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INTRODUCCION

Un sistema de medidas tiene por funcién la asignacion de un nimero de forma objetiva y empirica a una
propiedad fisica o cualidad de un evento u objeto, de tal forma que lo describa lo mas exactamente
posible. Es decir, el resultado debe ser independiente del observador (objetiva) y basarse en la
experimentacion.

La realizacion de una medida implica la adquisicién de informacién por un elemento sensor o
transductor, el procesado y la presentacion de dicha informacion. Este subsistema lo denominamos
subsitema de medidas.

Sensor

' Acondicionamiento
Fenomeno fisico

Diagrama de bloques de un sistema de medidas.
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TRANSDUCTORES

Un transductor, en general, es un dispositivo que convierte una sefial fisica en otra sefial de diferente
tipo de energia con cierta relacién matematica entre ellas. En la transduccidn siempre se extrae una
cierta energia del sistema donde se mide, por lo que es importante garantizar que esto no lo perturbe.

Hay seis tipos de sefiales diferentes: mecanicas, térmicas, magnéticas, eléctricas, dpticas y moleculares o
guimicas. De acuerdo con esta terminologia y la funcidon que realizan podemos distinguir dos grandes
grupos de transductores:

a) SENSORES. Son dispositivos que funcionan
como captadores de informacién de un proceso por
lo que también se denominan captadores o
detectores. En general, transforman una magnitud
fisica en una sefial eléctrica de baja potencia o en
una sefial dptica.

b) ACTUADORES. Son dispositivos susceptibles de modificar
la evolucion del proceso, sistema o planta. Por lo general,
convierten una sefial eléctrica en una accidn fisica o
guimica. Ejemplos: motores eléctricos, calefactores,
ventosas, vibradores, cilindros neumaticos o hidraulicos,
bombas, electroimanes, etc.

Se suele denominar transductor inicamente a los sensores, pero el término tiene un sentido mas
amplio. En realidad, se dice que u sensor es un transductor de entrada y un actuador es un transductor
de salida.

En la practica, los transductores ofrecen una sefial de salida eléctrica, debido a que la salida que genera
se conecta normalmente a un sistema electrdnico. Los sistemas de medida electrénicos presentan, entre
otras, las siguientes ventajas:
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Debido a la estructura electrdnica de la materia, la modificacion de algun parametro viene
acompafiada por la variacién de un parametro eléctrico. Eligiendo el material mas adecuado,
esto permite realizar transductores con salida eléctrica para cualquier magnitud fisica no
eléctrica.

Dado que en el proceso de medida no es conveniente extraer energia donde se mide, lo mejor
es amplificar la sefal de salida del transductor. Con amplificadores electrdnicos se permiten
ganancias de potencia del orden de 10e10 en una sola etapa, a baja frecuencia.

Ademas de la amplificacién, existe una gran variedad de recursos, para modificar o acondicionar
sefiales eléctricas. Existen transductores que incorporan en un mismo encapsulado parte de
estos recursos.

Existen numerosos recursos para presentar o registrar informacién en formato eléctrico,
pudiéndose manejar no solo datos numéricos, sino también textos, graficos y diagramas.

La transmisidn de sefiales eléctricas es mas versatil que las sefales mecdnicas, hidraulicas o
neumaticas, aunque estas puedan ser mas convenientes en ciertos casos puntuales.

CLASIFICACION DE LOS SENSORES

Se suele clasificar a los sensores de acuerdo a la magnitud medida; se
habla de sensores de temperatura, presion, humedad, caudal,
proximidad, aceleracién, velocidad, fuerza, etc. Sin embargo, esta
clasificacidn dificilmente puede ser exhaustiva ya que la cantidad de
magnitudes fisicas que se pueden medir es muy grande.

El nimero de sensores disponibles para las distintas magnitudes fisicas
es tan elevado que no se puede proceder racionalmente a un estudio

<

serio sin clasificarlos previamente de acuerdo con otros criterios como

los que a continuacién se exponen. Existen diversos criterios de clasificacion, siendo los mas

importantes los siguientes:

1. Por la sefial de salida generada por el sensor, se puede halar de cuatro formatos:

a)

b)

Formato Analdgico, cando la sefial puede tomar un nimero infinito de valores bien
diferenciados dentro de un margen o lo que es mismo, que la sefial varia en forma continua
dentro de dicho intervalo. Normalmente presenta problemas relacionados con la presencia de
ruido, interferencias y distorsion.

Formato Digital, cuando la sefial solo puede tener un nimero finito de valores bien
diferenciados dentro de un margen, es decir, que la funcién varia de forma discreta. Cada vez es
mas comun que los sensores tengan una salida numérica.
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c) Formato Todo o Nada. Los sensores Todo-Nada son aquellos en los que la salida solo presenta dos
estados, los cuales estdn separados por un valor umbral de la variable detectada.

d) Formato Temporal. Es un formato que aporta la informacién en la frecuencia de variacion de la sefial.
El caso tipico es el de una sefal binaria con dos estados, y la informacién se aporta en el tiempo de
duracién de cada uno de los dos estados.

2. Por el aporte de Energia. Desde un punto de vista energético, los sensores se pueden clasificar en:

a) Pasivos o Moduladores. Son los que para su
funcionamiento necesitan una fuente de energia externa. La
magnitud de entrada solo controla la salida y no aporta o casi no
aporta energia al sensor. Los sensores pasivos disponen, en
general, de as hilos que los generadores ya que la tensién de
alimentacion suele suministrarse mediante hilos distintos a los de
la sefial. Permiten modificar su sensibilidad a través de la sefial
de alimentacién, hecho imposible para los generadores.

Activos o Generadores. Convierten parte de la energia de la
Cortesia de Omron variable a medir en energia eléctrica para la salida del sensor.

3. Por el modo de operacion, los sensores pueden ser:

a) De Deflexion. Son aquellos en los que la magnitud medida produce alguna accion fisica, que
engendra otra similar pero opuesta relacionada directamente con la magnitud a medir; por
ejemplo en un dinamdmetro la deformacién del muelle es proporcional a la fuerza aplicada.

b) De Comparacion. En ellos se intenta mantener nula la deflexién mediante la aplicacién de un
efecto bien conocido y opuesto al generado; por ejemplo, una masa colocada en una balanza
para medir su peso provoca un desequilibrio que se compensa con unas pesas calibradas en el
otro platillo hasta alcanzar el equilibrio, que se juzga mediante la posicidn de la aguja.

4. Por la relacion Entrada/Salida. Los sensores pueden ser de Orden Cero, de Primer Orden, etc. El orden
estd relacionado con el numero de elementos almacenadores de energia. La funcidn de transferencia
serd una ecuacion diferencial del mismo orden que el sistema.

5. Desde el punto de vista electrdnico, la clasificacién de los sensores de acuerdo con el pardmetro
eléctrico variable es la mas atractiva.

La resistencia, la capacidad, la inductancia, etc. Son magnitudes que permiten clasificar a los sensores. Si
bien este tipo de clasificacion es poco frecuente desde el punto de vista tedrico, permite reducir el
numero de grupos a unos pocos y se presta bien al estudio de los acondicionadores de sefial que puedan
llevar asociados. Los mas comunes desde este punto de vista son: resistivos, capacitivos, inductivos,
electromagnéticos, generadores, digitales, uniones p-n, ultrasénicos, fotoeléctricos, etc.
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CARACTERISTICAS DE LOS SENSORES

El comportamiento del sistema de medida viene condicionado por el sensor empleado. Es por ello
importante describir las caracteristicas de los sensores.

SENSOR IDEAL Y SENSOR REAL.

Un sensor ideal o un sensor perfecto es aquel que suministra una sefial exactamente proporcional a la
magnitud medida, con total independencia de la amplitud, forma de variacién y condiciones
ambientales. La representacién grafica de la funcién de transduccién es una recta que pasa por el origen
cuya pendiente es la sensibilidad (s) del transductor.

Por ejemplo, para un sensor de peso las unidades podrian se mV/Kg.

En la practica, los sensores distan mucho de ser perfectos, lo cual no impide que se obtengan valiosos

resultados cuando se utilizan correctamente y en ciertas circunstancias
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CARACTERISTICAS GENERALES DE LOS SENSORES

ESTATICAS DINAMICAS
Impedancia de Rango de medida Histéresis Temperatura
entrada
Impedancia de salida Curva de calibracién Desplazamiento de Vibracion
cero
Consumo de corriente  Precision Respuesta dindmica Humedad
Sefial de salida Resolucién Montaje
Fidelidad
Repetibilidad
Linealidad
Sensibilidad

Reproducibilidad
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SENSORES DE PROXIMIDAD

En el amplio aspecto de aplicaciones industriales
gue existen, una de las principales informaciones
gue es necesario extraer de un proceso
determinado es la presencia o ausencia de un
objeto, al paso por un punto determinado, la
cercania a una region de importancia, el contaje
de numero de piezas que pasan, el verificar la
completitud de un lote de elementos, etc., es
decir, en definitiva el detectar la presencia o

proximidad de un objeto determinado. En este '
criterio se agrupan los deferentes tipos de sensores bajo la denominacién de sensores de proximidad.

CLASIFICACION.

Reciben el nombre de detectores de objetos todos los dispositivos que proporcionan una sefial en
funcién de la presencia de un objeto. La deteccién de la presencia de un objeto depende de varios
factores: la distancia, la velocidad, el tipo de material, etc. La variacion de estos factores en amplios
margenes, hace que existan diferentes procedimientos de deteccidon que dan lugar a otros tantos tipos
de sensores.

Existen dos formas principales en que un objeto actia sobre un sensor, que se diferencian por la
existencia o no de contacto entre ambos:

Sensores con contacto: son sensores en los que el objeto toca fisicamente al sensor y cierra o abra uno a
mas circuitos eléctricos.

Sensores sin contacto: son sensores que detectan la presencia de un objeto sin necesidad de que exista
un contacto fisico entre el objeto y dicho sensor.
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SENSORES CON CONTACTO

En multiples sistemas de control es necesaria la utilizacidon de sensores detectores de objetos sencillos,
robustos, fiables y de coste reducido.

Pueden ser de dos tipos:
- Microrruptores
- Finales de carrera

Las caracteristicas comentadas son tipicas de los sensores
con contacto, que presentan las siguientes ventajas con
respecto a los sensores sin contacto:

- Pueden detectar cualquier objeto
independientemente del material con el que estén
realizado.

- No les afectan las interferencias procedentes del
medio exterior, como por ejemplo los ruidos
eléctricos, fuentes de luz, radiaciones

electromagnéticas, etc.

- Su salida esta constituida por uno o mas contactos libres de potencial por lo que se pueden
utilizar para “proporcionar una variable binaria a un sistema electrénico digital.

- Sufuncionamiento es exclusivamente mecanico.

Presentan el inconveniente de que su salida produce rebotes que es necesario eliminar cuando se
conectan a un sistema electrénico.
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SENSORES SIN CONTACTO

Conforman un grupo de sensores muy amplio. Como su nombre lo indica, la caracteristica principal es el
hecho de que permiten detectar el objeto sin que se necesario el contacto fisico. Esto confiere una
capacidad de maniobra mucho mayor y ademas permite mantener inalterable el sistema de control.
Estos sensores presentan las siguientes ventajas con respecto a los anteriores.

- Detectan objetos a distancia, sin necesidad de contacto fisico.

- Suelen poseer Unicamente capacidad de deteccién y no son a la
vez elementos de corte de corriente.

- Son versatiles en sus caracteristicas de uso, pudiendo dar
informacién directa o indirectamente de varias magnitudes fisicas.

- Pueden ofrecer ventajas selectivas de funcionamiento con

ciertos materiales sin verse afectados por otros.

Es un grupo muy heterogéneo de sensores, pero engloba sensores con principios de funcionamiento
muy diferentes, desde sensores que se basan en la transmision de sonido hasta los que se fundamentan
en la induccién electromagnética. Todos necesitan alimentacién externa para su funcionamiento.

Los grandes grupos de sensores sin contacto reciben los nombres siguientes:

Inductivos, capacitivos, opto electrdnicos, ultrasénicos y magnéticos.
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SENSORES ULTRASONICOS
INTRODUCCION

Los sensores de ultrasonidos son detectores de proximidad que
trabajan libres de roces mecanicos y detectan objetos a
distancias de hasta 8m. El sensor emite pulsos ultrasdnicos.

Estos reflejan en un objeto, el sensor recibe el eco producido y
lo convierte en sefiales eléctricas, las cuales son elaboradas en
el aparato de valoracion. Estos sensores trabajan solamente en
el aire, y pueden detectar objetos con diferentes formas,
colores, superficies y de diferentes materiales.

Los materiales pueden ser sdlidos, liquidos o polvorientos, sin
embargo han de ser deflectores de sonido. Los sensores

Cortesiage TlrckBanner.

trabajan segun el tiempo de transcurso del eco, es decir, se
valora la distancia temporal entre el impulso de emisidn y el impulso del eco.

CARACTERISTICAS DE LOS ULTRASONIDOS

La frecuencia del sonido que esta por encima del limite audible
humano se conoce con el nombre de ultrasonido. El limite mas bajo
esta aproximadamente en los 20kHz. Las particulares caracteristicas
de los ultrasonidos, aplicada a los sensores de proximidad, son el
resultado de la propagacion de largas ondas mecanicas, que se
manifiestan por una variacion periddica de la densidad del medio
portador, que conduce a comprensiones y dilataciones. La
propagacion de las ondas de sonido depende del medio transmisor,

Cortesia de Waycon. con lo que no es posible que se propague en el vacio.

llﬂl 100 ]lK 10K 100K IM 1M 100M IG Hy

A

infrasonido audible ultrasonido hipersonido
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FUNCIONAMIENTO

El sensor de proximidad ultrasénico puede dividirse en tres mddulos principales, el transductor
ultrasénico, la unidad de evaluacién y la etapa de salida; un pulso corto dispara brevemente el
transmisor ultrasénico. Este es generalmente un modulo piezo-electrico, es decir, basado en piezo-
oxidos (materiales ceramicos que reaccionan segun el efecto piezo-electrico, de forma similar al cuarzo).
El transmisor ultrasénico emite ondas sénicas en el rango inaudible a cualquier frecuencia,
generalmente entre 30 y 300 kHz. En muchos casos, el transmisor ultrasénico cambia de emisor a
receptor, es decir, operando como en un micréfono. Los filtros dentro del sensor de proximidad
ultrasdnico, comprueban si el sonido recibido es realmente el eco de las ondas sénicas emitidas.

| Amplitud

t, = duracién del pulso

t; = tiempo de decaimiento de la oscilacion
t; = tlempo de transmision del eco

t; = tlempo de ia o entre

La velocidad de los sensores de proximidad ultrasénicos esta limitada por la méxima frecuencia de
repeticién de pulsos, la cual, dependiendo del disefo, puede oscilar entre 1 Hz y 25 Hz.

La principal ventaja de los sensores de proximidad ultrasénicos reside en el hecho de que pueden
detectar una amplia gama de diferentes materiales. La deteccidn es independiente de la forma, colory
material, mientras que el material puede ser solido, fluido o en forma de polvo. La verificacién no se ve
afectada por la suciedad, ni por las atmosferas con vapores o humos. Se genera una tensidn alterna de
alta frecuencia para exitar un modulo piezo-ceramico a la oscilacién. Esta tensién de CA es activada en el
modulo ceramico por medio de un generador de pulsos, cuando debe emitirse el pulso de transmisién.

La medicién de la distancia se calcula segun el tiempo de propagacion. Un generador en rampa se
dispara en el momento de la transmisién, lo cual genera una tensién dependiente del tiempo.
Inmediatamente el modulo piezo-ceramico es conmutado para recibir. La sefial ultrasénica se refleja si
un objeto halla presente en la zona activa del sensor de proximidad. El sensor de proximidad recibe la
sefial y el generador de rampa se detiene. En este punto se evalla el nivel de tensién y emite una sefial
de salida.

CNAD | ING. RENE SALAZAR GUERRERO



FUNDAMENTOS DE MECATRONICA SENSORES

CARACTERISTICAS TECNICAS DE LOS SENSORES DE PROXIMIDAD ULTRASONICOS

Los sensores de proximidad ultrasdnicos generalmente estan disponibles en forma de sensores de
reflexidn directa, donde el emisor vy el receptor se hallan en un mismo cuerpo. Por otro lado, se dispone
de barreras ultrasénicas, que tienen el emisor y el receptor en cuerpos separados.

Se pueden citar las siguientes ventajas:

-Rango de deteccidn relativamente amplio (hasta varios metros).

-Deteccidn del objeto independientemente del material y del color

- deteccion segura de objetos transparentes (por ejemplo , botellas de vidrio).
- Relativamente insensibles a la suciedad y el polvo.

- Posibilidad de desvanecimiento gradual del fondo.

- Posibilidad de aplicaciones al aire libre y deteccidn sin contacto con puntos de conmutacion de
precisién variable.

- La zona de deteccion puede dividirse a voluntad.

- Se dispone de versiones programables.

Los sensores de proximidad ultrasénicos tienen as siguientes desventajas:

- Sise utilizan sensores de proximidad ultrasénicos para superficies inclinadas, el sonido se desvia.
Por ello, es importante que la superficie del objeto a reflejar este dispuesta
perpendicularmente al eje de propagacion del sonido, o bien, que se utilicen barreras
ultrasonicas.

- Los sensores de proximidad ultrasénicos reaccionan con relativa lentitud. La frecuencia de
conmutacidon maxima esta entre 1y 125 Hz.

- Los sensores de proximidad ultrasénicos son generalmente mas caros que los sensores de
proximidad dpticos (casi el doble).

2.- Medicion de diametro de rollo.
Control de tensiéon en enrollado y
desenrollado.

1.- Control de curva.
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3.- Control de nivel de liquido. 7.- Mediciones en robética.

8.- Control de altura en
apilamientos.

4.- Deteccién para contaje
de alta velocidad.

9.- Deteccion de nivel de liquidos
en/ sitios inaccesibles con
deflectores.

5.- Deteccion de llenado.

10.- Deteccion de
personas para contaje.

\
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SIMBOLOGIA
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COLOR Y NUMERACION DE LOS HILOS

La norma EN 50 044 determina los colores de los hilos del sensor, distingue entre sensores de
proximidad polarizados y no polarizados, podemos diferenciar los siguientes casos:

Sensores de proximidad no polarizados tanto para CC o CA, con dos hilos de conexidn,
estos pueden ser de cualquier color excepto verde/amarillo.

Sensores de proximidad polarizados para CC, con dos hilos de conexidn, el terminal
positivo debe marrdn y el terminal negativo, azul.

Sensores de proximidad de tres hilos, el terminal positivo debe ser marrén, el terminal
negativo azul y la salida debe ser negro.

En la siguiente tabla se indican las abreviaciones de los colores usadas.
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En lo referente a la numeracién de los terminales:

Sensores de proximidad no polarizados, los terminales 1y 2 tienen la funcidon de contacto normalmente
cerrado y los terminales 3 y 4 la de contacto normalmente ABIERTO.

Sensores de proximidad polarizados para corriente continua con dos terminales, el terminal positivo
debe identificarse con el 1. El nUmero 2 para el contacto normalmente cerrado y el 4 para el contacto

normalmente abierto.
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SENSORES FOTOELECTRICOS

Sensar con un haz de luz ha sido popular desde 1950.
El sensor fotoeléctrico de hoy es uno de los mas
versatiles dispositivos de sensado de no contacto
conocido por el hombre. La fiabilidad de los sensores
fotoeléctricos dieron un gran salto en los afios 70
cuando la luz del diodo emisor (LED) reemplazo la luz
incandescente.

En comparacién con los demas sensores de
proximidad, los sensores fotoeléctricos presentan las
siguientes ventajas:

* Distancias de deteccion mucho mas grandes que en el caso de los capacitivos e inductivos. Se
pueden obtener hasta 500 metros en tipo separado y 5 metros en deflexién.

* Permiten la identificacidn de colores y objetos de pequefio tamafio (decimas de milimetro) .

Los sensores fotoeléctricos de pulso modulado responden uUnicamente a la luz emitida por su propia
fuente de luz.

Modular la luz de un LED simplemente significa encenderlo y apagarlo en alta frecuencia. El secreto de la
eficiencia de un sistema modulado es que el fototransistor del sensor y el amplificador estén
sintonizados a la frecuencia de la modulacién, dando como resultado, que Unicamente la luz modulada
es amplificada, y toda la otra luz que alcanza al fototransistor es ignorada. Esto es andlogo a un radio
receptor el cual sintoniza fuertemente a una estacidn mientras que ignora las otras ondas de radio que
estan presentes en el lugar.

Modulado de
LED

m Fototransistor
Fuente de A la fuente de

voltaje —» i
A UAYS potencia
Fuente de voltaje

<

N regulada ——  Oscilador

fuente

de \4\‘
potencia

Logicade | | nterruptor
tiempo de salida

regulada
EpE

EMISOR RECEPTOR @
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MODOS DE DETECCION DE LOS SENSORES FOTOELECTRICOS

Este tipo de sensores generalmente incorporan un circuito que permite la activacién de sensores por la
presencia o por la ausencia del objeto, a estos modos se les denomina Light ON (activacion por luz) y
Dark ON (activacion por obscuridad).

e Light ON (Activacion por Luz)

El objeto por si mismo debe reflejar el haz de
luz al lente del receptor.

e Dark ON (Activacion por Obscuridad)

El objeto debe romper o disminuir un haz de luz
existente entre la fuente de luz y el lente
receptor.
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FUNDAMENTOS DE MECATRONICA SENSORES

CLASIFICACION DE LOS SENSORES FOTOELETRICOS POR SU SISTEMA DE SENSADO

El sistema dptico de un sensor fotoeléctrico esta disefiado para uno de los cuatro modos de sensado:
Transmision (Separado), Retroreflectivo, Difuso, Definido.

Muchas situaciones de sensado pueden ser resueltas por la eleccidon de uno de estos modos. Sin
embargo, hay usualmente un “mejor” modo para cada variable a sensar.

Tipo Transmision (Separado Tipo

Reflectivo

wf;%

Reflexion Definida

Tipo Reflexion Difusa Tipo

&

EMISOR

D

.>

(o]

SENAL
DE CONTROL RECEPTOR
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FUNDAMENTOS DE MECATRONICA SENSORES

CARACTERISTICAS DE UN SENSOR FOTOELECTRICO
DISTANCIA DE SENSADO

Es una de las primeras caracteristicas que se busca en los sensores, cual es la distancia que puede
sensar?, y esto es desde luego porque se tiene la necesidad de sensar un objeto a cierta distancia, por lo
gue se debe buscar el mas apropiado, es decir, que no sense algo que esta mas lejos de los que se desea
detectar o que se quede corto y no detecte lo que se requiere, es decir buscar la eficiencia tanto e
calidad de deteccidon como en el costo del sensor.

DISTANCIA DE SENSADO

ANGULO DIRECCIONAL

Cuando se realizan pruebas en la instalacion de los sensores tipo separado o retroreflectivo, es
conveniente realizar pruebas que permitan saber cual es el alcance del sensor cuando este pudiera
moverse y que no llegara a estar en linea de vista el emisor con el receptor, estos sensores estan
compuestos de dos elementos o partes, por lo que se debe de considerar el dngulo direccional que
pudieran formar estas partes, este angulo nos informa cual es el rango maximo en que puede funcionar
este sensor.

TRANSMISOR
-
-
ANGULO ° @

DIRECCIONAL.

Transductor fotoeléctrico

RECEPTOR Tipo Though-Beam.

MEDICION DEL ANGULO DIRECCIONAL.
FUENTE: FIG.2.6 PAG. 27 TEH SENSOR OF EXPERIMENTAL DEVICE
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FUNDAMENTOS DE MECATRONICA SENSORES

AJUSTE DE LA SENSIBILIDAD

Los sensores sobre todo de tipo industrial, incorporan un control de volumen para realizar el ajuste de

deteccion, se recomienda realizar el ajuste tal como lo indica el manual, y no realizarlo mediante el

incremento maximo del volumen de control de ajuste.

Para realizar este ajuste, se procede observando como indica la figura. Primero coloque el objeto

detectable estandar a la distancia deseada, y gire el volumen de sensibilidad en “clockwise”(sentido

horario) de la posicion minima hasta que la luz indicadora (roja) se enciende, determinando esto como

el punto A. Enseguida remueva el objeto detectable y gire el volumen de sensibilidad en

”counterclockwise” (sentido anti horario) de la posicion maxima para encontrar la posicion donde la luz
indicadora se apaga, determinando este como el punto B .

Ahora ajuste el volumen de sensibilidad en el centro, entre el “punto A” y “B”. El ajuste puede dar por

concluido si la luz del nivel de estabilidad (verde) permanece encendida de acuerdo a la presencia y

ausencia del objeto estandar.

Secuencia Indicador A Indicador B Ajuste
Estado de = N 'I H - N —
Deteccion |:|
_ A D 2 B
Ajuste del ") ")
volumen de . .
sensitividad @ ‘. @, ‘.
On - Off Off - On | On - Off Off - On | On - Off Off - On
Estado de la
Lampara Stabilty  Ligth | Stability  Ligth | Stabilty  Ligth
(Verde)  (Rojo) (Verde)  (Rojo) (Verde)  (Rojo)
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FUNDAMENTOS DE MECATRONICA SENSORES

LOCALIZACION DE AVERIAS EN SENSORES FOTOELECTRICOS
* Lasalida no se activa aunque entre un objeto en la zona de deteccién.
— Conexion incorrecta
* Comprobar el borneo en la etiqueta y el manual.
— Utilizacién incorrecta del reflector o deterioro
* Respetar las distancia, limpiar el reflector.

* Deja de detectar después de haber estado funcionando un tiempo

Vibraciones y choques.
¢ Alinear de nuevo emisor y receptor
— Contacto del relé deteriorado.
* Serecomienda no utilizar un relé para conteo rapido
— Polvo, suciedad.
e Limpiar las lentes y el espejo con un pafio humedo.
¢ Conmutacidon intempestiva, haya o no objeto en la zona de deteccién.
— Influencia del plano posterior
e Ajustar la sensibilidad
— Alcance incorrecto respecto al reflector u objeto
e Limpiar lentes y reflector, alinear los apartos.
— Influencia de la alimentacidn, ruido
e Comprobar que la c.c. este filtrada correctamente
— Influencia del entorno
* Proteger contra el sol, limpiar lentes y reflector
— Tiempo de respuesta mayor del requerido
e Utilizar otro detector con mayor frecuencia de conmutacion

Comprobar el tamafio del objeto.
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FUNDAMENTOS DE MECATRONICA SENSORES

SIMBOLOGIA
-I—]' EN(L) —|—I BN(1) +T BN(D) —|—T BH(1)
¢ o P D |
n I
== =ll= Al ==
—J. BUZ) —J. BU —J. B1I(3) —J. B
e o | it SeME0r cap acitvo con
salaearﬁgrrn::m:m‘éoc:?&da sa|i8deari°0:ni‘:?;zmo:|; 2”3 salidearig:ni?a?n‘:zlnt\:aoacboigﬂa salida normalments cerrada

SENSORES DE 2 HILOS SENSORES DE 3 HILOS

NED
£
¢ |7
e
o WD
T
-} By

Senzor cap acitivo conzalidaz
noimalmente abiertay cerrada

SENSORES DE 4 HILOS

COLOR Y NUMERACION DE LOS HILOS

La norma EN 50 044 determina los colores de los hilos del sensor, distingue entre sensores de
proximidad polarizados y no polarizados, podemos diferenciar los siguientes casos:

Sensores de proximidad no polarizados tanto para CC o CA, con dos hilos de conexién, estos pueden ser
de cualquier color excepto verde/amarillo.

Sensores de proximidad polarizados para CC, con dos hilos de conexién, el terminal positivo debe
marrén y el terminal negativo, azul.

Sensores de proximidad de tres hilos, el terminal positivo debe ser marrdn, el terminal negativo azul y la
salida debe ser negro.
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FUNDAMENTOS DE MECATRONICA

En la siguiente tabla se indican las abreviaciones de los colores usadas.

ABREVIACION

black (negro)
brown (marrdn)
red (rojo)

yellow (amarillo)

< - m| o) >
m =2 =

green (verde)

[9)
=2

blue (azul)

e}
cC

grey (gris)

()]
=<

white (blanco)

=
T

gold (dorado)

(@)
(@]
—
(@]
X

@
W)

green/yellow

(verde/amarilo)

En lo referente a la numeracién de los terminales:

Sensores de proximidad no polarizados, los terminales 1 y 2 tienen la funcién de contacto normalmente
cerrado y los terminales 3 y 4 la de contacto normalmente ABIERTO.

Sensores de proximidad polarizados para corriente continua con dos terminales, el terminal positivo
debe identificarse con el 1. El nUmero 2 para el contacto normalmente cerrado y el 4 para el contacto
normalmente abierto.
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