MECATROBOTICA - MANUAL TECNICO DE ESTUDIO Y LABORATORIO
Curso Completo: Sistemas IoT Industriales con Arduino y Raspberry Pi (Avanzado)

Video 02: Modulo 02: Firmware No Blogueante, Filtrado Digital EMA y Watchdog en Arduino (Modulo 02 Ingenier

1. SINTESIS TECNICA Y APUNTES CLAVE DE INGENIERIA

* Planificador cooperativo multitarea con millis() inmune al desbordamiento de 49.7 dias.

* Acondicionamiento de termistor NTC (ecuacion de Steinhart-Hart) y filtrado digital EMA e
n C++.

* Empaquetado de tramas de telemetria con suma de verificacion ciclica CRC-8 / CRC-16.

* Habilitacion del Watchdog Timer por hardware (wdt_enable) para recuperacion automatica a
nte bloqueos.

2. ARQUITECTURA DE HARDWARE Y PROTOCOLO DE LABORATORIO

Paso 1: Verificar alimentacion electrica, tierra comun (GND) y niveles logicos antes de energizar.
Paso 2: Montar el esquema segun los planos de alta resolucion incluidos en el paquete .ZIP.
Paso 3: Compilar y cargar el firmware determinista (.ino) y ejecutar el script de supervision (.py).
Paso 4: Registrar las mediciones experimentales y validar el funcionamiento sin bloqueos.

3. CODIGO FUENTE DE REFERENCIA (C++/PYTHON)
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#i ncl ude <Ardui no. h>

const unsigned | ong | NTERVALO MJESTREO M5 = 20;
unsi gned long tU ti nroMuestreo = 0;

voi d setup() {
Seri al . begi n(115200) ;
pi nMbde( LED_BUI LTI N, OUTPUT) ;

}

voi d | oop() {

unsi gned | ong ahora = millis();

if (ahora - tUtinoMiestreo >= | NTERVALO MJESTREO MS) {
tU ti noMuestreo = ahora;
int | ecturaAdc = anal ogRead( AO);
float voltios = (lecturaAdc * 5.0f) / 1024.0f;
Serial.print("{\"video\":\"02\" ,\"v_in\":");
Serial.print(voltios, 3);
Serial.printIn("}");
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