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Inteligencia artificial sobre procesadores edge computing
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Implementacion en un microcontrolador (Arduino RP2040) de un sistema para el sensado de la mano haciendo uso de
una red neuronal para el procesado

-Inertial Measurement Unit (IMU) de 6 ejes:
-Acelerdmetro
-GGiroscopo

Plezorresistivos
-Sistema de referencia respecto a la gravedad
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IMU de 6 ejes g Arduino RP2040 Connect

-Calibrado de los datos (ruido, offset, escala)

-Célculo de los dngulos: 0V
f a = sin™? (&)
o (2) Conectividad Interfaz de control remoto
g (cos(@)-wx—si:l(e)-wz) dp . |
dt cos(a) 0 P =ht A -Comunicacion por WiFi (NINA-W102) -Recibe los datos del microcontrolador

_Protocolo UDP -Ejecuta ordenes segun los datos recibidos:

- , 5 -Respuestas de ratdon (win32api)
Posicidn de los dedos -Coditicado de dngulos en punto fijo -Menu con multiples opciones (PyQt5)

-Piezorresistivos (Flex sensor de Spectra Simbol)

-Paso a voltaje con divisor resistivo y medida en el
ADC

-Obtencidén del dataset (1956 datos)
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-Entrenamiento de la red neuronal

-Compresion de la red para implementarla en el
microcontrolador

Sistema en el que tras la obtencion y procesado de orientacion y posicion de los dedos ejecuta ordenes en un ordenador
de forma remota similar a un raton
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