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CUALIFICACION GRACIAS A LA CALIDAD

Sistemas de capacitacién en Tecnologia de Mediciéon y Control Automatico

El avance técnico ... ... tiene una gran influencia en la formacién

En la fabrica inteligente 4.0, la produccién se enlaza con las profesional

mas modernas tecnologias de informacién y comunicacion. Las exigencias, ahora modificadas, requieren sistemas de
Esto posibilita la manufacturaciéon de productos a la ensefianza nuevos, modernos y orientados a la practica.
medida, en funcién de los deseos individuales del cliente, a Estos transmiten a los estudiantes el estado actual de la
precios menores y de una elevada calidad. La base radica técnica, ademas de las necesarias destrezas practicas.

en la deteccion de los estados del proceso y en el control
automatico de sus variables. Esto se consigue por medio de
sensores de los mas diversos tipos y que obedecen a los mas
disimiles principios de la Fisica. Por lo tanto, el conocimiento
de estos componentes es imprescindible para comprender
cada proceso que tenga que ver con la automatizacion y los
bucles cerrados de control, lo cual también es valido para la
Mecatroénica.

En la pagina www.lucas-nuelle.es encontrara
inspiracién conlos videos que describen los
sistemas de capacitacién.




MAS QUE UN SISTEMA DE CAPACITACION

Contenidos didacticos completos, presentados de
manera viva, a través de medios modernos de
enseflanza

Andlisis de Tecnologia de Medicién y Control
Automatico en instalaciones de produccién que
recurren a procesos técnicos

Las diferentes aplicaciones de control automatico
preparan a los estudiantes para la practica
profesional



Siempre todo de un vistazo

Con el Classroom-Manager usted gestiona las actividades de
sus estudiantes, adecua sus medios didacticos y controla en
todo momento el avance actual del aprendizaje

O Solucion completa para la Tecnologia de Medicién y Control
Automatico de modelos comunes en la industria, reguladores,
controles légicos programables, accionamientos y sensores

Transmisién multimedia de conocimientos con UniTrain
Aprendizaje electrénico y experimentos para una duradera
adquisicién de conocimientos
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Formacién profesional orientada a la practica desde el
principio: Nuestras unidades de capacitacion en Tecnologla

— - _
S \\ ,,.
de Control Automatico estan disefiadas de manera que se

posibilite una rapida y sencilla aplicacién de la teoria en - \
sistemas reales y dindmicos. Es asi como el aprendizaje

de fundamentos importantes resulta divertido y la

comprension se facilita significativamente.

\ﬁ-

T




CONTROL AUTOMATICO DE TEMPERATURA, VELOCIDAD,
LUMINOSIDAD, NIVEL Y POSICION

UNITRAIN

SYSTEM

En la era de la automatizacién, la tecnologia de control en
bucle cerrado adquiere la mas elevada importancia dentro de
los sistemas técnicos modernos. La comprensién fundamental
de la respuesta de los diferentes tipos de controladores y
sistemas controlados, en los dominios del tiempo y la
frecuencia, resulta decisiva para la seleccién correcta del
equipo y un funcionamiento seguro del sistema.

N°. de art. CO4204-8]

Contenidos de aprendizaje

* Principios de funcionamiento de los controles en bucle
abierto y cerrado

+ Estructura y funcionamiento de controladores continuos y
discontinuos

+ Andlisis préximo a la practica de sistemas con controles
continuos en los dominios del tiempo y la frecuencia

+ Optimizacion de un control de temperatura ambiente

* Estructuray optimizacion de un accionamiento eléctrico en
los 4 cuadrantes

+ Analisis de un sistema controlado de luminosidad de un
recinto

+ Estructura de regulacién de nivel de un sistema de
recipientes

+ Analisis cercano a la practica del controlador de un sistema
de posicionamiento

+ Controlador analégico con parametros variables para un
disefio intuitivo de bucles de control cerrados



UNIDAD COMPACTA DE TECNOLOGIA DE CONTROL
AUTOMATICO: 5 SISTEMAS CONTROLADOS DIFERENTES EN
UN PANEL

Sistema controlado de velocidad

+ Sistema acoplado de accionamiento con dos motores de
corriente continua

+ Operacion en los 4 cuadrantes

* Medicién de velocidad por medio de un codificador
incremental

+ Carga ajustable y emulacién de masas volantes
* Deteccién de corriente en un control subordinado

Sistema controlado de nivel

* Reproduccién digital de un sistema controlado de nivel

* Flujo ajustable

+ Salida ajustable de caudal como variable de perturbacion

* Visualizacion del nivel al igual que de entrada y salida de
caudal por medio de ledes

Sistema controlado de temperatura

+ Rapido sistema controlado de temperatura con
amplificador de potencia integrado

+ Sensor de temperatura incorporado
+ Valores por defecto de las variables de perturbacion

Sistema controlado de posicionamiento
* Accionamiento con huso

+ Realimentacién de la sefial de posiciéon por medio de
potenciémetro

+ Desconexién automatica en las posiciones finales

Sistema controlado de luminosidad

+ La luz ambiental no ejerce ninguna influencia sobre el
sistema controlado

* Fuente luminosa y sensor incorporados
+ Luz de interferencia con valores por defecto para el analisis
del control




S,ERVOTECNOLOGEA - REGULACIAON EXACTA DEL
ANGULO Y DEL NUMERO DE REVOLUCIONES

UNITRAIN

SYSTEM

Con el sistema de ensefianza de servomotor de corriente
continua se puede controlar con exactitud el angulo y el

numero de revoluciones del equipo. Por medio del codificador

incremental se consigue precisar la posicion y la velocidad de
este servomotor. Es posible transferir el juego de datos al PC
para su procesamiento ulterior. De esta manera, se registran
respuestas a un escalén y constantes de tiempo. Gracias a
ejercicios practicos se transmite el conocimiento necesario
para emplear y definir correctamente los parametros de
controles en cascada P, Py PID y para comprender los
diferentes efectos que esto tiene sobre el sistema. En la
realizacion de un proyecto se implementa una secuencia de
posicionamiento en funcién del tiempo de un plato giratorio.

N°. de art. CO4204-8H
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Contenidos de aprendizaje

Andlisis de las relaciones técnicas del control en bucle
cerrado y abierto de un servomotor de corriente continua
Control angular y del numero de revoluciones

Deteccién de la posicién y la velocidad del servomotor de
corriente continua por medio de un codificador incremental

Determinacién de la caracteristica de control, del tiempo
muerto, de la respuesta transitiva, al igual que de la
desviacion y oscilacién del control

Registro de las respuestas a un escalén

Determinacién de las constantes de tiempo

Operacién con diferentes tipos de control

Analisis del servoaccionamiento con modificaciones de la
carga
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¢Como funciona un
servocontrol?

En la practica, a menudo,
resulta importante llevar
un motor a determinadas
posiciones; por ejemplo, en
el caso del movimiento de un
robot o de la necesidad

de que este mantenga una
velocidad determinada. La
mayoria de las veces, para
este cometido, se emplean
controles digitales.

El curso ILA muestra, a través
de pasos individuales, el
calculo y la optimizacion del
control.

Controlador de posicién, de
velocidad y control en
cascada

El curso ILA pone a
disposicién tres diferentes
instrumentos para el control
del posicionamiento y del
ndmero de revoluciones.
Conozca la influencia que los
distintos parametros del
sistema ejercen sobre el
accionamiento. Optimice el
control y analice, con la
ayuda de las herramientas,
las curvas de velocidad y de
desviacién de la posicion y
de la regulacién. Encuentre
las medidas que se deben
implementar para la
optimizacion del control con
diferentes estados de carga.



UN CONTROL PARA TODOS LOS SISTEMAS

Con el fin de posibilitar un rapido éxito en el aprendizaje, el
control universal digital se adecud especialmente a las

exigencias de la formacién y el perfeccionamiento profesional.

El controlador se puede combinar sencillamente con
diferentes sistemas.

12

Ventajas

Sistema compacto, facil de emplear y de seguridad
intrinseca

Posibilidad de combinacién con todos los sistemas
controlados

Medicién y representacion de todas las variables del
sistema

Salida de variables de referencia y de perturbacion
Posibilidad de creacién de algoritmos complejos de
regulaciéon por medio de Matlab® y Simulink® y de su
ejecucion en tiempo real



EL CONTROL DIGITAL UNIVERSAL
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Contenidos de aprendizaje

Reline todos los tipos de control en un solo equipo sean
estos de dos y tres posiciones, P, I, Dy PID

Dos controladores independientes, de empleo individual o
en cascada

Pantalla con capacidad grafica e iluminacién de trasfondo
Conexion al PC a través de puerto USB
Interfaz para conexiéon a Matlab (JTAG)

Procesador digital de sefiales de alta calidad para ciclos
breves de control de 125 ps

N°. de art. CO3620-2A

4 entradas analdgicas con rango de medida de +/-10 V
2 salidas analdgicas de hasta maximo +/-10V

2 entradas digitales y 2 salidas también digitales
Entrada para codificador incremental

Puerto de bus CAN para ampliacién del controlador
Potenciémetro para ajuste de la tension de referencia



M!EDICIéN EN TIEMPO REAL:
COMODA EVALUACION EN EL PC

Instrumentos virtuales Ventajas

Mediante los instrumentos virtuales es posible manejar el « Andlisis sencillo de bucles cerrados con diferentes tipos de
control universal a través del PC y visualizar los datos de control

medicion. Estas herramientas han sido especialmente + Seleccién y definicién de pardmetros de la estructura del
desarrolladas para realizar tareas individuales. La superficie control (de dos y tres posiciones, PID, en cascada)

reducida facilita el servicio, con lo que el usuario siempre se

. + Seleccién de pardmetros de control durante el servici
puede concentrar en lo esencial.

* Representacion directa de las sefiales del control

+ Definicién cdmoda de las variables de referenciay de-
perturbacion

14




EL CONTROL DIGITAL UNIVERSAL

Trazador de respuestas a un escalén

+ Definicién sencilla de los pardmetros
de la salida del escal6n

+ Seleccion de diferentes entradas de
variables controladas: analdgicas,
moduladas por ancho de pulso, de

Trazador de diagramas de Bode

* Frecuencias inicial y final ajustables

+ Division logaritmica o lineal del rango
de medicion

* Representacién de la respuesta en
frecuencia o de la curva polar

frecuencia, entrada de codificacion

+ Configuracién automatica de la escala
del tiempo de registro

i |
| i
!

Controlador de dos y tres posiciones

* Funcionamiento como control conmutador

+ Valor de histéresis por defecto

+ Salida de variables de referencia y de perturbacién

Controlador PID y en cascada

» Funcionamiento como control continuo

+ Componentes del control de seleccion libre

+ Seleccion libre de la duracién de los ciclos de control

=
=

e LAl
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M!EDICI()N EN TIEMPO REAL:
COMODA EVALUACION EN EL PC




EL CONTROL DIGITAL UNIVERSAL

A partir de los valores matematicos caracteristicos, el Los diagramas del trazador de respuestas a un escalén se
analizador de sistemas controlados determina las respuestas pueden evaluar en el analizador. A este fin, se dispone de
en amplitud y en fase. Estas se pueden comparar entonces herramientas especiales para la determinaciéon de los

con las curvas reales del trazador de diagramas de Bode. parametros del sistema en funcién del procedimiento de la

tangente de inflexién.

Todos los datos obtenidos se representan en el analizador por
amplitud y fase del bucle abierto de control, incluyendo las del  medio de la curva polar. Esto permite evaluar sencillamente la
‘controlador. Las componentes del control PID se pueden calidad del control.

" ajustar por separado. Los efectos se hacen visibles de

'justar en funcién del 6ptimo simétrico o de la adaptacién del
valor absoluto.

ﬁT.Comparacién de las curvas caracteristicas reales del sistema con las del disefio
 Conversion de la respuesta a un escalén del sistema en los dominios del tiempo y la frecuencia
‘Optimizacién de los ajustes del control por medio del bucle abierto del sistema

17



DISENO DE CONTROL ASISTIDO POR MODELO
PREVIO CON MATLAB®Y SIMULINK®

Amplie el control universal digital para convertirlo en un
sistema de creacién rapida de prototipos

En casi todos los equipos e instalaciones se regulan variables.
Gracias a la progresiva tecnificacién de los sistemas, resulta
cada vez mas compleja y dificil la programacién de los
controles automaticos. Por esta razén, a menudo, su
implementacién se caracteriza por largos tiempos de
desarrollo. Mediante herramientas especiales, es posible
realizar simulaciones de estructuras de regulacion gracias a
Matlab® y Simulink® para, a continuacion, probarlas en un
sistema controlado real a través de la generacion automatica
de codigos

18

Ventajas

Trabajo libre de riesgos gracias a equipos de seguridad
intrinseca

Generacién de programas de control rapida y susceptible
de configuraciéon

Seguimiento de nuevos enfoques de investigacion; por
ejemplo, control en espacio

de estado y monitorizacién de condiciones parala
localizacion de fallos

Un tiempo de ciclo de control de 125 ps permite incluso la
creacién de algoritmos complejos

Optimizacion del control o de su estructura



LA HERRAMIENTA MATLAB® PERMITE LLEGAR MAS

RAPIDO A LA META

Una caja de herramientas adaptada al equipo permite la implementacién inmediata de aplicaciones propias. En dicha caja, el
usuario encontrard todos los componentes necesarios para la activaciéon de funciones relacionadas con el equipo, al igual que
bloques de componentes Utiles para realizar rapidas transformaciones y controles. Ademas de contar con Matlab® y Simulink®,

el sistema se puede ampliar a placer con elementos propios de la biblioteca.

e g

= || n"'l mim|n

Caja de herramientas Matlab de LN

Este juego pone a disposicion los bloques funcionales
necesarios para una comunicacion sencilla con el equipo de
control. Por otra parte, para los diferentes sistemas
controlados, se cuenta con los modelos correspondientes.

Matlab® Scope: El nexo con el equipo

Una interfaz grafica especial constituye el nexo entre Matlab®
y el equipo por medio del puerto USB. Las curvas de tiempo

de todas las variables internas se pueden representar

graficamente mientras el proceso se encuentre en marcha.
Aqui se ponen a disposicién distintas resoluciones, asi como

diferentes posibilidades de disparo. Ademas de la

representacién en funciéon del tiempo, las sefiales también se
visualizan en el dominio de la frecuencia. Los parametros de
control, por ejemplo, se pueden transferir comodamente del

PC al equipo durante el proceso.

N ==

Plantillas de proyectos

Las plantillas, especialmente adaptadas al equipo, toman a su
cargo la configuracién que, de otra manera, resultaria
dispendiosa. Asi, el usuario puede concentrarse directamente
en la programacién con Matlab® y Simulink®.

19



CONTROL DE UN ACCIONAMIENTO
EN 4 CUADRANTES ...

El sistema de capacitacion

Los accionamientos controlados, en los que se plantean
elevadas exigencias a la dindmica, se suelen emplear en
soluciones de automatizacién como, por ejemplo, en las
maquinas herramienta o en sistemas robéticos. Esta unidad
de formacién profesional permite, de un modo ilustrativo, el
andlisis de los mas disimiles conceptos de control
automatico.

N°. de art. CO3620-1M

20

Ventajas

Sistema acoplado de accionamiento con dos motores de
corriente continua de 90 W

Operacién en los 4 cuadrantes

Generador tacométrico y codificador incremental como
sistemas de realimentacion de sefiales

Convertidor de 4 cuadrantes de alta dinamica de hasta 6 A
de corriente de salida

Sensores incorporados para la sencilla medicién y el control
de la corriente

El control integrado de corriente permite la realizaciéon de
saltos de carga definidos



CON EL INTERACTIVE LAB ASSISTANT (ILA)

e IAC 30: Control automatico
T de un sistema de

LA AR Y sl W Tl T s | AN | LA B0, WCUR KON LTTRRCrTI e - o o
accionamiento en

R e, = 30 Jog 3 o o e = g 4 Cuadrantes

Contenidos de aprendizaje

+ Estructura y optimizacion
de un control de
accionamiento

* en 4 cuadrantes

+ Identificacién del sistema
controlado

+ Determinacion cercana ala
practica de los parametros
adecuados de control en
los dominios del tiempo
y la frecuencia (criterios

b de Kuhn, Latzel, Ziegler-

Nichols y diagrama de

— - Bode)

+ Estructuray optimizacion
de un control en cascada
de corriente y revoluciones
por minuto
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IAC 40: Optimizacién de un
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T ; sistema controlado de

e da I °  accionamiento con Matlab®
s . y Simulink®
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e ﬁ e s 1 HI | i Contenidos de aprendizaje
= hepioremng & e H - — = o » )

. o T i ¢+ Creacién de un sistema de

H, simulacién del tipo

= «hardware in the loop» en
; condiciones de tiempo real

Creacién de modelos
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 Crataran e uh an bogenes st automatico en cascada
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Creacion y optimizacién de
controles de corriente y
velocidad

Estructura y optimizacion
del control automatico en
{0 * el espacio de estados
-+ Ampliacion del control
automatico para formar un
sistema multivariable

XV
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SISTEMA CONTROLADO DE AIRE Y TEMPERATURA ...

El sistema de capacitacién

El control automatico de temperatura constituye, en muchos
ambitos, un ejemplo clasico de mando para sistemas con
prolongadas constantes de tiempo. Ademas de la regulacion
de la temperatura también es posible la observacion del
caudal de aire como variable adicional. El sistema esta
disefiado de manera que se obtenga la mas breve constante
de tiempo. Esto acorta la duracién de la medicion y posibilita
un trabajo eficiente.

N°. de art. CO3620-2C
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Ventajas

Sistema controlado de temperatura, de reaccion rapida,

que recurre a un elemento de calefaccion de escaso peso
Amplificador de potencia incorporado para el control del
elemento calefactor

3 sensores rapidos de platino, colocados a diferentes
distancias, que permiten captar diferentes parametros del
sistema controlado

El caudal de aire regulado mediante un ventilador
controlado por nimero de revoluciones garantiza
resultados que se pueden reproducir

La entrada para la introduccién de variables de perturbacién
posibilita un andlisis efectivo del control

Sistema de seguridad intrinseca por medio de una vigilancia
continua de la temperatura y los procesos de desconexién



CON EL INTERACTIVE LAB ASSISTANT (ILA)
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IAC 31: Regulacion
automatica de aire y
temperatura en un sistema
controlado

Contenidos de aprendizaje

+ Operacion con control de
dos y tres posiciones

*+ Regulacion automatica
de temperatura con
controlador PID

+ Registro de los parametros
del sistema controlado

+ Determinacion de los
parametros del control

+ Influencia de las
perturbaciones sobre el
control

IAC 41: Regulacion
automatica de aire y
temperatura en un sistema
controlado con Matlab®y
Simulink®

Contenidos de aprendizaje

+ Creacién de un sistema
de simulacién del tipo
«hardware in the loop» en
condiciones de tiempo real

+ Desarrollo del modelo
y disefio del control
automatico

+ Simulacién y optimizacién
del control automatico por
medio del modelo previo

+ Comparacion entre el
modelo y el control real

+ Ampliacién del sistema
para la implementacién de
un control automatico
multivariable con
regulacién independiente
de temperatura y volumen
de aire



CONTROL DE UN SISTEMA DE DOS DEPOSITOS

ACOPLADOS ...

El sistema de capacitacion

La medicion y el control automatico de estados de nivel y
caudal ocupan un amplio espacio en la tecnologia de
procesos. El sistema de capacitacién posibilita una
multiplicidad de aplicaciones diferentes, empezando por un
sencillo sistema controlado de nivel hasta llegar a un
acoplamiento complejo de recipientes. Ademas de la
definicion del nivel de los dos depdsitos, también resulta
posible la medicién del caudal.

N°. de art. CO3620-2H
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Ventajas

Dos depésitos independientes con una altura de llenado de
50 cm

Medicién de la altura de llenado por medio de un
transductor de presién diferencial

Dos bombas independientes de membrana con
amplificadores de potencia integrados

Medicién del caudal de los dos depésitos

Evacuacién ajustable de cada depésito

Acoplamiento de los depésitos por medio de una valvula
electronica

Posibilidad de provocacion del desbordamiento de los dos
depdsitos



CON EL INTERACTIVE LAB ASSISTANT (ILA)
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IAC 32: Control automatico
de un sistema de dos
depdsitos acoplados

Contenidos de aprendizaje

* Regulacion automatica de
llenado con controlador de
dos posiciones

* Regulacion automatica de
llenado con controlador
PID

* Registro de los pardmetros
del sistema controlado

+ Determinacion de los
parametros del control

+ Influencia de las
perturbaciones sobre el
control

+ Control del sistema de
depésitos acoplado

IAC 42: Control automatico
de 2 depésitos con Matlab®
y Simulink®

Contenidos de aprendizaje

+ Creacion de un sistema
de simulacion del tipo
«hardware in the loop» en
condiciones de tiempo real

+ Desarrollo del modelo
y disefio del control
automatico

+ Simulacién y optimizacion
del control automatico por
medio del modelo previo

« Comparacion entre el
modelo y el control real

* Ampliacién del sistema
para la implementacion de
un control automatico
multivariable con
regulacion independiente
del nivel de los dos
depositos



CONTROL AUTOMATICO DE NIVEL Y CAUDAL ...

IAC 12: Control automatico de nivel y caudal

El sistema de ensefianza es una estructura experimental
didactica, orientada hacia la practica, para tecnologia
aplicada a los controles automaticos. El equipo didactico
compacto contiene el recipiente de llenado, un transductor
de presion para la determinacién del nivel actual, al igual que
un depésito de aprovisionamiento con bomba incluida. Para
que esta actle con una potencia de bombeo constante, se ha
integrado un control discontinuo y subordinado, equipado
con un caudalimetro.

N°. de art. CO3620-1H
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Contenidos de aprendizaje
+ Controlador de dos posiciones en un sistema integral

+ Controlador de dos posiciones con realimentacién
retardada de sefiales

+ Control de nivel con integracién de variables de
perturbacioén y regulaciéon automatica previa

* Montaje, puesta en marcha y optimizacion de un control
automatico de caudal

+ Andlisis de la respuesta del control de caudal a los saltos de
las variables de perturbacién y de referencia



CON EL INTERACTIVE LAB ASSISTANT (ILA)
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IAC 13: Regulacion industrial de llenado por medio de
control l6gico programable

N°. de art. CO3713-8L
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Contenidos de aprendizaje

Parametros de un sistema controlado
Montaje y funcionamiento de un bucle cerrado de control
Controlador de dos posiciones en un sistema integral

Regulacién automaética de nivel con controlador P1y PID
de operacién continua

Control de nivel con bucle cerrado y subordinado de caudala
Respuesta del sistema controlado a las perturbaciones



CONTROL PROFESIONAL DE PRESION, TEMPERATURA,
NIVEL Y CAUDAL ...

Equipamiento UniTrain de estacién compacta para tecnologia de IPA 1: Estacion compacta, regulaciéon automatica de las variables de un
procesos proceso por medio de control légico programable

El sistema de capacitacién Ventajas

La estacién compacta, con 4 sistemas controlados integrados,  « Cercania a la practica gracias al empleo de componentes industriales
constituye la solucién dptima para procesos comunes de + Sensores de tecnologia de procesos para control de

produccion, propios de diferentes sectores de la industria. La temperatura, nivel, caudal y presién

modularidad de su estructura permite la implementacion de + Combinacién a discrecioén de sistemas de regulacién y control

las mas disimiles configuraciones dentro de un entorno automatico provenientes de sectores de la industria y la formacién
seguro de laboratorio. profesional

+ Activacion de los sistemas controlados individuales por
medio de un sencillo ajuste de los grifos esféricos

+ El sistema flexible de tuberias posibilita una modificacion
muy rapida del esquema de flujo o la integracion de otros
componentes

+ Visualizacion integrada de las variables de presion,
temperatura, nivel y caudal

+ Funcionamiento por separado de los 4 sistemas controlados

+ Operacién manual directa, sin equipos adicionales, por medio de
interruptores de simulacion

N°. de art. LM9550 « Sistema susceptible de ampliacién con otras estaciones

28



CON EL INTERACTIVE LAB ASSISTANT (ILA)
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' _ - i =¥ IPA 1: Estacién compacta,
e e : regulacién automatica de

: las variables de un proceso
por medio de control I6gico
programable

Contenidos de aprendizaje

+ Seleccion, empleoy
conexién de diferentes
sensores

* Medicién de variables
eléctricas y del proceso
técnico en lo concerniente
a nivel, caudal, presién y
temperatura

* Empleo y conexion de
transductores de medida

* Montaje y puesta en
marcha de bucles cerrados
de control

29



DE LA REGULACION AUTOMA:I'ICA DE SISTEMAS CONTRO-
LADOS A LA AUTOMATIZACION FLEXIBLE DE PROCESOS

La fabrica Inteligente 4.0 Integracion de pensamiento y accién
Los enormes cambios ocurridos en el mundo laboral plantean La comprension de contenidos de formacion profesional, tales
hoy en dia elevadas exigencias a la transmisién de contenidos como el montaje de componentes y piezas de una instalacion,

didacticos. Debido a las modificaciones sufridas por los al igual que su puesta en marcha, el servicio y mantenimiento,
procesos de las plantas de produccion, los temas como solo resulta factible si se entiende por completo el sistema
«destreza practica» y «disefio de procesos individuales de sobre el que lo anterior se sustenta.

trabajo» adquieren cada vez una mayor importancia en las
tareas cotidianas.

30



Enfoques didacticos modificados

Estos son los factores que, desde el principio, permiten
colocar los sistemas de capacitacién en Mecatrénica en el
centro de mira de la formacién. De esta manera, la teoria que
se debe transmitir pasa a formar parte duradera de
escenarios de aprendizaje cercanos a la practica. Tras el
aprendizaje realizado con sistemas complejos de formacién en
Mecatronica, los estudiantes conseguiran introducirse
sencillamente en la cotidianidad industrial.

31

Ventajas

Cercania a la practica gracias al empleo de
componentes industriales

Sensores de diferentes variables propias de la
tecnologia de procesos

Combinacion a discrecion de los sistemas de
regulacion y control automatico de los sectores de la
industria y la formacién profesional

Posibilidad libre de ampliacién por medio de otras
estaciones IPA y el sistema IMS® («Industrial
Mechatronic Systems)

Estructura modular que permite un montaje rapido
y sencillo

Experimentacién segura sin fugas ni escape de fluidos
Empleo inmediato dadas las escasa operaciones de
cableado

Aprendizaje de una secuencia de procesamiento
Servicio y observacién por medio de panel tactil
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La deteccion de variables eléctricas y no eléctricas
constituye la condicién basica de los controles en bucle
abierto y cerrado de los sistemas que actuan en la
automatizacién de procesos. Por medio de nuestras
unidades de capacitacion en Tecnologia de Medicion,
los métodos de evaluacion de las variables fisicas mas
importantes se transmiten de manera practica y clara.




INTRODUCCION A LA TECNOLOGIA DE MEDICION
EN CONSONANCIA CON LA PRACTICA...

UNITRAIN

SYSTEM

El sistema de capacitacion UniTrain

El sistema de experimentacién y capacitacion multimedia
UniTrain conduce al estudiante a través de la teoria y de
experimentos dirigidos por medio de un programa
claramente estructurado, que se sirve de textos, graficos,
animaciones y pruebas de conocimientos. Junto al software
didactico, cada curso incluye un juego de tarjetas de
experimentacion con las que se pueden ejecutar las tareas
practicas. Los cursos multimedia UniTrain-I de Tecnologia de
Medicién y Control Automatico permiten echar un vistazo en
las cuestiones actuales de esta area por medio de numerosos
experimentos y animaciones.

N°. de art. CO4203-2A
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Ventajas

Teoria y practica al mismo tiempo y en el mismo lugar
Elevada motivacién de los estudiantes debido al empleo de
medios modernos

Instrumentos de medicion y fuentes de alimentacion integrados
- Multimetro, amperimetro, voltimetro, generador de funciones
- Osciloscopio de 4 canales, con memoria

- ...y muchas herramientas mas

Exito inmediato gracias a la guia estructurada del curso

Répida comprensién por medio de teoria ilustrada con
animaciones

Adquisicién de destreza practica gracias a la experimentacion
propia

Constante flujo de comentarios generado por el

planteamiento de preguntas de comprensién y por pruebas de
conocimientos

Localizacion de fallos guiada con simulador integrado
Soluciones modelo para los instructores



CON UNITRAIN
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UNITRAIN

SYSTEM

Sensores industriales Contenidos de aprendizaje

La base de toda automatizacion y control en bucle cerrado * Trabajo con interruptores de proximidad capacitivos e
radica en la deteccién de los estados del proceso y de sus inductivos

variables. Esto se consigue por medio de sensores de los mas  « Trabajo con diferentes sensores, por ejemplo, magnéticos
diversos tipos, que operan en funcién de los mas disimiles u 6pticos

principios de la Fisica. Por lo tanto, el conocimiento de estos + ¢Qué sensor reacciona ante los diferentes tipos de
componentes resulta imprescindible para comprender cada material?

proceso que tenga que ver con la automatizacién y los bucles .

Determinacion de la distancia, la histéresis y la frecuencia
cerrados de control.

de conmutacién

* Procedimientos con diferentes pruebas de material por
medio de ejes x accionados eléctricamente

N°. de art. CO4203-9D
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MEDICION DE VARIABLES NO ELECTRICAS

UNITRAIN

SYSTEM

Temperatura, presién, fuerza y par de giro

En la actual practica industrial se vuelve cada vez mas
necesario el control de variables fisicas, su visualizacién o su
procesamiento electrénico. Para ello, dichas variables no
eléctricas deben convertirse en eléctricas por los medios
adecuados.

N°. de art. CO4204-8B
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Contenidos de aprendizaje
+ Explicacién de la influencia de los circuitos de medicién

+ Caracteristica de los diferentes sensores de temperatura:
NTC, Pt 100, KTY, termoelemento

+ Medicién de presién: componentes piezoeléctricos,
sensores inductivos y resistivos de presion

* Principio de la medicién de fuerza por medio de galgas
extensométricas aplicadas en barras de flexiéon y torsién

* Registro de la caracteristica de los diferentes sensores

* Método de linealizacion de caracteristicas no lineales

* Enumeracion de las posibles fuentes de fallos



UNITRAIN

SYSTEM

Desplazamiento, angulo y velocidad de giro

En las aplicaciones de la produccién, propias de la
Mecatrénica o la Tecnologia de Accionamientos, la rapida y
precisa deteccion de valores de desplazamiento, anguloy

velocidad de giro es decisiva para la dindmica, la rentabilidad

y la calidad.

N°. de art. CO4204-8C
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Contenidos de aprendizaje

Procedimientos analdgicos y digitales de medicién angular,
de desplazamiento y de velocidad de giro

Conocimiento de los sensores necesarios, su modo de
operacion y sus propiedades

Determinacién experimental de curvas caracteristicas
Calibracion de circuitos de medicion

Experimentos con sensores capacitivos e inductivos
Aplicacion de sensores 6pticos y de efecto Hall para
mediciones de posicién de ejes rotatorios

Ejecucion de mediciones experimentales de desplazamiento
con codificadores-decodificadores incrementales BCD y
Grey

Analisis en un eje rotatorio con el empleo de un resolutor



MEDICION DE VARIABLES ELECTRICAS

UNITRAIN

SYSTEM

Corriente, tension, potencia, trabajo y frecuencia

La iniciacion en la tecnologia de medicién eléctrica comienza
con el empleo de medidores de hierro y de bobina moviles.
Dichos instrumentos se utilizan para la medicion de tensiones
y de corrientes, al igual que para analizar la influencia que la
forma de las curvas ejerce sobre los resultados obtenidos y
para ampliar los rangos de mediciéon por medio de
resistencias adicionales.

N°. de art. CO4204-8A
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Contenidos de aprendizaje

* Medicién de potencia

+ Explicacién del principio de medicién por medio de un
circuito de corriente continua

+ Estudio de las diferencias entre mediciones de potencia
activa, aparente y reactiva, en experimentos sencillos, con
circuitos de corriente alterna

* Medicién y explicacién del factor de potencia

+ Mediciones de carga y de trabajo eléctrico por medio de un
contador de ferrita



UNITRAIN

SYSTEM

Resistencia, inductancia y capacitancia

Los procedimientos de medicién que recurren a los circuitos
puente o a la impedancia para la determinacién de los
parametros de los componentes pasivos, sean estos
resistencias, condensadores o bobinas, se vienen
implementando desde hace muchos afios por medio de los
mencionados circuitos puente.

N°. de art. CO4204-8D
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Contenidos de aprendizaje

* Mediciones de resistencia, inductancia y capacitancia por
medio de circuitos puente susceptibles de calibracion, por
ejemplo:
- Puente de Wheatstone
- Puente de Maxwell-Wien
- Puente de Wien

+ Andlisis del principio de medicién

+ Comparacion de los procedimientos de medicion
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