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Resumen
El inventario forestal es una herramienta que provee de información periódica donde se muestra la estructura, condiciones y dinámica de los bosques del país. En este trabajo se presenta un diseño utilizando un robot móvil autónomo que usa una tarjeta RaspBerry Pi 4B como controlador y guiado por un módulo GPS controlado por un Arduino Uno conectado por comunicación serial a la tarjeta principal. El robot tiene implementada una cámara, que realiza la captura de imágenes de los árboles que se están reconociendo, los cuales se dividen en 3: jobo (spondias mombin), aguacate (persea americana) y común, que fueron detectados gracias al entrenamiento de un modelo de aprendizaje que uso 87 imágenes. Se utiliza el modelo de visión artificial Yolov8s, obteniéndose una precisión de casi el 90%. Los resultados muestran un reconocimiento efectivo, que puede mejorarse ampliando la base de datos de los árboles y una mayor cantidad de imágenes.
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