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Elementos para el Sistema de Control
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Potenciometros

Selectores de Referencia

* Selectores potenciométricos
* Selectores numéricos
* Selectores mecanicos
» Teclados

* Paneles de operador

Panel de Operador
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Tipos de Sensores

» Mediciones Eléctricas
— Tension, corriente, potencia, conductividad ...
* Mediciones Térmicas
— Termistores.
— Termopares.
— Pirometros (laser, infrarrojos, opticos).
* Mediciones Mecanicas
— Desplazamiento, posicion, distancia y nivel.
— Transductores de fuerza.
— Transductores de movimiento: velocidad y aceleracion.
* Mediciones en Fluidos y Gases
— Transductores de presion.
— Transductores de flujo y caudal.
* Mediciones en Procesos Quimicos
— PH, concentraciones, deteccion de gases, humedad ...
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Termistor

Sensores de Temperatura

 Termistores.
 Termopares. . '
* Pirometros (laser, infrarrojos, Opticos).

'I'_Ier"r'hoRllares
Pirometros p—

SITRANS T

Transmisores de temperatura

600 ... 1800°C
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Sensores de Fuerza, Movimiento y Posicion

* Desplazamiento, posicion, distancia y nivel.
* Transductores de fuerza.
* Transductores de movimiento: velocidad y aceleracion.

Células de Carga

(

@( q:

Desplazamiento
Lineal

Encoders y Tacodlnamos
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Sensores para Fluidos y Gases

» Transductores de presion.
* Transductores de flujo y caudal

Transmisor de preslién, presion apsoluta, SITRANS F
presion diferencial, caudal y nivel. Uttrazanic flowmetars
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Actuadores
 Accionamientos/motores
* Fuentes de tension y corriente lineales
» Valvulas proporcionales y todo/nada
 Elementos hidraulicos y neumaticos

Accionamientos
para Motores

Fuente de Tensién
Variable

alvula
Proporcional

|

| ] >

E

Cilindros Hidraulicos Valvula Todo-Nada Bomba Hidraulica Motor con Accionamiento Incorporado
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Reguladores
» Todo/Nada
» PID Analogicos
« PID Digitales
* Controladores digitales avanzados:

— Predictivos, adaptativos, multivariables
— Identificacidn, autosintonizacién, fuzzy
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Control Todo/Nada

* Control muy simple pero con
muchas aplicaciones

* Sensor con histéresis

* Regulador On/Off
(activo/inactivo)

* Modelado no lineal

Horno Eléctrico
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Griferia Termostatica

* Selector: mando giratorio para seleccionar la temperatura
* Sensor: cilindro deformable sensible a la temperatura

» Regulador: la deformacion del propio sensor produce un comportamiento PI
* Actuador: valvula desplazable
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Modelado del control de suspension de un vehiculo (I)
» Modelado del sistema de
suspension para el desarrollo de
un control de estabilidad.

* Modelo realizado y simulado
con Simulink.

HA Aktiv Stabilisator

WA Aktiv Stabilisator

L]
Stauergerat
“n

]
ntikSensarBlock .

(]
Querbeschieunigungssensa

u
HA-AktivStabilisator

Werkabelung

Stausrgerat
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Modelado del control de suspension de un vehiculo (II)

L, R

Fuerza en
la rueda

Momento ‘

. estabilizador
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Modelado del control de suspension de un vehiculo (I1I)

iﬂ

Figura B.3: Modelo sustitutivo del vehiculo

[T——{o s priexva

MStabi_HA|

Aktuatorn odell - Hinterachsa

MStabi_\

Aktuatornedll - Vorderachse
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Control de Velocidad y Posicion de Motores Eléctricos (I)

* Sensores: tacodinamos, potenciometros, encoders absolutos e incrementales
* Selector, regulador y actuador en el acionamiento

Encoder Dinamo Motor Reductora Encoder =

[ncremental absoluto SEmy

DIP Switches

]ua elulal

vvvvvv
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Control de Velocidad y Posicion de Motores Eléctricos (II)

Contrel of Motors Run at Full Speed

Manli C tion for Poeitio
anlinear Coempenegation for n Position Efrar

4 § L A Compen-
t Pesien B & sl
Command
S WiNILS 1
I Positicn
I Feedback

| Block Diagram of Motor Contraller
Paosition Feedback BE
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Guiado de un AGV (I)

» Guiado basado en el seguimiento de un hilo de cobre enterrado
* Soluciones diferentes en marcha adelante y atras por la asimetria del AGV

* Modelado del AGV EGULATOR
* Disefio de los reguladores basado en el modelo
* Implementacion analogica de los reguladores PID + A ERROR
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Guiado de un AGV (II)

AGV

TRANSMISSION

STEERING

MOTOR
UIDANCE
) SENSORS
. h) AMPLIFIER

GUIDANCE
SENSORS

GUIDANCE WIRE
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Guiado de un AGV (III)
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Guiado de un AGV (1IV)
R(s)=0 U(s) X(s)
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Guiado de un AGV (V) p— ;

MO_’< REGULATOR W DRIVERMOTOR H " | VEHICLEPATH x[!') T

-~
ERROR . POWER
—
POWER
ERROR K | ) DRVER

—)
DRIVER
SPEED
SPEED
STEERING ANGLE
& _ Path curvature [1/m] w  Steering angle ] 15 . Path curvature [1/m] n  Steering angle []
14 70 14
1.2 ] 12 :
1 50 1 0
08 40 08 2
06 30 D6
04 20 04 »
0.2 10 02 0
0
-020 .«: V4 4:.: | 0 v
o4 T T T T T 2 T T T T T T T T T T 04 T T T T T T T T T T 2 T T T T T T T T T
Time [s] Time [s] Time [s] Time [s]
3 Deviation x [mm] « Motor speed [x1000 r.p.m.] 15 Deviation x [mm] + Motor speed [x1000 r.p.m.]
?: 3 m 3
10 2z 5 2
1_: \// [ 7 \//’\ . \/\/ [ 30— v (s
r 4 -
-15 2 =10 2
=20
» T T T T 3 T T T T T T T T T T B e B e e e
Time [s] Time [s] Time [s] Time [s]
Gijon - Julio 2003 23

) *&W 7 r Y
L6 REGULACION AUTOMATICA ng“___

UNIVERSIDAD DE QVIEDO INGI-T:I;::“T:)L:JI}\?:Z:\PMAS

Sistemas de Supervision de Procesos y de Fabricacion

e — _ow—

Controlado

1 Nivel del
celda

L

Tiempos de
ciclo bus
<100 ms

Nivel de

campo

i

Tiempos de
ciclo bus
<10 ms
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