Equipos para la educacié
INVENEE

RT 010-060
Ensayos basicos

de técnica de regulacion

. d o Namero de
Sistemas controlados sencillos, faciles de
comprender con multiples funciones de software
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Concepto de equipos
con integracion del hardware y software, HSI

Interaccion del hardware v el software

Curvas de tiempo

Interfaz

Proceso

de ordenador
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Esquema de proceso

Simulacién de software

Software

Hardware

El moderno software GUNT para el control y la adquisicién de datos bajo Windows

®m equipos de ensayo compactos, que requieren
m un software para toda la serie de equipos m registro de respuestas a un escaldn para identifi cacion del

poco espacio

m ideales para aplicaciones multipuesto m software regulador en tiempo real con la seleccion del tipo sistema controlado
m sistemas controlados tipicos de la ingenieria de procesos, de regulador m procesamiento de respuestas a un escalén por fi ltrado
como caudal, nivel, presién, temperatura, nimero de » continuamente: P, PI, PD, PID y diezmado
revoluciones y posicion » conmutando: de dos o tres puntos m programador para las propias caracteristicas de las variables
m elementos transparentes (tapas, depdsitos, tuberias) m regulador opcionalmente con sistema controlado real o de referencia con ajuste de una banda de tolerancia
permiten observar perfectamente los procesos simulacion m capacidad de operacion en red
m facil cambio de equipo a través de la conexion USB m visualizacion y almacenamiento de todas las variables m seleccion de idiomas

de los procesos

RT 010 Sistema de practicas
regulacién de nivel, HSI | .
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Laboratorio

Ejecutando el ensayo

Aprendizaje a distancia

Preparacion de ensayos

La serie de equipos estd acomparfada con un amplio material
didactico sobre los fundamentos de la técnica de regulacion y
un curso E-Learn. Ademas, el software GUNT ofrece una fun-
cién de simulacion. Esto permite simular diferentes sistemas
controlados con diferentes reguladores sin conexién al equipo

de ensayo. La preparacion 6ptima de los ensayos y la ensefanza
de los fundamentos se pueden llevar a cabo cémodamente y de
forma independiente del lugar, incluso desde casa.

Los ensayos de los sistemas controlados reales se llevan a cabo
en el laboratorio. La conexién entre el equipo de ensayo y el PC
se realiza a través de una interfaz USB (se requiere un PC
externo).

La capacidad de la red del software apoya la configuracion de
los sistemas profesor-alumno en la red local. Los valores medi-
dos registrados pueden ser distribuidos a cualquier nimero de
estaciones de trabajo equipadas con el software GUNT.

La combinacién de un sistema claro y real controlado y las simu-

laciones de software permiten un mayor nivel de referencia a la
realidad, lo que facilita su comprensién.

. 3. CONTROLLER

_ CONTROLLER TYPES
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Conexion 1
UsB — Capacidad de funcionar en red
L_______— __________J
— m acceso total a la red a los
g ensayos en curso desde
2 cualquier nimero de estacio-
Conexién nes de trabajo externas con
LAN/WLAN el software GUNT
oo
ao
g .
] Aroao—mc .))) E m los ensayos_r‘eahzados en
3 el laboratorio pueden
= o S ser seguidos y evaluados
g i a través de la red local
= i m
E @ < 8
: La funcién de simulacién del software . i—
GUNT también puede utilizarse para
o abordar cuestiones de técnica de regu- Un ordenador ...con tan solo una licencia, podra uti-
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lacién para las que no se dispone de un
sistema real.

lizar su software GUNT en un nimero
ilimitado de puestos de trabajo

para controlar y manejar
el equipo de ensayo
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La evaluacién de los
ensayos y el procesamiento
de las respuestas escalo-
nadas es posible tanto

en sistemas controlados
simulados como reales
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Hardware

Demostracion de control de procesos en sistemas controlados reales

Regulacion de nivel Regulacion de
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m determinacién del m regulacion del nivel a m generacion de pertur- m sensores de tempe- m calentar y enfriar m ventilador conmutable
nivel por medio de través del nimero de baciones mediante val- ratura en tres puntos una varilla metélica para generar pertur-
un sensor de presion revoluciones de la bomba  vula electromagnética distintos por elemento Peltier baciones
Regulacion de caudal Regulacion de nimero
RT 020 de revoluciones M = }
RT 050 I
r [ |
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m sensor de caudal = valvula electromag- ®m generacion de perturbacio- m sensor de revolu- ® regulacién del nimero de ®m generacion de
de turbina nética proporcional nes a través del nimero de ciones inductivo revoluciones mediante perturbaciones por
como actuador revoluciones de la bomba motor de corriente continua variacion de la carga

Regulacion de presion

Regulacion de posicion I
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m sensor de pre- m bomba de membrana de m valvula electromagné- m sensor de giro m regulacion de la posicion de m dos microinterrupto-
sién electrénico control del nimero de revo- tica para generacién como sensor un carro de desplazamiento res para desconexién
luciones, como actuador de perturbaciones de posicion con motor reductor al fi nal de la carrera
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Software

Operacion simple y funciones extensas

Programa de ensayo detallado g
NE#EE0 8 e B -
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m un software para todos la serie de equipos m estabilidad del circuito de regulacion abierto y cerrado N - Programador
m anélisis del circuito de regulacion m optimizacién del regulador = | - i i
{ RT040-TIC X
m influencia del disefio del controlador en la perturbacién vy el i B e —— El programador integrado puede utilizarse
comportamiento de referencia e - _;: /’M i | para especificar variables de referencia y
} i f,/"' ! | pe!‘iodos de tie’mpo con el fin .de realizar cual-
g - o x 0 e : o quier caracteristica de la variable de referen-
File Modules View Language Learning module 7 El e > cia que se desee, por ejemplo, con rampas.
bl
Navegacion e e - et
m RI 020 RT 030 RT 040 R 050 -
m seleccion el equipo de ensayo deseado Secuencia de programas con periodos de tiempo Programador

preestablecidos y variables de referencia

Simulacion de sistemas controlados

seleccion de otras interfaces de usuario
para el equipo de ensayo activo

i|:  Chart recorder

! 3 : Data logger

= ==|i Dataviewer
.i___-_ E | :-:nwmf )
=0 mulation L] o x
Evaluation /| 8
Vo MY .
=l Los sistemas controlados reales poseen
generalmente propiedades complejas. El modo
E] - o X . s . . . .
de simulacién permite introducir y estudiar

File Modules View Language Learningmodule 7
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funciones de transferencias elementales para
sistemas controlados hasta el 2° orden.

RT020 RT030 RT040 RT0S0  RTO060 [erogrammer]s ] Esquema de proceso

También es posible manejar asuntos de técnica
—— = visualizacién de datos en tiempo real : de regulacion para los que no se dispone de
@ 2 - — = conexion de las perturbaciones una sistema real.
1 = x % . . s . .
= |x 17.7 em || a Z panel de mando - m definicion del sistema controlado mediante
. separado para la introduccion de una funcion de transfe-
5 seleccionar el tipo I - o ox rencia
4]
‘ = - ¥ BT t’g : de regulador y para = m visualizacién automatica de la respuesta a
| g 0% y w4 e ms entr}‘ada de sus = . un escalon
B ex wE  es parametros . . .
_ _ : m en el sistema controlado simulado se pue-
- I g : den aplicar todos los tipos de reguladores
<+ a_ g =3 en el software
— y 100 % = : . .
, TR Ceratie TS m el comportamiento del sistema controlado
8= ; - = . . .
3 = simulado se puede estudiar del mismo modo
: : que el de un sistema controlado real

Sistemas controlados con comportamiento PTq

E - o X E - o x
b ——— e R ——
Curvas de tiempo " - = - B
' 4 . i qE "y e
®m representacion de los pardmetros de :E o :E ey
regulacion en funcién del tiempo | 3 BB wF o
» variable de referencia : 2 g et
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» variable controlada : e
» variable manipulada :

m los colores del fondo y de las lineas se

==y e maa he o wEe o wwe pueden elegir libremente m el

Curva temporal de un sistema controlado simulado

Regulacién de nivel con regulador PID, escaldn en la variable de referencia Sistemas controlados con comportamiento PTo




Equipos para la educacion en ingenieria

Todo el programa GUNT

Mecatronica

Mecanica y disefio mecanico

Ingenieria térmica

fundamentos de termodindamica
cambiadores de calor

maquinas fluidlomecéanicas térmicas
motores de combustién interna
refrigeracion

ingenieria de suministro (HVAC)

estatica

resistencia de materiales
dindmica

dindmica de maquinas
diseno mecanico

ensayo de materiales

dibujo técnico

modelos seccionados
metrologia

elementos de maquinas
tecnologia de fabricacion
procesos de montaje
mantenimiento

diagnéstico de maquinas
automatizacion e ingenieria de
control de procesos

eE©

Energy & Environment

flujos estacionarios
flujos no estacionarios
flujo alrededor de cuerpos

elementos de sistemas de tuberias
y de ingenieria de plantas

turbomaquinas

ingenieria de las operaciones
basicas mecanicas

ingenieria de procesos térmicos

ingenieria de procesos quimicos

ingenieria de procesos bioldgicos
tratamiento de aguas

Energy Environment

energia solar [ ]
energia hidraulica [ ]
y energia marina -
energia edlica -
biomasa

agua
aire
suelo
residuos

maquinas de desplazamiento energia geotermia
positivo sistemas de energia
ingenieria hidraulica eficiencia energética
en edificaciones

Contacto

G.U.N.T. Geratebau GmbH
Hanskampring 15-17

EI_:: A

22885 Barsbuettel

Alemania '%
+4940670854-0 "
VISItE nuestra

péagina web
www.gunt.de

sales@gunt.de
www.gunt.de

Planificacion y asesoramiento - Servico técnico - Puesta en servicio y formacion





