faciliten la gestión de los restaurantes y brinden una 

experiencia de atención moderna eficiente y accesible La combinación de inteligencia artificial y 

automatización permitirá que el robot mozo ofrezca un servicio confiable sin fatiga y sin 

interrupciones asegurando que cada cliente reciba una atención de calidad en cualquier momento 

del día 


