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Objetivo:

Disenar e implementar un dispensador inteligente de alimento para perros que
utilice vision artificial para detectar la presencia del animal y permita su
activacion también mediante una aplicacion movil, mejorando la alimentacion
automatizada de mascotas en ausencia del dueno.

Introduccion: En los L'I|t.imOS aﬁos:, la automatizacién del cuidado de mascotas .ha
ganado importancia, especialmente para personas con horarios
ocupados. Este proyecto presenta un dispensador inteligente de
alimento para perros que utiliza vision artificial para detectar al
animal y se controla mediante una app movil. Al integrar tecnologias
. de IA y robdtica, se busca ofrecer una solucion practica, accesible y
adaptable para garantizar la alimentacion oportuna de las mascotas.
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Estado del arte

El uso de tecnologia para el cuidado de mascotas ha crecido significativamente en los
ultimos anos. Entre las soluciones mas populares se encuentran los dispensadores
automaticos de alimento, que permiten alimentar a las mascotas sin la necesidad de
presencia fisica. Estos dispositivos varian desde sistemas temporizados basicos hasta
modelos avanzados que integran sensores y conectividad.

2.1 Dispensadores automaticos

- Los dispensadores actuales ofrecen distintas funcionalidades, como horarios
programables o control remoto via Wi-Fi o Bluetooth. Sin embargo, muchos de estos
dispositivos no detectan si la comida ha sido efectivamente consumida o si el animal
esta presente, lo que puede afectar la eficacia del sistema.
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Estado del arte

2.1.1 Integracion de vision artificial

Recientes desarrollos han incorporado camaras y sistemas de vision artificial para
identificar la presencia del animal antes de dispensar alimento. Esta tecnologia
mejora la eficiencia y personaliza la experiencia para el usuario y su mascota.

2.1.2 Aplicaciones moviles en el monitoreo de mascotas

. Las aplicaciones moéviles han permitido a los duenos tener un mayor control
sobre el cuidado de sus mascotas, incluso a distancia. Mediante estas apps, los
usuarios pueden activar manualmente la dispensacion, revisar el historial y

. recibir alertas, lo que mejora la interaccion con el sistema. .
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Metodologia y/o desarrollo

El desarrollo del dispensador inteligente se realizo mediante la integracion
de componentes electronicos, programacion y herramientas de vision
artificial, junto con una interfaz movil para su control remoto.

Este proyecto consta de las siguientes secciones:

« 3.1 Disefo del prototipo
3.1.1 Control mediante aplicacion movil
3.1.2 Sistema de verificacion con sensor ultrasénico

3.2 Vision artificial
. 3.3 Integracion y pruebas del sistema .
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Metodologia y/o desarrollo

3.1 Disefio del prototipo

« Se disend un prototipo fisico compuesto por un servomotor para liberar el alimento, un sensor
ultrasonico para verificar su caida, y un buzzer pasivo como sistema de alerta. Todos los componentes
fueron controlados a través de una placa Arduino UNO.

3.1.1 Control mediante aplicacion movil

« Se utilizé un mdédulo Bluetooth HC-06, configurado con el nombre “DISPENSADOR”, para recibir
comandos desde una aplicacion movil desarrollada con MIT App Inventor. El usuario puede enviar una
orden para activar el servomotor y dispensar la comida.

3.1.2 Sistema de verificacion

» E| sensor ultrasénico HC-SR04 permite medir la distancia del alimento una vez dispensado. Si no se
. detecta comida, el sistema activa una alerta sonora indicando un fallo en el proceso. .
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Metodologia y/o desarrollo

3.2 Vision artificial

Para una version mas avanzada, se contempla integrar un sistema de vision por computadora usando una
una camara, que permita reconocer la presencia del perro antes de liberar el alimento, mejorando asi
la precision y reduciendo desperdicios.

3.3 Integracion y pruebas

« Se realizaron pruebas en un entorno domeéstico simulado para validar |la funcionalidad del sistema
completo: comunicacion Bluetooth, accion del servo, deteccidon por sensor y respuesta del buzzer. La
aplicacion movil permitié operar el dispositivo de forma sencilla y efectiva.

Video: https://drive.google.com/file/d/1fOlapUxF5vyBW1cvXsdGROVylUfwioD1/view?usp=sharing
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Resultados

El prototipo dispenso alimento de forma efectiva al recibir drdenes desde la app via Bluetooth. El sensor
ultrasonico detectd correctamente si el alimento cayd, activando un buzzer en caso de falla. El sistema
respondid bien durante las pruebas, demostrando una integracion funcional entre hardware y software
para automatizar la alimentacién de mascotas.

Conclusiones El proyecto demostré que es posible integrar tecnologias de inteligencia artificial y
control remoto en soluciones domeésticas funcionales. La automatizacion del
proceso de alimentacion se realizd de manera efectiva, mostrando estabilidad,
precision y respuesta ante diferentes condiciones. Este tipo de desarrollos

. refuerzan la aplicabilidad de la robdética en el cuidado animal y sientan las bases
para futuras mejoras en eficiencia e interaccion con el usuario.
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