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Inteligencia Artificial

RESUMEN METODOLOGIA:

Para crear nuestra base de datos fue necesario el uso del sensor LSM9DS1 del Arduino
nano 33 Ble Sense este nos funciond para obtener los datos de aceleracion y posicion del
usuario de prueba (Figuras 5,6,7,8)

HTS221 APD59960 LSM9DS1 - 9-Axis IMU

(Proximity, Light, z Z Z
Accelerometer, Gyroscope,
Colour, Gesture) I: ¥ : A A A

Magnetometer) A
|

Este proyecto fue realizado para la deteccion de que tipo de actividad humana con el apoyo
de la inteligencia artificial (IA) y un sensor IMU (unidad de medicion inercial) podemos
reconocer que actividad esta realizando el usuario sin necesidad de observarlo o
comunicarnos con el.

Su enfoque es aplicarlo dentro de actividades que conlleven un riesgo para el portador del
dispositivo como lo es conducir una motocicleta (en marcha , estacionado, caida, acrobacia)
para que otro usuario observe que tipo de actividad esta realizando sin presentar una
molestia y/o distraccion al portador durante su trayecto.

No se limita a solo actividades que sean llevadas a cabo en un vehiculo ya que se creo otra
configuracion para detectar actividades humanas basicas (caminar, sentarse, correr, caida).

(Temperature and

Humidity Sensor)

Figura 5. Ubicacion fisica del Sensor LSM9DS1 en el

|NTRODUCC|()N : Arduino 33 Ble sense

En México existe un sin fin de empresas dedicadas al reparto de comida
por medio de una aplicacion, a su vez nosotros como usuarios si bien
podemos conocer la ubicacion de nuestro repartidor en caso de un
accidente no podemos conococer si llega a sufrir un accidente o algun
percance ya que solo nos aparecera una ubicacion fija en el mapa sin
alguna notificacion para estar informados sobre el suceso o su otra
configuracion de este proyecto al tratarse de persona que realizen
actividades fisicas comunes podemos conocer su estado.

Figura 7. Captura de datos de persona en Figura 8. Captura de datos de persona en
motocicleta motocicleta

México: El 47 delos repartidores de ~ Tres de cada 5 repartidores
aplicaciones de entrega han sufrido,al & domicilio han sufrido

Una vez obtenida nuestra base de datos se configuro un modelo de

accidentes durante su red neuronal en Google colab en lenguaje Python esto nos permitio

menos, un accidente laboral - Ia media trabaio la creacion de una libreria en Arduino que en complemento con un

. 0 J | o programa de clasificacion nos permite reconocer las actividades que
mundial es de 21% segun la OIT B se le asignaron por el momento se mantiene en 4 actividades base.

Dentro de Arduino con nuestra red neuronal como libreria el
programa en base con los movimientos que registren los ejes del
sensor LSM9DS1 se encargara de asignar una de las 4 actividades
(en marcha, reversa, acrobacia o caida) posteriormente gracias a la
conexion maestro-esclavo con un Arduino nano convencional y un
DESARROLLO: modulo Bluetooth Hc-05 se envian estos datos en tiempo real al

equipo movil (solamente funciona en equipos Android).
Se trabajo con una base de datos existente en Matlab para conocer mas sobre como seria la .

OBJETIVO:

Disenar e implementar una aplicacion movil que permita conocer Ia
actividad realizada por otra persona.

implementacion deseada en este proyecto. (Figura 1,2,3). . SE“"“'EH o~
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Este proyecto se empleara para la clasificacion instantanea de actividades se espera que para
proximas actualizaciones se pueda incluir también la ubicacion del portador del dispositivo,
agregar mas actividades y a su vez una base de datos mas completa y compleja para poder
realizar un cambio de modo/enfoque mas sencillo por el momento los resultados obtenidos
son satisfactorios.

Figura 3. .Creacién de modelo de
clasificacion en"MATLAB.
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