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Cre?mont_del mapa ICrea(’ztlon del Analisis de las soluciones -
iInteractivo para elemento sensor aplicadas en su fase de Evaluacion de unos

las soluciones 1, para las desarrollo para determinar prerrequisitos
2,3 soluciones 1, 2 si es posible 0 no minimos y algunos
Implementar en un servicio adicionales.
web

SOLUCION 1: MAPA y SENSOR SOLUCION 2: MAPA y SENSOR SOLUCION 3 (ALTERNATIVA):
EN PYTHON en HTML, JS, WEB SOLO MAPA INTERACTIVO

Uso de un IFRAME para la Es la que nos permite mejorar
Favorables a la hora de Desfavorables a la hora de reacion y determinacion de log No se puede modificar en la actualizacion de los estados
implementar cédigo Python conectar la interfaz grafica con estados es favorable y nos tiempo real las capas de sin depender de programas o
como sustituto de sensores la capa en cuestion sin el uso permite muchas opciones Google sin permiso adicional cosas externas, tan solo
reales y creacion de mapas. de programas de terceros. entorno a la visualizacion de del mismo. depende de una gestion
capas. manual cada cierto tiempo.

e C:/Users/Usuano/Documents/ TFG/MEMO _TFG_ICA ETS1 HTML/html/findex3.htmil (D Arc C C:/Users/Usuario/Documents/TFG/MEMO_TFG_ICA_ETSI_ HTML/htmi/index.html

Representacion de archivo de capas de Google My Maps
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