


TECNOLOGIA DE LA REGULACION AUTOMATICA

Este laboratorio ha sido desarrolla-
do con el objetivo de introducir los
estudiantes a los principios funda-
mentales de la tecnologia de la re-
gulacién automatica. Las funciones
fundamentales de los procesos, de
los controladores y de los sistemas
controlados, asi como las interac-
ciones entre los elementos de trans-
ferencia de los anillos de retroac-
cion, estdn demostradas con el au-
xilio de la simulacion de un sistema
controlado. Los componentes indi-

viduales y los diagramas a blo-
queos de los circuitos estan repre-
sentados sobre paneles frontales.
El laboratorio ha sido funcional-
mente dividido en un cierto
numero de secciones, en manera
que el estudiante pueda seguir
una adecuada formacién
didactica, con dificultades
crecientes desde la teoria hasta las
aplicaciones practicas.

Las secciones que constituyen el
laboratorio son las siguientes:

Fundamentos de la Tecnologia de la Regulacion Automatica

Teoria de la Regulacion Automatica TEO
Procesos PRO
Controladores PID

Control Automatico Continuo CAC
Control Automatico Discontinuo DAC
Aplicaciones

Control de un motor en CC MOT
Control de temperatura TEM
Control de luminosidad LUM
Control de nivel LEV
Control de caudal FLO

FUNDAMENTOS DE LA
TECNOLOGIADE LA
REGULACION
AUTOMATICA

TEO

Teoria de la Regulacion

Automatica

Antes de afrontar el desarrollo experi-

mental referente a los Procesos, los

Controles, la técnica de la Regulacién

Automatica Continua y Discontinua,

hasta la analisis de especificos

Controles de Procesos, es util proveer

una sintesis de los conceptos funda-

mentales relativos a la “Teoria de la

Regulacion Automatica™, necesarios

para una correcta comprension de lo

que trataremos a continuacion.

Los argumentos afrontados en esta

seccion son:

- Definiciones generales

- Representacion grafica de los
sistemas de control

- Subdivision de los sistemas de
control

- Forma canénica de los sistemas con
retroaccion

- Funciones canonicas y caracteristi-
cas de los sistemas de control

- Analisis y proyecto de los sistemas
de control

- Accion proporcional (P)

- Accion integral (1)

- Accion derivativa (D)

- Accion combinada (PID)

- Predisposicion del controlador

PRO

Procesos

En esta seccién experimental el
estudiante puede analizar los compor-
tamientos tipicos de los procesos: las
caracteristicas de transferencia, el
comportamiento en régimen transito-
rio, las constantes de tiempo, los pro-
cesos del 1°y 2° orden, los procesos
de orden superior, el retardo etc.

El conocimiento de las caracteristicas
tipicas del proceso es de fundamental
importancia a fin de un correcto
acercamiento al planeamiento de un
sistema para su control.

Por este motivo, antes de estudiar los
comportamientos tipicos de los contro-
ladores, se pone necesario analizar
todas las posibles caracteristicas que




un proceso, a fin de controlarlo, pueda
presentar en la practica.

Los procesos analizados en esta
seccion son:

Procesos de tipo P

Procesos de tipo |

Procesos de tipo I

Procesos del 1° orden

- Procesos de orden superior al 1°

PID

Controladores

En esta seccidn experimental el estu-
diante puede analizar las caracteristi-
cas y los comportamientos tipicos de
los controladores: linealidad, propor-
cionalidad, comportamiento dinamico,
ganancia, valores convencionales,
frecuencia critica, fase, etc...

Luego haber analizado los elementos
individuales P, 1 y D, el puede estudiar
las combinaciones entre ellos, P, PD,
y PID y podra realizar sea las
configuraciones en paralelo, sea las
configuraciones en serie.

El conocimiento de las caracteristicas
tipicas de los controladores es de fun-
damental importancia a fin de un cor-
recto acercamiento al planeamiento de
los sistemas de control. Los contro-
ladores analizados en esta seccion son:
- Controlador P

Controlador |

Controlador D

Controlador PI

Controlador PD

- Controlador PID

CAC

Regulacion Automatica
Continua

Luego las secciones experimentales,
en las cuales han sido analizadas en
detalle las caracteristicas y los com-
portamientos tipicos de los procesos y
de los controladores, empezamos una
nueva seccidn en la cual procesos y
controladores estan oportunamente
combinados para simular y estudiar
las problematicas mas comunes de la
Regulacién Automética Continua.

La andlisis de las interacciones entre
reguladores y procesos esta complicada
por la posible presencia de interferen-
cias; estas, tal vez, pueden cebar una
serie de oscilaciones con consecuen-
cias, también graves, para el proceso.
En esta seccion, ademas de analizar
las interacciones entres reguladores y
procesos, el estudiante puede estudiar
las causas de las inestabilidades
susodichas, a fin de poder encontrar
los posibles remedios. Los argumentos
tratados en esta seccion son:

- Regulacién P de un proceso de tipo P

- Regulacién P de procesos del 1°, 2°,
3°y 4° orden

- Regulacion | de procesos del 2°
orden y de tipo |

- Regulacion P, PD, PI, y PID de un
proceso de orden elevado:
estabilidad y optimacion

- Regulacién P, PD, PI,y PID de un
proceso de orden elevado: predispo-
sicion de los parametros segundo
Ziegler-Nichols (método dinamico)

- Regulacién P, PD, P1, y PID de un
proceso de orden elevado:
predisposicion de los parametros
segundo Chien-Hrones-Reswick
(método estatico)

- Regulacién P, PD, P1, y PID de un
proceso de orden elevado: configu-
racion paralela y en serie

DAC

Regulacion Automatica

Discontinua

Luego las secciones experimentales en

las cuales han sido analizadas en

detalle las caracteristicas,

comportamientos y problematicas de

procesos, controladores y sistemas de

regulacién automatica continua,

empezamos una nueva seccion en la

cual estan simulados y analizados los

sistemas de Regulacion Automatica

Discontinua, en los cuales, es decir, el

controlador esta compuesto por un

elemento a intervencion discontinuo.

Un controlador discontinuo esta carac-

terizado por una salida que presenta

dos 0 mas estados fijos y su valor esta

conmutado entre estos estados, a segun

del valor de ingreso. Los argumentos

tratados en esta seccion son:

- Controladores de dos posiciones,
controladores de tres gamas

- Técnicas de adquisicién de muestreo

- El controlador de dos posiciones en
un proceso del 1° orden

- El controlador de tres gamas en un
proceso del 2° orden

- El controlador de dos posiciones
con “feedback’ atrasado en un
proceso del 2° orden

- El controlador de dos posiciones
con “feedback’ elastico en un
proceso del 2° orden

- El controlador de muestreo en un
proceso del 4° orden

APLICACIONES

Una vez terminadas las secciones
experimentales dedicadas a la analisis
y prueba de:

Procesos

Controladores

Regulacion Automética Continua
Regulacion Automatica Discontinua
podemos considerar completada la
adquisicién del conocimiento teorico -
experimental necesario para la apli-
cacién practica a fin de aplicarla en los
procesos reales. Los experimentos de
laboratorio que estan propuestos en
esta seccidn constituyen un pasaje de
trabajo estructurado con el fin de esti-
mular los estudiantes en la aplicacion
de lo que han aprendido en las sec-
ciones precedentes. En esta manera
queremos educar activamente los estu-
diantes en la busqueda de la solucion
mas apropiada para aquel particular
tipo de control de proceso real bajo
evaluacion.

MOT

Control de un motor DC

Los argumentos tratados en esta sec-

cion son:

- Controles P, Pl'y PID de velocidad de
un motor DC utilizando el método CHR

TEM

Control de temperatura

Los argumentos tratados en esta sec-

cion son:

- El controlador de dos posiciones en
un proceso de temperatura

- El controlador de dos posiciones
con “feedback’ atrasado en un pro-
ceso de temperatura

- El controlador de dos posiciones
con ““feedback’ elastico en un pro-
ceso de temperatura

- El controlador de tres gamas en un
proceso de temperatura

- Controles P, Pl y PID en un proceso de
temperatura utilizando el método CHR

LUM

Control de la luz

Los argumentos tratados en esta

seccion son:

- Controles P, Pl y PID de la luz
utilizando el método CHR

LEV

Control de nivel

Los argumentos tratados en esta

seccion son:

- Control automatico de nivel con
controles P, Pl y PID

FLO

Control de caudal

Los argumentos tratados en esta
seccion son:

- Control automatico de caudal con
controles P, Pl y PID
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DL 2613

Alimentador en CC

Alimentador estabilizado paralabora-
torio con dos sdlidas de tension fijay
con dispositivo de proteccion contra
cortocircuitos.

Caracterigticas técnicas
Tensondesdida +15V; 0V ;-15V
Carriente desdida 2,4 A(3 Aenbreve
periodo). Alimentacion: red monofésica
(ver placadeidertificacion). Dosled (+15
V; -15V) paralaindicacion delatenson
nomind. Interruptor de red con indicador
luminoso.

DL 2614 .

Generador de tension de referen-
cla

Permite larealizacion de una sefial de
referenciavoltmétrica sea através de
un potencidmetro montado en el

mismo panel, sea enviando una sefia
dereferenciaexterna

Ademas existe la posibilidad de generar
sefiales de referencia

voltmétricas a peldafio.

Caracterigticas técnicas

Alimentaciéon: 415V ; 0V ; -15V
Gamade la sefid de referenciaaregu-
lacién continua:

desde- 10V hasta+ 10V

desde O hasta+ 10 V

Gama de sefid de referencia a peldario:
desde- 10V hasta+ 10V

desde O hasta+ 10 V

Interruptor parala seleccion entre la
sefial de referencia potenciométrica
internay la sefid de

referencia externa.

Interruptor parala seleccion entre la
gama0/ 10V ylagama

0/+10V.

DL 2622

Controlador PID

Controlador industrial estandar que
puede ser utilizado como regulador P,
Pl, PD o PID enlos sistemas autométi-
cos de control de anillo cerrado.
Caracterigticas técnicas
Alimentacion: +15V ; 0V ; -15V
Nudo sumador en ingreso para dos
diferentes variables de referenciaUr y
Uc y para unavariable controlada Ua.
Gamade Tension de la sefid:

-10V ... +10V

Parametros del controlador

regulables con continuidad.

Ganancia proporcional

Kp=0...1000

Tiempo de laaccion integral
Ti=1ms... 100s

Tiempo delaaccion derivativa
To=0.2ms... 20s

Ingreso de reset del regulador
integral. Nudo sumador en salida para
sumar o sustraer variables deinterfer-
encia. Borne de medida de sefia de
error. Tornillo de regulacién del offset
en salida. Indicador atresled del senti-
do de desviacion.

Regulacién grande y finade la ganan-
ciaproporciona Kp,

del tiempo delaaccionintegral Tiy
ddl tiempo de accién derivativa To.
Indicador de sobrecarga: led “ over”
encendido cuando latension de
sdida esta superior a10 V oinferior
a-10V. Ingreso loff para€d reset del
regulador I.

DL 2670
Controlador P
Controlador de accion proporcional
apto paralos sistemas de control con-
tinuo de anillo cerrado.
Caracteristicas técnicas
Alimentaciéon: +15V ; 0V ; -15V
Gamade tension de la sefial:

-10V, ..., +10V.
Gananciaproporciond Kp=0... 100.
Regulacion grande con interruptor de
tres posiciones.

Regulacion fina potenciométrica.

Led indicador de sobrecarga.

DL2671

Elemento de accionintegrd
Controlador de accién integral apto
paralos sistemas de control




continuo de anillo cerrado.

Caracteriticas técnicas

Alimentaciéon: +15V; 0V ; -15V

Gama de tension de la sefial:

-10V, ..., +10V.

Coeficiente delaaccién integral
=0.1....100 s*

Regulacion grande con interruptor de

tres posiciones. Regulacién fina poten-

ciométrica. Ingreso de reset del accion

integral. Desviador parainclusion/

exclusion ddl accionintegral. Led indi-

cador de sobrecarga.

DL 2672

Elemento de accidn

derivativa

Controlador de accion derivativa apto
paralos sistemas de control continuo
de anillo cerrado.

Caracterigticas técnicas
Alimentacién: +15V ; 0V ; -15V
Gama de tension de la sefid:

-10v, ..., +10V.

Coeficiente de la accion derivativa
Ko =2ms.... 2s. Regulacion grande
con interruptor de tres posiciones.
Regulacion fina potenciométrica.

Desviador parainclusion / exclusion
de laaccion derivativa
Led indicador de sobrecarga.

DL 2673

Nudo sumador de dos ingresos
Nudo sumedor dedosingresos, uningreso
NOiNVersor y uningreso inversor.
Caracteristicas técnicas

Alimentacion: +15V ; 0V ; -15V
Gamade tension dela sefial:

-10V, ..., +10V.

Factor deganancia=1

Led indicador de sobrecarga

DL 2674

Nudo sumador de cinco ingresos
Nudo sumador de cinco ingresos, delos
cualestres, no inversores, pueden ser
utilizados en la construccién de particu-
lares configuraciones del regulador,
empleando los dementos P, | y D sepa-
radamente; los restantes ingresos, uno
iNVersor y uno no inversor, pueden ser
utilizados para sumar las variables de
interferencias.

Caracterigticas técnicas

Alimentacién: +15V; 0V ; -15V
Gamadetensién de la sefial:

-10V, ..., +10V.

Factor de ganancia=1

Led indicador de sobrecarga.

DL 2675

Sstemade control Smulado
Permite la simulacion de diferentes
procesos, como: procesos del 1° y del
2° orden, procesos de accion propor-
ciona ( P), procesos de accion integral
(1), procesos de doble accion integral
(12).

Caracteristicas técnicas

Alimentacion: +15V; 0V ;-15V
Nudo sumador en ingreso paralavari-
able deregulacion (y) y varidble de
interferencia (z). Gamadetenson dela
sfid: -10V, ..., +10V.

Coeficiente de laaccion proporciona
del proceso Ke = 0,2 (atenuacion) ....1,5
(amplificacion).

Congantedetiempo T: =0,1.... 1000 s
Condantedetiempo T=0,1.... 1000 s
Ingreso de reset para el restableci-
miento de las condiciones iniciales.
Regulacion grande con

interruptores rodantes. Regulacion
fina potenciométrica.

Led indicadores de sobrecarga.

DL 2676

Elemento de retardo

Permite lainsercion de un tiempo
muerto real regulable en los procesos
gue son caracterizados por esto.
Caracterigticas técnicas
Alimentacion; 415V ; 0V ; -15V
Gama de tension de la sefial:

-10V, ..., +10V.

Coeficiente proporciona

del méduloKs=1

Tiempomuerto Tt =10ms.... 100ms/
100ms....1s

Regulacion grande y exclusion del
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tiempo muerto, con interruptor de tres
posiciones. Regulacion fina poten-
ciométrica. Led indicador de sobrecar-

DL 2677

Elemento de transferencia del
segundo orden

Permite de andizar € comportamiento
de un eemento con funcién de transfer-
enciaproporciona en condicionesde
ogcilar, con un retardo del segundo
orden, seaen e dominio del tiempo, sea
en e dominio delafrecuencia

Caracteristicas técnicas

Alimentacion: +15V ; 0V ; -15V
Gamade tensién de la sefial:

-10V, ..., +10V.

Factor de ganancia=1
Congtantedetiempo T=10ms.... 30 s,

TEEELLE

con posibilidad de sdleccionarlaatravés
de dosinterruptores rodantes.
Coeficiente de atenuacion

d=0.... 3, con regulacion poten-
ciométrica. Ingreso de reset para el
restablecimiento de las condicionesini-
cides. Led indicador de sobrecarga.

DL 2678

I nterruptor Manual

/ Automatico

Permited cierredd anillo de control, sin
oscilaciones, después una adecuada cai-
bracién ddl sstema Esta condtituido por
un nudo sumador a cua estan conectadas
lasefid procedente por un potencidmetro
(modo manuad) y lasefid procedente por
el controlador (modo automético) que se
puede

insartar através de uninterruptor.
Caracteristicas técnicas

Alimentacion: +15V; 0V; -15V
Gamadetenson delasefid:

-10v, ..., +10V.

Interruptor modo manua / modo autométi-
co. Potenciémetro modo

manua. Nudo sumeador en sdida

DL 2679

Controlador

de dos posiciones

Controlador de dos posiciones paracon-
troles, en anillo cerrado, detipo discon-
tinuo. Esta provisto de un nudo sumador
eningreso a cua estan conectadas|a
variable de referencia (ingreso no inver-
sor) y lavariable

controlada (ingreso inversor).

Através de dos led se visudiza

d estado binario del controlador del cud
esposblevariar lahiséresis. El contro-
lador esta dotado de dos sdidas binarias
detensones diferenciadas.
Caracteristicas técnicas

Alimentacion: +15V ; 0V ; -15V
Nudo sumador en ingreso.

Gamade tension de la sefidl:

-10v, ..., +10V

Tensonesdesdida: 0/+5V; 0/+10V
Histéresisregulable: 0.... £ 2,5V

DL 2680

Elemento de muestreo

Utilizado para hacer, en modo
discontinuo, un muestreo de laevolu-
cion del control continuo actuado en
un proceso.

Lafrecuencia de muestreo puede ser

aAry




suministrada por € generador incluido
en el modulo o por una sefid externa.
Caracteristicas técnicas

Alimentaciéon: +15V ; 0V ; -15V
Gamade tension de la sefial ;

-10V, ..., +10V

Frecuencia de muestreo:

0,2...20Hz

DL 2681

Grupo M otor-Generador
Proceso para e control de lavelocidad
de un motor en CC. En esto un motor
eléctrico y un generador estén acopla-
dos através de un volante afin de
aumentar e momento deinerciadel
entero sistema. Un transductor de la
velocidad del motor provee una sefid
digital de retroaccion; atravésde un
convertidor D/A, esta sefid esta
disponible también en & formato
anddgico.

Caracterigticas técnicas
Alimentacion: +15V ; 0V ; -15V
Potencia eléctricadel motor:
alrededor 10 W

Velocidad méximadel motor:

3000 rpm

Potencia de salidadel generador:
alrededor 4 W

Tension de salida del generador:
0...20Vcc

Sdlidadigital del transductor de
velocidad: 60 impulsos/ revoluciones.
Salida analégica del transductor de
velocidad: 1V/1000 rpm

DL 2682

Carga

Desarrollado afin de aplicar unacarga
alas méqguinas eléctricas con sdidas
de dos pol os; puede ser controlado sea
manua mente sea automati camente.
Caracterigticas técnicas

Alimentaciéon: 415V ; 0V ; -15V
Tensién eningreso: max. 220V AC
Carga: 3 lamparas aincandescencia.
Tresinterruptores paralos mandos man-
ualesdelacarga. Relé acontrol elec-
trénico para mandos autométicos de la
carga. Conjunciones de seguridad sea
paralaconexion delatension eningre-
S0, sea paralaconexion de latension
rectificadaen salida.

DL 2625

Regulador de lagananciay del
offset

Permite la adaptacion proporcional de
las sefiales externas alas

normales tensiones utilizadas en los
sistemas de control automético.

Caracteristicas técnicas

Alimentacion: +15V ; 0V ; -15V
Intervalo de tensién de la sefid en
ingreso: -50 V, ..., +50 V

Nivel regulable através €l gjuste dela
ganancia 0....1,0....10,0.... 100
Atenuacion de las sefiales pul sativos.
Constantes de tiempo:

0;1...10ms ; 10....100 ms

Tensiones de offset que se pueden
conectar: -10V .... +10V
Regulacion grande con interruptores
rodantes.

Regulacion fine potenciométrica.

DL 2684

Amplificador de potencia
Compuesto por dos amplificadores,
UNO NO iNVersor y uno inversor, con
gananciaen tension +1 e -1 respecti-
vamente.

Caracteristicas técnicas
Alimentacion: +15V ; 0V ; -15V
Gamadetension de la sefid:

-10V, ..., +10V

Tension en salida:

-10V .... +10 V respecto atierra
0.... 220 V sméricamente
Potenciamax. en salida: 30 W, con
proteccion contra cortocircuito.

DL 2685

Sistema para€el control dela
temperatura

Proceso parad control dela
temperatura, apto paraanalizar
regulaciones en anillo cerrado de tipo
continuo y discontinuo.

Unaldmpara adgena congtituye el ele-
mento de calefaccion: un sensor PTC
provee lasefid de retroaccion; un ven-
tilador y unavavulade cierre per-
miten, ademas del conseguimiento de
uniformidad de tempe-ratura entre
determinados limites de seguridad,
también lainsercion de variables de
interferencias.

Caracteriticas técnicas
Alimentacion; 415V ; 0V ; -15V
Temperaturamax.: 100 °C
Temperaturade intervencion ddl inter-
ruptor de seguridad: 90....100 °C
Sefid de retroaccion:

2mA/10°C




los modulos

1v/10°C

Tiempo muerto aparente Tu:
arededor 10 s

Tiempo de compensacion Te: alrede-
dor 120 s

DL 2686

Sistema para el control dela
luminosidad

Proceso parad contral delaluminos-
dad. En esto unaldmparaaincande-
scenciacondituye € eemento opto-
trangmisor, mientras un fototrangstor es
e demento opto-receptor. Diferentes
son las posibilidades para generar vari-
ablesdeinterferencias.
Caracteristicas técnicas
Alimentacion: +15V ; 0V ; -15V
Gamadetenddndelasefid: 0... 20V
Sefid ensdida 0.... 10V
Potenciaméxima: 10 W

DL 2687

Generador de funciones

Generador de funciones como: impulso de
Dirac, ondacuadray ondatriangular con
posibilidad de sdleccionarlasatravésdeun
sdector. En dgunasborneslasefid de di-
daesdeamplitud fija en otraslaamplitud
puede ser regulada con continuidad, desde
0 Vhasta 10V, através de un poten-
cidémetro. Lafrecuencia puede ser regulada
con continuidad, desde 0,02 Hz hasta 10
Hz, con potencidmetro. Paralaondacuadra
esposibleregular lardacion entre sefid dta
y periodo, escogiendo entre 1/2y 9/10.
Caracterigticas técnicas

Alimentacion; +15V ; 0V ; -15V
Formas de onda de salida:

Funcién aimpulso de Dirac:

0... +10Ve

Funcion aondatriangular:

0.... 20 Ve equilibradarespectotierra
Funcibn aondacuadra 0 .... 20 Ve cON
relacion “sefid dta/ periodo” = 1/2
Funcién aondacuadra: O .... +10 Ve
con relacion “sefid dta/ periodo” =
9/10

Frecuencia de la sefid de salida: 0,02
... 10Hz

Sefia |off parad reset delos
controladores integrales.

DL 2688

Depébsito con bomba
Utilizado en combinacién con €
depbsito derelleno.

Caracterigticas técnicas

Capacidad dd depdsito: drededor 1,51
Gama de tension de la sefial:

0..+ 10V

Consumo de potenciade labomba: 10
W max.

DL 2689

Depdsito derelleno

Utilizado paralademodracion delas
caracteridicasdd sstemacontrolado.
Vavulasadedizamiento permiten de
modificar laconfiguracion dd sstemacorn-
trolado. Induye dispositivos” plug-in” para
los sensores utilizados en lamedidadel
nivel de liquido. Incluye, ademéas, un con-
junto de 10 hojastrangparentes, graduadas
con unaecalahorizontd y con unaverti-
cd, paraunagrabacion manud delascar-
acteridicasdd sgtemacontrolado. Aptasd
utilizo de

rotuladores solublesen agua
Caracterigticas técnicas

Capacidad del depdsito: arededor 11.

DL 2690

Tgi\nsductor de presion diferen-
Cl

Utilizado paramedir € nivel del
liquido, s conectado a tubo de inmer-
sion, y paramedir el caudal, si conec-
tado d orificio de medida
Caracteristicas técnicas
Alimentacion: £ 15V

Gama de tension de la sefial:

0..+ 10V

Presion diferencia: + 70 mbar

2 tubos de conexién

Completo de tubo deinmersion.

DL 2691

Medidor del caudal

aturbina

Utilizado paramedir & caudal segin €
principio volumétrico.

Caracteriticas técnicas

Alimentacion: + 15V

Gama de medida: 10...1001/h
Temperatura de medida: 20 °C
Liquido de medida: agua

DL 2692

Vavulasolenoide

Valvula de 2 vias con amplificador de
conmutacion.

Caracteristicas técnicas

Alimentacién: £ 15V

Tension de control: > 1




DL PS-Mod

I nterruptor unipolar
Elemento “plug-in”, punto de
conmutacion 2A, 250V
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DL PP-Mod

Pulsante unipolar
Elemento “plug-in”, normamente abierto,
punto de conmutacion 2A, 250V
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Sistema de control y de adquisicion automatica

Este sistema, compuesto por una Unidad Computerizada de Adquisicion /
Control (DL 1993A) y por un relativo software (DLACTSW), permite de efectu-
ar através de la computadora todas | as experimentaciones previstas en €
Laboratorio de Tecnologia de la Regulacion Automatica, €liminando la necesidad
de utilizo de cualquier otro tipo de instrumentacion de servicio.

LaUnidad de Adquisicién/ Control se conectaa PC através de unainterfaz
paraelay proveetodaslas entradasy las salidas analdgicasy digitales que per-
miten la conexidn con los médul os.

El relativo software, en ambiente Windows a 32 bit, provee los instrumentos para
generar las sefidles de estimulo y de control alos médulos, y paraadquirir y
visudizar las sefidesy las formas de onda que se deben andlizar.

Caracteristicas técnicas:

DL 1993A

Unidad computerizada de Adquisicion / Control
Conexién a PC através de unainterfaz paraela

N. 16 sdlidas digitales (0-5 V atransistores), deloscuales8 arelé (1 A)
N. 16 entradas digitales (0-5V TTL)

N. 1 salida auxiliar de expansion

N. 4 salidasanal6gicas 0/ 10 V (con convertidores de 8 hit)

N. 4 salidas anal6gicas-10/ +10 V (con convertidores de 8 hit)

N. 8 entradas anal6gicas 0/ 10 V (con convertidores de 12 hit)

N. 8 entradas anal 6gicas-10/ +10 V (con convertidores de 12 hit)
Alimentacion incorporada con ingreso: 110, 127, 220, 240 Vac

DL ACTSW

Software de gestion

Ambiente Windows a 32 bit con ventanas mltiplas de gestion instrumentos.

- Ventana Control de las entradas/ salidas

- Ventana Generador de sefiales (continuo, onda cuadra, rampa, triangular, sinu-
soidal, pulso)

V entana Osciloscopio de 3 trazas con funcionamiento continuo, individua y
gestion trigger

Ventana Grabador (Chart Recorder) de 4 canades

Ventana sindptico del sistema en examen con controles de 1/O parala
impostacion y lavisuaizacion de las sefides.
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