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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Sensores Sensores de proximidad ópticosde proximidad ópticos
–– Luz roja o Luz roja o infraroja infraroja (roja visible) (roja visible) àà cable de fibra cable de fibra óópticaptica
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Sensor Sensor de barrerade barrera
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn SensorSensor de de retroreflexiónretroreflexión
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn SensorSensor de reflexión directade reflexión directa
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Senores Senores de barrera y de barrera y retroreflexiónretroreflexión
–– Método de detección por luzMétodo de detección por luz
–– Método de detección por Método de detección por obscuridadobscuridad

nn Sensores Sensores de reflexión directade reflexión directa
–– Método de detección por luzMétodo de detección por luz
–– Método de detección por Método de detección por obscuridadobscuridad
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

–– Método de detección porMétodo de detección por obscuridadobscuridad
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Margen de funcionamiento de los Margen de funcionamiento de los sensores sensores de proximidad ópticosde proximidad ópticos
–– Contaminación polvo, virutas, etc. Contaminación polvo, virutas, etc. àà Interferencias en los Interferencias en los sensores sensores y y 

mal funcionamientomal funcionamiento
nn Ensuciamiento de las lentes de la óptica del Ensuciamiento de las lentes de la óptica del sensorsensor
nn De los reflectores.De los reflectores.
nn Contaminación del rayo de luzContaminación del rayo de luz
nn Reflexión directa. La suciedad en el objeto a detectar.Reflexión directa. La suciedad en el objeto a detectar.

–– Funcionamiento fiableFuncionamiento fiable
nn Hacerlo funcionar con suficiente margen operativo (ensayos previHacerlo funcionar con suficiente margen operativo (ensayos previos, os, 

seleccionando uno con suficiente margen de funcionamiento,...)seleccionando uno con suficiente margen de funcionamiento,...)
nn Utilizando Utilizando sensores sensores con ayuda al ajuste. Parpadeo de un LED en zonas con ayuda al ajuste. Parpadeo de un LED en zonas 

límite de detección.límite de detección.
nn Sensores Sensores con indicación automática de ensuciamiento.con indicación automática de ensuciamiento.
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Margen de funcionamientoMargen de funcionamiento
–– PR potencia real de la señal óptica en la entrada del receptorPR potencia real de la señal óptica en la entrada del receptor
–– PT potencia señal óptica mínima PT potencia señal óptica mínima detectabledetectable
–– ββ = 1 en el umbral de detecci= 1 en el umbral de deteccióón 1.5 margen de funcionamiento del n 1.5 margen de funcionamiento del 

50%50%
–– Depende distancia entre emisor y receptor(barrera)(reflector Depende distancia entre emisor y receptor(barrera)(reflector 

retroreflexiretroreflexióónn)()(sensorsensor--objeto en reflexiobjeto en reflexióón directa)n directa)

TP
RP

=β
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn La contaminación antic ipada puede est imarse considerando un La contaminación antic ipada puede est imarse considerando un 
factor factor ττ. (=1 sin . (=1 sin contamcontam. =0.1 . =0.1 contamcontam. 1/10 de la se. 1/10 de la seññal)al)

nn Para Para ττ= 0.1 = 0.1 ββ > 10> 10

nn LED PARAPADEA PARA LED PARAPADEA PARA ββ= 1.5= 1.5

nn Indicador de contaminaciIndicador de contaminacióón en el n en el sensorsensor . . 
–– Led Led parpadeeparpadee

–– ActivaciActivacióón de una salidan de una salida

nn Otras razones. Fuera del margen de funcionamiento:Otras razones. Fuera del margen de funcionamiento:
–– Sobrepasar el margen de seguridad de detecciSobrepasar el margen de seguridad de deteccióónn

–– Cambios en la superficie del material de los objetos a detectarCambios en la superficie del material de los objetos a detectar

–– Montaje incorrectoMontaje incorrecto

–– Envejecimiento del diodo emisorEnvejecimiento del diodo emisor

–– Rotura del cable de fibra Rotura del cable de fibra óópticaptica
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Barreras fotoelBarreras fotoelééctricasctricas directasdirectas

–– Se componen de un Se componen de un sensorsensor y de un receptor.y de un receptor. El El sensorsensor estestáá
dispuesto de tal maneradispuesto de tal manera que la mayor parte posible del haz de luz que la mayor parte posible del haz de luz 
enviadoenviado por su diodo incide sobre el receptor.por su diodo incide sobre el receptor.

–– ÉÉste evalste evalúúa la cantidad de luz recibida dea la cantidad de luz recibida de forma tan clara que la forma tan clara que la 
puede distinguir de lapuede distinguir de la luz ambiental o de otras fuentes de luz. Unaluz ambiental o de otras fuentes de luz. Una
interrupciinterrupcióón del haz de luz origina una conexin del haz de luz origina una conexióónn de la salida.de la salida.
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Barreras fotoelBarreras fotoelééctricasctricas directasdirectas

–– Características técnicasCaracterísticas técnicas
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Ventajas del Ventajas del sensor sensor de barrerade barrera

–– Incremento de la f iabil idad debido a la presencia permanente de Incremento de la f iabil idad debido a la presencia permanente de luz luz 
durante el estado de reposodurante el estado de reposo

–– Amplio alcanceAmplio alcance

–– Pueden detectarse pequeños objetos incluso a largas distanciasPueden detectarse pequeños objetos incluso a largas distancias

–– Adecuado para ambientes agresivosAdecuado para ambientes agresivos

–– Buena precisión de posicionado.Buena precisión de posicionado.

nn DesventajasDesventajas

–– Dos elementos separados(emisorDos elementos separados(emisor --receptor) conexiones receptor) conexiones 
independientesindependientes

–– No para objetos completamente transparentes (podría ajustarse)No para objetos completamente transparentes (podría ajustarse)

–– Un fal lo en el emisor es evaluado como objeto presente (importanUn fal lo en el emisor es evaluado como objeto presente (importante te 
en aplicaciones para prevención de accidentes)en aplicaciones para prevención de accidentes)
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn AplicacionesAplicaciones

–– Rotura de una brocaRotura de una broca
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn AplicacionesAplicaciones

–– Prevención de accidentes en una prensaPrevención de accidentes en una prensa
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn AplicacionesAplicaciones

–– Verif icando objetos en envases transparentesVerif icando objetos en envases transparentes

–– AlturaAltura

–– Lavado de cochesLavado de coches
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

–– Barreras fotoelBarreras fotoelééctricasctricas por reflexipor reflexióónn

nn Alcance mayor que los de reflexiAlcance mayor que los de reflexióón directan directa

–– Cortina fotoelCortina fotoelééctrica (barrera fotoelctrica (barrera fotoelééctricactrica por reflexipor reflexióón de 7 haces)n de 7 haces)

nn Todos los emisores de este Opto BERO especialTodos los emisores de este Opto BERO especial estestáán dirigidos hacia n dirigidos hacia 
un reflector queun reflector que refleja la luz a siete receptores del BERO. Larefleja la luz a siete receptores del BERO. La salida salida 
llóógica se conecta cuando se interrumpegica se conecta cuando se interrumpe uno de los haces de luz. Se uno de los haces de luz. Se 
puedenpueden cubrir completamente un margen de 42 cm.cubrir completamente un margen de 42 cm.
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Características técnicasCaracterísticas técnicas
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn VentajasVentajas

–– Mejor f iabil idad dado que la luz permanentemente durante el estaMejor f iabil idad dado que la luz permanentemente durante el estado do 
de reposode reposo

–– Instalación y ajustes sencillosInstalación y ajustes sencillos

–– El objeto a detectar puede ser reflectante, especular o transparEl objeto a detectar puede ser reflectante, especular o transparente, ente, 
siempre que absorba un porcentaje suficiente de luzsiempre que absorba un porcentaje suficiente de luz

–– Mayor rango que los de reflexión directaMayor rango que los de reflexión directa

nn InconvenientesInconvenientes

–– Objetos transparentes muy claros o bri l lantes pueden pasar Objetos transparentes muy claros o bri l lantes pueden pasar 
inadvertidos (se puede ajustar)inadvertidos (se puede ajustar)

nn NotasNotas

–– Un fal lo en el emisor es evaluado como objeto presenteUn fal lo en el emisor es evaluado como objeto presente

–– Reflectantes deterioro por envejecimiento o suciedadReflectantes deterioro por envejecimiento o suciedad
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn AplicacionesAplicaciones
–– Presencia y conteo de objetosPresencia y conteo de objetos

–– VentajaVentaja

–– Sólo se necesita un reflector pasivo, frente a las barreras 2 acSólo se necesita un reflector pasivo, frente a las barreras 2 activos tivos 
cableadocableado
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn AplicacionesAplicaciones

–– Control de un bucle compensadorControl de un bucle compensador

–– Reflector una lámina o tres individualesReflector una lámina o tres individuales
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn AplicacionesAplicaciones

–– Flujo de Flujo de paletspalets, contando botellas, botes, cajas; detectar personas, , contando botellas, botes, cajas; detectar personas, 
parking  parking  
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn EmisoresEmisores --captadores de luz por reflexióncaptadores de luz por reflexión
–– La luz del emisor da en un objeto. La luz del emisor da en un objeto. ÉÉsta se reflejasta se refleja de forma difusa y una parte de forma difusa y una parte 

de la luz alcanzade la luz alcanza la parte receptora del aparato. Si la intensidadla parte receptora del aparato. Si la intensidad de luz es de luz es 
suficiente, se conecta lasuficiente, se conecta la salida. salida. 

–– La distancia de reflexiLa distancia de reflexióón depende deln depende del tamatamañño y del color del objeto aso y del color del objeto asíí como como 

deldel acabado de la acabado de la superficesuperfice. . 

–– La distancia de reflexiLa distancia de reflexióónn se puede modificar entre ampliosse puede modificar entre amplios llíímites mediante mites mediante 

un potenciun potencióómetro incorporado.metro incorporado.

–– El emisorEl emisor--captador energcaptador energéético setico se puede utilizar para detectar diferencias depuede utilizar para detectar diferencias de

color.color.
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Características técnicasCaracterísticas técnicas
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Curvas de respuesta de los Curvas de respuesta de los sensores sensores de reflexión directade reflexión directa

–– Para distancias cortas: Se requiere una zona de reflexión pequeñPara distancias cortas: Se requiere una zona de reflexión pequeñasas

–– Para distancias largas: Se requiere una zona de reflexión grandePara distancias largas: Se requiere una zona de reflexión grande
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Factores de corrección con diferentes superficies de objetosFactores de corrección con diferentes superficies de objetos
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn VentajasVentajas

–– Propio objeto hace de reflectorPropio objeto hace de reflector

–– El objeto puede ser reflectante, especular o transparente y hastEl objeto puede ser reflectante, especular o transparente y hasta a 
traslúcido traslúcido àà refleje suficienterefleje suficiente

–– Permiten detectar en posiciPermiten detectar en posicióón frontal (a diferencia de barrera lateral)n frontal (a diferencia de barrera lateral)

–– Dependiendo del ajuste del Dependiendo del ajuste del sensor sensor los objetos pueden detectarse los objetos pueden detectarse 
selectivamente frente a un fondoselectivamente frente a un fondo

nn InconvenienteInconveniente

–– La respuesta del La respuesta del sensor sensor no es l ineal. Luego no son tan adecuados no es l ineal. Luego no son tan adecuados 
como los de barrera para una elevada precisión de respuesta latecomo los de barrera para una elevada precisión de respuesta lateralral

nn NotasNotas

–– El fondo en ausencia de objeto no se debe detectarEl fondo en ausencia de objeto no se debe detectar

–– Fallo emisor no objetoFallo emisor no objeto
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Objetos transparentesObjetos transparentes

–– Vidrio claro, plexiglás claro, lámina transparenteVidrio claro, plexiglás claro, lámina transparente

–– Tienen superficies l isas reflectantes Tienen superficies l isas reflectantes àà condicicondicióón que la superficie n que la superficie 
deba estar perpendicular con la direccideba estar perpendicular con la direccióón del rayo de luzn del rayo de luz
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Objetos con baja reflexiónObjetos con baja reflexión

–– Plásticos negro mate, goma negra, materiales oscuros con superfiPlásticos negro mate, goma negra, materiales oscuros con superficies cies 
rugosas, tejidos obscuros, acero pulido,...rugosas, tejidos obscuros, acero pulido,...

–– No reaccionan o sólo lo hacen a distancias muy cortasNo reaccionan o sólo lo hacen a distancias muy cortas

–– Soluciones alternativasSoluciones alternativas

nn Barrera o Barrera o retroreflexión retroreflexión para acercamiento lateralpara acercamiento lateral

nn Capacit ivos Capacit ivos o ultrasónicos para aproximación frontalo ultrasónicos para aproximación frontal

nn Influencia del fondo en el ajuste de la sensibi l idadInfluencia del fondo en el ajuste de la sensibi l idad

–– Si no hay clara diferencia entre el objeto y el fondoSi no hay clara diferencia entre el objeto y el fondo

–– EmisoresEmisores--captadores de luzcaptadores de luz por reflexipor reflexióón con borrado den con borrado de fondofondo

nn PPuedenueden detectardetectar objetos hasta una distancia de reflexiobjetos hasta una distancia de reflexióónn determinada. determinada. 
Todo lo que queda de fondoTodo lo que queda de fondo se borra. se borra. 

nn El nivel del foco se puede modificarEl nivel del foco se puede modificar
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Borrado de fondo. Borrado de fondo. Sensor Sensor de posiciónde posición

nn Fig Fig 6.17 6.17 pag pag 116 problema116 problema
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nn AplicacionesAplicaciones

–– Verificación de la posición de una piezaVerificación de la posición de una pieza
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn AplicacionesAplicaciones

–– Control de forma y posiciónControl de forma y posición
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn AplicacionesAplicaciones

–– Final del rollo de materialFinal del rollo de material
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn AplicacionesAplicaciones

–– Determinar la orientación de un CI, detectar cajas de distinta aDeterminar la orientación de un CI, detectar cajas de distinta a ltura,  ltura,  

Autómatas ProgramablesAutómatas Programables

I S A - U M H  ©  T D O C - 2 0 0 1

3434

Grupo de Grupo de 
Tecnología IndustrialTecnología Industrial

Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Sensores Sensores de proximidad con captadores para f ibra óptica se de proximidad con captadores para f ibra óptica se 
uti l izan cuando:uti l izan cuando:

–– los dispositivos convencionales ocupan demasiado espacio.los dispositivos convencionales ocupan demasiado espacio.

–– En áreas con riesgo de explosiónEn áreas con riesgo de explosión

–– Permiten detectar con precisión la posición de pequeños objetosPermiten detectar con precisión la posición de pequeños objetos
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Ventajas de Ventajas de sensores sensores ópticos adaptados con f ibrasópticos adaptados con f ibras

–– Detección de objetos en áreas de acceso restringido, por ejemploDetección de objetos en áreas de acceso restringido, por ejemplo, a , a 
través de agujerostravés de agujeros

–– Posibil idad de instalación a distancia del cuerpo Posibil idad de instalación a distancia del cuerpo sensor sensor (lugares (lugares 
peligrosos: calor, agua, radiaciones, riesgo de explosión,...)peligrosos: calor, agua, radiaciones, riesgo de explosión,...)

–– Detección precisa de pequeños objetosDetección precisa de pequeños objetos

–– Los elementos detectores pueden desplazarseLos elementos detectores pueden desplazarse
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nn ProblemasProblemas

–– Interferencias entre Interferencias entre sensores sensores 
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nn ProblemasProblemas

–– Excesiva i luminación producir interferenciasExcesiva i luminación producir interferencias
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn ProblemaProblema

–– Superficies reflectantes cercanasSuperficies reflectantes cercanas

–– Solución cubrir superficies reflectantes, reducir sensibil idad rSolución cubrir superficies reflectantes, reducir sensibil idad receptor, eceptor, 
situar el eje óptico fuera del alcancesituar el eje óptico fuera del alcance
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn AplicacionesAplicaciones

–– Detección pequeños objetos por medio de Detección pequeños objetos por medio de sensor sensor de fibra óptica de de fibra óptica de 
reflexión directareflexión directa
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn AplicacionesAplicaciones

–– Sensor Sensor de barrera con fibra óptica. Distinción entre una o dos capas de barrera con fibra óptica. Distinción entre una o dos capas 
de tejidode tejido
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn AplicacionesAplicaciones

–– Control de roscados. Si superficie l isa el rayo de luz fuera delControl de roscados. Si superficie l isa el rayo de luz fuera del receprecep..
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn AplicacionesAplicaciones

–– Detección de pieza en un sistema transportadorDetección de pieza en un sistema transportador
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn AplicacionesAplicaciones

–– Contar los pines de un CI, verificar contenido de ampollas, veriContar los pines de un CI, verificar contenido de ampollas, veri ficar la ficar la 
situación de la situación de la tronilleria tronilleria de un pieza, controlar el contenido de unos de un pieza, controlar el contenido de unos 
envases envases tranparentestranparentes
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

MasaMasa

Entrada I0.4Entrada I0.4
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Ejemplo de uti l ización de Ejemplo de uti l ización de sensoressensores

nn Aplicaciones fotocélulasAplicaciones fotocélulas
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Ejemplo de uti l ización deEjemplo de uti l ización de sensoressensores

nn Sensores Sensores ópticosópticos
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Ejemplo de uti l ización deEjemplo de uti l ización de sensoressensores

nn SensoresSensores ópticosópticos
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Ejemplo de uti l ización deEjemplo de uti l ización de sensoressensores

nn SensoresSensores ópticosópticos
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Ejemplo de uti l ización deEjemplo de uti l ización de sensoressensores

nn Sensores Sensores de proximidad de proximidad capacit ivoscapacit ivos

Un depósito no metálico que contiene líquido. El depósito debe 

manterse entre unos niveles máximo y mínimo.

Los sensores no pueden colocarse en el interior del depósito.
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Ejemplo de uti l ización deEjemplo de uti l ización de sensoressensores

nn Final de carrera inductivoFinal de carrera inductivo
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Ejemplo de uti l ización deEjemplo de uti l ización de sensoressensores

nn Sensores Sensores ópt icos (Hasta 2mm de ópt icos (Hasta 2mm de diametrodiametro))
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Ejemplo de uti l ización deEjemplo de uti l ización de sensoressensores

Sensores Sensores ópticosópticos

de tamaño reducidode tamaño reducido
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Ejemplo de uti l ización deEjemplo de uti l ización de sensoressensores

nn SensoresSensores ópt icos (Hasta 2mm deópticos (Hasta 2mm de diametrodiametro))
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Ejemplo de uti l ización deEjemplo de uti l ización de sensoressensores

nn 8 8 sensores sensores inductivosinductivos

–– Producen un código binario de 1 Producen un código binario de 1 bytebyte. Tarjetas indicadoras de código . Tarjetas indicadoras de código 
para cambio de utensil io en máquina.para cambio de utensil io en máquina.
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Ejemplo de uti l ización deEjemplo de uti l ización de sensoressensores

nn Orientación de placas de circuito. Orientación de placas de circuito. Sensores Sensores ópticos.ópticos.
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Ejemplo de uti l ización deEjemplo de uti l ización de sensoressensores

nn Sensor Sensor óptico con borrado de fondo. Para detección de tapones óptico con borrado de fondo. Para detección de tapones 
de botellas de distintos colores y diferente de botellas de distintos colores y diferente reflexibil idadreflexibil idad. Situados . Situados 
a la misma distanciaa la misma distancia
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Ejemplo de uti l ización deEjemplo de uti l ización de sensoressensores

nn En un paso crít ico del ensamblado de piezas de En un paso crít ico del ensamblado de piezas de automovi lautomovi l . . 
Detector de luminiscencia que detecta si hay recubrimiento o no Detector de luminiscencia que detecta si hay recubrimiento o no 
en el orificio. en el orificio. 
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Sensores Sensores de proximidad ultrasónicosde proximidad ultrasónicos

–– Emiten sonido en el rango inaudible a cualquier frecuenciaEmiten sonido en el rango inaudible a cualquier frecuencia

–– Recibe el ecoRecibe el eco
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Velocidad esta l imitada por la Velocidad esta l imitada por la maxima maxima frecuencia de repetición de frecuencia de repetición de 
pulsos 1 pulsos 1 Hz Hz a 25 a 25 HzHz
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Caracterist icas tecnicas sensores Caracterist icas tecnicas sensores ultrasónicosultrasónicos
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Ventajas:Ventajas:
–– Rango relat ivamente alto (hasta varios metros)Rango relat ivamente alto (hasta varios metros)

–– Detección del objeto independiente del color y del materialDetección del objeto independiente del color y del material

–– Detección segura de objetos transparentes (Detección segura de objetos transparentes (ejemejem. Botellas de vidrio). Botellas de vidrio)

–– Relativamente insensible a la suciedad y el polvoRelativamente insensible a la suciedad y el polvo

–– Posibi l idad de desvanecimiento gradual del fondoPosibi l idad de desvanecimiento gradual del fondo

–– Posibil idad de aplicaciones al aire l ibrePosibil idad de aplicaciones al aire l ibre

–– Posibi l idad de detección sin contacto con puntos de conmutación Posibi l idad de detección sin contacto con puntos de conmutación de de 
precisión variable. La zona de detección puede dividirse a volunprecisión variable. La zona de detección puede dividirse a voluntad. Se tad. Se 
dispone de versiones programables.dispone de versiones programables.

nn DesventajasDesventajas
–– Objetos con superficies incl inadas, el sonido se desvía.Objetos con superficies incl inadas, el sonido se desvía.

–– Reaccionan con relat iva lentitud. Frecuencia de conmutación máxiReaccionan con relat iva lentitud. Frecuencia de conmutación máxima entre 1 ma entre 1 
y 125 y 125 HzHz

–– Más caros que los ópticos prácticamente el dobleMás caros que los ópticos prácticamente el doble
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Definición del rangoDefinición del rango
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Distancia entre Distancia entre sensores sensores en paraleloen paralelo

–– Sincronizar uno después de otroSincronizar uno después de otro

–– Si no se sincronizan distancia Si no se sincronizan distancia minimaminima
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Distancias Distancias minimasminimas

–– Dispuestos frontalmenteDispuestos frontalmente

–– con pared lateralcon pared lateral
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Area Area de detección de un de detección de un sensor sensor ultrasónicoultrasónico
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Efecto del t ipo de objetoEfecto del t ipo de objeto

–– Los materiales que absorben el sonido tales como telas gruesas, Los materiales que absorben el sonido tales como telas gruesas, 
lana, algodón, lana, algodón, gomaespumagomaespuma, lana de roca. , lana de roca. àà barreras ultrasbarreras ultrasóónicas nicas 

–– Objetos reflectantes, transparentes o intensamente negros que noObjetos reflectantes, transparentes o intensamente negros que no
podrpodr íían con an con óópticospticos

–– LLáá minas finas de material transparente de 0.1 mm se pueden minas finas de material transparente de 0.1 mm se pueden 
detectardetectar

nn Posición del objetoPosición del objeto

–– Dibujos próxima transparenciaDibujos próxima transparencia
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn Efecto de la superficie del objetoEfecto de la superficie del objeto
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores

nn AplicacionesAplicaciones
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores
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Conexión deConexión de sensoressensores o captadoreso captadores
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Cuadros eléctr icosCuadros eléctr icos

nn HimelHimel
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Cuadros eléctr icosCuadros eléctr icos
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CableadoCableado

nn Parámetros a tener en cuenta:Parámetros a tener en cuenta:

–– Tipos de conductores (r íg idos, Tipos de conductores (r íg idos, 

f lexibles, apantal lados,....)f lexibles, apantal lados,....)

–– SecciónSección

–– Ais lamiento (tensión)Ais lamiento (tensión)

–– ColoresColores

–– Conductores especia lesConductores especia les
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CableadoCableado

nn TerminalesTerminales

–– Los flexibles compuestos por varios hilos, terminales para facilLos flexibles compuestos por varios hilos, terminales para facil itar su itar su 
entrada en borneros y evitar dispersión de hilosentrada en borneros y evitar dispersión de hilos
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CableadoCableado

nn Canaletas Canaletas 
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CableadoCableado

nn CanalizacionesCanalizaciones
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CableadoCableado

nn CanalizacionesCanalizaciones
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CableadoCableado

nn Borneros (Sin tornil lo)Borneros (Sin tornil lo)
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CableadoCableado

nn Borneros (Tornil lo)Borneros (Tornil lo)
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CableadoCableado

nn Bornas Bornas iniciadoriniciador--actuador actuador (Siemens)(Siemens)

–– Conexión de Conexión de sensores sensores al PLCal PLC

–– Borna Borna de alimentación y 8 o 17 de alimentación y 8 o 17 bornas bornas iniciadoriniciador--actuadoractuador
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MarcadoMarcado

nn Para Para indentif icación indentif icación de aparatos y conductoresde aparatos y conductores
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MarcadoMarcado

nn Imágenes de diferentes marcadosImágenes de diferentes marcados
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Cuadros eléctr icosCuadros eléctr icos

nn ArmarioArmario
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Cuadros eléctr icosCuadros eléctr icos

nn Consideraciones técnicas de montaje e instalación para evitar laConsideraciones técnicas de montaje e instalación para evitar las s 
perturbaciones electromagnéticasperturbaciones electromagnéticas

nn Una perturbación electromagnética es una deformación de la señalUna perturbación electromagnética es una deformación de la señal
enviada por un captador (enviada por un captador ( sensorsensor , f inal de carrera,....) hacia un aparato , f inal de carrera,....) hacia un aparato 
de lóg ica programada.  PROVOCANDO UNA ACCIÓN NO DESEADAde lóg ica programada.  PROVOCANDO UNA ACCIÓN NO DESEADA

nn Fuentes de perturbaciones electromagnéticas: Los motores eléctr iFuentes de perturbaciones electromagnéticas: Los motores eléctr i cos, cos, 
alumbrado f luorescente, alumbrado f luorescente, variadores variadores electrónicos, rectif icadores, equipos electrónicos, rectif icadores, equipos 
informáticos,...informáticos,...

nn El diseño del armario que evite las perturbaciones.El diseño del armario que evite las perturbaciones.

nn PrecaucionesPrecauciones
nn Todas las partes metál icas de la instalación y el cuadro intercoTodas las partes metál icas de la instalación y el cuadro interconectadas. nectadas. 

Masa de referenciaMasa de referencia

nn Separar cables de potencia de los cables de mandoSeparar cables de potencia de los cables de mando

nn Los elementos de control separados de los elementos de potencia.Los elementos de control separados de los elementos de potencia. Si el Si el 
cuadro es muy grande (cuadro de potencia y cuadro de control)cuadro es muy grande (cuadro de potencia y cuadro de control)



4646

Autómatas ProgramablesAutómatas Programables

I S A - U M H  ©  T D O C - 2 0 0 1

9191

Grupo de Grupo de 
Tecnología IndustrialTecnología Industrial

Cuadros eléctr icosCuadros eléctr icos

nn EjemplosEjemplos
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Cuadros eléctr icosCuadros eléctr icos

nn Cuadro eléctr ico (elementos de potencia)Cuadro eléctr ico (elementos de potencia)
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Cuadros eléctr icosCuadros eléctr icos

nn Cuadro de potencia y de controlCuadro de potencia y de control
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Cuadros eléctr icosCuadros eléctr icos

nn Cuadro de controlCuadro de control

BornerosBorneros

PLCPLC

S7S7-- 200200
MODULOSMODULOS

RelésRelés ContactorContactor

Transformador de potenciaTransformador de potencia

FusiblesFusibles

DiferencialDiferencial

AutomáticoAutomático
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Cuadros eléctr icosCuadros eléctr icos

nn Cuadro de controlCuadro de control
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Cuadros eléctr icosCuadros eléctr icos

nn Cuadro de controlCuadro de control


