
Evaluación de desempeño técnicas para fusión de datos para la inferencia de datos en IoT 
 

Problema a resolver: 
La teleoperación de dispositivos robóticos para tareas de rehabilitación y asistencia se ha incrementado en los últimos años, esto debido, 
en parte, a la introducción de interfaces simples con la capacidad de discernir la intención del operador. La electromiografía de superficie 
(EMG) representa una señal eficiente para fines de control. Además, el movimiento del operador no se ve perturbado por los electrodos 
de superficie, lo que permite una adaptación más fácil a los dispositivos de asistencia. 
La amplificación de alta ganancia requerida debido al bajo nivel de señales EMG hace que el control mioeléctrico sea bastante sensible a 
los cambios de amplitud de las señales que se procesan. Tales variaciones pueden ocasionar dificultades porque el controlador puede 
recibir valores incompatibles con las especificaciones del robot. 
Debido a esto, las técnicas de fusión de datos se han implementado con frecuencia en el control robótico, donde la información es 
redundante y / o de naturaleza diversa. Cuando los sensores de datos son similares, la fusión se aplica sobre las señales, pero cuando 
los sensores de datos son de naturaleza diferente, la fusión tiene lugar en las señales de control.  
 
Objetivo: 
Evaluar distintas técnicas de fusión de datos utilizados en teleoperación de dispostivos de cómputo o robóticos basados en IoTs donde se 
almacene y se infieran los datos.  
 
Actividades: 

• Analizar distintas técnicas de fusión de datos para teleoperación. 
• Diseñar la arquitectura del sistema para las pruebas de las técnicas. 
• Obtener y analizar los datos obtenidos mediante las técnicas de fusión de datos.  
• Implementar un esquema de obtención y fusión de datos. 
• Redacción de la tesis. 

 
Otras áreas de impacto: 

• Agroindustria, construcción. 
• Aplicaciones en biomedicina. 
• Aplicaciones de mecatrónica, domótica, seguridad en industria/hogar. 

 
Productos académicos comprometidos: 

• Redacción de un artículo de conferencia. 
o International Conference on Electronics, Comunications and Computers, (CONIELECOMP 2019)  
o Congreso Internacional sobre Innovación y Desarrollo Tecnológico (CIINDET 2019) 
o WTS 2019 

• Realizar una estancia corta de investigación nacional en el ITESO, Universidad Jesuita de Guadalajara con el Dr. Luis Rizo 
Domínguez. 
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