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Resumen. 

Los cultivos por micropropagación in vitro han tenido un gran desarrollo presentando 

ventajas sobre otros sistemas ya existentes. Por el surgimiento de mejoras en las técnicas de 

cultivos se han desarrollo nuevas herramientas que buscan mejorar la eficiencia de los 

sistemas actuales de micropropagación para reducir sus costos, mejorar las ganancias 

económicas, aumentar en la producción y mejorar el acceso de los productores a este tipo 

de cultivos. Por tal motivo, este trabajo tiene el objetivo de desarrollar un módulo de 

control y monitoreo aplicado en Sistemas de Inmersión Temporal (SIT) utilizados en la 

micropropagación in vitro, con la finalidad de modernizar y mejorar la operación de parte 

de los usuarios. Este módulo facilita el control de las acciones de inmersión/drenando y 

fotoperiodo, así como también realiza un monitoreo de las variables ambientales para llevar 

el registro de los ciclos de trabajo realizados. 
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Abstract. 

The crops by in vitro micropropagation have presented a great development and 

advantages over other existing systems. Due to the emergence of improvements in crop 

techniques, new tools have been developed seeking to improve the efficiency of current 

micropropagation systems to reduce their costs, improve economic profits, increase 

production and improve the access of producers to this type of crops. For this reason, this 

work has the objective to develop a control and monitor module applied in Temporary 

Immersion Systems (SIT) for the in vitro micropropagación, in order to modernize and 

improve the operation of part of the users. This module facilitates the control of 

immersion/draining and photoperiod actions, as well as monitoring the environmental 

variables to keep track of the work cycles carried out. 
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