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ANTECEDENTES

Drones Adquiridos por el Municipio de 

Latacunga, según lo reporta el portal La 

Gaceta (Gaceta, 2020).

EMASESA, la cual incorpora drones para 

gestionar la seguridad de su infraestructura, 

la empresa menciona que los drones se 

encargan de la recepción y monitorización 

de las alarmas, ampliando la visión y el 

control de los perímetros y los tiempos de 

respuesta ante posibles intrusiones.

Por lo general el desarrollo de estos

Aplicativos tiene un costo depende 

Del proveedor.



JUSTIFICACIÓN

ZONAS 

PRIVADAS

+ SEGURIDAD



Investigar e implementar un sistema de aprendizaje sobrevuelo y seguimiento de

objetos para mejorar la seguridad en ambientes externos mediante la utilización de

IA en combinación con un dron, para la Universidad de las Fuerzas Armadas

ESPE sede Latacunga.

OBJETIVO



MARCO TEÓRICO

Visión Artificial Redes Neuronales 
Artificiales Convolucionales

YOLO

Bebop 2



MÉTODOS

LÓGICA DE FUNCIONAMIENTO



MÉTODOS

ALGORITMO PROPUESTO 1



MÉTODOS

ALGORITMO PROPUESTO 2



MÉTODOS

Características técnicas

Procesador Intel Core i7-9750H de 6 núcleos (hasta 4.5

GHz)

RAM 16 GB DDR4 2666 MHz

Coprocesador de gráficos NVIDIA GeForce GTX 960

Disco duro Flash Memory Solid State

CARACTERÍSTICAS DE ORDENADOR UTILIZADO



MÉTODOS

TECNOLOGÍAS A UTILIZAR



PROCEDIMIENTO

CAPTURA Y ENVÍO DE IMÁGENES ALGORITMO DE SEGUIMIENTO INICIAL



PROCEDIMIENTO

PREDICCIÓN YOLO



PROCEDIMIENTO

CONTROL DE SEGUIMIENTO



PROCEDIMIENTO
DISEÑO GUI



RESULTADOS Y DISCUSIÓN

PRUEBAS ENTRENAMIENTO LOCAL TENSORFLOW



RESULTADOS Y DISCUSIÓN

PRUEBAS ENTRENAMIENTO LOCAL REMOTO vs 
LOCAL YOLO



VALIDACIÓN HIPÓTESIS

CONSIDERACIONES: Debido a que se posee datos de una sola variable categórica, es recomendable utilizar la herramienta de 

comprobación de ji cuadrado de bondad de ajuste.

H0: Un sistema de aprendizaje sobrevuelo en combinación con un dron ayudará a realizar un seguimiento de objetos de forma óptima 

a manera de mejorar la seguridad en ambientes externos.

H1: Un sistema de aprendizaje sobrevuelo en combinación con un dron no ayudará a realizar un seguimiento de objetos de forma 

óptima a manera de mejorar la seguridad en ambientes externos.

NOTA IMPORTANTE: A lo largo del desarrollo del presente proyecto y con sustento en investigaciones, trabajos anteriores y 

experimentos, se han replanteado ciertos procedimientos para que las soluciones fueran viables y cumpla la función de un 

seguimiento sobrevuelo mediante inteligencia artificial. Una de las conclusiones más importantes a las que se llegó, es que un 

aprendizaje sobrevuelo para los equipos considerados en este trabajo, no es viable. Esto se debe a que el tiempo de entrenamiento 

para una detección aceptable, supera por más de 9 horas al tiempo de vuelo del Parrot Bebop 2.



VALIDACIÓN HIPÓTESIS

Para esta hipótesis reestructurada se desglosan las variables respectivas:

Variable independiente: Sistema de reconocimiento de objetos usando IA.

Variable dependiente: Seguimiento de objetos de manera óptima con el objetivo de mejorar la seguridad en ambientes externos 

para la Universidad de las Fuerzas Armadas ESPE sede Latacunga

Así mismo, se plantean las hipótesis a validar:

HO: Un sistema de reconocimiento de objetos usando IA en combinación con un VANT, ayudará a realizar un seguimiento de objetos 

de forma óptima.

H1: Un sistema de reconocimiento de objetos usando IA en combinación con un VANT, no ayudará a realizar un seguimiento de 

objetos de forma óptima.

Tiempo de prueba Tiempo de seguimiento

Objeto 1: Escudo de mecatrónica 10 min. 9.5 min.

Persona 1: Josué 10 min. 7 min.

Persona 2: Jonathan 10 min. 8 min.

Persona 3: Kevin 10 min. 8.5 min.

Objeto 2: Planta 10 min. 6.5 min.



VALIDACIÓN HIPÓTESIS

Cálculo estadístico de ji cuadrado 

Objetivo

1 9.5 10 0.025

2 7 10 0.9

3 8 10 0.4

4 8.5 10 0.225

5 6.5 10 1.225

o e



VALIDACIÓN HIPÓTESIS

A continuación, se procede a calcular el ji crítico a partir de los grados de libertad gl = 4 y el grado de significancia dado como 0.05. 

Este valor crítico se lo puede encontrar en la siguiente tabla.



VALIDACIÓN HIPÓTESIS

Debido a que ji calculada es menor a ji crítica, se acepta la hipótesis nula y se puede afirmar que un sistema de reconocimiento de 

objetos usando IA en combinación con un VANT, ayuda a realizar un seguimiento de objetos de forma óptima



CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES
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