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FORMULACION DEL PROBLEMA

Automatizacion en Instituciones
diferentes campos educativas brindan
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PROPUESTA
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OBJETIVO GENERAL

Desarrollar una aplicacion en realidad virtual que permita la interaccion del
usuario en un proceso industrial de nivel en un estanque esférico para
complementar el proceso de ensefianza aprendizaje en el area de

automatizacion industrial.
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OBJETIVOS ESPECIFICOS

» Investigar en las diferentes bases de datos cientificas acerca de los
procesos de automatizacion industrial a fin de desarrollar una guia como
soporte en el area de automatizacion.

« Automatizar el proceso de nivel a travées de la implementacion de un
entorno virtual que estara conectado al motor grafico en 3D a fin de recrear
un proceso industrial automatizado.

» Realizar la evaluacion del desempeiio de la aplicacion de realidad virtual
orientada al proceso de enseflanza-aprendizaje.
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CONSTRUCCION DEL SISTEMA DE SIMULACION _
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CONSTRUCCION DEL SISTEMA DE SIMULACION

Entorno virtual

Modelo fisico

Software
CAD

Modelo en
Unity 3D
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CONTROLADORES DEL PROCESO

CONTROLADOR CLASICO PID

R(s) E(s) 1 Uy [me-stm Y(s)
+ Kp(1 +E+Td5) ’
P 14sTm
1
C(s) = Kp 1 +E+Td5

Parametros de sintonia: Ziegler Nichols, Cohen Coon, Parr
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CONTROL DEL PROCESO

CONTROLADOR MODERNO: PI-FUZZY

Set point
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RESULTADOS Y EXPERIMENTALES

Comportamiento de los sistemas de control
analizados

CONTROLPID
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RESULTADOS Y EXPERIMENTALES

Comportamiento de los sistemas de control
analizados

CONTROL PI-FUZZY
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RESULTADOS Y EXPERIMENTALES

Interaccion del usuario con el sistema de simulacion
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CONCLUSIONES

» El entorno virtual creado en Unity 3D es un sistema interactivo que permite
al usuario realizar actividades de entrenamiento relacionados con el control
de la variable nivel y sirve como complemento para el proceso de
ensefianza aprendizaje en forma practica.

« A partir de un diagrama P&ID, con herramientas CAD se disefio una planta
de control de nivel de un tanque esférico, el mismo que fue animado y
caracterizado en el motor grafico (Unity 3D) y posteriormente enlazado con
Matlab para que se pueda evaluar los algoritmos de control implementados.

* En base a los resultados se puede indicar que el controlador Pl Fuzzy es el
que presenta respuestas mas rapidas, pero pequefios porcentajes de
overshoot.

» El entorno virtual es una alternativa de bajo costo para el entrenamiento del
sistema de control, ya que permite visualizar la respuesta dinamica de los
Instrumentos y equipos industriales, ademas proporciona las herramientas
necesarias para el aprendizaje en control automatico.

« El sistema virtual implementado, permite al usuario un entrenamiento libre
del riesgo fisico, del dafio de la infraestructura del modulo y brinda la

oportunidad de repetir indefinidamente el proceso sin costo. @ ) ESPE
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Equivocarse es una opcion aca. Si las
cosas no estan fallando, no estas s
innovando lo suficiente. B -
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— Elon Musk — >N

Marco Pilco
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