RT 060

Sistema de practicas regulacion de posicién, HSI

Ay

m fundamentos basicos de la técnica
de regulacién en base a una regula-
cién de posicion

m regulador por software configura-
ble y parametrizable con multitud
de funciones

m preparacion de los ensayos y simu-
lacién por software para Remote
Learning

m el seguimiento y la evaluacion de
los ensayos se puede realizar a tra-
vés de la red local

El equipo RT OB0 le permite realizar ensa-
yos basicos en un sistema controlado de
posicion. El sistema controlado se basa en
un carro de desplazamiento que se mueve
con una correa dentada. La posicion repre-
senta la variable controlada. En esta caso,
la posicion del carro se registra mediante
un elemento de medicion, en este caso, un
codificador. La sefial de salida del sensor
se hace llegar al software regulador. La se-
fal de salida del regulador controla el ac-
tuador, en este caso, el motor. Esto hace
gue el carro se desplace sobre la correa
dentada a una nueva posicién. El motor se
desconecta automaticamente cuando el
carro de desplazamiento alcanza una de
las dos posiciones finales. La posicién ac-
tual se puede leer en todo momento en
una regla graduada de acero.

El comportamiento de regulacion se mues-
tra directamente en forma de curva de
tiempo. Los ensayos se pueden visualizar

de forma segura a través de una cubierta
protectora transparente.

Esta serie de equipos incluye el potente
software GUNT en forma de integracion
de software/hardware (HSI). La conexién
entre el equipo de ensayo y el PC tiene lu-
gar a través de una interfaz USB (es nece-
sario disponer de un PC externo).

El software permite analizar de forma rapi-
da y facil el efecto de las modificaciones
sobre el comportamiento del sistema. Su
programador integrado permite introducir
las variables de referencia y los intervalos
de tiempo, para realizar cualquier curva de
variables de referencia. Las simulaciones
de software permiten abordar otras cues-
tiones relacionadas con la ingenieria de
control para sistemas controlados de has-
ta segundo orden.

La combinacién entre el sistema controla-
do real y las simulaciones de otros siste-
mas controlados facilita la comprensién de
los conceptos en la serie de equipos

RT 010 - RT OB0. Los preparativos para
el ensayo y las simulaciones por software
se pueden realizar a través de Remote
Learning. Los ensayos se pueden visualizar
en multitud de puestos de trabajo de la red
local.

Simulation
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Remote

Contenido didactico/ensayos

m principios de la técnica de regulacion ba-
sados en el ejemplo de un sistema con-
trolado de posicién

m circuito de regulacion abierto

m sistema controlado sin realimentacion

m efectos de diferentes tipos de regulado-
res en el comportamiento del circuito de
regulacion cerrado

m optimizacion del regulador mediante la
modificacion de parametros: K, T, T,

m registro de respuestas a un escalén en:
escalones de variables manipuladas y de
referencia

m limitacion de las variables manipuladas y
efecto sobre la regulacién

m simulacién por software de diferentes
sistemas controlados (P, I, PT,, PTy)

m comparacion de diferentes parametros
del sistema controlado

m software especifico de GUNT para toda
la serie de equipos

m regulador: manual sin regulacién, conti-
nuo, de dos o tres puntos

m programador para realizar curvas de va-
riables de referencia propias

m registro de curvas de tiempo

m Remote Learning: simulacién por softwa-
re en un nimero de puestos de trabajo
ilimitado
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[1] regulacion de la posicion: sistema controlado tipico

[2] sistema controlado: carro de desplazamiento con guia
lineal

[3] variable controlada: posicién del carro de desplaza-
miento

[4] elemento de medicion: codificador (potenciémetro
multivuelta) como sensor de posicién

[5] regulador configurable y parametrizable por software
como P, PI, PID y regulador conmutador

[B] actuador: motor

[7] regla graduada de acero para visualizar la posicién

[B] cubierta protectora transparente sobre el montaje ex-

perimental
[9] 2 microinterruptores para el apagado de la posicion fi-
1 elementos Qe indicacién y mando, 2 potenciémetro multivuelta como codificador, 3 carro [10] gi?'lnulacién por software: diferentes sistemas controla-
de desplazamiento, 4 correa dentada, 5 regla graduada de acero, 6 motor dos
[11] software GUNT: conexion de un nimero ilimitado de
1 puestos de trabajo externos para realizar el segui-
=) miento y la evaluacién de los ensayos en la red local
~ - 2 [12] preparacion de los ensayos y simulacion por software
r—— @] h - en un ndmero ilimitado de puestos de trabajo para Re-
| - moate Learning
: | [13] software GUNT con funciones de control y adquisicion
I de datos a través de USB en Windows 10
1y [14] material didactico multimedia en linea del GUNT Media
: Center
|
|
e GIC
a Motor
m tension de servicio: 12VDC

m relacion de transmision: i=50

m ndmero de revoluciones: 85min”
1 sistema controlado: carro de desplazamiento con guia lineal, 2 elemento de medicién: co- m par de giFO: 200Nmm
dificador (potenciémetro multivuelta), 3 comparador: componente del software GUNT, 4 re-
gulador por software, 5 actuador: motor
x variable controlada: posicién, y variable manipulada: tensién de control del motor, w varia-
ble de referencia: valores introducidos, e diferencia de regulaciéne, G posicién

Codificador: potenciémetro multivuelta

Velocidad de desplazamiento max.: 45mm/'s
Regla graduada de acero: 0..300mm

Regulador configurable y parametrizable por software como
P, PI, PID y regulador conmutador

Rangos de medicién
m carrera: max. 300mm

230V, 50Hz, 1 fase

230V, 60Hz, 1 fase

120V, B0Hz, 1 fase
UL/CSA opcional

LxAnxAl: 600x450x280mm
Peso: aprox. 20kg

Necesario para el funcionamiento

PC con Windows

Captura de pantalla del software: regulacién de la posicién con regulador P, escalén de la
variable de referencia con desviacion de la regulacién permanente de la variable controlada

Volumen de suministro

equipo de ensayo

software GUNT + cable USB
juego de accesorios
material didactico
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Accesorios opcionales

WP 300.09 Carro de laboratorio
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