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La ESPOL promueve los Objetivos de Desarrollo Sostenible

Localizacion de sensores agricolas utilizando inteligencia artificial

PROBLEMA

Pérdida de locacion de sensores agricolas

gue monitorean caracteristicas fisicas del
cultivo para asegurar su bienestar.

OBJETIVO GENERAL

Implementar un algoritmo basado en

aprendizaje

localizacion de sensores en ambientes de

de maquinag,

agricultura inteligente.

PROPUESTA

para |a

* Facilitar la busqueda de sensores agricolas mediante 2 algoritmos basados en
aprendizaje de maquina.

 Determinar la eficiencia de los 2 algoritmos (ANN y LSTM) y concluir cual es
mejor en el escenario de trabajo propuesto.

ETAPA 1

I
—» RSSI de subida

—» RSSI de bajada

—» Temperatura

—» Velocidad del viento
—» Radiaci6n solar

— Posicion al este del Gateway
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— Posicion al norte del Gateway

RESULTADOS

Toma de datos de los sensores I—I—I—b

ETAPA 2

Envio de datos

—> LoRa Wan @ 915 MHz
—» Uplink @ 125 KHz
—> Downlink @ 500 KHz

ETAPA 3

Recepcion de datos

—»Gateway (servidores)

Base de datos

ETAPA 4

Procesamiento de datos

b
I—> DataFrame (8 columnas, 3 filas /prueba)I

Entrenamiento de la red neuronalI

ETAPA S

:  Graficas con posibles posiciones
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de los nodos, con respecto a la

posicion de los 3 Gateway
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CONCLUSIONES

Estimacion de posicion del sensor

Se logra comparar el desempeno de dos algoritmos de machine learning

implementados en el sistema, teniendo como LSTM como mejor opcion.

al azar para determinar la precision del modelo.

Se realizaron validaciones del entrenamiento utilizando nodos con posiciones
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