CAPITULO 11

DISENO DE PLC Y SENSORES




2.1. CONCEPTOS GENERALES DEL PLC

Figura 2.1. - Esquema de un autdmata programable, MODELO:TSX17-10

Un Controlador Logico Programable o PLC (Programmable Logic Controller) se define
como un dispositivo electronico, capaz de ejecutar acciones y tomar decisiones logicas de
acuerdo a un programa preestablecido, es decir que un PLC es un dispositivo que puede

ser programado para cumplir determinadas tareas de control. [REV. 01].

Funciona procesando sefiales de entrada procedentes de pulsadores, sensores,
interruptores de proximidad, etc.; cuando se detecta un cambio de estado en dichas
sefiales el PLC reacciona segiin el programa usuario que este funcionando en ese
momento, produciendo seiales de salida que atacan cargas externas del sistema (por
ejemplo relés, controles de motores, indicadores luminosos, alarmas, electrovalvulas,

etc.).

a) Ventajas e inconvenientes de los PLC's
Ventajas:
e Permiten reprogramacion.

e Menor tiempo de elaboracion de proyectos.



e Posibilidad de afiadir modificaciones sin costo afiadido en otros componentes.
e Trabaja en ambientes industriales.

e Consumen poca potencia.

e Posee auto-diagnostico.

e Realiza operaciones aritméticas.

e Tiene mayores capacidades de almacenamiento.

e Mantenimiento econdémico.

e Facilidad de mantenimiento.

e Posibilidad de gobernar varias maquinas con el mismo automata.
e Menor tiempo de puesta en funcionamiento.

e Menor niumero de elementos interconectados.

e Si el autdbmata es muy limitado para el proceso industrial puede seguir siendo

de utilidad en otras méaquinas o sistemas de produccion (reubicandolo).

e Menor numero de fallas.

Inconvenientes:

e Adiestramiento de técnicos, es necesario personal capacitado para el

mantenimiento y programacion de los PLC.
e Requiere una buena regulacion de voltaje.
e Cuando se dafia en muchos casos es necesario la reposicion total del PLC.

e Los equipos que se han adquirido como PLC’s se convierten en una caja

negra la cual no puede ser analizada en caso de existir dafios.

e Fragilidad ante sobrecarga de sensores



2.2. - ESTRUCTURA DEL PLC

La estructura del PLC se compone fundamentalmente de dos partes:

e FEstructura Externa

e FEstructura Interna

a) Estructura externa

El término estructura externa o configuracion externa de un automata
programable industrial se refiere al aspecto fisico exterior del mismo, bloques o

elementos en que esta dividido. [WWW. 04]

Figura 2.2.- Estructura externa del PLC

Todos los autdmatas programables, poseen una de las siguientes estructuras:

e Estructura Compacta: En un solo bloque estan todos los elementos

e Estructura Modular : (Estructura europea), cada moédulo es una
funcion  (fuente de alimentacion, cpu, e/s,

etc.).




Estructura Compacta

Este tipo de autdématas se distingue por presentar en un solo bloque todos sus

elementos, esto es, fuente de alimentacion, CPU, memorias, entradas/salidas, etc..

Son los automatas de gama baja o nanoautématas los que suelen tener una
estructura compacta. Su potencia de proceso suele ser muy limitada dedicandose a

controlar maquinas muy pequefias.

Figura 2.3- Autdémata con Estructura Compacta

Estructura Modular

Figura 2.4.- PLC Modular

La caracteristica principal es la de que existe un modulo para cada uno de los
diferentes elementos que componen el autdmata como puede ser una fuente de

alimentacion, CPU, E/S, etc.



Son los autdmatas de gama alta los que suelen tener una estructura modular, que

permiten una gran flexibilidad en su constitucion.

Estructura Interna

MEMORIA

- Sistema operativo

- Memoria de E/S

- Programa de usuario

- Memoria de estados internos
- Salvaguarda de datos

- Variables internas - - Fuent
Microprocesador Reloj - uente de
alimentacion
| | | |
| | |
Registro y unidades de E/S Expansion E/S Expansion BUS
| |
Acopladores E/S serie - E/S adicionales - Red industrial
F/S

- E/S especiales
- SENSORES - RS-485

- ACTUADORES - RS-232

Figura 2.5.- Estructura interna del PLC

En la parte inferior de la Figura 2.5 se observa la comunicacion del PLC con el
exterior, asi se tiene registros de entrada y salida de datos y puertas de expansion.

A ellas se conectan las secciones de entrada y de salida. [www. 05]

Secciéon de entradas: se trata de lineas de entrada, las cuales pueden ser de tipo
digital o analogico. A estas lineas se conectan los sensores, y las lineas de

transmision.

Seccion de salidas: son una serie de lineas, que también pueden ser de caracter

digital o analogico. A estas lineas conectaremos los actuadores.




Microprocesador: Forma parte del “corazéon” de la CPU. La unidad central de
proceso (CPU) se encarga de procesar el programa de usuario con el que lo
alimentaremos. Para ello disponemos de diversas zonas de memoria, registros, €

instrucciones de programa (parte superior del diagrama en bloques).

Fuente de alimentacién: Muchos equipos poseen una unidad de alimentacion
(algunas CPU Ila llevan incluida).Proporciona las tensiones necesarias para el

funcionamiento de los distintos circuitos del sistema.

La alimentacién a la CPU puede ser de forma continua a 24 Vcc (Voltios de
Corriente Continua), o en alterna a 110/220 Vca (Voltios de Corriente Alterna).
En cualquier caso es la propia CPU la que alimenta las interfaces conectadas a

través del bus interno.

Interfaces: En el control de un proceso automatizado, es imprescindible un
dialogo entre operador-méquina junto con una comunicacion entre la maquina y
el autémata, estas comunicaciones se estableceran por medio del conjunto de
entradas y salidas del citado elemento, es decir, facilitan la comunicacion del

autdmata mediante enlace serie con otros dispositivos (como un PC).

La unidad o consola de programacion: Nos permite ingresar, modificar y
supervisar el programa de usuario, es decir, que es el conjunto de medios
hardware y software mediante los cuales el programador introduce y depura las
secuencias de instrucciones (en uno u otro lenguaje) que constituyen el programa

a ejecutar

Los dispositivos periféricos: Son las unidades de E/S por ejemplo memoria,

unidades de comunicacion en red, etc.

Dentro de la CPU se dispone de una area de memoria, la cual posee varias

secciones encargadas de distintas funciones. Asi tenemos:



e Memoria del programa de usuario: aqui se ingresa el programa que el
automata va a ejecutar ciclicamente.

e Memoria de la tabla de datos: se suele subdividir en zonas segun el tipo
de datos (como marcas de memoria, temporizadores, contadores, etc.).

e Memoria del sistema: aqui se encuentra el programa en cddigo maquina
que monitoriza el sistema (programa del sistema o firmware). Este
programa es ejecutado directamente por el
microprocesador/microcontrolador que posea el automata.

e Memoria de almacenamiento: se trata de memoria externa que se
emplea para almacenar el programa de usuario, y en ciertos casos parte de
la memoria de la tabla de datos. Suele ser de uno de los siguientes tipos:

EPROM, EEPROM.

MEMORIA DESCRIPCION

RAM La memoria RAM se utiliza principalmente como

memoria interna, y Unicamente como memoria de

Memoria de lectura y
programa en el caso de que pueda asegurarse el

escritura . , .
mantenimiento de los datos con una bateria exterior

ROM La memoria ROM se caracterizan por no cambiar su

informacion asi se desconecte la memoria de la

Memoria de solo lectura , .
> | fuente de energia, lo cual es muy conveniente para

no reprogramable . .
almacenar informacion que debe permanecer aunque
el equipo se apague, como niimero serial o rutinas de

inicializacion.

EPRON Las memorias EPROM se utilizan para almacenar el

programa de usuario, una vez que ha sido

Memoria de solo lectura, )
convenientemente depurada

reprogramables con

borrado por ultravioletas




EEPRON Las memorias EEPROM se emplean principalmente

para almacenar programas, utilizada como memoria

Memoria de solo lectura, de seguridad que almacenan el contenido de las

alterables por medios RAM.

eléctricos

La Unidad de proceso Central (CPU) es el corazon del PLC. Es la encargada
de ejecutar el programa de usuario mediante el programa del sistema (es decir, el

programa de usuario es interpretado por el programa del sistema).

2.3 INSTALACIONES DE LOS PLC

Figura 2.6. - SCM E10-npn y SCM E10-Relay

Instalacion del PLC SCM E10-npn http://scmstore.com/PLCs/elOintro.htm

El SCM El10-npn es un PLC pequeio y de bajo costo que efectivamente puede
reemplazar los tableros con relays, timers y contadores. Sus entradas/salidas de 12 a 30
voltios eliminan la necesidad de drivers extras y su bajo precio le permitira ahorrar
dinero mientras que le permitira acceder a una mejor técnica de disefio para su proximo

tablero.


http://scmstore.com/PLCs/e10intro.htm

El SCM E10-npn PLC utiliza las mismas herramientas de programacion que los PLCs
mayores como los de la serie SCMH que comprende desde la SCM T20H con 12 entradas
y 8 salidas a la SCM T64H con 40 entradas y 24 salidas.

Caracteristicas

e 6 entradas con LED indicadores (24V npn type).

e 4 salidas ( cada una con capacidad para drenar 1 Amper 12~30 voltios)
e S8 relays internos + 2 salidas internas.

e 4 timers (0,1 a 25,4 segundos)

e 4 contadores (1 a 254), 1 secuenciador con 32 pasos .

e 90 pasos de programa (1 contacto = 1 paso)

e Programable en Ladder Logic software con simulador.

¢ Almacenamiento de programas en EEPROM (por 40 afos).

e Terminales con interfaz sencilla.

Especificaciones De Hardware

Alimentacion

Tension de alimentacion 12 a30V
0,5 a 2 A (dependiendo de las cargas) y 20 mA
sin carga.

CPU

Tamano de memoria 90 pasos en EEPROM

Velocidad de ejecucion 80 microsegundos por paso.

Entradas

Cantidad 6

Tension de entrada 0 Logico circuito abierto o 8,5V a +V
Tension de entrada 1 Logico 0V a+35Ve.c.

Salidas

Cantidad 4

Corriente pico 1A por salida

Tension para 1 Logico 1,2V con 500 mA




Proteccion contra induccion Si

Dimensiones 5.4cmx5,4cmx2,0cm

Peso 35 gramos

Conexion a una PC

Se requiere de un adaptador OPTO232 para interconectar el PLC al port RS232C. Y el

adaptador debe ser conectado al conector de 10 pines, como indica las siguientes figuras:

1BM compatible PC running TLE33 EXE

Masx load current
=1A @1 2~3DVDC

- Vi

12 to 30W
DC Power
Supply

B7.63mm

Connect to
RS232C

Opto232
Program Transfer
Adapter

Technical Specifications

Power Supply Regulated DC12~30% (+-10% ripple)
CPU only 20mA

Inputs Logic 0'| Open circuit or +8 to power supply Y+ voltage
Logic 1’| 0 to 35%DC

OutputsLogic 0 Pull up to %+ by a 56K resistar
Logic "1'| Max 1.4% and sink maximurm 1A per output

Dimension 84 em(l) x5 dcm(W) 1 2.0em(H). Weight=35g

Figura 2.7.- Conexion a una pc el PLC SCM E10-npn

Opto-232

RS232C

Figura 2.8.- Conexion a una pc el PLC SCM T20H

El conector DB-9 macho puede ser conectado al COMI1: o COM2: de la PC. Si la

computadora posee un conector DB25 puede instalar un adaptador.



2.3.1 NUMERO DE ENTRADAS / SALIDAS, MANEJO DE
PARAMETROS ANALOGICOS Y DIGITALES,
VELOCIDAD DE PROCESAMIENTO, ETC.

La seccion de entradas mediante el interfaz, adapta y codifica de forma comprensible

para la CPU las sefiales procedentes de los dispositivos de entrada o captadores.
[WWW..06]

Hay dos tipos de entradas:

e Entradas digitales

e Entradas analdgicas

La seccion de salida también mediante interfaz trabaja de forma inversa a las entradas, es
decir, decodifica las sefiales procedentes de la CPU, las amplifica y controla con ellas los
dispositivos de salida o actuadores como lamparas, relés... aqui también existen unos

interfaces de adaptacion a las salidas de proteccion de circuitos internos.

Hay dos tipos de salidas:

o Salidas digitales

o Salidas analdgicas

Entradas digitales

Los mddulos de entrada digitales permiten conectar al automata captadores de tipo todo o

nada.

Los médulos de entrada digitales trabajan con sefiales de tension, por ejemplo cuando por

una via llegan 24 voltios se interpreta como un "1" y cuando llegan cero voltios se



interpreta como un "0"

10

Figura 2.9.- Entrada digital

Entradas analogicas

Los moddulos de entrada analdgicas permiten que los automatas programables trabajen
con accionadores de mando analdgico y lean senales de tipo analdgico como pueden ser

la temperatura, la presion o el caudal.

Los modulos de entradas analdgicas convierten una magnitud analdgica en un numero
que se deposita en una variable interna del autdmata. Lo que realiza es una conversion
A/D, puesto que el autdmata solo trabaja con sefiales digitales. Los modulos de entrada

analogica pueden leer tension o intensidad.

Salidas digitales

Un moédulo de salida digital permite al autdmata programable actuar sobre los

preaccionadores y accionadores que admitan ordenes de tipo todo o nada.

El valor binario de las salidas digitales se convierte en la apertura o cierre de un relé

interno del autdmata en el caso de modulos de salidas a relé.

Los modulos de salidas estaticos al suministrar tension, solo pueden actuar sobre
elementos que trabajan todos a la misma tension, en cambio los modulos de salida
electromecanicos, al ser libres de tension, pueden actuar sobre elementos que trabajen a

tensiones distintas.



Salidas analogicas

Los modulos de salida analogica permiten que el valor de una variable numérica interna

del autdmata se convierta en tension o intensidad.

Lo que realiza es una conversion D/A, puesto que el automata solo trabaja con sefales
digitales. Esta conversion se realiza con una precision o resolucion determinada (numero

de bits) y cada cierto intervalo de tiempo (periodo muestreo).
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Figura 2.10.- Sefiales Analogas

2.4. ANALISIS SOBRE LAS CARACTERISTICAS DE LOS
SENSORES DE ENTRADA. SENALES TODO O NADA
(ON/OFF).

Las sefiales ON/OFF so6lo pueden adquirir uno de los dos valores, 0 6 1. Se basan en el
sistema binario de numeracion. Un interruptor final daria como resultado 0 ¢ 1

dependiendo de su estado ( hay tension o no hay tension).

Estos ceros y unos pueden agruparse formando grupos de 8 6 16 bits normalmente,

formando valores interpretables por el automata.



Figura 2.11. Sensor de Entrada Emite una Sefial on/off

Un modulo de salida digital permite al automata programable actuar sobre los
reaccionadores y accionadores que admitan ordenes de tipo todo o nada. El valor binario
de las salidas digitales se convierte en la apertura o cierre de un relé interno del automata

en el caso de modulos de salidas a relé. [www. 07]

Caracteristicas De Los Sensores De Entrada

Exactitud. Hace referencia a que se debe poder detectar el valor verdadero de la variable
sin errores sistematicos. Sobre varias mediciones, la media de los errores cometidos debe

tender a cero.

Precision. Una medida serd mas precisa que otra si los posibles errores aleatorios en la

medicidon son menores. Se debe procurar la maxima precision posible.

Rango de funcionamiento. El sensor debe tener un amplio rango de funcionamiento, es
decir, debe ser capaz de medir de manera exacta y precisa un amplio abanico de valores

de la magnitud correspondiente.

Velocidad de respuesta. El sensor debe responder a los cambios de la variable a medir en
un tiempo minimo. Calibracion. La calibracion es el proceso mediante el que se
establece la relacion entre la variable medida y la sefial de salida que produce el sensor.
La calibracion debe poder realizarse de manera sencilla y ademas el sensor no debe

precisar una recalibracion frecuente.



Fiabilidad. El sensor debe ser fiable, es decir, no debe estar sujeto a fallos inesperados

durante su funcionamiento.

Coste. El coste para comprar, instalar y manejar el sensor debe ser lo mas bajo posible.

Facilidad de funcionamiento. Por ultimo, seria ideal que la instalacién del sensor no

necesitara de un aprendizaje excesivo.

2.4.1. RELACION CON LOS CEROS Y UNOS DE LA
NUMERACION BINARIA.

Los sistemas numéricos nos permiten representar cantidades y realizar operaciones
aritméticas con ellas. Para representar una cualquier cantidad, se utiliza dos simbolos

diferentes, estos son:

Al sistema numérico binario también se lo conoce como “de base dos”, porque utiliza
dos simbolos diferentes para representar cantidades. Cuando se desea representar una
cantidad menor o igual a 1 unidades o elementos utilizamos el simbolo que corresponda.

Por ejemplo:

Para representar la ausencia de elementos, Se utiliza el simbolo: 0.

Para representar una cantidad igual a un

Se utiliza el simbolo: 1.
elemento,

Cuando se desea representar cantidades mayores a 1 se utiliza la combinacion de é€stos.
Cualquier cantidad, por muy grande o pequefia que sea, puede ser representada como una

combinacion de estos simbolos en el sistema numérico binario.



Al igual que en el sistema decimal, que al combinar los nlimeros para representar
cantidades mayores que 9 6 menores que uno. Aunque para representar las menores a la
unidad, se utiliza el punto decimal. Asi, para representar una cantidad equivalente a dos
elementos, se utiliza la combinacion de los primeros dos simbolos, esto es: 0 y 1. Pero
para que estos dos numeros representen la cantidad que se desea, es necesario ordenarlos

de manera apropiada.

Los nimeros 0 y 1 no representan la misma cantidad si se colocan arbitrariamente. Como

ejemplo:
Caso 1. Los numeros 0 y 1 ordenados de esta manera: 10.
Caso 2. Los niimeros 0 y 1 ordenados de esta manera: 01.

En los casos anteriores representan cantidades distintas, esto es porque los simbolos se
ordenan de acuerdo a un valor de posicidon para que sea posible trabajar con el sistema
numeérico binario, al igual que con el sistema decimal que ya se conoce. Asi, los nimeros
0y 1 ordenados en el caso 1 como 10, representan una cantidad de dos elementos, porque

cada uno tiene un valor de acuerdo a la posicion en que se encuentra.

En el sistema numérico binario, la primera posicion de la derecha tiene un valor de
posicion de 2 (la base del sistema numérico) elevada a la potencia cero, esto equivale a
una unidad. La segunda posicioén de la derecha tiene un valor de posicion de 2 (la base
del sistema numérico) elevada a la potencia uno, esto equivale a dos unidades (2
multiplicado por si mismo una vez). La tercera posicion de la derecha tiene un valor de
posicion de 2 (la base del sistema numérico) elevada a la potencia dos, esto equivale a

cuatro unidades (2 multiplicado por si mismo dos veces).

Asi, sucesivamente, la “n” posicion de la derecha tiene un valor de posicion de 2 (la base
del sistema numérico) elevada a la potencia “n-1", esto equivale a 2 multiplicado por si
mismo n-1 veces. De manera que, en el caso del numero 10, representa una cantidad

equivalente a dos elementos.



|—
|

\ El cero se encuentra en
El uno se encuentra en

la posicion de 21 = 2 la posicion de 2° = 1.

Figura 2.12. - Representacion de una cantidad en sistema numérico binario.

El cero, multiplicado por el valor de su posicion:
0x1=0

El uno, multiplicado por el valor de su posicion:
1x2=2.

Si sumamos los resultados de tales productos, tenemos:

0+2=2.

El valor representado por los simbolos 10, ordenados de dicha manera, en el sistema

numérico binario es 2.

Valor de las posiciones en el sistema numérico binario:

[ Punto binario]

Figura 2.13. - Representacion del valor de la posicion en sistema numérico binario.

Para manipular la informacioén, a veces es conveniente codificarla. Las razones para
dicha codificacion pueden ser diversas, pero en resumen se puede afirmar que permiten
hacer mas eficiente al sistema con que se esté trabajando, utilizando menor cantidad de

recursos para desarrollar una tarea especifica. Las aplicaciones con PLC solamente



involucran un conjunto reducido de cddigos, y son estandares predefinidos. Por ejemplo

el Codigo BCD8421 6 BCD. [www. 08]

BCD significa: “Binary Coded Decimal” (Decimal codificado en Binario). En el caso de
los automatas programables, el BCD8421 es el codigo mas usado dentro de la categoria
de los codigos pesados. Este, facilita la conversion de niimeros binarios a decimal; es
ampliamente utilizado en los circuitos digitales. Este codigo facilita el manejo, la
manipulacion de la informacidon en un sistema electronico complejo, como lo son las
computadoras. Se conoce como BCD8421, porque estos nimeros indican el peso de cada

posicion de los bits.

2.5. CONEXIONES DEL PLC

ulsadores
entrada \ - /

actuador

salidas encendido/apagado

Figuara 2.14 .- Conexion del PLC

Tecnicas de automatizacion

Basicamente existen dos tecnologias que se emplean en la fabricacion de automatismo.

» Lodgica cableada

» Lodgica programada




Logica cableada

Denominamos conexion cableada a todos los controladores cuya funcion se
determina mediante la conexion (cableado) de sus elementos individuales de
conexion. Asi, por ejemplo, se determina la funcién de control de un contactor
mediante la seleccion de los elementos de conexion (abrir o cerrar) y por las

caracteristicas de su conexion, (conexion en serie 0 conexion en paralelo).

La estructura mecanica asi como el cableado en el armario de distribucion
depende de la funcion del controlador. EI montaje y cableado de un controlador
programable puede efectuarse recién después de que se conozca su programa es

decir, sus documentaciones de conexion.

Cada cambio posterior de las funciones del controlador requiere un cambio de la
estructura y del cableado. Estos cambios son muchas veces costosos y exigen

mucho tiempo.

Logica programada

En cambio la estructura y el cableado son ampliamente independientes de la
funcion deseada del controlador. Al aparato de automatizacidon se conecta todos
los contactos emisores requeridos para la funcion del controlador (interruptores,
pulsadores, barras de luz, etc.) y todos los aparatos activadores sujetos al

controlador (contactores, valvulas, etc.).

En este caso el automata se basa en la programacion de sus constituyentes. El
funcionamiento obtenido resulta de la programacion efectuada. En esta forma la
labor efectuada puede cambiar alternando el programa; y con ello la flexibilidad

€s mayor.



2.6. CONTROL DE SENSORES PARA EL ACCESO AL
HOGAR U OFICINA POR MEDIO DE UNA ALARMA.

Los sensores o detectores reconocen entradas procedentes del proceso y entorno externo.
Son un tipo de transductores que convierten la informacién fisica real, como presion,
temperatura, posicion, etc., en sefial de tipo eléctrico, utilizdndose éstas sefales para

supervisar y controlar un proceso.[WWWw. 09]

Figura 2.15.- Control de sensores

Los sensores suelen clasificarse en funcién de lo que midan (temperaturas, presion,
velocidad, nivel, etc., que serian sefales analdgicas) y también detectan estados ON /

OFF, (que serian sefiales digitales).

Todo sistema domotico consiste en una serie de sensores que automatizan, mediante un
control inteligente, a un conjunto de actuadores. Si no tenemos en cuenta el adjetivo,
existen soluciones en el mercado que hacen lo mismo y que no son domdticas, la

diferencia fundamental entre una y otra solucion es el control integrado e inteligente.
[WWW. 10]



Se pueden realizar programaciones horarias que dependan de un sin fin de pardmetros o
indicar unas sencillas instrucciones que permitan al sistema realizar una auténtica labor
de "toma de decisiones";. El control de todos los elementos del sistema se puede realizar
tanto de forma local como a distancia, y si ocurre cualquier incidencia, el sistema le

informara inmediatamente alla donde se encuentre.

Aunque exista control automadtico, el usuario siempre puede actuar directamente sobre el
sistema. Al igual que con pulsadores, podra actuar sobre cualquier elemento conectado al

sistema.

Figuara 2.16.- Mando a distancia

Existen soluciones en las que el propio mando domético le sirve para actuar sobre cientos
de modelos de TV, videos, equipos de musica, antenas parabodlicas, y un sin fin de

"etcéteras".

El teléfono se convierte en el elemento estrella. Podrd acceder a todas las funciones
integradas del sistema como si lo hiciera desde un pulsador o un mando a distancia, pero
en este caso, una voz le guiard con claras instrucciones para no tener que recordar las
distintas funciones. Existen soluciones que ademas le confirmaran que la orden ha sido

realizada.

Podré atenuar luces, saber y seleccionar la temperatura deseada en cada habitacion, cortar
el paso del gas o del agua, poner en marcha el riego o la depuradora de piscina, actuar

sobre electrodomésticos, etc



Pero ademas, podra hacer todo lo anterior desde cualquier teléfono exterior a la vivienda
o desde cualquier teléfono movil, en este caso y por motivos obvios, debera introducir un
codigo de seguridad, de esta forma, en cualquier lugar y momento podra conocer y

controlar el estado de todos los dispositivos de su vivienda

Figura 2.17. - Control a través del teléfono movil

El teléfono sera el medio utilizado para enviar mensajes de alarma, a Ud., a teléfonos
particulares o a un centro de recepcion de alarmas, para informar exactamente y con voz
todo lo que pueda estar sucediendo en su propiedad. Un sensor de inundacion, de humos
0 una deteccion de intrusion, puede generar una llamada a su moévil o a una central de

seguridad.

Pulsadores, mandos a distancia y teléfono son los medios mas cominmente empleados
para acceder al sistema, pero no son los Unicos. Para aumentar ain mas la sencillez de
acceso, también podra actuar sobre el sistema por medio de menus presentados en la

pantalla de un televisor o en la de un ordenador.

Figura 2.18.- Control de mando a distancia desde el PC



No sélo el teléfono le permitira controlar y conocer el estado de su vivienda cuando se
encuentre fuera de ella. Existen soluciones mas sofisticadas, y no por ello complejas, que

le permiten gobernar su hogar y conocer todo lo que en ¢l sucede a través de Internet.
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