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Introduccion

= Objetivo: Crear un sistema para monitorizar la marcha en animales
cuadrupedos con fines veterinarios.

= Motivacion: Propuesta de un ente de caracter privado para fines comerciales
= Caracteristicas:

= Robusto

= Inalambrico

= Facil de utilizar

= Competitivo comercialmente
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Antecedentes

= Meétodo subjetivo de analisis de la marcha
= Analisis visual de la marcha

= Ventajas: Econdmico

=  Escalas de niveles

= Escalas analogicas

"= Meétodos objetivos de anadlisis de la marcha
= Analisis cinematico de la marcha

e Sistema de camaras y markers

= Analisis cinético de la marcha

* Sistema de placas de fuerza

= Analisis espacio-temporal de la marcha

* Sistema integrado de deteccion de presion
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Antecedentes

= Enresumen:
* Coste elevado para clinicas veterinarias ~ $§
= Limitaciones de espacio importantes x

= Formacion técnica para su utilizacién. x

= Nuestro sistema como alternativa:
= Econdmico v

= Facil de utilizar v

= Portatil \ " 4
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Nuestro sistema

= Unidades sensorizadas = Unidad AP
 Miden la orientacion mediante un  Crean una red WiFi para establecer
sistema AHRS. la comunicacion con un modo WiFi
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. configurado como Access Point.
Transmiten los datos

inalambricamente mediante un e Reciben los datos de las unidades
modulo WiFi sensorizadas y los transmiten al

, . ordenador por USB.
Estan alimentados con una P

pequena bateria recargable.

GUI PyQt

* Programa completo que aloja:
= Control del sistema.

) ) Unidad AP = Recepcion de los datos.
\

Unidades sensorizadas

= Representacion en tiempo real.

=  Calculo de resultados.




Unidades sensorizadas

=  Modulo ESP 8266 = Sensor Razor IMU
*  Chip auténomo con pila de *  Chip auténomo con un
protocolos TCP / IP. acelerémetro, un giréscopo y un
magnetometro.

*  Microcontrolador con firmware
programable con Arduino IDE. *  Microcontrolador con firmware

«  Alcance: 100m programable con Arduino IDE.

* Algoritmo de fusion de sensores:

* Precio:de3a6€ Madwick

* Precio: 60.35 €

= Bateria LiPo

 Voltaje: 3.7V

* Precio: 13.35 €
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Unidades sensorizadas

= Montaje
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= Moddulo ESP 8266 =  FTDI Basic

*  Chip auténomo con pila de * Puerto serie a USB
protocolos TCP / IP.

e  Microcontrolador con firmware
programable con Arduino IDE.

e Alcance: 100m

* Precio:de3a6é€

= Modulo ESP 8266

En este montaje el ESP 8266 realiza dos funciones simultaneamente.
* Access Point

« Estacion de recepcion de datos.

—
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Unidades AP

= Montaje

= Esquema eléctrico .
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Comunicacion

Serial Serial Serial

usB

Unidad AP

Unidades sensorizadas
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Comunicacion

Serial Serial Serial

usB

Unidad AP

Unidades sensorizadas
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Comunicacion

Serial YJVIIJI:; Serial Serial
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Serial WiFi \ J
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" . I Deteccion de errores
Unidades sensorizadas
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GUI PyQt

= Python = Qt
* Lenguaje de programacion * Libreria multiplataforma en
interpretado de alto nivel. C++.

e Sintaxis sencilla  Disenode GUIs

* Facilmente portable e Gestion de hilos

*  Muy modulado e AccesoaSQlL

* En constante desarrollo e  Muchas mas..
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= PyQt

* Bindings o enlaces de Python a las librerias de Qt.

* Reune las ventajas de ambos:

Librerias muy potentes con un lenguaje sencillo y facilmente portable.
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GUI PyQt

n MainWindow — O X
AHRS N2 1- Real Time Euler Angles Control options Results options
Start Display
Stop Save
Record Clear
Results

AHRS N91 AHRS N22

Time: 31.9 s

AHRS M2 2- Real Time Euler Angles
Max Amplitude () 93.423 a0.647
Fundamental Frecuency (Hz):  0.665 0,668
Duration of the experiment: 16.58s

Time: 31.9s
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Presupuesto desarrollo

 Materiales
| orden | concepto | Proveedor | cantidad | costeunitario | Total

ESP 8266 Comercial 9 ud. 577 € 51,93 €

FTDI Basic Comercial 1 ud. 13,30 € 13,30 €
m Razor IMU MO Comercial 8 ud. 60,38€ 483,04 €
_ Bateria LiPo 3,7V Comercial 8 ud. 13,35 € 106,8 €
_ Filamento Impresiéon 3D Comercial 1 kg. 17,40 € 17,40 €

Fungibles Comercial 1 ud. 10€ 10€

‘

Total Capitulo 1 682,47 €
« Software
m
Python 0,00 € 0,00 €
“ PyQt 0,00€ NA 0,00 €
“ IDE Arduino 0,00 € NA 0,00 €

\
‘

Total Capitulo 2 0,00 €

 Recursos humanos

| Ooen | comepto | Horass | Costeunitrio | Toa |
Horas de disefio 196 h 18,00 € 3528,00 €
m Horas de montaje 18 h 18,00 € 450,00 €
m Horas de documentacion 100 h 18,00 € 1800,00 €

|

Total Capitulo 3 5778,00 €
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Presupuesto desarrollo

RESUMEN DE PRESUPUESTO

TOTAL CAPITULO 1 682,47 €
TOTAL CAPITULO 2 0,00 €
TOTAL CAPITULO 3 5.778,00 €
IMPREVISTOS (12%) 775,25 €
BASE IMPONIBLE 7.235,73 €
IVA (21%) 1.519,50 €

PRESUPUESTO TOTAL 8.755,23 €
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Aplicaciones

= Deteccidon prematura de defectos de marcha (cojera)
= Seguimiento objetivo del proceso de recuperacion
* Medicion de amplitud de rotacion de cualquier articulacion

= Recogida de datos
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Trabajo futuro

Calculo de resultados mas significativos

Modificaciones en funcion de la especie y raza

Desarrollo del producto de cara a su comercializacion
(imagen, marca, practicidad)

Unidades sensorizadas
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