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1. Resumen del caso Module

El sector productivo nacional y en particular la industria, demanda soluciones
rapidas en la incorporacion de tecnologias de vision artificial. Esto surge luego de

las diversas experiencias en el asesoramiento a empresas de diferentes rubros.
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El caso mas paradigmatico se dio con la consulta de una empresa fabricante c

maquinaria para empaque frutihorticola, que agregaba a sus productos sistemas c
vision artificial neerlandeses. La empresa pidio asistencia técnica para dominar
tecnologia y desarrollarla en Argentina, un importante caso de sustitucion de
importaciones. Se presentara en este informe, el trabajo realizado hasta el
momento en el desarrollo de un sistema de vision artificial para la clasificacion de
frutas.
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Figura 2: Primer prototipo.

2. Situacion inicial

3. Herramientas o métodos utilizados
Se le propuso a la empresa el desarrollo de un prototipo con soluciones alternativas

mas adecuadas para una etapa inicial donde se busco principalmente reemplazar el
bus de campo por un protocolo abierto.

Se esta trabajando con modelos ResNeXt usando Pytorch con técnicas de
Transfer Learning. En la primera etapa se trabajo en el dataset de imagenes,
correspondientes a manzanas de tres calidades: fruta de exportacion, consumo

ocal y descarte. Dado que las imagenes que nos facilitaron las empresas
FloServer o oot " productoras de manzanas no resultaron de utilidad por estar marcadas, se usaron
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/ /| \ %{ [% Para el entrenamiento se utilizo una PC con un procesador Intel Core i9-12900K
® B = S | de 16 nucleos a 3.9GHz, un GPU de NVIDIA GeForce GTX 1660 SUPER vy 64GB de
/ N e RAM. Las imagenes 2500 imagenes de 640x640 se almacenan en un disco de

Master [ Ehem . ot | glaye . estado solido ocupando un espacio de 91.3MB.
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Figura 1: Sistema de vision industrial. http://www.prodol.com.ar/tecnologia.html LOG/savee()
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Se trabajo entonces en toda la etapa de control y adquisicion de imagenes,
implementando la maquina de estado del sistema en Python vy un clasificador
nasico con una red neuronal convolucional simple. Se realizaron algunas pruebas
vasicas, apuntando principalmente a medir latencias.
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Para avanzar en el desarrollo de un clasificador por calidad de frutas equivalente
a lo que se consigue en el mercado, se buscé continuar el desarrollo con un CONF/ui( )

estudiante de la maestria de Inteligencia Artificial de la Facultad de Ingenieria de Figura 3: Maquina de estado del Sistema de visién prototipo.
la Universidad de Buenos Aires, dado el contexto del Instituto.
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Las ultimas pruebas fueron realizadas con ResNext50, el tiempo de
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entrenamiento en una corrida es de 9min aproximadamente para 40 épocas, 0.8
logrando una precision total pico en los datos de validacion de 86%. Falta >0 0.7
trabajar mas en el entrenamiento, ya que como se puede observar en la figura de 0.5 0.6
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las curvas de las pérdidas de entrenamiento y validacion hay overfitting, al
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margen que no se alcanza la precision requerida de 95%. & —— Validation Accuracy .
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