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Introduccion

La ensenanza de la ingenieria no puede obviar:

- Experimentos practicos
- Interaccion con equipos fisicos e instrumentos verdaderos

- Procesamiento de senales reales

Es la mejor manera de validar |a teoria y proporcionar a los
estudiantes las competencias y habilidades necesarias para
enfrentar con éxito los problemas reales.




Introduccion

Practicas de laboratorios:

- Requieren equipos complejos y caros

- Espacio fisico considerable

- Personal para su mantenimiento

- Limitado numero de estudiantes por sesion

- Repeticion de la experiencia por parte del profesor




Introduccion

Laboratorios Remotos:

- Acceso remoto a equipamiento real via Internet

Se reducen:

- Las restricciones de disponibilidad y tiempo de acceso
- La cantidad de equipos necesarios

- El espacio fisico requerido




Sistema de Laboratorios Remotos UBB
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Sistema de Laboratorios Remotos UBB
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Maquetas disponibles




Maquetas disponibles




Maqueta Servo

Componentes basicos que permiten demostrar conceptos de
programacion, control, instrumentacion...

Un juego UNO R3 MEGA328P ATMEGA16U2 para Arduino Compatible

* % % %k 49+ 244 Valoraciones 787 vendidos
US $4.19 s
Carsesd:
1+ 6155 usades asponibie 1 Uds L298N Médulo de placa de controlador L298 motor paso a paso smart car rob
ot protoboard peltier de alta potencia
Envio: US $0.34 % % % % & 48~ 481 Valoraciones 1536 vendidos
a Chile por Yarwen Economic Air Mail «
3050 las @ Acaba en
31 ene.alas 23 S

Proteccién al Comprador de 60 dias.
Gararrtia de reembolso

US $1.28 =eio0 oo

1 Uds CC 612V (32.64) RPM 1:1 totalmente metslico con codi

12V Power Suply
¢k ok 50 11 Valoraciones 23 vendicos

Cantidad: PWM

0

1+ 89645 unid

Us $4.75

Envio: US $1.09
a Chile por Cainiao Super Economy Global «
F ntrega: 30-50 dias @

Proteccion al Comprador de 60 dias
Garartia de reembolso

Camaact

1+

Envio: US $2.11
3 Chile por China Post Registered Air Mail «
4 ®53ds @

e

Proteccidn ol Comprador de 60 diss
Gerants dereembaiso

menos de 15 USD!!!




Maqueta Servo
Software ‘ ¥ ﬁ

' MATLAB
SIMULINK®

sldrt.tlc
Simulink Desktop Real Time

Pasarela

Supervisa y Controla




viold serialEwvent()

Maqueta Servo

Serial.readByces (dirPWM, 2);
CCW < » CW

dial .write (dirPulsos, 4):
A |
- En términos de programacion se T
. B
pueden ver los conceptos de tipos de |

Sefiales en cuadratura. usbPwWM > 0)

datos, conversion de tipo, {

digitalWrite (DIAG A PIN, LOW):

manipulacion de memoria, punteros... digisalisice (O1AG B PO, HIGH);

' 2 ol

glae 1f{usPWM < 0)
2 3 [

- En términos de instrumentacion se -l Y e e eie (DIRG B BTN, £10);

T 1 digitalWrite (DIAG B _PIN, LOW):

puede ver el funcionamiento de los - - 1 .
encoders, la determinacion de la ' N |

velocidad, filtrado de la medicion, s Il }
aliasing, seleccion de frecuencia de T . | b = (oyserabs use

SENSE A analogWrite (FWM_PIN, pwm):

muestreo... i

BLOCK DIAGRAM

digitalWrite (DIAG_B_PIN, LOW);




Maqueta Servo

- En términos de control se pueden ver
métodos de sintesis de control basado en
modelo para sistemas de primer ordeny
segundo orden tipo uno. Control de velocidad y |
posicion, seguimiento de trayectoria, y mucho
mas...

- Se aprecian fenomenos como el windup y las
oscilaciones por zona muerta...




Sistema de Laboratorios Remotos UBB
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PRACTICAS DISPONIBLES

PRACTICAS CON EL SERVOMECANISMO

1 dentificacion por respuesta al paso

2 Ajuste de filro
Control PV Cascada (SP: step & jtraj)
Centrel de posicien y velecidad con controlador dafinida por el usuario
Control de velocidad con PID real y Filtro

Control de posicién com PID real y Filtro




ESQUEMA PARA LA IDENTIFICACION AL PASO EN LAZO ABIERTO

racticas Parameétricas
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Aplicacion en Curso Control por Computador

Accesos por estudiante a cada practica:

20 m ldent

18 M Filter

- 4 practicas de 1min 16 = Specd

M Position

- 30 estudiantes
trabajando en pareja

Number of access

- 588 accesos

- 10h total de uso




Conclusiones

Se constata un elevado nivel de acceso a la maqueta, a través del Sistema
de laboratorios a Distancia, para la realizacion de las practicas.

Las encuestas estudiantiles demuestran una elevada satisfaccion con la
metodologia de impartir los contenidos y reafirmarlos mediante Ia
ejecucion de experiencias remotas, no obstante, piden mas variedad de
actividades practicas.

Se percibe que el aprendizaje mediante los ensayos con equipamiento real
fue muy util, que mejora las habilidades y conocimientos, y especialmente
gue aumenta la motivacion.




