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DESCRIPCION
Sensor y procedimiento para la conexién opcional de dos lados diferentes

La invencion se refiere a un sensor, cuya conexién es accesible opcionalmente desde dos
lados, asi como a un procedimiento para la conexién opcional de un sensor de acuerdo con el
preambulo de las reivindicaciones 1y 7, respectivamente.

Para el registro de informaciones desde una zona de supervision se conocen diversos
principios de sensor. Una familia grande de sensores esta formada por los sensores
optoelectrénicos, que utilizan luz para la obtencién de tales informaciones. Pero también se
utilizan otras longitudes de ondas, por ejemplo en sensores de radar o sensores de
microondas, u otras interacciones fisicas, como en sensores capacitivos, inductivos o basados
en ultrasonido.

Independientemente del principio del sensor, los sensores preparan conexiones, que pueden
ser parametrizadas para emitir resultados de medicién y, no en ultimo término, para ser
alimentadas. Puesto que en un nimero predominante de los casos, esto no es posible sin
cable, deben conducirse lineas en conexiones de los sensores y desde alli hasta el interior de
su carcasa. Esto ocasiona dificultades en muchas posiciones de funcionamiento y situaciones
de montaje, por que las conexiones deben permanecer accesibles. Un sensor convencional no
forma en el lado o en los lados, en los que se encuentran las conexiones, alguna superficie lisa
y no se puede colocar, por lo tanto, en estos lados enrasados en una pared u otra superficie de
montaje plana.

En el estado de la técnica, por ejemplo a partir del documento DE 92 04 623 U, se propone
alojar la zona de conexién en una pieza de esquina giratoria de la carcasa del sensor. La pieza
de esquina se puede girar opcionalmente a dos posiciones diferentes, en las que la conexion
se encuentra, respectivamente, sobre otra superficie lateral de la carcasa. De esta manera se
puede ajustar la direccién, en la que apunta la zona de conexién del sensor, de acuerdo con la
situacion de funcionamiento deseada. No obstante, en este caso solamente esta prevista una
Unica conexién. No son posibles sin mas conexiones adicionales, puesto que, por ejemplo, dos
orificios de paso de cables colocados adyacentes entre si de la pieza de esquina bloquearian la
rotacion. Ademas, se plantean problemas con el blindaje (EMV), lo que puede provocar tanto
interferencias de las sefales sobre las lineas de conexién y, por lo tanto, interferencias del
sensor como también, a la inversa, radiaciones de interferencia al medio ambiente.

Se conoce a partir del documento EP 2 253 940 A2 un sensor 6ptico con un conector giratorio,
que se puede fijar en posicién en al menos dos posiciones finales diferentes con un elemento
de bloqueo.

El documento DE 101 19 910 C1 publica una carcasa con un cuerpo giratorio para la
modificacion opcional de la orientacién de un orificio de paso de cables.

En el documento DE 10 2007 037 759 Al se describe un dispositivo para determinar una
posicion de conmutacion de un sistema mecéanico, que presenta un elemento de amarre y un
elemento sensor. En una forma de realizacién, un conector esta conectado a través de una
articulacion con una carcasa del elemento sensor.

Por lo tanto, el cometido de la invencion es mejorar las posibilidades de conexion de un sensor.
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Este cometido se soluciona por medio de un sensor y un procedimiento para la conexion
opcional de un sensor de acuerdo con las reivindicaciones 1 y 7, respectivamente. Los
elementos funcionales propiamente dichos del sensor estan alojados en una parte principal de
la carcasa. La carcasa presenta, ademas, una pieza de conexion relativamente maovil con
respecto a la parte principal de la carcasa. La invencion parte entonces de la idea basica de
alojar en una pieza de conexién varias conexiones, de manera que estas conexiones son
accesibles desde diferentes lados de acuerdo con la posicion de la pieza de conexién mavil.

La invencion tiene la ventaja de que se facilitan la conexion y el montaje del sensor, por que
existe una opcién en qué direccidén apuntan las conexiones. De esta manera se puede montar
el sensor enrasado con cada lado de la carcasa en una superficie plana, sin que interfieran las
conexiones o las lineas conectadas con ellas. Esta posibilidad de conexion variable flexible se
consigue con gasto y necesidad de espacio minimos.

La pieza de conexién presenta con preferencia un orificio de paso comun para conducir alli
lineas desde las tres conexiones hasta el interior de la carcasa. Las lineas de las tres
conexiones son agrupadas en este caso en el orificio de paso comun sobre un eje. Esto reduce
el nimero de orificios de paso necesarios y posibilita girara la pieza de conexion alrededor del
eje comun frente a la pieza principal de la carcasa.

El orificio de paso comun esta configurado con preferencia de forma cilindrica. De este modo
se apoya una torsion de la pieza de conexion frente a la pieza principal de la carcasa, formando
el eje medio del cilindro el eje de giro.

El orificio de paso comun presenta con preferencia tres camaras separadas unas de las otras,
para conducir en cada caso una linea desde una de las tres conexiones. Las lineas estan
guiadas de esta manera compactas sobre espacio estrecho y a pesar de todo con una
separacion segura de las camaras de EMV. Esto impide interferencias mutuas de las sefales
sobre las lineas.

El orificio de paso comun esta configurado con preferencia como cilindro de doble pared con
una primera camara en el interior y otras camaras como secciones separadas unas de las otras
por una pared de la zona concéntrica circundante entre las dos superficies envolventes del
cilindro doble. Una linea se extiende entonces en el centro sobre el eje medio del cilindro. En
una vista de la seccion transversal, las otras camaras forman un anillo circular concéntrico
alrededor de la primera camara, que se dividen especialmente de manera uniforme. Por lo
tanto, en otras dos camaras, cada otra cAmara ocupa con preferencia 180° del anillo circular.
Las otras camaras estan separadas unas de las otras por paredes que se extienden en la
direccién de la altura del cilindro, que conectan, respectivamente, paredes dobles en la vista de
la seccion transversal sobre un didmetro de la superficie circular del cilindro.

Las tres conexiones estan dispuestas con preferencia en serie. De esta manera las conexiones
son facilmente accesibles y los cables se pueden conducir ordenados hacia el sensor.

La conexién media esta conectada con preferencia con una linea que se extiende a través de
la primera cAmara, y las otras conexiones estan conectadas con preferencia en cada caso con
una linea que se extiende a través de otra cdmara, respectivamente. La conexién media hacia
fuera se conecta en este caso en el orificio de paso con una linea central igualmente media.
Las otras lineas se encuentran simétricamente a los lados de las lineas medias en las otras
camaras concéntricas configuradas alrededor de la primera cAmara central.
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Las conexiones comprenden con preferencia una conexién de suministro y dos conexiones
Profinet. El suministro, en particular una conexiéon de la tension, es con preferencia un
suministro con entradas y salidas de conmutacién posibles. Las conexiones Profinet son
realizadas con preferencia en un tamafio estandar, por ejemplo como conexiones M12. En una
disposicion ventajosa, la conexién de suministro se encuentra en el centro con dos conexiones
Profinet dispuestas lateralmente. Entonces en el orificio de paso las lineas Profinet rodean
simétrica y concéntricamente en las otras cAmaras la linea de suministro en la primera cadmara
central. La conduccion en camaras EMV seguras es especialmente ventajosa en Profinet, por
gue Profinet en otro caso seria propensa a interferencias por su alta velocidad de transmision
de datos.

La carcasa esta configurada con preferencia esencialmente en forma de paralelepipedo y la
pieza de conexion forma una pieza de esquina giratoria del paralelepipedo. La carcasa tiene,
por lo tanto, un lado delantero y un lado trasero asi como cuatro superficies laterales, que estan
configuradas en cada caso al menos en gran medida planas. Pero son concebibles estructuras
adicionales, como un suplemento de espejo, 0 redondeos y elementos de configuracién
similares, que parten desde la forma de paralelepipedo. La pieza de conexion giratoria
posibilita de manera especialmente sencilla hacer accesibles las conexiones desde diferentes
lados de la carcasa. Asi, por ejemplo, una torsién alrededor de 90° conduce a que se giren
conexiones desde una superficie lateral hacia el lado delantero o hacia el lado trasero, mientras
que una rotacion alrededor de 180° hace girar las conexiones desde la superficie lateral
derecha o izquierda hacia la superficie lateral inferior o superior.

La carcasa presenta con preferencia una camara-EMV, que blinda la zona de la pieza de
conexion desde el sensor restante. Esto se consigue, por ejemplo, por medio de una pared
adicional en el interior de la carcasa. La zona de conexién se blinda de esta manera en ambas
direcciones.

El procedimiento de acuerdo con la invencién se puede desarrollar de una manera similar y
muestra en este caso ventajas similares. Tales caracteristicas ventajosas se describen de
forma ejemplar, pero no concluyente en las reivindicaciones dependientes que siguen a las
reivindicaciones independientes.

A continuacién se describe en detalle la invencion también con respecto a otras caracteristicas
y ventajas de forma ejemplar con la ayuda de formas de realizacion y con referencia al dibujo
adjunto. En las figuras del dibujo:

La figura 1 muestra una vista tridimensional de un sensor con una pieza de conexién alineada
hacia un primer lado.

La figura 2 muestra una vista tridimensional del sensor de acuerdo con la figura 1 con una
pieza de conexion girada hacia un segundo lado.

La figura 3 muestra una vista tridimensional de la pieza de conexion desde fuera sobre las
conexiones.

La figura 4 muestra una vista sobre la pieza de conexion segun la figura 3 desde arriba.

La figura 5 muestra una vista sobre la pieza de conexién segun la figura 3 desde dentro sobre
el orificio de paso y sus camaras; y
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La figura 6 muestra una vista en planta superior en la carcasa abierta del sensor segun la figura
1.

La figura 1 muestra una vista tridimensional de un sensor 10, cuya carcasa 12 presenta una
parte principal de la carcasa 14 con los componentes funcionales esenciales del sensor 10 y
una pieza de conexion 16 con tres conexiones 18, 20, 22. En el sensor representado 10 se
trata de un escaner de cddigos de barras, cuyo rayo de exploracidén es guiado sobre un espejo
de un suplemento 24. Pero la invencion comprende también otros sensores, por ejemplo
lectores de codigos basados en camara con un sensor de imagen y una unidad de evaluacion,
gue identifica y descodifica zonas de s en los datos de la imagen registrada, camaras para la
inspeccion automéatica de propiedades de objetos o sensores optoelectrénicos comunes como
escaneres de laser, rejillas de luz, barreras épticas o pulsadores luminosos. También son
concebibles sensores no basados en luz, como se han mencionado a modo de ejemplo al
principio. En este lugar no se describe en detalle el principio de sensor respectivo en el fondo
conocido.

Las conexiones 18, 20, 22 sirven para intercambiar datos con el sensor 10 y para alimentarlo.
En la forma de realizacién representada, la conexion central 18 esta prevista para una linea de
suministro, mientras que las dos conexiones exteriores 20, 22 son conexiones Profinet-M12.
Esta disposicion y tipo de las conexiones 18, 20, 22 es preferida, pero debe entenderse, sin
embargo, a modo de ejemplo.

En un lugar de funcionamiento del sensor 10, las conexiones 18, 20, 22 asi como los cables
conectados en ellas pueden interferir en la posicion lateral de la pieza de conexion 16 segun la
figura 1, por ejemplo cuando una pared se encuentra a la derecha. Esta disposicion y
orientacion de las conexiones 18, 20, 22 es, en cambio, ventajosa cuando el sensor se apoya,
por ejemplo, con su lado inferior.

La pieza de conexién 16 se puede girar frente a la parte principal de la carcasa 14, para que las
conexiones 18, 20, 22 apunten en otra direccion. La figura 2 llustra el caso después de una
rotacion de la pieza de conexion 16 alrededor de 180°. Las conexiones 18, 20, 22 apuntan
ahora hacia abajo, de manera que el sensor 10 ofrece hacia la derecha una superficie de cierre
lisa. De esta manera, el sensor 10 se puede montar en una esquina del espacio con contacto
directo con una pared que se encuentra a la derecha.

Las figuras 3 a 5 representan la pieza de conexién 16 en una vista tridimensional. En este
caso, la figura 3 muestra una vista desde fuera sobre las conexiones 18, 20, 22, la figura 5
muestra una vista desde dentro sobre un orificio de paso comun 26 para las lineas desde las
conexiones 18, 20, 22 hasta el interior del sensor 10 y la figura 4 muestra una perspectiva
intermedia para entender mejor la estructura de la pieza de conexion 16.

La pieza de conexion 16 tiene hacia fuera tres orificios de paso redondos circulares 18, 20, 22,
que estan provistos con los mismos signos de referencia que las conexiones 18, 20, 22
correspondientes dispuestas alli, pero no representadas en las figuras 3 a 5. Los orificios de
paso 18, 20, 22 son conducidos hacia dentro sobre un eje del orificio de paso comun 26.

El orificio de paso comun 26 estd formado en general de forma cilindrica y de esta manera fija
el eje de giro para la rotacion de la pieza de conexion 16 frente a la parte principal de la
carcasa 14. En la representacion de la figura 5 se puede reconocer que el orificio de paso
comun 26 no solo ofrece una conduccién comuan para las lineas de todas las conexiones, sino
al mismo tiempo una separacion de las cAmaras para las lineas individuales.
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A tal fin, el orificio de paso 26 presenta la forma de un cilindro doble concéntrico. La superficie
envolvente interior rodea una cdmara interior 28 para una linea de la conexion central 18, por
ejemplo una linea de suministro. Entre las dos superficies envolventes aparece en una
consideracién de la seccion transversal un anillo circular concéntrico. El espacio que aparece a
través del desplazamiento del anillo circular en la direccion de la altura del cilindro se divide en
partes iguales en otras dos camaras 30, 32 para las lineas de las conexiones exteriores 20, 22,
por ejemplo lineas Profinet. Las otras cAmaras estan separadas una de la otra por paredes
intermedias 34a-b, que se extienden en la direccion de la altura y sobre el diametro de la
superficie de base del cilindro.

La pieza de conexion 16 posibilita en una estructura muy compacta las diferentes posiciones
giratorias de las conexiones 18, 20, 22, por ejemplo segun las figuras 1 y 2 y proporciona al
mismo tiempo una separacion segura de las camaras EMV. Esto es especialmente ventajoso
para el blindaje de las lineas Profinet con altas velocidades de los datos.

La figura 6 muestra una vista en planta superior en la carcasa abierta 12 del sensor 10. Una
pared 36 forma en la carcasa 12 una camara, que blinda toda la zona de conexién alrededor de
la pieza de conexién 16. De esta manera se blindan las conexiones 18, 20, 22 y los
componentes funcionales que se encuentran en la parte principal de la carcasa 14 para la
funcién de sensor propiamente dicha unos de los otros.
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REIVINDICACIONES

1. Sensor (10), en particular sensor optoelectrénico, con una carcasa (12), que presenta una
parte principal de la carcasa (14) y una pieza de conexién (16) con una conexién (18, 20, 22),
en el que la pieza de conexion (16) esta colocada mévil en la parte principal de la carcasa (14),
de manera que la conexién (18, 20, 22) es accesible opcionalmente desde dos lados de la
carcasa (12), caracterizado por que la pieza de conexion (16) presenta al menos tres
conexiones (18, 20, 22) dispuestas en serie y es moévil en la parte principal de la carcasa (14),
de tal manera que las al menos tres conexiones (18, 20, 22) son accesibles opcionalmente
desde dos lados de la carcasa (12), por que la pieza de conexion (16) presenta un orificio de
paso comun (26) para conducir en él lineas de las tres conexiones (18, 20, 22) hasta el interior
de la carcasa (12) y por que el orificio de paso comun (26) esta configurado como cilindro de
doble pared con una primera cadmara (28) en el interior y otras cadmaras (30, 32) como
secciones separadas unas de las otras a través de una pared (34a-b) de la zona concéntrica
circundante entre las dos superficies envolventes del cilindro doble.

2. Sensor (10) de acuerdo con la reivindicacién 1, en el que el orificio de paso comun (26)
presenta tres camaras (28, 30, 32) separadas unas de las otras, para conducir en cada caso
una linea de una de las tres conexiones (18, 20, 22).

3. Sensor (10) de acuerdo con la reivindicacion 1 6 2, en el que la conexion central (18) esta
conectada con una linea que se extiende a través de la primera cadmara (28) y las otras
conexiones (20, 22) estan conectadas, respectivamente, con una linea que se extiende en
cada caso a través de otra camera (30, 32).

4. Sensor (10) de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, en el que las conexiones
(18, 20, 22) comprenden una conexién de suministro y dos conexiones Profinet.

5. Sensor (10) de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores en el que la carcasa (12)
esta configurada esencialmente en forma de paralelepipedo y la pieza de conexién (16) forma
una pieza de esquina giratoria del paralelepipedo.

6. Sensor (10) de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, en el que la carcasa (12)
presenta una camara-EMV, que blinda la zona de la pieza de conexién del resto del sensor
(20).

7. Procedimiento para la conexioén opcional de un sensor (10) de acuerdo con una de las
reivindicaciones anteriores 1 a 6, con una carcasa (12) de dos lados diferentes, en particular de
un sensor optoelectrénico, en el que una pieza de conexion (16) de la carcasa (12) se mueve
segun el lado seleccionado con relacion a la parte principal (14) de la carcasa (12) o se deja en
su posicion, de manera que una conexion de la pieza de conexion (16) es accesible desde el
lado seleccionado, caracterizado por que el sensor (10) se puede conectar a traveés de tres
lineas en tres conexiones (18, 20, 22) dispuestas en una serie de la pieza de conexion (16) y
por que las tres conexiones (18, 20, 22) son accesibles durante el movimiento de la pieza de
conexién (16) con relaciona la parte principal de la carcasa (14) desde el lado seleccionado, de
manera que la pieza de conexién (16) conduce en un orificio de paso comun (26) unas lineas
de las tres conexiones (18, 20, 22) hasta el interior de la carcasa (12) y a tal fin el orificio de
paso comun (26) esta configurado como cilindro de doble pared con una primera camara (28)
en el interior y otras camaras (30, 32) como secciones separadas unas de las otras por una
pared (34a-b) de la zona concéntrica circundante entre las dos superficies envolventes del
cilindro doble.
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