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Control Realimentado

m Mediante un sistema de control manipular las
magnitudes de un sistema (planta) para
consequir unas especificaciones de
comportamiento deseado
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Proyecto Recol.ab

m Recolab:

e Laboratorio remoto via Internet para docencia en
control de procesos
m  Motivacion:

e Alto coste de equipos de practicas que impide
disponer de suficientes puestos en los
laboratorios.

e Mejorar la disponibilidad de los equipos de
laboratorio.

e Horarios de acceso mas amplios y flexibles
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Proyecto Recol.ab

m Funcionalidad:
e Simulacion de esquemas de control predefinidos

e Ejecucion en tiempo real de esquemas de control
predefinidos sobre el sistema fisico

MATLAB
application

(m -file)
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AutomatL@bs

CEA-IFAC (Comité Espariol de Automética — International Federation of
Automatic Control)

e Grupo de Trabajo Educacion en Automatica

e Redes tematicas: DocenWeb (03-04), Educ@ (05-06),
eAutomatica (07-08)

La mayoria de las universidades trabajan en laboratorios

Remotos y Virtuales
Soluciones cerradas y especificas

Objetivos:
eI EllEE L
Red de laboratorios
Interfaz unificada al alum
Sistema Colaborativo

Universidad  Universidad  Universidad Universidad
Politécnica de  Politécnica de Miguel MNacional de
Valencia Cataluria Hernindez  Educ. a Distancia
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AutomatL@bs

m Interfase de Usuario/Simulacion unificado:

e Easy Java Simulations (EJS):

Herramienta de programacion en Java

Permite crear labatorios Virtuales son simulacion grafica de forma
sencilla

m Red de Laboratorios Remotos

e Conexion de la simulacion EJS con plantas fisicas:
Java, C/C++, Labview, Matlab

http://www.um.es/fem/Ejs/

http://recolab.umh.es

http://lab.dia.uned.es/automatlab/
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m Sistemas Fisicos:




AutomatL@bs

" Control-PID

Valor humeérico

Reguladores
{® Regulador P ) Regulador PD

) Regulador Pl ) Regulador PID
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m Tutoriales y protocolos de tareas unificados

Protocolo de tareas: Motor de corriente continua

‘ Interfaz ’ Guidn Ident. ‘ Guidn Control ’ Anexo 1 ‘ Anexo 2 ‘

INTRODUCCION

En este documento se enumeran las distintas tareas que constituyen la practica que se va a realizar con el motor de
corriente continua. Para poder realizar las tareas encomendadas es preciso leer detalladamente las indicaciones de
como se utiliza el sistema (Interfaz), asi como la dsecripcidn del sistema fisico a controlar (Anexo 1),

1. TAREAS EN MODO SIMULACION Y REMOTO

Tarea 1: Estudio de las caracteristicas del motor e identificacion del modelo

Realizar las experiencias de control manual propuestas en el apartado 4.2 del guién de Identificacion de practicas
(seccidn de tareas en modo simulacidn y remoto (experimentos)).

Tarea 2: Control de velocidad.

Realizar |a experiencia de control PI propuesta en los apartados 4.1 y 4.2 del guidn de Control de practicas (seccidn
de tareas en modo simulacidn y remoto (experimentos)).

Tarea 3: Control de posicion.

Realizar |a experiencia de control PD propuesta en los apartados 4.3 ¥ 4.4 del guidn de Control de practicas (seccidn
de tareas en modo simulacidn y remoto (experimentos)).

Tarea 4: Control en el espacio de estado.(Pendiente de realizar)

Realizar la experiencia de control de variables de estado propuesta en el apartado 6.5 del guidn de practicas (seccidn
de tareas en modo simulacidn y remoto (experimentos)).

Disefiado por Departamel de Ingenieria de Sistemas triales - UMH



eMersion

Tarea Actual Complementos

Tareas en progreso E

Protocolo de Acesso

Online experimentations: 22 x eElab, 10 x servo drivers,10 x Thermal process trainers, 1 x Inverted pedulum

Guest access to selected remote manipulations  (requirements: Javascript, cookies, UDP)

offline until end 2008 Electrical servo drive Thermal process trainer
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