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GUIA DE OBSERVACION EXPOSICION

Instrumentacion Virtual.

Nombre del estudiante: Lopez Herndndez Edmundo.

Tema: Adquisicion de Datos.

Explicacion 5% 5%
Dominio del tema 10% 10%
Presentacionentiempoy forma 5% 5%

Total 20% 20%

Y

ITSSAT



Y

LISTA DE COTEJO INVESTIGACION ITSSAT
INSTRUMENTACION VIRTUAL.

Nombre del estudiante: Lopez Herndndez Edmundo.

Tema: Adquisicion de datos.

Portada 5% 3%
Desarrolloy claridad 10% 10%
Entrega en tiempo y forma 5% 5%

Total 20% 18%



LISTA DE COTEJO DE PROYECTO.

Nombre del estudiante: Lopez Hernandez Edmundo.

Tema: Deteccion de nivel utilizando Labview.

Portada 5%
Introduccion 10 %
Desarrollo y explicacion 30%
Conclusiones 5%
Referencias 5%
Entrega en tiempo y forma 5%

Total 60 %

Y

ITSSAT

3%
10 %
28 %
5%
0%
5%

50 %
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OBJETIVO, MISION Y VISION

Objetivo del proyecto: El objetivo de este proyecto es desarrollar un sistema
automatizado para medir el nivel de un tanque utilizando un sensor conectado a un
microcontrolador Arduino. Los datos obtenidos seran procesados y graficados en
tiempo real mediante un programa en Python, lo que permitirhd un monitoreo preciso

y eficiente del nivel del tanque.

Misién del proyecto: La misién de este proyecto es proporcionar una solucion
accesible y confiable para la medicién continua del nivel de tanques en diversos
sistemas. Utilizando la plataforma Arduino y Python, se busca optimizar la
visualizacion y andlisis de datos, facilitando la toma de decisiones y la

implementacion de sistemas automatizados de control.

Vision del proyecto: Ser un referente en el desarrollo de soluciones de monitoreo
y control de niveles de liquidos, ofreciendo sistemas accesibles, precisos y faciles
de usar. A través de la integracion de tecnologia de vanguardia como Arduino y
Python, buscamos mejorar la eficiencia operativa en sectores industriales y
domésticos, contribuyendo a la automatizacién inteligente y la toma de decisiones

informadas basadas en datos precisos y en tiempo real.




INTRODUCCION

Introduccion: En la actualidad, la automatizacion de procesos industriales y
domeésticos es un area de creciente importancia. Uno de los aspectos clave en
muchos de estos procesos es la medicidon precisa y continua de los niveles de
liguidos en tanques. Este proyecto propone una solucion basada en Arduino, donde
un sensor de nivel detecta la cantidad de liquido en el tanque, y los datos son
enviados a una computadora para su procesamiento. Utilizando Python, se crea una
interfaz gréfica que muestra en tiempo real los resultados de la medicién,
permitiendo al usuario monitorizar el nivel de manera sencilla y eficaz. Este sistema
no solo mejora la precision en la medicion, sino que también brinda la posibilidad de

realizar ajustes y tomar decisiones informadas basadas en los datos presentados.




MATERIALES

Para La Construccion De Este Proyecto Fueron Utilizados Los Siguientes

Componentes:

Sensor Ultrasénico HSR-04.

Cables Para Conexion.

Placa De Arduino Uno

Placa De Pruebas

Software Arduino

Software De Programacién Anaconda

Leds De Distintos Colores

ARDUINO

ANA:

o
R0

&9

ONDA




DIAGRAMA DE CONEXIONES

Bm Bigery deslumbrante

& @ @ |- = - [€7) codigo

0.0

La imagen muestra una conexién de un Arduino Uno con un sensor ultrasénico HC-

SR04 y algunos LEDs conectados a una placa de pruebas.

1. Arduino Uno:

o GND (Tierra): Conectado al riel de tierra de la placa de pruebas
(breadboard).

o Pin 13: Conectado al catodo de un LED (con un resistor en serie) para

indicar un estado, como un resultado de medicion.
o Pin 12: Conectado a otro LED (también con un resistor en serie).
o Pin 11: Conectado a otro LED, para mostrar diferentes indicadores.

o Pin 10: Conectado al pin de "Trigger" del sensor ultrasénico HC-SR04.




2. Sensor Ultrasénico HC-SRO04:

(¢]

3. Leds:

VCC: Conectado al riel de 5V de la placa de pruebas.
GND: Conectado al riel de tierra de la placa de pruebas.

Pin Trigger (TRIG): Conectado al pin 10 del Arduino, utilizado para

iniciar la medicion del tiempo del pulso del ultrasonido.

Pin Echo (ECHO): Conectado al pin 9 del Arduino para recibir el pulso

reflejado del ultrasonido y calcular la distancia.

Los LEDs estan conectados a los pines digitales del Arduino
(probablemente 11, 12 y 13), con resistores en serie para limitar la

corriente.

Cada LED puede representar un estado o indicador del sistema, como

la activacion del sensor o la distancia medida.




CODIGO DE ARDUINO

Arduino Arduino 18.10 — =} X

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

OO HEH 2]

Arduino
|/ Pines del sensor ultrasénico HC-SR04
nst trigPin = 9; // Pin p

t echoPin 10; // Pin para la sefia

/ Pines de los LEDs

ledCorto = 3; // LED ¢

t ledMedio = 4; // LED t
ledLargo = 5; // LEL

e {
(trigPin, PUT)
(echoPin, INPUT);

/ Configurar pines de los LEDs como salida
(ledCorto, OUTPUT);
(ledMedio, yi
(ledLargo, yi

Serial.begin(9600); // Iniciar comunicacién serial

}

Este cddigo en Arduino esté disefiado para trabajar con un sensor ultrasénico HC-
SR04 y tres LEDs. El sensor mide distancias y activa diferentes LEDs dependiendo
de la distancia detectada. A continuacién, una descripcién general de las partes del
caodigo:

1. Definicién De Pines:

o Se definen los pines de conexién del sensor ultrasénico: trigPin (pin 9)

y echoPin (pin 10).

o También se definen los pines de los LEDs: ledCorto (pin 3), ledMedio
(pin 4) y ledLargo (pin 5). Estos LEDs indican la distancia detectada:

corto, medio y largo.

2. Configuracion En Setup ():

o Los pines del sensor ultrasénico (trigPin y echoPin) se configuran

como salida y entrada, respectivamente.
o Los pines de los LEDs se configuran como salida.

o Se inicializa la comunicacion serial a 9600 baudios, lo cual permite la

visualizacién de los datos en el monitor serial de Arduino.




CODIGO DE PYTHON PARA LA SIMULACION

% Spyder (Python 3.9)

Archivo Editar Buscar Codigo fuente Ejecutar Depurar Terminales Proyectos Herramientas Ver Ayuda

[ ] ] A i > [ [ I, C:\Users\edmun

ers\edmun\OneDrive\Escritorio\Proyecto Nieves\Simulacién.py

0O ReadArduinoRLC-26112024.py X ' Simuladién.py X

t matplotlib.pyplot as plt
from collections import deque

nfiguracion del puerto serial
arduino_port = "COM5" # Cambia esto segun el puerto de tu Arduino
baud_rate = 9600
ser = serial.Serial(arduino_port, baud_rate)

# Inicializar
pygame.init()

# Dimensiones de la ventana

width, height = 600, 700

window = pygame.display.set_mode((width, height))

pygame.display.set_caption( “Simulacicn de tanque de agua (Rotoplas con tuberias)”)

# Colores

BLACK = (0, 0, 0)

WHITE = (255, 255, 255)

BLUE = (0, 102, 204)
LIGHT_BLUE = (102, 204, 255)
DARK_BLUE = (@, 51, 102)
GREEN = (@, 255, @)

YELLOW = (255, 255, 0)

RED = (255, 0, 0)

GRAY = (192, 192, 192)
PIPE_COLOR = (100, 100, 100)

% LSP Python: listo




&2 Spyder (Python 3.9)

Archivo Editar Buscar Codigo fuente Ejecutar Depurar Terminales Proyectos Herramientas Ver Ayuda

[ ] = B 2 S [l (o I, rs\edmun

C:\Users\edmun\OneDrive\Escritorio\Proyecto Nieves\Simulacidn.py

O ReadArduinoRLC-26112024.py X  Simulacién.py X

# Fuentes
font = pygame.font.Font(None, 36)
big_font = pygame.font.Font(None, 50)

riables de simulacién
distancia_maxima = 15 # Distancia maxima del sensor (tanque vacio)
distancia_minima = 2 # Distancia minima del sensor (ta 1leno)

C acién de LEDs
led_bajo = False
led_medio = False
led_alto = False

# Funcién para calcular el porc j do basado en la distancia
f calcular_porcentaje(distancia)
if distancia > distancia_maxima:
distan = distancia_maxima

distancia = distancia_minima
return 100 - ((dista a - distancia_minima) / (distancia_maxima - dista a_minima) * 100

# Funcién para dibujar el tanque en gk rotoplas con tuberias decorativas
f dibujar_tanque(porcentaje):
window.fill(LIGHT_BLUE) # Fondo

# Dibujar encabezado
header = big_font.render( “Simulacidn De Un Tangue”, True, DARK_BLUE)
window.blit(header, (width // 2 - header.get_width() // 2, 20))

ordenadas y dimensiones del tanque
tanque_x, tanque_y = 200, 150

% LSP Python: listo




2 Spyder (Python 2.9)

Archivo Editar Buscar Cédigo fuente Ejecutar Depurar Terminales Proyectos Herramientas Ver Ayuda

[ ] - 5] a8 > o () I p e C:\Users\edmun

C:\Users\edmun\OneDrive\Escritorio\Proyecto Nieves\Simulacién.py

O ReadArduinoRLC-26112024.py X = Simulacién.py X

tanque_width, tanque_height = 200, 350

# Dibu la base d del tanque
base_rect = pygame.Rect(tanque_x, tanque_y + tanque_height - 30, tanque_width, 30)
pygame.draw.ellipse(window, GRAY, base_rect) se del tanque

# Dibuje cuerpo del tanque
pygame.draw.rect(window, GRAY, (tanque_x, tanque_y + 20, tanque_width, tanque_height - 50)

# Dit ior
domo_rect = pygame.Rect(tanque_x, tanque_y, tanque_width, 40)
pygame.draw.ellipse(window, GRAY, domo_rect)

# Dibujar bordes del tanque

pygame.draw.rect(window, BLACK, (tanque_x, tanque_y + 20, tanque_width, tanque_height - 5@
pygame.draw.ellipse(window, BLACK, base_rect, 4)

pygame.draw.ellipse(window, BLACK, domo_rect, 4)

# Dibujar
nivel_agua =
pygame.draw.rect(window, BLUE, (tanque_x, nivel_agua, tanque_width, tanque_y + tanque_heig

# Tuberia izquierda
pygame.draw.rect(window, PIPE_COLOR, (tanque_x - pipe_width - 10, tanque_y + 50, pipe_widt
pygame.draw.circle(window, PIPE_COLOR, (tanque_x - pipe_width - 10 + pipe_width // 2, tang

# Tuberia derecha
pygame.draw.rect(window, PIPE_COLOR, (tanque_x + tanque_width + 10, tanque_y + 50, pipe_wi -

% LSP Python: listo




&2 Spyder (Python 3.9)

Archivo Editar Buscar Cédigo fuente Ejecutar Depurar Terminales Proyectos Herramientas Ver Ayuda

[ ] ] a 15 > [ [ I, 0 > @  C:\Users\edmun

C:\Users\edmun\OneDrive\Escritorio\Proyecto Nieves\Simulacién.py

O ReadArduinoRLC-26112024.py X Simulacién.py X
pygame.draw.circle(window, PIPE_COLOR, (tanque_x + tanque width + 10 + pipe width // 2, ta

# Dibujar LEDs y etiquetas
led_radius = 25
led_x = tanque_x + tanque_width + 60

# LED bajo

led_y bajo = tanque_y + tanque_height

color_bajo RED if led_bajo else (100, @, @)

pygame.draw.circle(window, BLACK, (led_x + 3, led y_bajo + 3), led_radius)  # Sombra
pygame.draw.circle(window, color_bajo, (led_x, led_y_bajo), led_radius)

etiqueta_bajo = font.render( “Vacio”, True, BLACK)

window.blit(etiqueta_bajo, (led_x - etiqueta_bajo.get width() // 2, led_y_bajo + 30))

# LED medio

led_y_medio = tanque_y + tanque_height // 2

color_medio = YELLOW if led_medio else (100, 100, @)

pygame.draw.circle(window, BLACK, (led_x + 3, led y _medio + 3), led _radius) # Sombra
pygame.draw.circle(window, color_medio, (led_x, led_y medio), led_radius)

etiqueta_medio = font.render( “Medio”, True, BLACK)

window.blit(etiqueta medio, (led x - etiqueta medio.get width() // 2, led_y medio + 30))

# LED alto

led_y_alto = tanque_y

color_alto GREEN if led_alto ¢ (0, 100, @)

pygame.draw.circle(window, BLACK, (led_x + 3, led y_alto + 3), led_radius)  # Sombra
pygame.draw.circle(window, color_alto, (led_x, led_y_alto), led_radius)

etiqueta_alto = font.render( “Lieno”, True, BLACK)

window.blit(etiqueta_alto, (led_x - etiqueta alto.get_width() // 2, led_y_alto + 30))

# Dibujar etiquetas del porcentaje -

% LSP Python: listo




&2 Spyder (Python 3.9)
Archivo Editar Buscar Codigo fuente Ejecutar Depurar Terminales Proyectos Herramientas Ver Ayuda

] - o (=] > oy [ I

C:\Users\edmun\OneDrive\Escritorio\Proyecto Nieves\Simulacién.py

0O ReadArduinoRLC-26112024.py X = Simulacién.py X

texto_porcentaje = font.render(f"Llenado: {int(porcentaje)}%", True, BLACK)
window.blit(texto_porcentaje, (width // 2 - texto_porcentaje.get_width() // 2, tanque_y +

pygame .display.update()

f Inicializ

plt.ion() # Acti

fig, ax = plt.subplots()

ax.set_title( 'Evolucidn del Nivel de Agua')
ax.set_xlabel( ‘7iempo (s5)')

ax.set_ylabel( ‘Nivel del Tangque (%))

# Historial

nivel_histo

tiempo_historial = deque(maxl 100)

linea, = ax.plot([], [1, label= 'Nivel de Agua', color='b")
ax.legend()

# Bucle principal
running = True
start_time = time.time()

wh running:
- event in pygame.event.get():
if event.type == pygame.QUIT:
running = False

Leer distancia desde Arduino
ser.in_waiting > 0:
distancia = float(ser.readline().decode( ‘wt7-8").strip())

% LSP Python: listo




&2 Spyder (Python 3.9)

Archivo Editar Buscar Codigo fuente Ejecutar Depurar Terminales Proyectos Herramientas Ver Ayuda

& & 8 @ » O L L

C:\Users\edmun\OneDrive\Escritorio\Proyecto Nieves\Simulacion.py

O ReadArduinoRLC-26112024.py X Simulacién.py* X

porcentaje = calcular_porcentaje(distancia)

r LEDs

porcentaje <= 33
led_medio = 33 < porcentaje <= 66
led_alto = porcentaje > 66

# Dibujar la simulaciédn
dibujar_tanque(porcentaje)

# Actualizar of

tiempo_actual time.time() - start_time
tiempo_historial.append(tiempo_actual)
nivel_historial.append(porcentaje)
linea.set_data(tiempo_historial, nivel_historial)
ax.relim()

ax.autoscale_view()

plt.pause(0.05)

Exception as e:
print(F"Error leyendo datos: {e}")

# Pequefia pausa para estabilidad
time.sleep(0.05)

pygame.quit()
ser.close()
plt.ioff()
plt.show() |

% LSP Python: listo




Este codigo en Python simula un sistema de monitoreo de un tanque de agua
utilizando un sensor ultrasénico conectado a un Arduino. El sistema visualiza el nivel
de agua del tanque en una interfaz grafica usando Pygame y también genera un

gréafico en tiempo real del nivel de agua mediante matplotlib.

1. Configuracién Del Puerto Serial:

o Se establece la comunicacion con el Arduino a través del puerto serie
(configurado como "COM5", que debe ajustarse segun el puerto del sistema)

y se usa una tasa de baudios de 9600.

o serial. Serial se utiliza para leer los datos enviados por Arduino (distancia

medida por el sensor ultrasénico).

2. Inicializacién De Pygame:

« Pygame se usa para crear una ventana de simulacion en la que se muestra
el nivel de agua de un tanque y las condiciones del sistema (LEDs

indicadores).
o Laventana tiene dimensiones de 600x700 pixeles.

3. Variables Y Funciones:

o Variables de simulacién: Se define el rango de distancias que el sensor
puede medir (de 2 a 15 metros), y un porcentaje de llenado basado en la

distancia detectada.

e Funcién calcular_porcentaje: Calcula el porcentaje de llenado del tanque

basandose en la distancia medida por el sensor.

e Funcién dibujar_tanque: Dibuja una representacién gréafica del tanque (con
forma de rotoplas) y visualiza el nivel del agua, ademas de tres LEDs (rojo,

amarillo y verde) que indican si el nivel de agua esta bajo, medio o alto.




4. Grafica En Tiempo Real Con Matplotlib:

e Se inicializa una grafica interactiva usando matplotlib para mostrar la

evolucion del nivel de agua en el tiempo.
e Se actualiza cada vez que se recibe una nueva medida desde el sensor.

5. Bucle Principal:

o El programa entra en un bucle donde constantemente:
o Lee los datos del sensor ultrasonico desde Arduino.
o Calcula el porcentaje de llenado basado en la distancia recibida.
o Actualiza los LEDs (dependiendo del porcentaje de llenado).
o Dibuja el tanque y su nivel de agua en la ventana de Pygame.
o Actualiza la grafica con el tiempo real del nivel del agua.
« Sise presiona el boton de cierre de la ventana, el programa termina.

6. Manejo De Errores:

« Se incluye un bloque try-except para manejar posibles errores al leer los
datos del sensor, asegurando que el programa no se detenga
inesperadamente.

7. Cierre de recursos:

o Alterminar la simulacion, Pygame y la conexién serial con Arduino se cierran

adecuadamente.

Este codigo proporciona una simulacion visual del nivel de agua en un tanque, con
representacion gréafica en tiempo real y seguimiento de los datos del sensor, lo cual
es util para monitorear y analizar el comportamiento de un sistema automatizado de

llenado de tanque.




RESULTADOS DE LA SIMULACION
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CONCLUSION

El experimento realizado demuestra con éxito como utilizar un sensor ultrasonico
HC-SR04 para medir distancias y visualizar los resultados a través de indicadores
LED conectados a un Arduino. Al integrar el sensor ultrasénico con el
microcontrolador, se logra una medicion precisa del tiempo de vuelo de las ondas
sonoras, lo que permite calcular la distancia al objeto que refleja las ondas. El uso
de los LEDs como indicadores facilita la visualizacion del estado de la medicion,
proporcionando una forma intuitiva de observar los cambios en la distancia

detectada.

El codigo desarrollado para este experimento se encarga de activar el sensor, medir
la distancia y actualizar el estado de los LEDs en funcion de la distancia medida, lo
gue simula un sistema de monitoreo visual. Esta simulacién no solo valida la
funcionalidad del hardware, sino también el comportamiento logico del codigo,

permitiendo a los usuarios observar los resultados en tiempo real.

El experimento demuestra la viabilidad de crear sistemas de medicién de distancia
simples pero efectivos utilizando Arduino, proporcionando una base para futuros
proyectos de automatizacién o control que requieran deteccion de distancia en
aplicaciones practicas. La implementacion del codigo y la simulacion confirma que
la combinacién de hardware y software puede realizar mediciones precisas y ser

controlada de manera eficiente a través de sefales visuales.
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INTRODUCCION

La adquisicion de datos
analdgicos convierte senales
continuas, como temperatura
0 presidn, en informacién
digital mediante sensoresy
un ADC. Es clave para
sistemas de monitoreo,
control y automatizacion.

CONTROL A0 M

om ST




¢ COMO FUNCIONA LA
ADQUISICION DE DATOS?

La adquisicion de datos analdgicos funciona
capturando una senal continua con un sensor, que
la convierte en una sefal eléctrica proporcional.
Esta sefial pasa por un acondicionador que la
amplifica o filtra y luego es digitalizada por un
conversor analogico-digital (ADC),
transformandola en datos binarios que un sistema
puede procesar.




VENTAJAS DE LA
ADQUISICION DE DATOS

* Monitoreo en tiempo real: La
adquisicion de datos analdgicos permite
captar y procesar sefales continuamente, lo
que es crucial para sistemas que requieren
respuestas inmediatas, como el control de
procesos industriales o sistemas de
seguridad.

 Alta precision: Los  conversores
analogico-digital (ADC) modernos ofrecen
una resolucion alta, lo que permite obtener
mediciones detalladas y minimizar los
erroresal capturar sefiales del mundo real.




Versatilidad: Este sistema
puede trabajar con una
amplia variedad de sensores
para medir variables fisicas
como temperatura, presion,
velocidad 0 flujo,
adaptandose a diferentes

aplicaciones.

Automatizacion: Al
digitalizar las sefales, los
datos pueden ser utilizados
por sistemas de control
automatico, lo que optimiza
procesos Yy reduce la
intervencion humana.




Facilidad de analisis: Al
convertir las sefales en datos
digitales, se facilita el
almacenamiento, procesamiento y
analisis de la informacion
mediante software especializado
para mejorar la toma de
decisiones.

Integracion tecnologica: Permite
conectar dispositivos analogicos
con sistemas digitales, como
computadoras o controladores
programables, creando soluciones
mas avanzadas e inteligentes.




DESVENTAJAS DE
_A ADQUISICION
DE DATOS

Costo inicial elevado: La adquisicion de
datos analogicos requiere equipos como
sensores, ADC vy acondicionadores de
sefial, lo que puede implicar una inversion
significativa en proyectos pequefios o0
iniciales.

Complejidad de configuracion: La
integracidbn de sensores y sistemas de
acondicionamiento puede ser compleja,
especialmente si las sefiales requieren
filtrado, amplificacion o calibracion
especifica.




Limitacion Por Ruido: Las sefiales analogicas
son sensibles al ruido eléctrico, lo que puede
afectar la precision de las mediciones si no se
implementan las tecnicas de reduccion de
interferencia.

Dependencia De La Resolucion Del ADC:
Aunque los ADC avanzados son precisos, la
resolucion limitada en algunos casos puede
comprometer la exactitud de los datos
obtenidos.




Requiere mantenimiento constante: Los
sensores 'y dispositivos analdgicos pueden
desgastarse 0 descalibrarse con el tiempo,
afectando la fiabilidad del sistema.

Latencia en sistemas complejos: En
configuraciones donde se requiere mucho
procesamiento, puede haber retrasos que afecten
la respuesta en tiempo real de los sistemas.




APLICACIONES

Automatizacion industrial: La adquisicion de datos
analogicos es esencial para monitorear y controlar
variables criticas en procesos industriales, como
temperatura, presion, caudal y nivel de liquidos. Esto
permite optimizar la eficiencia de las operaciones,
reducir desperdicios y garantizar la calidad del producto
final. Por ejemplo, en una planta quimica, los sensores
miden y ajustan las condiciones del proceso en tiempo
real.



Sistemas medicos: Se
emplea en dispositivos de
monitoreo, como
electrocardiografos,
sensores  de  presion
arterial o pulsioximetros.
Estos convierten sefales
fisiologicas en  datos
digitales para su
Interpretacion y
almacenamiento. Esto es
vital en hospitales vy
entornos clinicos, donde
se requiere supervision
continua y precisa para la
salud de los pacientes.




Ingenieria automotriz: En el diseiio y
fabricacion de vehiculos, la adquisicion
de datos es clave para medir y analizar
parametros como velocidad, aceleracion,
posicion de los pedales y condiciones
del motor. Estos datos alimentan
sistemas avanzados como los frenos
ABS o0 el control de estabilidad,
mejorando el rendimiento y la seguridad
del automovil.




Investigacion cientifica: Los sistemas de
adquisicion de datos se utilizan para medir
fendmenos naturales y experimentales. Por
ejemplo, en pruebas de laboratorio se
recogen datos de vibraciones, flujos de aire
0 transferencia de calor. Estos datos
permiten validar modelos teoricos, analizar
comportamientos complejos y desarrollar
nuevas tecnologias.



Energia renovable: Los sistemas
solares, edlicos e hidroeléctricos
dependen de sensores para
monitorear variables como
intensidad solar, wvelocidad del
viento o caudal de agua. La
adquisicion de estos datos permite
optimizar la  generacion vy
distribucion de energia, ademas
de predecir condiciones que
puedan afectar el rendimiento.




loT (Internet de las cosas): En el
contexto del Internet de las cosas, la
adquisicion de datos analogicos es
fundamental para integrar sensores en
dispositivos inteligentes. Estos sistemas
permiten medir y transmitir variables
como  temperatura, humedad o
movimiento en tiempo real, mejorando
aplicaciones como hogares inteligentes,
ciudades sostenibles y monitoreo remoto
Industrial.



CONCLUSION

La adquisicién de datos analogicos es una tecnologia esencial que conecta el mundo fisico con los
sistemas digitales, permitiéndonos medir, analizar y controlar nuestro entorno con precision. Su
impacto se extiende a innumerables areas de nuestra vida diaria, desde el monitoreo de la salud y
la optimizacion de procesos industriales hasta la eficiencia energética y las aplicaciones del
Internet de las cosas. Gracias a esta tecnologia, es posible mejorar la calidad de vida, incrementar

la sequridad y promover la sostenibilidad, demostrando su importancia como una herramienta
clave en el avance de la sociedad moderna.
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