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Drones Adquiridos por el Municipio de
Latacunga, segun lo reporta el portal La
Gaceta (Gaceta, 2020).

ANTECEDENTES

Por lo general el desarrollo de estos
Aplicativos tiene un costo depende
Del proveedor.

EMASESA, la cual incorpora drones para
gestionar la seguridad de su infraestructura,
la empresa menciona que los drones se
encargan de la recepcidén y monitorizacion
de las alarmas, ampliando la vision y el
control de los perimetros y los tiempos de
respuesta ante posibles intrusiones.
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Investigar e implementar un sistema de aprendizaje sobrevuelo y seguimiento de
objetos para mejorar la seguridad en ambientes externos mediante la utilizacion de
IA en combinacion con un dron, para la Universidad de las Fuerzas Armadas
ESPE sede Latacunga.

@ESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
nnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnn




MARCO TEORICO

Vision Artificial Redes Neuronales

Artificiales Convolucionales YOLO

generacion de
ventanas

ARQUITECTURA DE UNA CNN

8 O Perro
O e S o
@) O Péjaro
IMAGEN DE  1er CONVOLUCION 22 CONVOLUCION REp NEURONAL ~ CAPA DE SALIDA:
ENTRADA o FILTROS (Y SUCESIVAS)  MULTICAPA CLASIFICAGION
e RELU (fully connected) ONE-HOT
¢ SUBSAMPLING ENCODED

[ | =
clasificacion de
las casillas

Bebop 2

|
ESPE
—_— UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS

etunpor INNOVACION PARA LA EXCELENCIA




METODOS

LOGICA DE FUNCIONAMIENTO VANT provisto

de camara

Flujo de Seflales
fologramas de control

Comandos GUI

Unidad de
Teclado ) Maonitor
procesamiento

@ESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
edianon INNOVACIGON PARA LA EXCELENCIA




INNOVACION PARA LA EXCELENCIA

J‘I E S I E
UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS

S
EcuaDoR

Gul

Monitor

Reqgién de
Infengs

Sefales de
caningl

Fatogramas

1 H =t :
e | BE ] el B [ | Bl ):I] ¢ i
IR IR N L ;
H i : T
g 8 i H TR R ;
: i
....... . .

s

ALGORITMO PROPUESTO 1




G AT Rﬁ”,
W &y

+
0

-
-

R &
%,
(8 LATP«E‘\\‘\

ALGORITMO PROPUESTO 2

Vehiculo Aéreo no Tripulado

Toma y etiguetado de

]
1
]
fotografias : Procesamiento en la
" Nube
+——FRemoto : i
! 1
Lﬂrl " : X
: : Entrenamiento de la :
Entrenamientodela | ! " RNAC :
RNAC ; i .
. . o __
]
)
[
Y I Monitor
I - - - - - - - -
] 1 1
goritmo de detecion| I 1
i i ]
1 1 I
——Gu—> \
[ I 1
1 1 1
Algoritmo de [ I |
seguimiento ! Y — |
autbnomo :
[
]

ESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
INNOVACION PARA LA EXCELENCIA




METODOS
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CARACTERISTICAS DE ORDENADOR UTILIZADO

Caracteristicas técnicas

Procesador Intel Core i7-9750H de 6 nucleos (hasta 4.5
GHz)

RAM 16 GB DDR4 2666 MHz

Coprocesador de gréficos NVIDIA GeForce GTX 960

Disco duro Flash Memory Solid State
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METODOS

TECNOLOGIAS A UTILIZAR
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PROCEDIMIENTO
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PROCEDIMIENTO
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PROCEDIMIENTO
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PRUEBAS ENTRENAMIENTO LOCAL TENSORFLOW
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RESU

PRUEBAS ENTRENAMIENTO LOCAL REMOTO vs
LOCAL YOLO
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VALIDACION HIPOTESIS

CONSIDERACIONES: Debido a que se posee datos de una sola variable categérica, es recomendable utilizar la herramienta de
comprobacién de ji cuadrado de bondad de ajuste.

HO: Un sistema de aprendizaje sobrevuelo en combinacion con un dron ayudara a realizar un seguimiento de objetos de forma Optima
a manera de mejorar la seguridad en ambientes externos.

H1: Un sistema de aprendizaje sobrevuelo en combinacién con un dron no ayudara a realizar un seguimiento de objetos de forma
Optima 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 funcién de un
seguimiento sobrevuelo mediante inteligencia artificial. Una de las conclusiones mas importantes a las que se llego, 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 deteccidn aceptable, supera por mas de 9 horas al tiempo de vuelo del Parrot Bebop 2.
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VALIDACION HIPOTESIS

Para esta hipotesis reestructurada se desglosan las variables respectivas:

Variable independiente: Sistema de reconocimiento de objetos usando IA.

Variable dependiente: Seguimiento de objetos de manera 6ptima con el objetivo de mejorar la seguridad en ambientes externos
para la Universidad de las Fuerzas Armadas ESPE sede Latacunga

Asi mismo, se plantean las hipétesis a validar:

Ho: Un sistema de reconocimiento de objetos usando IA en combinacion con un VANT, ayudara a realizar un seguimiento de objetos
de forma oOptima.

H,: Un sistema de reconocimiento de objetos usando IA en combinacion con un VANT, no ayudara a realizar un seguimiento de
objetos de forma optima.

Tiempo de prueba Tiempo de seguimiento

Objeto 1: Escudo de mecatronica 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.
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Céalculo estadistico de ji cuadrado

VALIDACION HIPOTESIS

2 _ Z ( OI - E”r )2
g €
Objetivo o e
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
7 =2.775
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A continuacion, se procede a calcular el ji critico a partir de los grados de libertad gl = 4 y el grado de significancia dado como 0.05.
Este valor critico se lo puede encontrar en la siguiente tabla.

Céledra: Probabifdad y Estadistica , .
Facutad Regional Mendoza Tabla D.7: VALORES CRITICOS DE LA DISTRIBUCION JI CUADRADA
N :
\
1.3 '8 L | ;2 n -
0001 0005 001 002 005 008 O 045 010 015 020 025 03 03 04
adl 0.4
f| 1082 7870 665  S412 S0 4700 4218 S84 2708 2012 1442 130 10M4 0878 OM8|
2f 19816 10567 0210 78 T8 TOI3 648 SEA1 4805 3704 329 2M 2408 2100 18 2
3| 16268 1283 11345 Q88T OMB 8O B3N TR 6281 SHT 4842 4008 3665 3288 20 3
18487 14880 13207 1868 10043 10712 10,06 T 65 5080 5385 4878 443 (05 4
S| 20515 16750 15086 13388 12893 02875 1M 11070 02%  BMS 7280 6626 6064 S5 Su| 5
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VALIDACION HIPOTESIS

Debido a que ji calculada es menor a ji critica, se acepta la hipotesis nula y se puede afirmar que un sistema de reconocimiento de
objetos usando IA en combinacion con un VANT, ayuda a realizar un seguimiento de objetos de forma optima

@ESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
INNOVACION PARA LA EXCELENCIA




CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

AGRADECEMOS SU ATENCION




