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Este documento establece el plan de pruebas para la modalidad de competicién
Control Industrial.

El presente plan de pruebas esta definido de acuerdo con las especificaciones
contenidas en el documento Descripcion Técnica de la modalidad 19 — Control
Industrial.

2. Plan de pruebas

2.1. Definicion de las pruebas

Los competidores deberan ejecutar durante la competicion el proyecto descrito en el
presente documento (Plan de Pruebas), en base a los recursos especificados y
suministrados por la organizacion y los materiales permitidos.

La prueba consiste en un proyecto modular que se ejecutara de forma individual.

El Plan de Pruebas se presenta impreso a los competidores, incluyendo todas las
especificaciones que se necesitan para su desarrollo.

El Plan de Pruebas incluye los siguientes apartados:

4 Modulos de los que consta el Plan de Pruebas.
v Programacion de la competicion.
4 Criterios de Evaluacion de cada modulo.

Los médulos de los que consta el Plan de Pruebas son los siguientes:

MODULO I: Montaje del panel y cuadro eléctrico.

MODULO lI: Configuracion y Programacion de dispositivos.
MODULO llI: Deteccion de fallos.
MODULO IV: Puesta en marcha del conjunto.

Cofinanciado por
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La competicidn se desarrollara a lo largo de tres jornadas, dividida en moédulos para
facilitar su ejecucién y evaluacioén, de acuerdo con el siguiente programa:

Modulo: Descripcion del trabajo a realizar Dia 1 Dia 2 Dia3 | h/méd.
Modulo I: Montaje de cuadro eléctrico; 8 8
Verificaciones eléctricas de puesta en marcha horas
Modulo II: Configuracion y programacion de 6 6
dispositivos horas
Modulo Ill: Deteccién de fallos 1 hora 1
. . 5
Moddulo IV: Puesta en marcha del conjunto 5
horas
8 7 5
TOTAL 20 horas
horas horas horas

Cada dia al comienzo de la competicion, el jurado informara a los competidores sobre
las tareas a realizar y los aspectos criticos de las mismas. En esta informacion se
incluiran obligatoriamente los equipos que necesiten ser contrastados con los del

jurado, si procede.

2.3. Esquema de calificacion

Para la evaluacion de cada uno de los médulos se aplicaran criterios de
calificacion de acuerdo con el siguiente esquema:

- ‘. Modulos
Criterios de evaluacion 0 T i v Total
1 | Montaje del cuadro eléctrico y panel 30 0 0 0 30
2 | Verificaciones eléctricas. 5 0 0 0 5
> C_onfig_u_racién y programacion de 0 25 0 0 o5
dispositivos

Cofinanciado por
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3 Configuracién_ y p,rogramacién del sistema 0 10 0 0 10
HMI de visualizacién
4 | Deteccion de fallos 0 0 10 0 10
5 | Puesta en marcha del conjunto 0 0 0 15 15
6 Limpie;a, organizat_:ién y cumplimiento de la 0 0 0 0 5
normativa de seguridad
TOTAL 35 35 10 15 ‘ 100
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3.1. Instrucciones de trabajo del moédulo I.

Para la realizacion de la prueba se entrega a los participantes en
formato A4 todos los esquemas eléctricos de fuerza y de mando,

Documentacion: , . . L
asi como un modelo de referencia con la disposicién de los
diferentes componentes en la pared.
Para la valoracién del ejercicio, se establece acorde a los
criterios de evaluacion, las siguientes partes:
* Instalacion y cableado de los elementos en el cuadro eléctrico y
pared.
Total de puntos: 35 puntos
La prueba es eminentemente practica y consiste en la realizacion
de un proyecto eléctrico completo debiendo para ello realizar una
instalaciéon completa compuesta por:
Cuadro eléctrico principal con siguientes elementos:
o Canales y accesorios para el montaje del cuadro
Evaluacion: eléctrico.

¢ Rejiband de distribucion de cableado sobre panel.

o Aparamenta de pared (botoneras o dispositivos de
sefalizacion).

o Armario eléctrico formado por todo el aparellaje
necesario y los cables de conexionado.

o Periferia descentralizada tipo ET 200.

e PLC SIMATIC S7-1512C — 1PN o similar.

o Pantalla SIMATIC MTP700 Unified o similar.

o Servoaccionamiento SINAMICS S210.

¢ Relé de seguridad SIRIUS.

o Switches y/o Routers SCALANCE.

Los conocimientos tedricos se limitan a lo requerido para la
realizacion del ejercicio practico de montaje e instalacion.

Cofinanciado por
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En todo momento se debera de aplicar la norma IEC 1082-1 sobre
simbologia y nomenclatura eléctrica.

Para la valoracion de este apartado se tendran encuentra con
caracter general los siguientes aspectos:

e Ubicacion aparellaje segun planos y esquemas respetando
las medidas y con la colocacién a nivel de todos los
componentes.

e Colocacion de etiquetas a los dispositivos.

e Seleccién de los tamafos de cables y colores de los
mismos.

e Colocacién de punteras en los cables.

e Limpieza, gusto y sujecion de los cables dentro del cuadro.
o Correcto funcionamiento del sistema.

Se solicita a los competidores:

e Cableado, instalacién, montaje y puesta en marcha del cuadro eléctrico segun
los planos entregados, y colocacion de todos los componentes correctamente
tanto en el armario eléctrico como en la instalacion de pared.

e Union entre los distintos dispositivos externos al cuadro y los elementos del
cuadro eléctrico de acuerdo con el modelo proporcionado.

Para el cableado se debera seguir el documento correspondiente que dispone

de toda la informacion acerca de cual debe ser el conexionado completo de todos
los componentes que intervienen.

3.2. Criterios de evaluacion relacionados con el moédulo .

Criterios de evaluacion

| | Montaje del cuadro v' Se ha realizado el montaje e instalacion de

eléctrico elementos, el cableado de E/S, de los
componentes hardware.

v' Se han realizado las verificaciones eléctricas
de aislamiento y continuidad previas a la
puesta en marcha conforme a |Ila
documentacion técnica entregada.

Cofinanciado por
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Documentacion eléctrica

REVISIONES DE PROYECTO

Cliente : SIEMENS
Rev. Fecha Elaborador Comentarios
NO orden de tra bajo - 256030 23/12/2025 | Analozano | INICIO PROYECTO
A | 18/02/2026 | Analozano | PRIMERA EMISION
Equipo : CPU 1512C-1 PN ; 6ES7512-1CK01C-0ABO ; SIEMENS

Descripcion :

Proyecto : SPAIN SKILLS 2026

Observaciones :

ET 200eco PN, DIQ 16x 24V DC/0,5A/2A, M12-L, 8x M12, IP67/IP69K; 6ES7143-6BHO00BBO; SIEMENS

Codigo de cuadro : 256030+CAB1

Revisién Fecha Nombre | Fecha: 18/02/2026 Para: Denominacién: NO . =
orden trabajo: 256030
Dibujado: | Ana Lozano l “ PH‘ ’lVIa + GEN
A 18/02/2026 Ana Lozano G - Soluciolnes en Automatizacion Industrial 256030+C P
ompr._| 18/02/2026 SPAIN SKILLS 2026 56030+CAB1 Portada ag.

Fecha inicio proyecto: 23/12/2025
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Caracteristicas técnicas :

Tension asignada :

Tension de maniobra :
Intensidad asignada :
Intensidad de cortocircuito :
Grado de proteccion :

Tension de aislamiento :

Seccidon minima de Potencia :

Seccion minima de Maniobra :

230V+PE / 50Hz
24V DC

25 A

10 kA

IP66

500V AC

2,5mm?2

0,75mm?2

Negro :

Azul :

Amarillo / verde :

e ——T
I
e ——

Blanco :

Azul :

Azul / blanco :

Naranja :

Designacion del color del cable (cableado del circuito de alimentacidn interno)

FaseR,SyT
Maniobra 110 / 230 / 400 V AC

Neutro

Tierra

Maniobra 24 / 48V AC (Activo)

Maniobra 24 / 48V AC (Pasivo)

Circuitos CC / Circuitos Seguridades (Positivo)

Circuitos CC / Circuitos Seguridades (Negativo)

Circuitos de mando alimentados desde fuente externa

Libre de potencial

Colores de Pulsadores y Pilotos :

Rojo : Paro / Alarma

Verde : Activo

Azul : Rearme alarma

Amarillo : Anomalia / Funcionamiento manual
Blanco : Cuadro en tension

Negro : Otros

Revision

Fecha

Fecha: 18/02/2026 Para:

A

18/02/2026

Ana Lozano

Dibujado: | Ana Lozano
Compr.: 18/02/2026

Fecha inicio proyecto:

23/12/2025

SIEMENS

Denominacion:

SPAIN SKILLS 2026

Soluciones en Automatizacion Industrial

NO orden trabajo: 256030

+ GEN

& Al

256030+CAB1 Caracteristicas técnicas

Pag.
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proteccion proteccion
24v DC 24V DC Bornero distribuidor
de comunes +24V DC
1 ordn o, 256030
A 18/02/2026 Ana Lozano Compr.: 18/02/2026 S I E M E N S SPAIN SKILLS 2026 Soluciones en Automatizacion Industrial 256030+CAB1

Fecha inicio proyecto:

23/12/2025
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6A

6A
3.7/ 6A» oB 6B > 6A /30.0
3.7/ 6B » oC eC » 6B/ 50.0
3.7/ 6C» 5 ¢ ® 5 » 6C /8.0
3.7/ 5» ® ® »5/8.0
3 10 3 w0
Azul Azul-Blanco Azul Azul-Blanco
0.75mm 0.75mm 0.75mm 0.75mm
1.4 1.4
PE3 PE4
A A
[
Verde-amarillo Verde-amarillo
1.5mm 1.5mm
—e
L+ M1 M2 L2+ PE 24V M GND
X800 O O O O O O
1 2 3 4 5 1/L+ 2/M PE
-4E1 -4E3
+COM/1.0 +COM/1.4
SIEMENS SIEMENS
SCALANCE S615 HMI MTP700, Comfort 7"
6GK5615-0AA00-2AA2 6AV2128-3GB06-0AX1
6GK5908-0PB00
Switch Panel tactil
Ethernet
Revision Fecha Nombre Fecha: 18/02/2026 Para: Denominacion: A =
NO orden trabajo: 256030
Dibujado: | Ana Lozano + CAB1
A 18/02/2026 | Ana Lozano Compr.: | 18/02/2026 SI E M E N S SPAIN SKILLS 2026 Soluciones en Automatizacion Industrial [ o200y Alimentaciones generales Pag.
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EW200-EW209 EO0.0-7 E1.0-7 E2.0-7 E3.0-7
AW200-AW203 A0.0-7 Al1.0-7 A2.0-7 A3.0-7
| |CPU 1512C-1 PN ] AI5/AQ2 DI16/DQ16x24VDC DI16/DQ16x24VDC
-8E1 00 Oogu Ooog
/301 ——6ES7512-1CM03-0AB0 — X X X
BL1| | L 10 11 12
/32.1 | | A a ¢ a ¢
ggi 1 []0 M2t [Jo o[]211 [Jo 0[]zt
ﬁéi 2 [] [J2202 []1 10222 []1 10122
/53:1 3 [ [J233 []2 2[]233 []2 2023
/70.1
/711 4 [J1 244 J3 3[]244 []3 3[]24
+COI£IE;(1]:; 5 [ [l2s5 [14 4[J2s5 []14 41[]2s
6 [] []266 []5 51266 []5 5[]26
7 ]2 [127]7 []6 6[]2717 []6 6[]27
8 [ [J28/8 []7 701288 []7 7128
9 [] [J2919 [] P[]299 [] P[]29
X1P1| MAC ADD1
L]l — 10013 [J30(10]] []3010]] []30
‘D% 11[] []3111[]0 0[]31)11[]0 0[]31
12[] []32)12[]1 1[]32012[] 1 1[]32
A 13[4 []33]13[]2 2 [3313[]2 2[]33
; ‘ 14[] []34/14[]3 3 [J3414[]3 3[]34
Q D 15[ ] []35)15[] 4 4[]3515[] 4 4135
V 16[] []36/16[]5 5[]36l16[ ] 5 5[ ]36
AQ
17[]0 [137)17[]6 6[]37117[]6 6[]37
ESC OK 18[]1 []38|18][] 7 7 [138/18[ ] 7 7138
19[] []39)19[] P P[]3919[] P P[]39
STOP RUN 20[] []40/20[] []40/20[ ] []40
0 L] b LI d b L1 d
I~ STOPACTIVE .|
= =
-X80 -X11 -X12
1 2 3 4 19 20 29 30 _39 40 19 20 29 30 39 40
(oNe) (P ?
1LFIMI 2M] 2L+ LM 2L M 3L3M  T4Lf4am] sLFsMIeLT6eM
3w B|»|B|»|8|w| B|w[B[w|B|+w
49/6C» 65C ® | oo ® ® Azul 0.75mm? 65C » 6C /9.0
49/ 5 > Py P Py P P ® Py Azul-blanco 0.75mm?2 > 5 /9.0
Revision Fecha Nombre Fecha: 18/02/2026 Para: Denominacion: NO orden trabajO' 256030 =
Dibujado: | Ana L ' + CAB1
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1
8.9/ 6C > 6C . Azul 0.75mm2 6C » 6C/11.0
89/5 5 R Azul-blanco 0.75mm2 S 5 5/11.0
[ [
X201 2 3 4
256030
+CAB1-WOE] — BN BK L BU L WH
6XV1801-6DH30

C——-t-—-t-—-T-

-9E1 I X80 |1 4 3 I

/95.0 L+ 2L+ 1M ) I

/96.0 ! '

+COM/1.5 | F < |

6ES7143-6BH00-0BBO | g T Eg [

I s 5 A . 5 o A mEEL

| gév 2 ; 2l = GF ‘§< § w0 §§ |

l : g | k3
! o 4 Sz & 3 [ SR) g |
= e o ) © I £3 \ w|ES9
| e Dl & L& H @ B 2o
I . - L 13381
Revisin Fecha Nombre :;hé:d :8/0i/2026 Para: Denominacién: NO orden trabajo: 256030 : —
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A 18/02/2026 | Ana Lozano Compr.: | 18/02/2026 SI E M E N S SPAIN SKILLS 2026 Soluciones en Automatizacion Industrial [5ccq3q. ~anq Conﬁguraci()n Harware PLC Pag.
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29/2L» 5:\" ¢ g:\" O 2L
29/2N» 6C ¢ 6C O 2N
92.9/6C» 3 5 O 6C
9.9/5» L 2 5 /30.0
Azul-Blanco Azul-Blanco
0.75mm 0.75mm
/30.3
N 1 4 100.6 100.7
11QFL \ - g\ 7 10007 | 10008
6A |N' 2 13 2 * *
1P+N
Curva C Azul Negro Azul Azul-Blanco Azul Azul
55L4506-7+5ST3010 1.5mm 1.5mm 0.75mm 0.75mm 0.75mm 0.75mm
1.5 o _ ~N ©
PE5 S g Q i S| w| 8| w
i i o o
o o — —
Verde-amarillo Puente Puente
1.5mm /*\T /*\T
-11G1 (]I)PE(I) XLON QL QDCP OR2 +R1 c!)paz;{)smn w270 X1240 o Qovuxlaowz) x13004(1) GD10 Oty ov2) Opt ) | xasopre Qo s o s e
+COM/1.3 s
SINAMICS S210
65L5310-1BB10-4CF0 —:—l % O 2 =R = 3
6SL5370-0GD00-0AA0-Z INTERNAL BRAKE ¥ ¥ T
BRAKE
RESISTOR SIEMENS
EXTERNAL SINAMICS $210, 1AC 230V, 0.4kW — oL
NETWORK (%) | | 65L5310-1BB10-4CF0 Uptooa1=1 o— J\
IT-NET ~
REMOVE EARTHING SCREW
Y
ﬁ [a)
T | | 5 E:
& z = 3
XsD| .
x1070BR+  OBR- Ou Ov Ow Ope ?SH(Z) EE_J X1000 x101?. X150 Pl? X150 PZ?
I 8 1 8 1
|
T
! I ittt s s s B
| |
| |
256030+CAB1 L
-W11MO BK. WH BN _[BK [GY |GNYE | SH
6FX5002-8QN08-1ACO | #
S I S s s e S
————— g — = — — — —_— ————————————/OI .
|
L EI
P
____________ Ao _d__d__ad__ 95}
\F —J
= 1 1 MO (=) () (= (= (= (=) n\.
SIMOTICS S-1FK2 HD 1A ¥B U B Bw e BIX
1FK2104-4AK10-1MAO
Ut (vt w1
Al M
-11Y1 [j_ﬂ -11M1
o) 04kw \ 3~
1,27 Nm
Nn=3000 1/min PE
(200-240 V)
Freno
motor 1 MOtOI‘ 1
Revisién Fecha Nombre | Fecha: 18/02/2026 Para: Denominacién: o . =
Dibujado: | Ana Lozano N© orden trabaJo. 256030 + CABL 2
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6A

4.9/ 6A > = ® I PS T Azul 0.75mm? 65A » 6A /31.0
11.9/ 5 > Azul-Blanco 0.75mm?2 > 5 /31.0
X301 X303
-90H2
/90.2
AZUL
23 |Xi. 14
-10052E——\--<$> -11QF1
/100.2 24 'xa. /111 |13
100.8 3.1
03000 03003
Y Y X302 X304
Azul Azul Azul Azul Azul Azul
0.75mm 0.75mm 0.75mm 0.75mm 0.75mm 0.75mm

o — (] ™M % n

o o o o o o

o o o o o o

o™ ™M ™M ™M ™M ™M

o o o o o o

'851 X11-1 X11-2 X11-3 X11-4 X11-5 X11-6 X11-7 X11-8
1
/ Omo ODII Omz ODI3 0014 Oms IDIG IDI7
E0.0 E0.1 E0.2 E0.3 E0.4 E0.5 E0.6 E0.7
BYTE ENTRADA 0 DI32-D0O32-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CM03-0AB0 PARTE 1 DE 11
Sefial médulo Pulsador Disyuntor Senal Reserva Reserva Reserva Reserva
de seguridad rearme Motor -11M1 fusible (En bornas) (En bornas) (Sin cablear) (Sin cablear)
alarmas electrénico
Revision Fecha Nombre Fc.aché: 18/02/2026 Para: Denominacion: NO orden trabajo: 256030 =
Dibujado: | Ana Lozano + CAB1 &
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6A

Azul 0.75mm?2

6A

30.9/ 6A > z - 5 > 6A /320
30.9/ 5 > Azul-Blanco 0.75mm > 5 /32.0
'851 X11-11 X11-12 X11-13 X11-14 X11-15 X11-16 X11-17 X11-18
1
! IDIS IDIQ IDI 10 IDIll IDI 12 IDI 13 IDI 14 DI 15
E1.0 El.1 E1.2 E1.3 E1.4 E1.5 E1.6 E1.7
BYTE ENTRADA 1 DI32-D0O32-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CM03-0AB0 PARTE 2DE 11
Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva
(sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear)
Revision Fecha Nombre Fc.aché: 18/02/2026 Para: Denominacion: NO orden trabajo: 256030 =
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6A

Azul 0.75mm?2

6A

31.9/ 6A > z - 5 > 6A /330
31.9/ 5 > Azul-Blanco 0.75mm > 5 /33.0
'851 X12-1 X12-2 X12-3 X12-4 X12-5 X12-6 X12-7 X12-8
1
! IDIO IDII IDIZ IDI3 IDI4 IDIS IDIG IDI7
E2.0 E2.1 E2.2 E2.3 E2.4 E2.5 E2.6 E2.7
BYTE ENTRADA 2 DI32-D0O32-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CM03-0AB0 PARTE 3 DE 11

Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva

(sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear)

Revision Fecha Nombre Fc.aché: 18/02/2026 Para: Denominacion: NO orden trabajo: 256030 =
Dibujado: | Ana Lozano ) - | - + CAB1 &
A 18/02/2026 Ana Lozano Compr.: 18/02/2026 SI E M E N S SPAIN SKILLS 2026 Soluciones en Automatizacion Industrial 256030+CAB1L Entradas digitales PLC, E2 pag_
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6A

Azul 0.75mm?2

6A

32.9/ 6A > 5 - 5 » 6A / 70.0
329/ 5 > Azul-Blanco 0.75mm > 5 /50.0
'851 X12-11 X12-12 X12-13 X12-14 X12-15 X12-16 X12-17 X12-18
1
! IDIS IDIQ IDI 10 IDIll IDI 12 IDI 13 IDI 14 DI 15
E3.0 E3.1 E3.2 E3.3 E3.4 E3.5 E3.6 E3.7
BYTE ENTRADA 3 DI32-D0O32-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CM03-0AB0 PARTE 4 DE 11
Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva
(sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear)
Revision Fecha Nombre Fc.aché: 18/02/2026 Para: Denominacion: NO orden trabajo: 256030 =
Dibujado: | Ana Lozano ) - | - + CAB1 &
A 18/02/2026 Ana Lozano Compr.: 18/02/2026 SI E M E N S SPAIN SKILLS 2026 Soluciones en Automatizacion Industrial 256030+CAB1L Entradas digitales PLC, E3 pag_
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8511 BYTE SALIDA O DI32-D032-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CM03-0AB0O PARTE 5DE 11
A0.0 A0.1 A0.2 AQ.3 A0.4 AQ.5 A0.6 A0.7
@) (@) @) @) @) @) (@] @)
DAO DAl DA2 DA3 DA4 DAS DA6 DA7
oX11-21 O X11-22 ©X11-23 0X11-24 ©X11-25 ©0X11-26 oX11-27 ©0X11-28
o i (] ™M oy N O N
o o o o o o o o
o o o o o o o o
LN N LN LN LN N LN LN
o o o o o o o o
+ + + + + + + +
Al Al Al Al Al Al Al Al
-50KA1 [ ] -50KA2 [ ] -50KA3 [ ] -50KA4 [ ] -50KA5 [ ] -50KA6 [ ] -50KA7 [ ] -50KA8 [ ]
DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2
4.9 / 68 > 658 Azul 0.75mm?2 658 > 6B / 51.0
33.9/ 5 > Py Py ® Azul-Blanco 0.75mm?2 Py > 5 /51.0
SIE.3RQ4118-1AMO00
SIE.3RQ3901-0D SIE.3RQ4118-1AM00 SIE.3RQ4118-1AM00 SIE.3RQ4118-1AM00 SIE.3RQ4118-1AM00 SIE.3RQ4118-1AM00 SIE.3RQ4118-1AM00 SIE.3RQ4118-1AM00
14 4 14 4 14 9 14 4 14 9 14 4 14 9 14 4
12 H~—11 /901 12 ~— 11 /90.2 12 ~— 11 /90.3 12 ~— 11 /90.4 12 ~— 11 /90.5 12 ~—1 12~ 12—
Piloto Piloto Sefial baliza Sefial baliza Sefial baliza Relé 6 Relé 7 Relé 8
seta de pulsador luminosa luminosa luminosa (salida (salida (salida
emergencia de Rearme rojo ambar verde sin cablear) sin cablear) sin cablear)
Revision Fecha Nombre Fc.aché: 18/02/2026 Para: Denominacion: NO orden trabajo: 256030 =
Dibujado: | Ana Lozano + CAB1 &
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8511 BYTE SALIDA 1 DI32-D0O32-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CM03-0AB0 PARTE 6 DE 11
Al.0 Al.l Al.2 Al.3 Al4 Al.5 Al.6 Al.7

DA8 I DA9 I DA10 DA11 I DA12 DA13 DA14 DA15

X11-31 X11-32 X11-33 X11-34 X11-35 X11-36 X11-37 X11-38

50.9 / 6B > 658 P —— 658 » 6B/ 52.0
50.9 / 5 > Azul-Blanco 0.75mm > 5 /52.0
Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva
(sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear)
Revision Fecha Nombre Fc.aché: 18/02/2026 Para: Denominacion: NO orden trabajo: 256030 =
Dibujado: | Ana Lozano ) - | - + CAB1 &
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8511 BYTE SALIDA 2 DI32-D0O32-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CM03-0AB0 PARTE 7 DE 11
A2.0 A2.1 A2.2 A2.3 A2.4 A2.5 A2.6 A2.7

DAO I DA1 I DA2 DA3 I DA4 DA5 DA6 DA7

X12-21 X12-22 X12-23 X12-24 X12-25 X12-26 X12-27 X12-28

51.9/ 6B » 658 P —— 658 » 6B/ 53.0
51.9/ 5 > Azul-Blanco 0.75mm > 5 /53.0
Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva
(sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear)
Revision Fecha Nombre Fc.aché: 18/02/2026 Para: Denominacion: NO orden trabajo: 256030 =
Dibujado: | Ana Lozano ) - | - + CAB1 &
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Fecha inicio proyecto: 23/12/2025 52




8511 BYTE SALIDA 3 DI32-D0O32-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CM03-0AB0 PARTE 8 DE 11
A3.0 A3.1 A3.2 A3.3 A3.4 A3.5 A3.6 A3.7

DA8 I DA9 I DA10 DA11 DA12 DA13 DA14 DA15

X12-31 X12-32 X12-33 X12-34 X12-35 X12-36 X12-37 X12-38

52.9/ 6B » 658 P —— 658 » 6B /80.0
52.9/ 5 > Azul-Blanco 0.75mm > 5 /70.0
Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva
(sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear)
Revision Fecha Nombre Fc.aché: 18/02/2026 Para: Denominacion: NO orden trabajo: 256030 =
Dibujado: | Ana Lozano ) - | - + CAB1 &
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33.9/ 6A» oA

Azul 0.75mm?2

6A

5 5 » 6A/71.0
53.9/ 5 > Azul-Blanco 0.75mm?2 > 5 /71.0
'8ES]- X10-1 X10-2 X10-3 X10-4 X10-5 X10-6 X10-7 X10-8 X10-9 X10-10 X10-11 X10-12
1
/ I I 10+ I uUo-_I0- I Ul+ I I1+ U1l-_I1- I U2+ I 2+ I u2-_12- I U3+ I I3+ I U3-_I3-
EW200+ EW200 EW200- EW202+ EW202 EW202- EW204+ EW204 EW204- EW206+ EW206 EW206-
BYTE ENTRADA 200-207 DI32-D0O32-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CM03-0AB0 PARTE 9 DE 11
Reserva Reserva Reserva Reserva
(sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear)
Revisién Fecha Nombre ;a;:a : 18/02/2026 Para: Denominacion: NO orden trabajo: 256030 =
jado: | Ana Lozano ) - | - + CAB1 &
A 18/02/2026 Ana Lozano Compr 18/02/2026 SI E M E N S SPAIN SKILLS 2026 Soluciones en Automatizacion Industrial 256030+ CABL Entradas analc')gicas PLC, EW200-EW207 Pag
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70.9 / 6A > 65A Azul 0.75mm? 65A » 6A / 100.0
70.9 / 5 > Azul-Blanco 0.75mm?2 > 5 /80.0
-8E1 X10-130X10-140X10-150X10-16
/8.1 I M4+ I M4- I 1C4+ I 1C4-
EW208+ EW208- EW208+ EW208-
BYTE ENTRADA 208-209 DI32-D0O32-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CM03-0AB0 PARTE 10DE 11
Reserva
(sin cablear)
Revisi6 Fech Nombr Fecha: 18/02/2026 Para: Denominacion: . =
evision echa ombre Diudo [ Ana Lomans NIPROME N© orden trabajo: 256030 + CABL
A 18/02/2026 Ana Lozano Compr 18/02/2026 SI E M E N S SPAIN SKILLS 2026 Soluciones en Automatizacion Industrial 256030+ CABL Entradas analc')gicas PLC, EW208-EW209 Pag
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'8511 BYTE SALIDA 200-203 DI32-D032-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CM03-0ABO PARTE 11 DE 11

AW200 AW202
QV0_QI0 QV1_QIl I MANA I MANA
X10-17 X10-18 X10-19 X10-20

53.9/ 6B > 658 Azul 0.75mm? 658 » 6B /90.0
71.9/ 5 > Azul-Blanco 0.75mm?2 > 5 /90.0
Reserva Reserva
(sin cablear) (sin cablear)
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80.9/ 6B

6B

Azul 0.75mm?2

6B

® ® ® » 6B/ 100.0
11 11 11 11 11
-50KA1 ,ZI -50KA2 ,ZI -50KA3 ,ZI -50KA4 ,ZI -50KA5 ,ZI
/501 |14 12 /502 |14 12 /503 |14 12 /50.4 |14 12 /505 |14 12

o i o o™ <
o o o o o
o o o o o
[} (o2} [} [e2} [o)]
o o o o o

-90E3 1 2 3

8WD4408-0AA
X1 X1 8WD4420-5AB 1 2 1
-90H1 & -90H2 @ swpa20-sa0 | -90H3 -90H4 -90H5
/100.1  [x2 /1002 [x2 SWDHASAC) acpc24v To 2avac/oe o Ac/DC24v  To
24V DC /30.2 ROJO AMBAR VERDE
ROJO 24V DC 0
AZUL
5 Azul-Blanco 0.75mm?2 5
80.9/5 > L g » 5 /100.0
Piloto Piloto Sefial baliza Sefial baliza Sefial baliza Relé 6 Relé 7 Relé 8
seta de pulsador luminosa luminosa luminosa (salida (salida (salida
emergencia de Rearme rojo ambar verde sin cablear) sin cablear) sin cablear)
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-95B1 -95B3 -95B5
35U1801-0AA00-0AB1 35U1801-0AA00-0AB1 35U1802-0AA00-0AB1
r-———-- - - -=-=-=-= | r-———-- - - -=-=-=-= | r-r———-- - - - - - -=-=-=-= |
[ [ [ [ [ * [
| | | | | |
| | | | | |
35U1550-0AA10-0AA0 | 13 -95H2 I 35U1550-0AA10-08A0 ! 11 X -95H4 | 35U1550-0aA10-040 V2 B v B
35U1051-6AA40-080 | [-95S1 E- -Xx - e | 3sui051-0aB20-0aa0 | |-95S3E-- —7: - el | 3sU1052-28F10-0an0| | ~95S5 F -v\,'-\ -95S6 F -v\,'—\ ézﬂllgggiggﬁ}g:gxg
ggﬂ}f‘g‘;gg@ig}ﬁﬁg Marcha 14 [x2 | ggﬂiiggggg;gmg | Paro 12 |x2 ) | 35U1400-2AA10-1BA0| | MAN.-AUTO 14  Abrir/Cerrar 14 | 35U1400-2AA10-1BA0
| | | | | |
256030+CAB1 256030+CAB1 256030+CAB1
-W95B1 BN BK | BU [ WH -W95B3 BN BK | BU [ WH -W95B5 BN BK WH
6XV1801-2CH20 6XV1801-2CH20 6XV1801-2CH20
-OF1 11 15 |14 |13 |12 21 25 (24 |23 |22 31 35 (34 33 |32 41 45 44 43 42
/9.0 X10 ><10Y \[J X11 x11Y \[J X12 x12Y \[J Y Y Y X13 x13Y Y Y
i+ NC DIQ0 1M DIQ8 i+ NC DIQI 1M  DIQ9 i+ NC  DIQ2 1M DIQ10 L+ NC. DIQ3 1M DIQi1
(o] 2 (o] o g o o] g o] [e] 8 [e]
o E100.0 A101.0 o E100.1 A101.1 o E100.2 E101.2 o E100.3 A101.3
SIMATIC ET 200eco PN DIQ 16x24VDC 0,5A/2A PART 1O0OF2
Pulsador Piloto Pulsador Pulsador Piloto Pulsador Selector Selector Reserva Reserva
de Marcha de Marcha de paro de paro Manual / Automatico Abrir / Cerrar
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_9E1 5.1 5.5 5.4 5.3 5.2 6.1 6.5 6.4 6.3 6.2 7.1 7.2 8.1 8.5 8.4 8.3 8.2
/9.0 X14 X14K|J \|J k|J X15 X15k|J \|J k|J X16 x16k|J X17 x17k|J k|J k|J
il+ N.C. DIQ4 1M DIQI2 il+ N.C. DIQ5 1M DIQI3 1L+ iM  DIQ14 iL+ N.C. DIQ7 1M DIQ15
O 2 O [e] 8 [e] o] g o] o g o
o E100.4 Al101.4 ) E100.5 A101.5 o A101.6 ) E100.7 A101.7
SIMATIC ET 200eco PN DIQ 16x24VDC 0,5A/2A PART 2O0OF2
Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva
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6A

Azul 0.75mm?2

719/ 6A-B—cp * Azl 0.75mm? 68 O oA
909/ 6B g5 * ¢ e 60 OB
3.7/ 6D » zul 0.75mm 0 6D
[a] om [an] <
© © © oS
Azul Azul
0.75mm 0.75mm
Azul
0.75mm
Azul
0.75mm
o o <
8 8 1= 10006
S S =]
i i i
Azul
0.75mm
-100A3 Oar OT1 Om1 O™ Omz OT3 Oms OT¢ O O13 O3 O G4t
Azul Azul Azul + 0
0.75mm 0.75mm 0.75mm i
-90H1 -90H2 . \ \ \
/90.1 /90.2 LogiC [~ N\ X—-N\--
ROJO AZUL LN ™ —
no |1 21 X1’ 3 o 8| g 8
| Autostart / Monitored Start
-10050&&——7@%‘———5@ -10052E——\--<$> i el 7 posar Honter
SIE.35U1550-0AA10-0AA0 (12 22 X2' /30.2 14 X2 2 ———\———\———\——————--7
SIE.3SU1050-1HB20-0AA0 Rearme e
SIE.3SU1400-1AA10-1BA0 SIE.3SU1550-0AA10-0AA0 o
SIE.35U1400-1AA10-1CAO SIE.3SU1051-0AB50-0AA0 o ﬁ
SIE.3SU1900-0BC31-0NBO Azul Azul SIE.3SU1400-1AA10-1BA0 Azul Azul oM &
SIE.3SU1401-1BB20-1AA0 | 0.75mm 0.75mm SIE.35U1401-1BB50-1AA0 | 0.75mm 0.75mm Q3
' E
— ™ N Azul 2 .z
— >
S S = 0.75nm [TT R
S S S S —0
— — — Azul — 9
0.75mm e X3
o '
Vs OA2 014 024 (I>34 042
N 0
8| 8
o
2 = S
Azul ™
Blanco ©
0.75mm Azul
0.75mm
Azul A .
0.75mm 0.75mm 0 |_
[T} LC |
10007 10008 | 03000
11.7 11.7 |_ 30.1
c o e .
90.9 / 5 > Azul-Blanco 0.75mm?2 05
Parada de Rearme Comun Comun Parada de
emergencia Maniobra Maniobra emergencia.
24VDC 24VDC Sefial al PLC
Canal 1 Canal 2
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0 1 2 3 4 5 6 7 8
VARIADOR
PLC MOTOR HMI MP700 ISLA REMOTA
+CAB1-8E1 +CAB1-4E3
+CAB1/8.1 +CAB1-11G1 +CAB1/4.3 +CAB1-9E1 PORTATIL
SIEMENS +CAB1/11.0 SIEMENS +CAB1/9.0 ALUMNO
+CAB1-4E1 CPU1512C-1PN SINAMICS S210 HMI MTP700, Comfort 7" SIEMENS
+CAB1/4.1 6ES7512-1CM03-0ABO 65L5310-1BB10-4CF0 6AV2128-3GB06-0AX1 6ES7143-6BH00-0BBO
SIEMENS

SCALANCE S615
6GK5615-0AA00-2AA2
6GK5908-0PB00

SCALANCE
SIEMENS |SCALARCE

LJF
}

P5

4E1-8E1—
CABLE S/FTP 1m
CABRJ45-6-1M-VE

R

(L

l:‘

P2 gﬁ
2

3

8E1-11G1
CABLE S/FTP 2m
CABRI45-6-2M-VE

4E1-4E3
CABLE S/FTP 2m
CABRJ45-6-2M-VE

N

X1 P1R

S50) — (5%
[e] [e]

i y

X1 P2R
PN/MF

4E1-9E1

6XV1871-5TH30

D

P3 gf
3

D

P4 gf
40O

.

P1 TO P4 FOR LAN ONLY

K

4E1-PC—-

6XV1870-3RH60

K

s

b1
Oser

[1po

L1+ t +DI :

M1 [: DI [:
w2 | —
L2+ [: +DqQ C

e [: oo [:

6GK5 615-0AA00-2AA2

Switch
Ethernet
Revisién Fecha Nombre Fecha: 18/02/2026 Para: Denominacion: . =
NO orden trabajo: 256030
Dibujado: | Ana Lozano + COM
A 18/02/2026 | Ana Lozano Compr.: | 18/02/2026 S I E M E N S SPAIN SKILLS 2026 Soluciones en Automatizacion Industrial [ o200y Arquitectura Red Profinet Pag.
Fecha inicio proyecto: 23/12/2025




il Fecha: 18/02/2026 Para: Denominacién: i =
Revision Fecha Nombre N° orden traba]o: 256030
Dibujado: | Ana Lozano + DOC & Ci1
Soluciones en Automatizacion Industrial . .
A | 181022026 | AnaLozano [Comer: 1570272006 SIEMENS SPAIN SKILLS 2026 256030+CABL Vista general armario 3D Pag.
Fecha inicio proyecto: 23/12/2025




-50KA1 A -50KA8

[}
<
S
o
vTI

Tag del elemento Descripcién
-2U3 Fuente de alimentacién. Simatic PM1507
-8E1 CPU 1512C-1

-3E1 Proteccion 24VDC. Sltop PSE200U

-4E1 Switch Ethernet. Scalance S615
-50KA1-50KA8 Relés 24VDC. 1 contacto conmutado
-100A3 Modulo de seguridad SIRIUS STD R3+1
-1QF1 Bloque diferencial 40A, 30mA 2P + autématico 1P+n 10A
-11QF1 Interruptor automatico 1+N 6A

-3D7 Distribuidor 24VDC

-11G1 Variador de frecuencia SINAMICS S210
-X0 Bornero -X0

-X3 Bornero -X3

-X4 Bloque de distribucion cables de tierra
-XA Bornero -XA
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SIEMLNS

Tag del elemento

Descripcion

-90E3

Baliza

-4E3

Simatic KTP700 Basic, 7"

-100S2/-90H2

Pulsador luminoso de Rearme

-100S0/-90H1

Seta de emergencia luminosa

-2H2

Piloto Tension de Mando

-1Q1

Seccionador 3P, 25A
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800 mm

S - N

300 mm 600 mm 300 mm
C>
= ==R =)
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Tag del elemento

Descripcion

-95B1 Caja para 1 elemento @22mm

-9551/-95H2 Pulsador luminoso "Marcha"

() o

SIEMIENS
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Caja pulsador Marcha
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Tag del elemento

Descripcion

-95B3 Caja para 1 elemento @22mm

-9553/-95H4

Pulsador luminoso "Paro"

oy

-95H4
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Tag del elemento Descripcion
-95B5 Caja para 2 elementos @22mm
-95S5 Selector "Manual - Automatico"
-9556 Selector "Abrir - Cerrar"

Q -95B5

-95S5

-9556

SIEMIENS
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Regletero: 8E1

No PUENTE DENOMINACION REFERENCIA E/S NO CABLE MANGUERA NO HILO DESTINO CONEXION PAG./CIRC.
X10-1 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 EW200+ +CAB1/70.1
X10-2 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 EW200 +CAB1/70.2
X10-3 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 EW200- +CAB1/70.2
X10-4 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 EW202+ +CAB1/70.3
X10-5 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 EW202 +CAB1/70.4
X10-6 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 EW202- +CAB1/70.4
X10-7 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 EW204+ +CAB1/70.5
X10-8 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 EW204 +CAB1/70.5
X10-9 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 EW204- +CAB1/70.6
X10-10 |+ Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 EW206+ +CAB1/70.7
X10-11 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 EW206 +CAB1/70.7
X10-12 |+ Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 EW206- +CAB1/70.8
X10-13 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 EW208+ +CAB1/71.1
X10-14 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 EW208- +CAB1/71.1
X10-15 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 EW208+ +CAB1/71.2
X10-16 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 EW208- +CAB1/71.2
X10-17 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 AW200 +CAB1/80.1
X10-18 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 AW202 +CAB1/80.2
X10-19 |+ Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 +CAB1/80.3
X10-20 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 +CAB1/80.4
X11-1 | Sefial mddulo de seguridad +CAB1-8E1 E0.0 +CAB1-100A3 42 +CAB1/30.1
X11-2 |+ Pulsador rearme alarmas +CAB1-8E1 EO.1 +CAB1-100S2 24 +CAB1/30.2
X11-3 | Disyuntor Motor -11M1 +CAB1-8E1 EO0.2 +CAB1-11QF1 13 +CAB1/30.3
X11-4 | Sefial fusible electrdnico +CAB1-8E1 EO0.3 +CAB1-3E1 14 +CAB1/30.4
X11-5 | Reserva (En bornas) +CAB1-8E1 EO0.4 X3 +CAB1/30.5
X11-6 | Reserva (En bornas) +CAB1-8E1 E0.5 X3 +CAB1/30.6
X11-7 | Reserva (Sin cablear) +CAB1-8E1 EO0.6 +CAB1/30.7
X11-8 | Reserva (Sin cablear) +CAB1-8E1 E0.7 +CAB1/30.8
X11-11 |+ Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E1.0 +CAB1/31.1
X11-12 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 El.1 +CAB1/31.2
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Regletero: 8E1

No PUENTE DENOMINACION REFERENCIA E/S NO CABLE MANGUERA NO HILO DESTINO CONEXION PAG./CIRC.
X11-13 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E1.2 +CAB1/31.3
X11-14 |+ Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E1.3 +CAB1/31.4
X11-15 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E1.4 +CAB1/31.5
X11-16 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E1.5 +CAB1/31.6
X11-17 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 El.6 +CAB1/31.7
X11-18 |+ Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E1.7 +CAB1/31.8
X11-21 | Piloto seta de emergencia +CAB1-8E1 A0.0 +CAB1-50KA1 Al +CAB1/50.1
X11-22 | Piloto pulsador de Rearme +CAB1-8E1 AO0.1 +CAB1-50KA2 Al +CAB1/50.2
X11-23 | Sefial baliza luminosa rojo +CAB1-8E1 A0.2 +CAB1-50KA3 Al +CAB1/50.3
X11-24 |» Sefial baliza luminosa ambar +CAB1-8E1 A0.3 +CAB1-50KA4 Al +CAB1/50.4
X11-25 |+ Sefial baliza luminosa verde +CAB1-8E1 A0.4 +CAB1-50KA5 Al +CAB1/50.5
X11-26 | Relé 6 (salida sin cablear) +CAB1-8E1 A0.5 +CAB1-50KA6 Al +CAB1/50.6
X11-27 |+ Relé 7 (salida sin cablear) +CAB1-8E1 A0.6 +CAB1-50KA7 Al +CAB1/50.7
X11-28 |+ Relé 8 (salida sin cablear) +CAB1-8E1 A0.7 +CAB1-50KA8 Al +CAB1/50.8
X11-31 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 Al1.0 +CAB1/51.1
X11-32 |+ Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 Al.l +CAB1/51.2
X11-33 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 Al.2 +CAB1/51.3
X11-34 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 Al.3 +CAB1/51.4
X11-35 |+ Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 Al.4 +CAB1/51.5
X11-36 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 Al.5 +CAB1/51.6
X11-37 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 Al.6 +CAB1/51.7
X11-38 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 Al.7 +CAB1/51.8
X12-1 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E2.0 +CAB1/32.1
X12-2 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E2.1 +CAB1/32.2
X12-3 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E2.2 +CAB1/32.3
X12-4 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E2.3 +CAB1/32.4
X12-5 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E2.4 +CAB1/32.5
X12-6 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E2.5 +CAB1/32.6
X12-7 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E2.6 +CAB1/32.7
X12-8 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E2.7 +CAB1/32.8
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No PUENTE DENOMINACION REFERENCIA E/S N© CABLE MANGUERA NO HILO DESTINO CONEXION PAG./CIRC.
X12-11 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E3.0 +CAB1/33.1
X12-12 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E3.1 +CAB1/33.2
X12-13 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E3.2 +CAB1/33.3
X12-14 |+ Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E3.3 +CAB1/33.4
X12-15 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E3.4 +CAB1/33.5
X12-16 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E3.5 +CAB1/33.6
X12-17 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E3.6 +CAB1/33.7
X12-18 |+ Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 E3.7 +CAB1/33.8
X12-21 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 A2.0 +CAB1/52.1
X12-22 |+ Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 A2.1 +CAB1/52.2
X12-23 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 A2.2 +CAB1/52.3
X12-24 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 A2.3 +CAB1/52.4
X12-25 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 A2.4 +CAB1/52.5
X12-26 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 A2.5 +CAB1/52.6
X12-27 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 A2.6 +CAB1/52.7
X12-28 |+ Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 A2.7 +CAB1/52.8
X12-31 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 A3.0 +CAB1/53.1
X12-32 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 A3.1 +CAB1/53.2
X12-33 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 A3.2 +CAB1/53.3
X12-34 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 A3.3 +CAB1/53.4
X12-35 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 A3.4 +CAB1/53.5
X12-36 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 A3.5 +CAB1/53.6
X12-37 |+ Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 A3.6 +CAB1/53.7
X12-38 | Reserva (sin cablear) +CAB1-8E1 A3.7 +CAB1/53.8
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N ' Alimentacion (Neutro) +CAB1-1Q1 ON +CAB1-1X1 N +CAB1/1.1
L ' Alimentacion (Linea L1) +CAB1-1Q1 oL +CAB1-1X1 L +CAB1/1.1
PE Alimentacion (Tierra) X4 +CAB1-1X1 PE +CAB1/1.1
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Regletero: X2
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1 p Alimentacion +24VDC +CAB1-8E1 6C +CAB1-W9E1 BN +CAB1-9E1 1 +CAB1/9.1
2 4 Alimentacion +24VDC +CAB1-W9E1 BK +CAB1-9E1 4 +CAB1/9.1
3 p Alimentacion 0VDC +CAB1-8E1 5 +CAB1-W9E1 BU +CAB1-9E1 3 +CAB1/9.1
4 4 Alimentacion 0VDC +CAB1-WO9E1 WH +CAB1-9E1 2 +CAB1/9.1
Revision Fecha Nombre Fecha: 18/02/2026 Para: Denominacion: A =
i NO orden trabajo: 256030
Dibujado: | Ana Lozano + DOC & D1
A 18/02/2026 Ana Lozano Compr.: 18/02/2026 S I E M E N S SPAIN SKILLS 2026 Soluciones en Automatizacion Industrial 256030+CAB1 X2 Pag.

Fecha inicio proyecto:

23/12/2025




Regletero: X3
No PUENTE DENOMINACION REFERENCIA E/S NO CABLE MANGUERA NO HILO DESTINO CONEXION PAG./CIRC.
1 L Alimentacion +24VDC (6A) +CAB1-11QF1 +CAB1/30.5
2 ' Reserva (En bornas) 8E1 E0.4 03004 +CAB1/30.5
3 ¢ Alimentacion +24VDC (6A) +CAB1-100A3 6A +CAB1/30.6
4 ' Reserva (En bornas) 8E1 EO0.5 03005 +CAB1/30.6
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Lista de materiales

Identificador de medios

y Cantidad Descripcion Observacion NUmero de pedido Fabricante
de explotacion

+CAB1-1Q1 1 Seccionador 25 A 3 polos montaje en puerta con maneta amarilla y roja SENTRON 3LD2103-0TK53 Siemens
+CAB1-1Q1 2 Tapa cubrebornes 3 Polos SENTRON cubrebornes 3LD9221-0A Siemens
+CAB1-1QF1 1 Bloque diferencial SENTRON Bloque diferencial Sin retardo 55M2323-0 Siemens
+CAB1-1QF1 1 SENTRON Pequefio interruptor automatico 55L4510-7 Siemens
+CAB1-2H2 1 SOPORTE SIRIUS ACT Soporte 3SU1550-0AA10-0AA0 Siemens
+CAB1-2H2 1 LAMPARA DE SENALIZACION, TRANSPARENTE SIRIUS ACT Lampara de sefializacion 3SU1051-6AA60-0AA0 Siemens
+CAB1-2H2 1 MODULO LED, BLANCO SIRIUS ACT Mddulo de LED 35U1401-1BB60-1AA0 Siemens
+CAB1-2U3 1 Fuente de alimentacion regulada. SIMATIC PM 1507 24 V/8 A Para SIMATIC S7-1500 entrada: 120/230 V CA, salida: 24 V CC/8 A 6EP1333-4BA00 Siemens

+CAB1-3D7 1 Distribuidor de potencial Distribuidor de potencia 3270225 Phoenix Contact

+CAB1-3D7 4 Distribuidor de potencial 3270224 Phoenix Contact

+CAB1-3D7 2 Tapa Borna repartidora modular para carril Din comunes gris 32 conexiones 3270154 Phoenix Contact

+CAB1-3D7 2 Plaquita tope para borna Soporte final 3022276 Phoenix Contact
+CAB1-3E1 1 SITOP PSE200U MODULO DE SELECT. 10A 6EP1961-2BA21 Siemens
+CAB1-4E1 1 Router LAN SCALANCE S615 Industrial Ethernet security 6GK5615-0AA00-2AA2 Siemens
+CAB1-4E1 1 KEY-PLUG SINEMA RC Medio extraible para habilitar la conexion a SINEMA Remote, Connect para S615 y SCALANCE M 6GK5908-0PB00 Siemens
+CAB1-4E3 1 SIMATIC HMI MTP700 Confort unificado SIMATIC , HMI , Panel de confort 6AV2128-3GB06-0AX1 Siemens
+CAB1-8E1 2 SIMATIC S7-1500 CPU 1512C-1 PN 32DI/32DO/5AI/2A0 Médulo central 6ES7512-1CM03-0ABO Siemens
+CAB1-8E1 1 RAIL DIN 482MM (19") SIMATIC, S7-1500 6ES7590-1AE80-0AAQ Siemens
+CAB1-8E1 1 SIMATIC S7 Tarjeta de memoria 24 MB para CPU S7-1x00 Tarjeta de memoria 6ES7954-8LF04-0AA0 Siemens
+CAB1-9E1 1 ET 200eco PN, DIQ 16x24VDC/2A, M12-L SIMATIC , ET 200eco PN , Entrada/salida del médulo digital 6ES7143-6BH00-0BBO Siemens
+CAB1-11G1 1 SINAMICS S210, 1AC 230V, 0.4kW 6SL5310-1BB10-4CFO Siemens
+CAB1-11G1 1 SINAMICS S210 tarjeta SD de 8 GB incl. licencia (Certificate of License, en la tarjeta) 6SL5370-0GD00-0AA0 Siemens
+CAB1-11QF1 1 SENTRON Pequefio interruptor automatico 55L4506-7 Siemens
+CAB1-11QF1 1 Bloque contactos auxiliares (1NA+1NC) SENTRON Bloque de contactos aux. adosable 5573010 Siemens
+CAB1-50KA1 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ4118-1AM00 Siemens
+CAB1-50KA1 2 PEINE DE CONEXION 16 POLOS SIRIUS Peine de conexion 3RQ3901-0D Siemens
+CAB1-50KA2 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ4118-1AM00 Siemens
+CAB1-50KA3 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ4118-1AM00 Siemens
+CAB1-50KA4 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ4118-1AM00 Siemens
+CAB1-50KA5 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ4118-1AM00 Siemens
+CAB1-50KA6 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ4118-1AM00 Siemens
+CAB1-50KA7 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ4118-1AM00 Siemens
+CAB1-50KA8 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ4118-1AM00 Siemens
+CAB1-90E3 1 SIRIUS Pata con tubo integrado Tubo con pie, longitud de tubo 100 mm, acc. para 8WD44, columnas de sefializacion, D = 70 mm 8WD4308-0DA Siemens
+CAB1-90E3 1 Columna de sefializacién, elemento de conexion para montaje en tubo, incl. tapa de cierre y junta SIRIUS Elemento de conexion 8WD4408-0AA Siemens
+CAB1-90H3 1 Columna de sefializacion, elemento de luz permanente, LED rojo, 24 V AC/DC SIRIUS Elemento de luz permanente 8WD4420-5AB Siemens
+CAB1-90H4 1 Columna de sefializacién, elemento de luz permanente, LED amarillo, 24 V AC/DC SIRIUS Elemento de luz permanente 8WD4420-5AD Siemens
+CAB1-90H5 1 Columna de sefializacién, elemento de luz permanente, LED verde, 24 V AC/DC SIRIUS Elemento de luz permanente 8WD4420-5AC Siemens
+CAB1-95B1 1 CAJA DE PLASTICO, 1 PUNTO DE MANDO SIRIUS ACT Caja 3SU1801-0AA00-0AB1 Siemens
+CAB1-95B3 1 CAJA DE PLASTICO, 1 PUNTO DE MANDO SIRIUS ACT Caja 35SU1801-0AA00-0AB1 Siemens
+CAB1-95B5 1 CAJA DE PLASTICO, 2 PUNTOS DE MANDO SIRIUS ACT Caja 3SU1802-0AA00-0AB1 Siemens
+CAB1-9551 1 SOPORTE SIRIUS ACT Soporte 3SU1550-0AA10-0AA0 Siemens
+CAB1-95S1 1 PULSADOR ILUMINADO, VERDE Pulsador luminoso SIRIUS ACT 3SU1051-0AB40-0AA0 Siemens
+CAB1-95S1 1 Mddulo de contacto, 1NO, terminales de tornillo, montaje en base 35U1400-2AA10-1BA0 Siemens
+CAB1-95S1 1 MODULO LED, VERDE SIRIUS ACT Mddulo de LED 35SU1401-2BB40-1AA0 Siemens
+CAB1-9553 1 SOPORTE SIRIUS ACT Soporte 35U1550-0AA10-0AA0 Siemens
+CAB1-95S3 1 PULSADOR ILUMINADO, ROJO SIRIUS ACT 3SU1051-0AB20-0AA0 Siemens
+CAB1-95S3 1 Mddulo de contacto, 1NC, terminales de tornillo, montaje en base SIRIUS ACT Mddulo de contactos 35SU1400-2AA10-1CA0 Siemens
+CAB1-95S3 1 LED-MODUL, ROT SIRIUS ACT Mddulo de LED 3SU1401-2BB20-1AA0 Siemens
+CAB1-9555 1 SOPORTE SIRIUS ACT Soporte 35U1550-0AA10-0AA0 Siemens
+CAB1-95S5 1 SELECTOR, O-I, NEGRO SIRIUS ACT Selector 3SU1052-2BF10-0AA0 Siemens
+CAB1-95S5 1 Moédulo de contacto, 1NO, terminales de tornillo, montaje en base 35U1400-2AA10-1BA0 Siemens
+CAB1-9556 1 SOPORTE SIRIUS ACT Soporte 3SU1550-0AA10-0AA0 Siemens
+CAB1-9556 1 SELECTOR, O-I, NEGRO SIRIUS ACT Selector 35U1052-2BF10-0AA0 Siemens
+CAB1-95S6 1 Modulo de contacto, 1NO, terminales de tornillo, montaje en base 3SU1400-2AA10-1BA0 Siemens
+CAB1-100A3 1 MODULO SEGURIDAD SIRIUS STD R3+1 SIRIUS mddulo de seguridad 3SK1111-1AB30 Siemens
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+CAB1-100S0 1 SOPORTE SIRIUS ACT Soporte 35U1550-0AA10-0AA0 Siemens
+CAB1-100S0 1 PULSADOR SETA PARO EMERG., 40MM, ROJO SIRIUS ACT Pulsador de seta de parada de emergencia 3SU1050-1HB20-0AA0 Siemens
+CAB1-100S0 1 Mddulo de contactos, 1NA SIRIUS ACT Mddulo de contactos 35U1400-1AA10-1BA0 Siemens
+CAB1-100S0 2 Mddulo de contactos, 1NC SIRIUS ACT Mddulo de contactos 3SU1400-1AA10-1CA0 Siemens
+CAB1-100S0 1 PLACA DE RESPALDO DE PARADA DE EMERGENCIA, AMARILLA SIRIUS ACT Placa de fondo para parada de emergencia 3SU1900-0BC31-0NBO Siemens
+CAB1-100S0 1 MODULO LED, ROJO SIRIUS ACT Mddulo de LED 3SU1401-1BB20-1AA0 Siemens
+CAB1-100S2 1 SOPORTE SIRIUS ACT Soporte 3SU1550-0AA10-0AA0 Siemens
+CAB1-100S2 1 PULSADOR ILUMINADO, AZUL SIRIUS ACT 3SU1051-0AB50-0AA0 Siemens
+CAB1-100S2 2 Modulo de contactos, 1NA SIRIUS ACT Mddulo de contactos 3SU1400-1AA10-1BA0 Siemens
+CAB1-100S2 1 MODULO LED, AZUL SIRIUS ACT Médulo de LED 35U1401-1BB50-1AA0 Siemens
+CAB1-CAB1 1 Armario metalico 800 x 600 x 300 mm Puerta Unica ciega, Placa de montaje incluida, Color: RAL7035 texturizado EC060830 Ketxe
+CAB1-CAB1 1 Soporte de pared para cuadro mural (4 unidades) SDWC-010 Ketxe
+CAB1-CAB1 1 Sefial tridngulo riesgo eléctrico Sefial de plastico 105mm. Tridngulo serigrafiado con el rayo, contorno en negro y fondo amarillo. 725110 Sofamel
X0 2 Borna de paso, Seccion de dimensionamiento: 4 mm?2 NUmero de conexiones: 2, tipo de conexion: Conexion push-in, seccion: 0,2 mm?2 - 6 mm?2 3211757 Phoenix Contact
X0 1 Borna de tierra PT 4-PE, conexion push-in, 1 conexion, 0,2-6mm2, verde/amarillo Clase de montaje: NS 35/7,5, NS 35/15, color: amarillo-verde 3211766 Phoenix Contact
X0 1 Placa final e intermedia para borna Tapa final 3030420 Phoenix Contact
X0 2 Plaquita tope para borna Soporte final 3022276 Phoenix Contact
X2 4 Borna de paso, Seccion de dimensionamiento: 2,5 mm?2 NUmero de conex. 2, nimero de polos: 1, tipo de conexidn: Conexion push-in, seccién: 0,14 mm?2 3209510 Phoenix Contact
X2 1 Placa final y divisoria para bloque de terminales Tapa final 3030417 Phoenix Contact
X2 1 Puente Puente enchufable 3030161 Phoenix Contact
X2 1 Puente Puente enchufable 3036877 Phoenix Contact
X2 2 Plaquita tope para borna Soporte final 3022276 Phoenix Contact
X3 4 Borna de paso, Seccion de dimensionamiento: 1,5 mm?2 NUmero de conex. : 2, tipo de conexion: Conexion push-in, ler piso, seccién: 0,14 mm2 - 1,5 mm?2 3208100 Phoenix Contact
X3 1 Placa final e intermedia para borna Tapa final 3208142 Phoenix Contact
X3 2 Plaquita tope para borna Soporte final 3022276 Phoenix Contact
X4 1 Bloque de distribucién potencial Bloque para distribucion 1091670 Phoenix Contact
X4 1 Adaptador de riel portadora Adaptador para carril 3274054 Phoenix Contact
XA 1 Borne de medida-desconexién Color gris, ancho 8mm., montaje en carril TS35 56.106.0055.0 wieland
XA 1 Tapa final APN 6 TK Color gris 07.313.1755.0 wieland
XA 1 Plaquita tope para borna Soporte final 3022276 Phoenix Contact
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4. Médulo Il.

N
Spainskills

4.1. Instrucciones de trabajo del moédulo Il.

Documentacion:

Para la realizacion de la prueba se entregara:

Descripcion detallada de la estacion con la relacion de
entradas y salidas necesarias, junto con una descripcion del
funcionamiento de la misma.
Los manuales necesarios de consulta, los cuales se
encontraran en el escritorio.

Notas
importantes:

El participante al finalizar el ejercicio archivara el proyecto
completo del STEP 7 V20 (TIA Portal) en la carpeta
“Modulo IP’ del directorio SPAINSKILLS con el nombre
“M_II_PLC”.

El participante al finalizar el ejercicio, archivara el proyecto
completo del WinCC Unified V20.0 (TIA Portal) en la carpeta
“Modulo I’ del directorio SPAINSKIILS con el nombre
“M_II_HMI”.

Realizar el programa necesario para que la estacion
presente el funcionamiento que se detalla posteriormente.
Se podra realizar el programa utilizando cualquiera de los
lenguajes de programacion descritos en la norma
IEC61131-3.

Cualquier nota, aclaracion o comentario sobre el ejercicio
realizado se deberd hacer en las hojas en blanco de este
documento.

« La prueba estara calificada sobre un total de 35 puntos

Evaluacion: » La evaluacion del ejercicio se realizara en base a aspectos
totalmente objetivos del funcionamiento de la estacién a
automatizar.

Cofinanciado por
la Unién Europea PLAN DE PRUEBAS SPAINSKILLS 2026_Modalidad 19 — CONTROL INDUSTRIAL
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4.2. Criterios de evaluacion relacionados con el médulo Il.

N
Spainskills

Il | Programacion y v' Se ha programado y configurado de forma
configuracién del PLC correcta el PLC de acuerdo con el flujograma
y/o descripcion proporcionados y empleando
lenguajes normalizados por la norma IEC
61131-3.

v' Se ha configurado y programado de forma
correcta el dispositivo de visualizacion, de
acuerdo con los parametros especificados en
el plan de pruebas.

Cofinanciado por
la Unién Europea PLAN DE PRUEBAS SPAINSKILLS 2026_Modalidad 19 — CONTROL INDUSTRIAL
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Se trata de una estacion automatizada cuyo objetivo es clasificar varios tipos de piezas,
montar palets con las piezas correspondientes y después colocar esos palets en un almacén.
Finalmente, se vaciara el almacén segun los requerimientos del usuario. Lo hara con ayuda de una
serie de elementos:

Cintas transportadoras
Fotocélulas

Robot SCARA

Robot cartesiano

El funcionamiento estara sujeto a tres modos de operacion: Manual, Movimientos y Automatico.

llustracion 1 - Vista general de la estacion

El funcionamiento general de la estacion, dividido por zonas sera:

e Zona 1 — Alimentacion, identificacion, recogida y clasificacion:

La primera parte de la estacion consiste en la alimentacion y clasificacion de las piezas en el
sistema. Para ello, una pieza saldra por la cinta 1, donde los sensores identificaran su tipo. A
continuacion, el robot SCARA recogera cada pieza mediante una ventosa. Si la pieza es un cubo,
se colocar en el palet de cubos situado en la cinta 2, si se trata de un cilindro, se depositara en el
palet de cilindros ubicado en la cinta auxiliar. El palet de cubos tiene capacidad para 2 piezas y el
de cilindros para 4 piezas.

La cinta 1 esta equipada con una camara de inteligencia artificial que permite detectar piezas
defectuosas. Si la pieza que avanza por la cinta es defectuosa, sera identificada al entrar en el area
de andlisis de la cdmara y, una vez salga de dicha area, no se detendra en la zona de recogida del
robot SCARA. En su lugar, la cinta continuara su movimiento hasta dejarla caer en la caja ubicada
al final de la cinta 1. Tras la salida de la pieza defectuosa del area de analisis, el sistema repondra
automaticamente una nueva pieza.

e Zona 2 — Zona de procesado:

En esta segunda zona se procedera a transportar los palets a la zona de recogida del robot
cartesiano. Un palet no podra iniciar su procesado si otro esta siendo procesado en ese momento,
por lo que debera esperar a que el cartesiano haya recogido el palet anterior para poder comenzar.
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Los palets de cilindros seran llevados al punto de recogida mediante el movimiento de la cinta
auxiliar y, posteriormente, de la cinta 2. Por su parte, los palets de cubos se transportaran por la
cinta 3 hasta la zona del empujador, el cual desplazara los palets hacia la cinta 2, encargada de
llevarlos finalmente al punto de recogida del robot cartesiano.

e Zona 3 — Zona de almacenamiento:

En la zona de almacenamiento, el robot cartesiano ira colocando los palets en la estanteria segiin
los pedidos realizados por el usuario. Cuando se desee vaciar la estanteria, el cartesiano depositara
los palets en la cinta 4, desde donde serdn transportados para que los operarios los recojan. El
sistema permitird seleccionar un palet de un estante concreto para su recogida o realizar un
vaciado total de la estanteria utilizando el método FIFO (First In, First Out).
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1.1. COMPONENTES DE LA ESTACION

En las siguientes imagenes se identificaran los distintos elementos relevantes para el
desarrollo de la prueba.

En primer lugar, se vera una imagen general de la estacion y otra en planta con cada uno
de los elementos y las zonas que la componen, respectivamente. Posteriormente, esa misma
imagen general de la estacion se utilizara para indicar las sefiales de entrada y salida del MCD.

VISION GENERAL DE LA ESTACION:

Sensor fotoeléctrico 2,3
delacinta1

Pieza

Cinta 1

Sensor fotoeléctrico 1
delacinta1

Camara de vision artificial

para detectar piezas
defectuosas

Sensor fotoeléctrico 4

delacinta1

Ilustracion 2 - Elementos de la instalacion 1

Palet de cilindros Sensor fotoeléctrico
de la cinta auxiliar

Sensor fotoeléctrico 1
de lacinta 2

Cinta auxiliar

Palet de
cubos

Cinta 2

Sensor fotoeléctrico 2
de lacinta 2

Sensor fotoeléctrico 1
delacinta3

Cinta3
Sensor fotoeléctrico 2
delacinta 3

llustracion 3 - Elementos de la instalacion 2
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Estanteria

Sensor fotoeléctrico 1
delacinta4

Sensor fotoeléctrico 2
delacinta4

Ilustracion 4 - Elementos de la instalacion 3

Zona 1 Zona 2 Zona3
llustracion 5 - Zonas de la instalacion
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SENALES DE ENTRADA DEL MCD:

sensor_cinta_1_alto ; |

sensor_cinta_1_inicio_detectar_pieza sensor_cinta_1_bajo

sensor_pieza_defectuosa

sensor_cinta_1_final

Ilustracion 6 - Seniales de entrada del MCD 1

sensor_cinta_aux

sensor_cinta_2_inicio

sensor_cinta_2_final

sensor_cinta_3_inicio

sensor_cinta_3_final

Ilustracion 7 - Seniales de entrada del MCD 2

) © 2026 Spainskills
MODULO II: Programacion de dispositivos 19 — Control industrial
SIEMENS Péag. 8/67




SIEMENS D

sensor_cinta_4_inicio

sensor_cinta_4_final

Ilustracion 8 - Seniales de entrada del MCD 3

SENALES DE SALIDA DEL MCD:

sacar_cubo

sacar_cilindro
sacar_cilindro_defectuoso
sacar_cubo_defectuoso

Velocidad_cinta_1

Ilustracion 9 - Senales de salida del MCD 1
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sacar_palet_cubos sacar_palet_cilindros

velocidad_cinta_aux

velocidad_cinta_2

velocidad_cinta_3

Ilustracion 10 - Seniales de salida del MCD 2

velocidad_cinta_4

Ilustracion 11 - Seniales de salida del MCD 3
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1.2. INICIO TIA PORTAL

N
Spainskills

Se debera crear un nuevo proyecto en TIA Portal V20 con el nombre “SpainSkills2026™ y
se guardara en el directorio “SPAINSKILLS” del escritorio.

Primero se debera incluir el PLC y el HMI en el proyecto, para ello se debe comprobar la
referencia de ambos equipos y su version del firmware.

En el directorio “SPAINSKILLS” se encuentra una libreria con los bloques de datos
necesarios para la programacion del automata. En esta libreria se pueden encontrar los siguientes
archivos:

Tabla I - Contenido libreria "Lib_SpainSkills2026"

Nombre Definicion
MCD_ INPUT Entradas del NX MCD al TIA Portal.
MCD _OUTPUT Salidas del TIA Portal al NX MCD.

Posiciones de interés del robot SCARA 'y del
CARTESIANO.

PLC Data Type necesario para el Data Block
“Posiciones” para las posiciones del CARTESIANO.
PLC Data Type necesario para el Data Block
“Posiciones” para las posiciones del SCARA.

Bloque que convierte las sefales de los sensores del
sistema cartesiano (eje X, Y y Z) al mismo formato y
escala que usan los “MCD Outputs”’, de forma que las
posiciones medidas coincidan con las posiciones que el
PLC manda al sistema de movimiento.

Posiciones

UDT _Estanteria

UDT _Scara

Conversiones_sensores_cartesiano

Entradas armario Lista de variables de entrada del armario.

Salidas armario Lista de variables de salida del armario.

Bloque que devuelve un TRUE cuando un valor esta
Bloque IN._ RANGE dentro (incluido) de un rango definido entre un maximo
y un minimo.

Para abrir la libreria se debe pulsar la pestafa en el lado derecho de TIA Portal para abrir
el desplegable “Librerias”. Ahi se debera pulsar el boton “Abrir Libreria”, cambiar el tipo a
“Librerias comprimidas” y buscar y abrir el archivo “Lib_SpainSkills2026”.
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Abrir
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{8 Abrir como archivo de solo lectura

Ilustracion 12 - Abrir libreria

» 1] Buttons-and-Switches

1
Status Version

[ surppy ] ssueian B[ sser &

Una vez se guarde la libreria podra abrir la libreria y entrar en “Master Copies”, donde se
podran encontrar los archivos antes mencionados. Para incluirlos en su proyecto tan solo deberan

seleccionarlos y arrastrarlos a su posicion.

Tools  Window  Help.

Foct Edt View insert Onine  Options
> Ot 5 MM E G S coonine ¥ cooffine | fp [N x| — || %%

3 e prolet g X

Totally Integrated Automation
P

seare | & ORTAL
Devices | Plant objects | £ Topology view [¢h Network view |[If Device view || Options )
W |2 | g mciicPuisica N v ez "3 | [ Device oven i) 7 s ol
Ay [ Project ibrary £
ol e B B EIEE v » = 3
[l < Name. Status Version | 2
rh Devices & networks 3 5 -5 ~|§
~ @ PLC1 [CPU 1512C-1 PN] R 8
Y Bevie configuraiion o e = ¥ L) Fofectoenty il
%/ online & diagnostics 3
» 8 Software units o 20| s [ (s en E °
v [ Program blocks = Rail_0 =
B Addnewblock g 100 ik ‘ v Global libraries - ®
& \ein [0B1) Fdlhwe =8 hE I E"|§
» [ Technology objects Name Status Version 3
» [} Exemal source fles » L) Buttons-and-switches =
» @ LC tgs . » (L) Long Functions 3
v [7 PLC data types. < » L Monitoring-and-control-obj... g
I ~dd new data type N » L] Documenaton templates x
] UDT_Estanteria ibeSoak
» (33 Watch and force tables » (5 pes o
~ _ig Online backups v [ ] Mester coples =
~ [ Traces \ 8 Conversiones_sersor. g
W Add newbace — T H o MCO_INAUT ] H
» 5@ Measurements @ Meo_outrur y
» (3 Combined measuremens @ Posicionss =
» g3 Long-term taces. [i£] UDT_Estanteria 4
» (2 OFC UA communicaton i#] T scara Z
» (@ Web appications » (3] Common data =
» [, Device proxy data ¥ | LBNQUAgEs & resources a
g program Info =
[lustracion 13 - Afiadir archivos de la libreria en el proyecto
© 2026 Spainskills
MODULO II: Programacion de dispositivos 19 — Control industrial

Pig. 12/67



S I E M E N S Spainsﬁlls

2.1. ENTRADAS MCD

Tabla 2 - Entradas MCD: MCD_INPUT

Tipo d
Simbolo 'po de Accion
dato

Detecta que se ha colocado una pieza al

sensor_cinta_1_inicio_detectar pieza | Bool . .
- - - - comienzo de la cinta 1.

Detecta el paso de una pieza baja por la

sensor_cinta_1_bajo Bool .
- - - cinta 1.
) Detecta el paso de una pieza alta por la
sensor cinta 1 alto Bool . p p p
- - - cinta 1.
) Detecta el paso de la pieza por el sensor del
sensor cinta 1 final Bool p. P P
- - - final de la cinta 1.
. Detecta que se ha colocado una pieza
sensor_pieza defectuosa Bool d . P
- defectuosa en la cinta 1.
. Detecta que se ha colocado un palet de
sensor cinta aux Bool . ) . .
- - cilindros al comienzo de la cinta auxiliar.
) L. Detecta que un palet proveniente de la
sensor cinta 2 inicio Bool . q P p .
- - - cinta auxiliar ha entrado en la cinta 2.
) Detecta el paso de la pieza por el sensor del
sensor cinta 2 final Bool p. P P
- - - final de la cinta 2.
. L Detecta que se ha colocado un palet de
sensor cinta 3 1nicio Bool . .
- - = cubos al comienzo de la cinta 3.
) Detecta el paso de la pieza por el sensor del
sensor cinta 3 final Bool p. P P
- - = final de la cinta 3.
. C Detecta el paso del palet por el sensor
sensor cinta 4 inicio Bool . p- P P
- - - inicial de la cinta 4.
) Detecta el paso del palet por el sensor final
sensor_cinta 4 final Bool P patetp

de la cinta 4.

detecta pi la h ient
scara gripper has_gripped object Bool Sensor que detecta pieza en la herramienta

del SCARA.
sensor_scara_posicion_ejel Real Posicion actual del SCARA de su eje 1.
sensor_scara_posicion_eje2 Real Posicion actual del SCARA de su eje 2.
sensor_scara_posicion_ejez Real Posicion actual del SCARA de su eje z.
. . . Sensor de final de carrera que detecta pieza
It h d_object Bool .
cattesiatio_has_grippec_objee 00 en la herramienta del CARTESIANO.
. . . Posicion actual del CARTESIANO de su
sensor_cartesiano_posicion_ejex Real .
eje X.
. . . Posicion actual del CARTESIANO de su
sensor_cartesiano_posicion_ejey Real ciey
. . . Posicion actual del CARTESIANO de su
sensor_cartesiano_posicion_ejez Real cie z
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Sensor que indica la posicion en la que se
sensor_posicion_empujador Real encuentra el empujador frente a la posicion
de reposo.

Sefial que indica con un bit de vida
Bit_vida MCD Bool (parpadeo) que la comunicacidon entre el
SW MCD y el PLC es correcta
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2.2. SALIDAS MCD
Tabla 3 - Salidas MCD: MCD OUTPUT
Simbolo Tipo de dato Accion
velocidad cinta 1 Real Velocidad de la cinta 1.
velocidad cinta 2 Real Velocidad de la cinta 2.
velocidad_cinta 3 Real Velocidad de la cinta 3.
velocidad_cinta 4 Real Velocidad de la cinta 4.
velocidad_cinta_aux Real Velocidad de la cinta auxiliar.
sacar_cilindro Bool Inserta una pieza cilindrica en la cinta 1.
sacar cilindro defectuoso Bool Ir-1serta una pieza cilindrica defectuosa en la
- - cinta 1.
sacar_cubo Bool Inserta una pieza cuadrada en la cinta 1.
sacar cubo defectuoso Bool Igserta una pieza cuadrada defectuosa en la
- - cinta 1.
sacar_palet_cilindros Bool Inserta un palet de cilindros en la cinta 3.
sacar_palet_cubos Bool Inserta un palet de cubos en la cinta 2.
empujador Bool Activa el movimiento del empujador.
, ‘cion eiel Real Posicion a la que se mueve el eje 1 del
scara_posicion_eje ea SCARA.
scara posicion eie2 Real Posicion a la que se mueve el eje 2 del
—POSICIOn. €] SCARA.
seara posicion eiez Real Posicion a la que se mueve el eje z del
P - SCARA.
scara_gripper_grip Bool Activa la herramienta del SCARA.
scara_gripper_release Bool Desactiva la herramienta del SCARA.
Htesi . . Real Posicion a la que se mueve el eje x del
cartesiano_posicion_ejex ea CARTESIANO.
rtesian ‘cion e Real Posicion a la que se mueve el eje y del
cartesiano_posicion_ejey ea CARTESIANO.
Htesi . . Real Posicion a la que se mueve el eje z del
cartesiano_posicion_ejez ea CARTESIANO.
cartesiano_gripper_grip Bool Activa la herramienta del CARTESIANO.
cartesiano_gripper_release Bool Desactiva la herramienta del CARTESIANO.

) © 2026 Spainskills
MODULO II: Programacién de dispositivos 19 — Control industrial
SIEMENS Pag. 15/ 67




SIEMENS

N
Spainskills

SIEMENS

Sefial que envia al MCD, bit de vida, el

Bit_vida PLC Bool autdmata para que compruebe que hay
comunicacion entre ambos.
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Tabla 4 - Entradas Armario

Tipo de | Direccion
g | Accié
Simbolo dato PLC ccion
Sefial segura seta de emergencia:
Sefial moédulo seguridad Bool 110.0 - Seguridad OK - 1".
- Seguridad no OK -2 0.
Pulsador rearme alarmas Bool 110.1 Sefial para acusar los fallos.
Sefial alimentacion del variador:
Disyuntor variador cinta | Bool 110.2 - 24Vl
- 0V->-0.
Senal de estado mddulo de selectividad:
Seiial fusible electronico Bool 110.3 - ‘1’ > Correcto.
- ‘0’ 2 Incorrecto.
Pulsador marcha Bool 1126.0 | En modo automatico, arranca el proceso.
En modo automatico, detiene la estacion
Pulsador paro Bool 1126.1 una vez haya llegadcg a,l punto configurado.
- ParoNO = ‘I’.
- Paro SI > ‘0.
Selecciona el modo de funcionamiento de
SELECTOR modo Bool | 11262 |laestacion:
manual — automatico - Automatico > ‘1’.
- Manual 2 ‘0.
Sefial para simular que el cuadro tenga la
SELECTOR Puerta uerta abierta o cerrada:
Bool 1272 | P
Abierta / Cerrada 0 ’ - Abierta > ‘1’.
- Cerrada 2 “0’.
2.4. SALIDAS ARMARIO
Tabla 5 - Salidas Armario
g Tipo de | Direccion oz
Simbolo dato PLC Accién
Piloto seta de Bool Q10.0 Indica estado de la seta de emergencia.
emergencia
Piloto pulsador de Bool Q10.1 Indica el estado del pulsador de Rearme.
Rearme
Piloto pulsador marcha Bool Q129.0 Indica el estado de la maquina, arrancada o
espera para arranque.
Piloto pulsador paro Bool Q129.1 Ind}cg si se ha reahzgdo una parada o si se
esta ejecutando la misma.
Seifial baliza rojo Bool Q4.2 Indica si hay errores en la estacion.
Sefial baliza dmbar Bool Q43 Indica que la estacion estd en modo
manual.
Sefial baliza verde Bool Q4.4 Indica que la estacion esta en modo manual
0 automatico.
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El sistema dispondré de distintas érdenes y comandos de operacion que permitiran al operador
interactuar con la estacion a través del HMI. Estas ordenes representan las acciones que el usuario
puede ejecutar en cada modo de funcionamiento (manual, movimientos y automatico). En funcién
del modo seleccionado, inicamente estaran habilitadas las 6rdenes correspondientes, asegurando
un control estructurado, seguro y coherente del proceso.

Los simbolos, tipos de datos y acciones que se describen constituyen la base minima que debe
implementar cada alumno. Estos elementos deberdn estar presentes en todos los modos de
funcionamiento (general, manual, movimientos y automatico) y permitir la realizacion de las
acciones y movimientos indicados. A partir de esta base, el alumno podra ampliar, modificar u
optimizar la solucion segun su criterio, siempre que se mantenga la funcionalidad requerida.

Tabla 6 - Bloque de datos General

Simbolo

Tipo de dato

Accion

Modo

String

Indica el modo de
funcionamiento de la estacion:
‘Automatico’, ‘Movimientos’ o
‘Manual’.

Contador_cubos

Int

Cuenta el numero total de
piezas cuadradas producidas.

Contador_cilindros

Int

Cuenta el numero total de
piezas cilindricas producidas.

Contador_palet cubos_almacenados

Int

Cuenta el numero de palets
de cubos que se encuentran
almacenados en ese momento
en el almacén.

Contador palet cilindros almacenados

Int

Cuenta el numero de palets
de cilindros que se
encuentran almacenados en
ese momento en el almacén.

Fecha y hora

Date And Time

Indica la fecha y la hora actual.

Error Coms

Bool

Indica si la comunicacion con el
MCD es correcta o no:

- ‘0’ = Correcta

- ‘1> = Incorrecta

Seleccidon_posicion_dejar palet estanteria

Int

Seleccion del usuario para
marcarle al robot
CARTESIANO en que estante
exacto quiere que deje el palet.

Seleccion_posicion_dejar_palet cinta 4

Int

Seleccion del usuario para
marcarle al robot
CARTESIANO la posicion
exacta del palet en la estanteria
que se quiere sacar para dejar en
la cinta 4.
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Tabla 7 - Blogue de datos del modo Automatico

Simbolo Tipo de dato | Accién
RUN Bool Activa fel' movimiento de la estacion en el modo
Automatico.
Al pulsarse, la estacion finaliza de forma
controlada la accion que se encuentre ejecutando
en ese momento. No se inician nuevos
Paro Bool movimientos, y una vez completada la operacion
en curso, el sistema queda detenido en un estado
seguro, a la espera de una nueva orden del
operador.
Al pulsarse, el sistema restablece las condiciones
Rearme Bool necesarias para volver a operar tras un paro o una
situacidén de emergencia.
Tabla 8 - Bloque de datos del modo Manual
Simbolo Tipo de Accion
dato
Reponer cubo Bool Qenera una pieza de tipo cubo en la
- cinta 1.
Reponer_cubo_defectuoso Bool Genera una pieza fle tipo cubo
defectuoso en la cinta 1.
Reponer cilindro Bool ?enera una pieza cilindrica en la cinta
Reponer cilindro_defectuoso Bool Generg una pieza cilindrica defectuosa
en la cinta 1.
Reponer_palet cubos Bool Genera un palet de cubos en la cinta 3.
Reponer_palet_cilindros Bool Qenera unp alet de cilindros en la
cinta auxiliar.
Mover Scara_ejel dcha Bool Mueve el ¢je 1 del SCARA a la
- - - derecha.
Mover Scara ejel izqda Bool Muey ecleje 1 del SCARA ala
izquierda.
Scara_ejel reinicio_posicion Bool Reinicia la posicién del cje 1 del
=)o P SCARA.
Mover_Scara_eje2_dcha Bool Mueve el ¢je 2 del SCARA a la
derecha.
Mover Scara eje2 izqda Bool Muey ccleje 2 del SCARA ala
- - = izquierda.
Scara_eje2_reinicio_posicion Bool Reinicia la posicién del ¢je 2 del
il P SCARA.
Mover_Scara_ejez_arriba Bool Mueve el eje z del SCARA arriba.
Mover_Scara_ejez_abajo Bool Mueve el eje z del SCARA abajo.
Scara_ejez_reinicio_posicion Bool Reinicia la posicién del cje 2 del
ez P SCARA.
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. . . Activa (‘1’)/Desactiva (‘0’) la
Activar/Desactivar_Gripper_Scara Bool herramicnta del SCARA.
Scara_ha agarrado_objeto Bool Se activa cuando ¢l SCARA haya
- = - agarrado un objeto.
Empujador Bool Activa el movimiento del empujador.
Mover_Cinta 1 Bool Mueve la cinta 1.
Mover Cinta 2 Bool Mueve la cinta 2.
Mover_Cinta 3 Bool Mueve la cinta 3.
Mover Cinta 4 Bool Mueve la cinta 4.
Mover_Cinta Aux Bool Mueve la cinta auxiliar.
Mover Cartesiano_ejex dentro Bool Mufeve cl eje x del CARTESIANO
hacia el almacén.
Mover_Cartesiano_ejex fuera Bool Mu.c?ve el eje x del C{\RTESIANO
- - = alejdndose del almacén.
Cartesiano eiex reinici ‘cion Bool Reinicia la posicion del eje z del
artesiano_ejex_reinicio_posicio 00 CARTESIANO.
Mover_Cartesiano_ejey_dcha Bool Mugve el ¢je y del CARTESIANO
- = hacia la derecha.
Mover Cartesiano_ejey _izqda Bool Mu@ve e.l cey del CARTESIANO
hacia la izquierda.
. . . .. Reinicia la posicion del eje y del
Cartesiano_ejey reinicio _posicion Bool CARTESIANO.
Mover Cartesiano_ejez_arriba Bool hMu@ve e! ¢je z del CARTESIANO
acia arriba.
Mover_Cartesiano_ejez_abajo Bool Mugve el.e]e z del CARTESIANO
- - = hacia abajo.
Cartesiano eiez reinici ‘cion Bool Reinicia la posicion del eje z del
artesiano_ejez_reinicio_posicio 00 CARTESIANO.
. . . . Activa (‘1”)/Desactiva (‘0’) la
Activar/Desactivar_Gripper_Cartesiano | Bool herramienta del CARTESIANO.
Cartesiano_ha_agarrado_objeto Bool Se activa cuando el CARTESIANO

haya agarrado un objeto.

Tabla 9 - Bloque de datos del modo Movimientos

; Tipo .,
Simbolo p Accion
de dato
Genera una pieza de tipo cubo en la cinta
Reponer cubo Bool ) P p
Genera una pieza de tipo cubo
Reponer cubo_defectuoso Bool P oo tp
- - defectuoso en la cinta 1.
Reponer cilindro Bool Genera una pieza cilindrica en la cinta 1.
o Genera una pieza cilindrica defectuosa en
Reponer cilindro_defectuoso Bool . P
- - la cinta 1.
) © 2026 Spainskills
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Reponer_palet _cubos

Bool

Genera un palet de cubos en la cinta 3.

Reponer_palet_cilindros

Bool

Genera un palet de cilindros en la cinta
auxiliar.

Mover_ Cintal

Bool

Mueve la cinta 1 hasta que deja de
detectar pieza a través del
“sensor_cinta_1 _final”.

Scara_recoger_pieza

Bool

Si hay una pieza disponible para la
recogida, mueve el SCARA hasta la
posicion de recoger pieza, la coge y la
vuelve a subir.

Scara_dejar pieza

Bool

Mueve el SCARA hasta la posicion de
dejar pieza y la deja en el hueco libre del
palet en cuestion. Segun si la pieza
recogida es un cilindro o un cubo, la
colocara en un tipo de palet u en otro.

Palet cilindrios_listo_procesar

Bool

Al pulsarse, se comprueba que no se esté
llevando a la zona de almacenamiento un
palet de cubos. De ser asi, se activaran a
la vez la cintas auxiliar y la cinta 2 hasta
que se deje de detectar el palet a través
del “sensor cinta 2 final”.

Si se esta procesando un palet de cubos,
se resetea automaticamente la variable.

Palet cubos_listo_procesar

Bool

Al pulsarse, se comprueba que no se esté
llevando a la zona de almacenamiento un
palet de cilindros. De ser asi, se la cinta 3
hasta que el sensor

“sensor _cinta_3 final” deje de detectar
el palet. Entonces se parard la cinta 3 y se
activara el empujador. Una vez que el
sensor del empujador marque que ha
llegado a su posicion final, se activara la
cinta 2 hasta que se deje de detectar el
palet a través del “sensor cinta 2 final”.

Si se estd procesando un palet de cubos,
se resetea automaticamente la variable.

Cartesiano_coger palet _cinta_entrada

Bool

Si hay un palet disponible para la
recogida, mueve el CARTESIANO hasta
la posicion de recoger el palet, lo recoge
y vuelve a subir.

Cartesiano_dejar_palet_estanteria

Bool

Una vez que el usuario ha seleccionado
el estante exacto en el que quiere dejar el
palet mediante la variable:
Seleccion_posicion_dejar_palet_estanter
ia

Al pulsarse, el robot CARTESIANO
procedera a dejar el palet en la estanteria.
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Cartesiano_vaciar_toda_estanteria

Bool

Al pulsarse, el CARTESIANO vaciara
toda la estanteria. Cada vez que se deje
un palet sobre la cinta 4, esta se activara
hasta que el sensor

“sensor _cinta_4_final” deje de detectar
el palet.

Cartesiano_dejar_palet cintad eleccion u
suario

Bool

Una vez que el usuario ha seleccionado
el estante exacto en el que quiere dejar el
palet mediante la variable:
Seleccion_posicion_dejar palet cinta 4
Al pulsarse, el robot CARTESIANO
procedera a recoger el palet del estante
elegido por el usuario y a dejarlo en la
cinta 4. Cuando se deje el palet sobre la
cinta 4, esta se activara hasta que el
sensor “sensor _cinta_4_final” deje de
detectar el palet.
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2.6. TABLAS DE POSICIONES
2.6.1. POSICIONES SCARA:
Tabla 10 - Posiciones cubos SCARA
Eje 1 Eje 2 Eje Z
SCARA posicién inicial 0.1 0.1 125

SCARA recogida pieza tipo 289 725 Arrlbe_l 125
cubo Coger pieza -26

SCARA Pos 1 Palet cubos 4 87 Arriba 125
Dejar pieza -10

SCARA Pos 2 Palet cubos 17 71 Arriba 125

Dejar pieza -10

llustracion 14 - Posiciones cubos en palet de cubos

Tabla 11 - Posiciones cilindros SCARA

Eje 1 Eje 2 Eje Z
SCARA posicion inicial 0.1 0.1 125
SCARA r.e.coglda pieza 275.3 88.37 Arrlb? 125

cilindro Coger pieza -6.2

SCARA Pos 1 Palet cilindros 475 1215 Arriba 125

Dejar pieza 3
SCARA Pos 2 Palet cilindros 65.5 114.5 Arriba 125

Dejar pieza 3
SCARA Pos 3 Palet cilindros 53 101.5 Arriba 125

Dejar pieza 3
SCARA Pos 4 Palet cilindros 67.5 95.5 Arriba 125

Dejar pieza 3

llustracion 15 - Posiciones de cilindros en palet de cilindros
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Tabla 12 - Posiciones mdaximas y minimas de los ejes del SCARA

MIN MAX
SCARA Eje 1 220° 140.0°
SCARA Eje 2 224° 136.0°
SCARA Eje z -100 mm 180 mm

EJE 1 EJE 2

2200 140°

360 0°

0°/360°

0°/360° 0°/360°

llustracion 16 - Posiciones maximas y minimas de los ejes del SCARA
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2.6.2. POSICIONES CARTESIANO:
Tabla 13 - Posicion inicial CARTESIANO
Eje x Ejey Ejez
CARTESIANO posicion inicial 165.93 5457.15 489.12
Tabla 14 - Posiciones CARTESIANO
Eje x Eje x Eje y Ej(‘e z Eje'z
dentro fuera arriba abajo
CARTESIANO recogidade paleten | is o3 | 545715 | s457.15 | 489.12 | 489.12
cinta 2
CARTESIANO dejar palet en cinta 4 45.0 200.0 6250.0 370.0 346.0
CARTESIANO Pos 1 Estanteria -100.0 200.0 5150.0 490.0 482.0
CARTESIANO Pos 2 Estanteria -100.0 200.0 5483.0 490.0 482.0
CARTESIANO Pos 3 Estanteria -100.0 200.0 5816.0 490.0 482.0
CARTESIANO Pos 4 Estanteria -100.0 200.0 5150.0 340.0 331.0
CARTESIANO Pos 5 Estanteria -100.0 200.0 5483.0 340.0 331.0
CARTESIANO Pos 6 Estanteria -100.0 200.0 5816.0 340.0 331.0
CARTESIANO Pos 7 Estanteria -100.0 200.0 5150.0 190.0 181.0
CARTESIANO Pos 8 Estanteria -100.0 200.0 5483.0 190.0 181.0
CARTESIANO Pos 9 Estanteria -100.0 200.0 5816.0 190.0 181.0
1 2
4 5
7 8
llustracion 17 - Posiciones estantes en la estanteria
© 2026 Spainskills
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A la hora de recoger y dejar palets, se contemplan 2 casos de movimientos distintos que debe de hacer el
robot cartesiano.

RECOGIDA DE PALETS:

Movimientos necesarios:

nkh N

S

7.
8.

Mover el eje x del cartesiano a la posicion x: eje x fuera

Mover el eje z del cartesiano a la posicion z: eje z abajo

Mover el eje y del cartesiano a la posicion y: eje y

Mover el eje x del cartesiano a la posicion x: eje x dentro

Cuando el cartesiano complete el movimiento 4, se activara la herramienta (garra) para
agarrar el palet.

Si  se ha agarrado el palet, el gripper activara la  sefal
“MCD_INPUT.cartesiano_has_gripped object”

Mover el eje z del cartesiano a la posicion z: eje z arriba

Mover el eje x del cartesiano a la posicion x: eje x fuera

Es importante tener en cuenta que, para agarrar el palet, se debe de activar la senal
“MCD_OUTPUT.cartesiano_gripper grip” y desactivar la senal
“MCD_OUTPUT.cartesiano_gripper release”.

x dentro

zarriba

llustracion 18 - Secuencia agarrado de palet CARTESIANO
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DEJADO DE PALETS:

Movimientos necesarios:

Mover el eje x del cartesiano a la posicion x: eje x fuera

Mover el eje z del cartesiano a la posicion z: eje z abajo

Mover el eje y del cartesiano a la posicion y: eje y

Mover el eje x del cartesiano a la posicion x: eje x dentro

Cuando el cartesiano complete el movimiento 4, se desactivara la herramienta (garra)
para soltar el palet.

Al dejar de agarrar el palet, la sefial “MCD_INPUT.cartesiano_has_gripped_object” se
desactivara.

7. Mover el eje x del cartesiano a la posicion x: eje x fuera

RAEE el e

S

Es importante tener en cuenta que para dejar el palet, se debe de activar la sefal
“MCD_OUTPUT.cartesiano_gripper_release” y desactivar la sefal
“MCD_OUTPUT.cartesiano_gripper grip”.

1lustracion 19 - Secuencia dejado de palet CARTESIANO
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Se trata de realizar la configuracion y programacion del SIMATIC S7-1512C para
automatizar el proceso de la estacion alimentadora de cajas sobre el pallet. Esta estacion dispondra
de tres modos de funcionamiento: manual movimientos, manual ejes y automatico.

La sefal “Man/Auto” situada en el cuadro sera la que marque el modo en el que funcionara
la estacion:
- “Man/Auto” = ‘0’ > Modo Manual.
- “Man/Auto” = ‘1’ > Modo Automatico.

Si se selecciona el modo manual, desde la pantalla HMI se debera seleccionar el modo
manual deseado:
- “Manual/Movimientos” = ‘0’ - Modo Manual.
“Manual/Movimientos” = ‘1’ - Modo Movimientos.

3.1. CONDICIONES INICIALES

Para que se pueda ejecutar cualquier modo de funcionamiento es necesario que se den
una serie de condiciones iniciales que verifiquen que la maquina esta preparada para operar de
manera adecuada.

Tabla 15 - Condiciones iniciales de funcionamiento de la estacion.

Condiciones iniciales Valor
Selector modo Manual/Automatico X (dependiendo del modo deseado)
Senal modulo seguridad 1
Disyuntor variador cinta 1
Seiial fusible electronico 1
Puerta Abierta 0

En el momento que cualquiera de las condiciones iniciales indicadas en la ‘“Tabla 15’ no
se cumpla, lucira la salida “Sesial baliza rojo”, y se debera acusar el fallo mediante la sefial
“Pulsador rearme alarmas” y la baliza roja se apagara.

La salida “Piloto modulo de seguridad” lucira permanentemente cuando la seta de
emergencia esté pulsada; en cuanto la seta se despulse, antes de rearmar, el piloto lucira de forma
intermitente; y cuando se rearme, el piloto dejara de lucir.

i © 2026 Spainskills
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ACION OPC UA

La comunic

acion entre el PLC y el MCD se hara a través del protocolo de comunicacion

OPC UA. Para habilitar el servidor OPC UA se deberan seguir los siguientes pasos:
‘Configuracion de dispositivo’ = ‘Propiedades (General)’ - ‘OPC UA’ - ‘Servidor’ >

‘Accesibilidad del

servidor’ = ‘Activar servidor OPC UA”’.

SpainSkills22-1512C » PLC_1

[CPU 1512C-1 PN]

Dispositivos | Plant objects | | Vista topologica | Vista de redes [IY Vista de dispositivos
C (B2 | b [rericuisizcrm T =) Vista general de dispositivos
al W2/ médulo Rack
v L] Spainshili221512¢ ~ i
v vy
o |3
w o 3 4 s e - e o ®
Perfil soperte_0 ASIAQ21 o
- DI16IDQ 16_1 °
DI160Q 16.2 °
HSC1 o
Hsc2 °
= °
°
°
PLC v| e o v
i6n y forzado per. < L] 3| [100% v —— @ < n >
E) i wfe ]
» [ Comunicacién GPCUA || General | Variables 10 | Constantes de sistema | Textos
W, Deto: Bpce interisz PROFINET [x1] -~
» [ Datos de proxy de dispositivo » it N "
» AISIAQ 2 [x10] Capas
e » DI1610Q 16 [x11] Accesibilidad del servidor
&) Listas de textos de aviso PLC ) DI160Q 16 [x12)
» [ Mbdulos locales » Contadores réy [V Activar senvidor OPC UA
» [ MMI_1 [MTP700 Unified Comfort]
» i Disposithos no agrupados. Arsnque Direcciones de servidor
» Eg Configuracion de seguridad cez
» 4 Funcione: pars vario: dizpositivos Carga de comunicacién Direccién
» 5} Datos comunes ope cp:i192.168.0.1:4840
» 5] Configuracin del documento v
< w >
v Vista detallada L 4
» Senidor web
» Display b
[ i3 Interfaz estandar del servidor (espacio de nombres SIMATIC)
Nembre Hora
DL Nota: [La interfaz esténdar del zervidor SIMATIC proporcion todas Iaz variables PLC, bloques de datos y méodos de la CPU para el accezo OPC UA en el espacio de
.——> ~ OPCUA nombres SIMATIC epecifico. Si la greg interfaz de la carpets de
General OPCUA.
~ Servidor ,
[ Activar s interiaz estindar del servidor SIMATIC
» Security
Diagnéztico
Exportar

Ilustracion 20 - Activar servidor OPC UA.

Ademas, se deberd seleccionar el tipo de licencia adquirida: ‘SIMATIC OPC UA S7-
1500 small’. Los pasos a seguir seran: ‘Configuracion de dispositivo’ = ‘Propiedades (General)’
- ‘Licencias Runtime’ = ‘OPC UA’ - ‘Tipo de licencia adquirida’ = ‘SIMATIC OPC UA

S7-1500 small’.

SpainSkills22-1512C » PLC_1 [CPU 1512C-1 PN] - EX

Dispositivos | Plant objects

‘n

[ Comunicacién OPC UA
s

» [ HML1 [MTP700 Unified Comfor]
» Iz Dispositivos no agrupados.
» 5§ Configuracion de seguridad
» (3@ Funciones para varios dispositivos
» [§4 Detos comunes
» [ Configuracién del documento

<] u

v |Vista detallada

[ Vista topologica |gh Vista de redes |[Y Vista de dispositivos
= T = = " " = 2 I Vista genera de dispositives |
2 | d¢ [ciicruisizcT ] E R (eHE Qs =] Vista general de dispositivos
”} W . Modulo Rack
1 v v N o e
° =
100 ° 2 3 4 5 6 v o |
perfil soporte_0 ASIAQ21 o
o DI16DQ 16.1 o
DI16DQ 162 [
HsC1 )
Hsc2 )
HSC_3 o
HSC4 o
| HSCS o
< u ! >1[100% B —— ® <[ [T 0>
) i ion_u [ ]
General | Variables 0 | Constantes de sistema | Textos
ciclo OPCUA
Licencias runtime
Tipo de licencia necesania:  SIMATIC OPC UA $7-1500 small T=1
|
Hora
» Proteccion & Seguridad
o]~ orcun
I
b
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3.3. INSTRUCCIONES APERTURA MCD

N
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Al abrir el ‘Siemens Mechatronics Concept Designer’ o MCD es posible que, cuando se
pulse el play para iniciar la simulacion, aparezca un error similar al de la siguiente imagen:

L} Runtime Errors ? X
Object Severity  Type Owner Component  Displayed Part Description
Unknown Error ___SpainSkills_OP...  Cannot connect to this OPC Server.
< >

Ilustracion 22 - Error MCD.

Para solucionarlo, se deberan seguir los siguientes pasos:

1. Hacer click sobre “Signal Mapping”.

W@ n"@ 1 Electronic Cam ~

b Runtime NC ~
Symbol Operation 1F .
Table ~ - ¥ Signal Mapping ~

Automation v

Select objects and use MB3, or double-click an object

llustracion 23 - Error MCD: signal mapping.
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2.

{3} Signal Mapping

v External Signal Type
Type

OPC UA Servers

v Signals

~ MCD Signals (126)

ENS

A continuacion, debera aparecer una ventana similar a la de la siguiente
ilustracion donde se mapean las sefiales. Una vez en ella, hacer click sobre la
imagen con una herramienta y un documento para acceder a la configuracion
externa de sefiales (“external signal configuration”).

N
Spainskills

v External Signals (34) =

Scope I All

[ 1 [ 1

~ | Fter [ v

Find v |[] Match Case [] Match Whole Word E
Name External Signal... Adapter Name 10 Ty... Data Type Opc UA Il

s_position_SCA... Global Output double A
s_position_SCA... Global Output double
s_posrt!on_SCA... Global Output double opc'tc p://1 92.1 68.0'1 v 4@
s_position_SCA... Global Output double Y
s_position_SCA... Global Output double
s_position_SCA... Global Output double Scara_T_Coger_... Input/Output Bool T PLC_T.DataBloc
TriggerBlueProd... Global Input  bool Scara_2_Coger_... Input/Output Bool 1 PLC_1.DataBloc
TriggerRedProd... Global Input  bool v Posicion_caja Input/Output  Real 1 PLC_1.DataBloc v
< > < >
Do Auto Mapping
v Mapped Signals (34)
Connection Name MCD Signal Name  Di.. External Signal Name  Owner Component = Message
--+/ OPC UA.opc.tcp://192.168.0.1 ~
/ SignalAdapter(2)_Vel_cinta_1_Vel_.. Vel_cinta_1 <—  PLC_1.DataBlocksGlo...
+/ SignalAdapter(2)_Producto_rojo_P... Producto_rojo <—  PLC_1.DataBlocksGlo...
+/ SignalAdapter(2)_Producto_azul_P... Producto_azul <—  PLC_1.DataBlocksGlo...
+/ SignalAdapter(2)_Leer_posicion_L... Leer_posicion <—  PLC_1.DataBlocksGlo...
+/ SignalAdapter(2)_Vel_cinta_2 Vel_... Vel_cinta_2 <—  PLC_1.DataBlocksGlo...
/ SignalAdapter(2)_Sensor_1_C_1_Se... Sensor_1_C_1 —  PLC_1.DataBlocksGlo...
+/ SignalAdapter(2)_Sensor_2_C_1_Se... Sensor_2_C_1 —  PLC_1.DataBlocksGlo... v
< >

Check for N->1 Mapping |

PS

llustracion 24 - Error MCD: external signal configuration.
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3. En esta ultima ventana se debera, en primer lugar, refrescar (‘refresh’) la
informacion del servidor y finalmente pulsar sobre el boton ‘OK’.

{} External Signal Configuration O ? X

OPCUA
v Server Information

Endpoint URL Security Type Status Owner Part

opc.tcp://192.168.0.1 None - None Disconnec... ___SpainSkills_OP!
[x]

< > ;l} efn
v Timing
Update Time | 0.01 s vl
v Tags
Find I - ||:| Match Case [] Match Whole Word [EI
Show Access Type | All v I
Show Data Type | String v I
[ Select Al
Name Data.. Class 10 type
-~ OPC UA Server A
--PLC_1
- DataBlocksGlobal
- MCD_Inputs
@ Sensor_1_C_1 Bool Variable Inpu
@ Sensor_2_C_1 Bool Variable Inpu
@ Sensor_1_C_2 Bool Variable Inpt
[¥14) Sensor_2_C_2 Bool Variable Inpt
@ Sensor_1_C_3 Bool Variable InpL
[V1€ Scara_1_Coger_FC Bool  Variable Inpt
@ Scara_2_Coger_FC Bool Variable Inpu
@ Posicion_caja Real Variable InpL
@ Scara_1_pos_act_X Real Variable InptL
@ Scara_1_pos_act_Y Real Variable Inpt
@_ Scara_1_pos_act_Z Real Variable InpL,
« »
hd

oI

Llustracion 25 - Error MCD: refreshing server information.
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4. Tras pulsar ‘OK’, se accedera de nuevo a la ventana anterior del mapeado de
sefiales. Esta vez se deberd pulsar sobre el boton “Do Auto Mapping” y
finalmente, pulsar ‘OK’.

N
Spainskills

€} Signal Mapping O ? X
v External Signal Type

Type
OPC UA Servers opc.tcp://192.168.0.1 v | &
v Signals
¥ MCD Signals (126) v External Signals (34) m
Scope [An ~ | Fitter | - Scope [An ~ | Fiter | -
Find + ] Match Case [] Match Whole Word @ Find + |] Match Case [] Match Whole Word E
Name External Signal... Adapter Name 10 Ty... Data Type Name 10 Type Data Type I Path
s_position_SCA... Global Output double A Sensor_1_C_1 Input/Output  Bool 1 PLC_1.DataBloc A
s_position_SCA... Global Output double | Sensor2 C_1 Input/Output  Bool 1 PLC_1.DataBloc
s_position_SCA... Global Output double Sensor_1_C_2 Input/Output  Bool 1 PLC_1.DataBloc
s_position_SCA... Global Output double Sensor_2_C_2 Input/Output  Bool 1 PLC_1.DataBloc
s_position_SCA... Global Output double Sensor_1_C_3 Input/Output  Bool 1 PLC_1.DataBloc
s_position_SCA... Global Output double Scara_1_Coger_... Input/Output Bool 1 PLC_1.DataBloc
TriggerBlueProd... Global Input bool Scara_2_Coger_... Input/Output Bool 1 PLC_1.DataBloc
TriggerRedProd... Global Input  bool v Posicion_caja Input/Output  Real 1 PLC_1.DataBloc v
< > < >

Do Auto Mapping ||

v Mapped Signals (34)

Connection Name MCD Signal Name  Di... External Signal Name  Owner Component = Message
--+/ OPC UA.opc.tcp://192.168.0.1 A
+/ SignalAdapter(2)_Vel_cinta_1_Vel_... Vel_cinta_1 <—  PLC_1.DataBlocksGlo...
+/ SignalAdapter(2)_Producto_rojo_P... Producto_rojo <—  PLC_1.DataBlocksGlo...
/ SignalAdapter(2)_Producto_azul_P... Producto_azul <—  PLC_1.DataBlocksGlo...
+/ SignalAdapter(2)_Leer_posicion_L... Leer_posicion <—  PLC_1.DataBlocksGlo...
+/ SignalAdapter(2)_Vel_cinta_2 Vel_... Vel_cinta_2 <—  PLC_1.DataBlocksGlo...
+/ SignalAdapter(2)_Sensor_1_C_1_Se... Sensor_1_C_1 —>  PLC_1.DataBlocksGlo...
+/ SignalAdapter(2)_Sensor_2_C_1_Se... Sensor_2_C_1 —>  PLC_1.DataBlocksGlo... v
< >

Check for N->1 Mapping I

-

Hlustracion 26 - Error MCD: Do Auto Mapping.

5. Finalmente, de nuevo en la pantalla inicial, si se pulsa de nuevo el play, el error
no deberia aparecer y la simulacion arrancaria correctamente.

Si continuia este error pénganse en contacto con el responsable.
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3.4. MODOS DE FUNCIONAMIENTO

La estacion podré trabajar con tres modos de funcionamiento independientes, los cuales
se seleccionaran mediante la entrada “Selector modo Manua/Automdtico” y la sefial “Selector
modo Manual/Movimientos”:

- Manual: los elementos de la estacion se moveran en funcion de las sefiales que se activen.
- Automatico: la estacion trabajara de forma autébnoma hasta depositar las piezas y los
palets donde corresponda.

Tabla 16 - Salidas modo de funcionamiento.

Seiial Manual Automatico
Senial baliza rojo 0 (No fallo) 0 (No fallo)
Seial baliza &mbar Parpadeo 0
Sefial baliza verde 1 1

En el momento que se pulse la seta, la estacion se detendra por completo. Ver 3.6 SETA
DE EMERGENCIA para més informacion. El funcionamiento de la salida del “Piloto modulo de
seguridad” se encuentra en el apartado 3.1 CONDICIONES INICIALES.

Cuando se cumplan las condiciones iniciales y esté seleccionado el Modo Manual, la
“Serial baliza verde” parpadeara de manera intermitente. Cuando se pulse el “Pulsador de
Marcha”, la “Senal baliza verde” se mantendra fija.

Un aspecto importante que se debe tener en cuenta es que, cuando se inicie el programa,
los dos robots, el SCARA y el CARTESIANO, estaran en la posicion inicial (indicadas en la
Tabla 10 - Posiciones cubos SCARA, Tabla 11 - Posiciones cilindros SCARA y Tabla 13 -
Posicion inicial CARTESIANO.) El nlimero total de piezas y palets seran igual a 0.

Otro aspecto importante a la hora de programar es que no se pueden utilizar flancos

para activar o desactivar sefiales del MCD. La comunicacion OPC UA entre el PLC y el MCD
necesita un tiempo minimo de sincronizacion y utilizando flancos no se cumple.

3.4.1. TIPOS DE PIEZAS

Hay dos tipos de piezas: piezas cuadradas verdes y piezas cilindricas rojas.

Para la identificacion de las piezas se disponen de 2  sensores
“MCD_INPUT.sensor _cinta_1 _bajo” 'y “MCD.INPUT.sensor cinta 1 alto” y segin los
sensores que se activen tras el paso de la pieza por estos se podra saber el tipo de pieza:

Tabla 17 - Sensores de identificacion pieza

Sensor cinta 1 bajo | Sensor cinta 1 alto

Pieza cuadrada verde 1 0

Pieza cilindrica roja 1 1
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3.4.2. MODO MOVIMIENTOS
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En este modo de funcionamiento, cada uno de los elementos de la estacion se movera en
base a la activacion de unas sefales previamente definidas. Estas sefiales, una vez hayan
finalizado su actuacion, se desactivaran automaticamente.

Para activar el modo Movimientos, se deberan cumplir las siguientes condiciones:

Tabla 18 - Seniales para funcionamiento modo movimientos de la estacion

Senal Estado
Condiciones iniciales 1
Selector modo Manual/Automatico 0
Selector modo Manual/Movimientos 1

Si se cumplen las condiciones anteriores, la estacion debera seguir el siguiente
funcionamiento usando la pantalla HMI, ver 4.5 IMAGEN MODO MOVIMIENTOS para maés
informacion de los botones:

- El boton “Reponer cubo” hara aparecer una pieza de tipo cubo por la cinta 1. Esta sefial se
apagara automaticamente cuando aparezca.

- El boton “Reponer cilindro” hara aparecer una pieza cilindrica por la cinta 1. Esta sefial se
apagara automaticamente cuando aparezca.

- El boton “Reponer cubo defectuoso’ hara aparecer una pieza de tipo cubo defectuoso por la
cinta 1. Esta sefial se apagara automaticamente cuando aparezca. Cuando se detecte una pieza
defectuosa en la cinta 1 y se active su movimiento, la cinta no se detendra al pasar la pieza
por el sensor final. En su lugar, continuara avanzando a la velocidad normal hasta dejar caer
la pieza en la caja de desecho situada al final de la cinta 1.

- El boton “Reponer cilindro defectuoso” hara aparecer una pieza cilindrica defectuosa por la
cinta 1. Esta sefal se apagara automaticamente cuando aparezca. Cuando se detecte una pieza
defectuosa en la cinta 1 y se active su movimiento, la cinta no se detendra al pasar la pieza
por el sensor final. En su lugar, continuara avanzando a la velocidad normal hasta dejar caer
la pieza en la caja de desecho situada al final de la cinta 1.

- Elbotoén “Reponer palet cubos” haré aparecer un palet de cubos por la cinta 3. Esta sefial se
apagara automaticamente cuando aparezca.

- El boton “Reponer palet cilindros” hara aparecer un palet de cilindros por la cinta auxiliar.
Esta sefal se apagara automaticamente cuando aparezca.

- El botén “Movimiento Cinta 1’ activa el movimiento de la cinta 1. Para ello, se debe dar un
valor de 200 mm/s a la variable “MCD_OUTPUT.velocidad cinta_1”. Se debera identificar
el tipo de pieza. Una vez una pieza llegue al sensor del final de la cinta 1, esta pasara a una
velocidad de 50 mm/s, y una vez pase el sensor se desactivara este proceso y las cintas se
pararan. Se debe parar cuando la pieza pasa el sensor.

- Un apunte importante antes de realizar movimientos con el SCARA es:
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La precision del enconder del robot no es exacta, por lo que a la hora de mover el SCARA
se debera establecer un margen de £1°. Es decir, si el robot se tiene que situar en la posicion
45° en el eje 1, se considerara que ha alcanzado esa posicion cuando esté en el rango [44-
46]°, v lo mismo con el resto de las posiciones. Las sefiales de entrada
“MCD _Inputs.sensor_scara_posicion_ejeX” permitiran conocer la posicion actual de los
ejes del robot y asi saber si esta en rango o no.

N
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- El boton “Recoger Pieza” movera el robot SCARA a la posicion “SCARA recogida pieza
tipo cubo” en la posicion de “Arriba” en el caso de que la pieza a recoger sea un cubo o a la
posicion “SCARA recogida pieza cilindro” en la posicion de “Arriba’ en el caso de que la
pieza a recoger sea un cilindro . Una vez llegue a esta posicion, se procedera a bajar la
herramienta hasta la posicion de “Abajo”. Cuando se encuentre en posicion esperara 500 ms
antes de activar la sefial de recoger la pieza.

Para coger la pieza de la «cinta 1 se deberd activar la sefal
“MCD _OUTPUT.scara_gripper grip” y desactivar la sefal
“MCD _OUTPUT.scara_gripper release”  hasta  que se reciba la  sefial
“MCD_INPUT.scara_gripper_has_gripped object” = ‘I’ confirmando que se ha agarrado
la pieza. La sefal “MCD_OUTPUT.scara_gripper grip” se debera mantener activa hasta que
se desee soltar la pieza. Cuando agarre la pieza, debera regresar a la posicion “SCARA
recogida pieza XXX - Arriba” y reiniciar la sefial “Recoger Pieza’.

- Alpulsar el boton “Dejar pieza”, se debera comprobar si existe en la cinta de destino un palet
del tipo correspondiente a la pieza agarrada. En caso de no existir, se debera generar un nuevo
palet. Una vez presente el palet, se comprobara si dispone de espacio suficiente para depositar
la pieza. Si no hay hueco disponible, se reiniciaré la sefial. En el caso de que si haya hueco se
procedera a mover el robot SCARA hasta la posicion “SCARA Pos X Palet YYY”, siendo X
el hueco libre disponible en el palet € YYY el tipo de palet, pero siempre en la posicion
“Arriba” del eje Z. Por tanto, si por ejemplo se desea llenar un palet de cilindros y esta vacio,
debera ir primero a la posicion 1; la segunda vez que se active, a la posicion 2; la tercera, a la
posicion 3; y la cuarta, a la posicion 4 (Ilustracion 15).

En caso de no tener ninguna pieza sujeta en ese momento se reiniciara la sefial “Dejar pieza”.
Para soltar la pieza de la herramienta se deberda desactivar la sefial
“MCD_OUTPUT.scara_gripper grip” y activar la senal
“MCD_OUTPUT.scara_gripper_release” hasta que se reciba la  sefal
“MCD _INPUT.scara_gripper _has _gripped object” = ‘0’ confirmando que se ha soltado la
pieza. A continuacion, subira hasta la posicion “Arriba”. Cuando llegue a esta posicion, el
robot volvera a su posicion inicial “SCARA posicion inicial” y reiniciara la sefial “Dejar
pieza”.

- Sisepulsael botdon “Procesar palet cubos”, se necesita comprobar antes que en ese momento
no se esté procesando un palet de cilindros, ya que, de ser asi, se reiniciara la sefial. Una vez
autorizado el proceso, la cinta 3 se activara, dando un valor de 300mm/s a la variable
“MCD_OUTPUT.velocidad cinta_3”. Una vez el palet llegue al sensor del final de la cinta
3, esta pasara a una velocidad de 50 mm/s, y una vez pase el sensor se desactivara este proceso
y la cinta se parara. Se debe parar cuando el palet pasa el sensor. En ese momento, se activara
el empujador mediante la sefial “MCD OUTPUT.empujador”, y no se desactivara hasta que
la sefial “MCD _INPUT.sensor_posicion_empujador” marque un valor mayor o igual a 630
mm. Tras desactivarse la sefial de “MCD_OUTPUT.empujador”, la cinta 2 se activara, dando
un valor de 300mm/s a la variable “MCD_ OUTPUT.velocidad cinta_2”. Una vez el palet
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llegue al sensor del final de la cinta 2, esta pasara a una velocidad de 50 mm/s, y una vez pase
el sensor se desactivara este proceso y la cinta se parard. Se debe parar cuando el palet pasa
el sensor.

Si se pulsa el botdn “Procesar palet cilindros”, se necesita comprobar antes que en ese
momento no se esté¢ procesando un palet de cubos, ya que, de ser asi, se reiniciara la sefal.
Una vez autorizado el proceso, la cinta auxiliar y la cinta 2 se activaran, dando un valor de
300mm/s a las variables “MCD_OUTPUT.velocidad cinta_aux” y
“MCD_OUTPUT.velocidad cinta 2. Una vez el palet pase el sensor inicial de la cinta 2, la
cinta auxiliar se parara. Se debe parar cuando el palet pasa el sensor. Una vez el palet llegue
al sensor del final de la cinta 2, esta pasara a una velocidad de 50 mm/s, y una vez pase el
sensor se desactivaré este proceso y la cinta se parard. Se debe parar cuando el palet pasa el
Sensor.

Dos apuntes importantes antes de realizar movimientos con el CARTESIANO son:

Por motivos de funcionamiento del NX MCD, los valores de los sensores proporcionados por
las sefiales “MCD _INPUT. Sensor_cartesiano_posicion_ejeW” (siendo W los ejes X, Y, Z)
no son correctos, ya que estan referenciados a un sistema distinto al del CARTESIANO. Este
motivo, en la libreria del proyecto se incluye un bloque FC llamado
“Conversiones_sensores_cartesiano” cuya funcion es corregir este desfase y ajustar las
lecturas a la referencia real del sistema. Para utilizarlo, basta con crear unas variables nuevas
de tipo “Real” que almacenen los valores corregidos a la salida del bloque. Durante el
proyecto se debera de trabajar con estas sefiales, no con las entradas del MCD. A
continuacion, se muestra un ejemplo:

%FC6
“Conversiones_sensores_
cartesiano”
EN ENQO —
MCD;'::;%T : "Conversion_
cartesiano_ sensor-
o - Sensor_ cartesiano”.
POsICion_gjeX __ cartesiano_ejex Sensor,
SHEHNL convertido,
" i convertido o=
MCD_INPUT". g . —  cartesiano_ejex
sensor_ cartesiano_ejex
cartesiano_ gengor_ .
posicion_ejey cartesiano_ejey "Conversion_
sensor_
"MCD INPUT". cartesiano”.
sensor_ 20
cartesiand— sensor_ EOMEICON ecia no_ejey
POSICION_€JeZ __ cartesiano_ejez ~ cartesiano_ejey -
"Conversion_
sensor_
cartesiano”.
sersor S5
EEmEilin cartesiano_ejez
cartesiano_ejez €l

llustracion 27 - Ejemplo de uso de bloque "Conversiones _sensores cartesiano”

La precision del sensor del robot no es exacta, por lo que a la hora de mover el
CARTESIANO se debera establecer un margen de £1° al igual que con el SCARA.
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Si se pulsa el boton “Recoger palet”, el CARTESIANO se movera a la posicion
“CARTESIANO recogida de palet en cinta 2" en la posicion “Eje x fuera”y “Eje z abajo”.
Después, se movera a la posicion “Eje x dentro” y una vez haya agarrado el palet, se movera
a la posicion “Eje z arriba” 'y después a la posicion “Eje x fuera”.

Para coger el palet de la «cinta 2 se debera activar la  sehal

“MCD _OUTPUT.cartesiano_gripper grip” y desactivar la senal
“MCD_OUTPUT.cartesiano_gripper release” hasta que se reciba la sefal
“MCD_INPUT.cartesiano_gripper _has _gripped object” = ‘I’ confirmando que se ha

agarrado la pieza. La sefial “MCD_OUTPUT .cartesiano_gripper grip” se debera mantener
activa hasta que se desee soltar la pieza.

x dentro
x fuera

z abajo

x fuera

z arriba

llustracion 28 - Pasos CARTESIANO recogida de palet

El usuario entonces podra elegir en que estante desea almacenar el palet. La seleccion se
deberd de introducir en la variable “Seleccion posicion dejar palet estanteria” y se
confirmara al pulsar el boton “Cartesiano_dejar_palet _estanteria”.

Para moverse a la posicion del estante en el que el CARTESIANO dejara el palet, se moveran
los ejes X, Y, Z a las posiciones “Eje x fuera”, “Eje y”, “Eje z abajo” respectivamente.
Después, se movera a la posicion “Eje x dentro” y una vez haya dejado el palet, se movera a
la posicion “Eje x fuera”.

Para dejar el palet, se debera desactivar la sefial “MCD_OUTPUT.cartesiano_gripper _grip”
y activar la sefial “MCD OUTPUT.cartesiano_gripper release” hasta que se reciba la sefial
“MCD_INPUT.cartesiano_gripper_has_gripped object” = ‘0’ confirmando que se ha
agarrado la pieza.
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llustracion 29 - Pasos CARTESIANO dejado de palet

Si se pulsa el boton “Cartesiano_dejar _palet cintad4_eleccion usuario”, el usuario debera de
introducir previamente que estante desea vaciar, indicandolo al introducir un nimero mediante
la sefial “Seleccion_posicion_dejar palet cinta 4. Entonces, siguiendo los pasos que se han
hecho antes, el CARTESIANO recogera el palet del estante correspondiente y se movera a la
posicion “CARTESIANO dejar palet en cinta 4 para entonces dejar el palet en la cinta.

Si se desea vaciar toda la estanteria, mediante la sefial “Cartesiano_vaciar toda_estanteria”
se procedera al vaciado total. Es decir, el CARTESIANO ira retirando los palets de los estantes
en el mismo orden en el que entraron y los trasladara a la cinta 4, que los transportara hasta
vaciar completamente la estanteria.

- Al dejarse el palet en la cinta 4, el CARTESIANO se movera a la posicion “Eje x fuera”.
Entonces la cinta 4 empezara a moverse, colocando un valor de 250 mm/s en la sefial
“MCD_OUTPUT.velocidad cinta_4”. Una vez el palet pase el sensor final de la cinta 4, se
desactivara este proceso y la cinta se parard. Se debe parar cuando el palet pasa el sensor.

- Cada vez que se coloque un palet de cubos en la estanteria se sumara uno al contador de palets
de cubos almacenados. Al sacar el palet de la estanteria, se restara uno al contador de palets
de cubos almacenados.

- Cada vez que se coloque un palet de cilindros en la estanteria se sumara uno al contador de
palets de cilindros almacenados. Al sacar el palet de la estanteria, se restara uno al contador
de palets de cilindros almacenados.

- Cada vez que se deposite un cubo en la cinta 1, se sumara uno al contador de cubos.

- Cada vez que se deposite un cilindro en la cinta 1, se sumara uno al contador de cilindros.
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En este modo de funcionamiento, cada uno de los elementos de la estacion se movera en
base a la activacion de unas sefiales previamente definidas. Estas sefiales se activaran mientras se
encuentren pulsados, a excepcion de reponer las piezas y las cajas, que se desactivaran
automaticamente, y las cintas, el empujador y las herramientas de los SCARA que se mantendran
activos hasta que se vuelvan a pulsar.

Para activar el modo manual ejes, se deberan cumplir las siguientes condiciones:

Tabla 19 - Seiiales para funcionamiento modo manual de la estacion

Seiial Estado
Condiciones iniciales 1
Selector modo Manual/Automatico 0
Selector modo Manual/Movimientos 0

Si se cumplen las condiciones anteriores, la estacion debera seguir el siguiente
funcionamiento usando la pantalla HMI, ver 4.6 IMAGEN MODO MANUAL para mas informacion
de los botones:

- El boton “Reponer cubo” hara aparecer una pieza de tipo cubo por la cinta 1. Esta sefial se
apagara  automaticamente = cuando  aparezca y se active el  sensor
“MCD _INPUT.sensor cinta_1_inicio_detectar pieza”. Mientras el sensor
“MCD _INPUT.sensor cinta_1_inicio_detectar pieza” se encuentre activo, no se podra
reponer una nueva pieza.

- Elbotén “Reponer cilindro” hara aparecer una pieza de tipo cilindro por la cinta 1. Esta sefial
se apagara automdticamente cuando aparezca y se active el sensor
“MCD _INPUT.sensor _cinta_1_inicio_detectar pieza”. Mientras el sensor
“MCD _INPUT.sensor cinta_ 1 _inicio_detectar pieza” se encuentre activo, no se podra
reponer una nueva pieza.

- El boton “Reponer cubo defectuoso’ hara aparecer una pieza de tipo cubo defectuoso por la
cinta 1. Esta sefal se apagara automaticamente cuando aparezca y se active el sensor
“MCD _INPUT.sensor cinta_1_inicio_detectar pieza”. Mientras el sensor
“MCD_INPUT.sensor _cinta_1_inicio_detectar pieza” se encuentre activo, no se podra
reponer una nueva pieza.

- El boton “Reponer cilindro defectuoso” hara aparecer una pieza de tipo cilindro defectuoso
por la cinta 1. Esta sefial se apagara automaticamente cuando aparezca y se active el sensor
“MCD_INPUT.sensor _cinta_l_inicio_detectar pieza”. Mientras el sensor
“MCD _INPUT.sensor cinta_1 _inicio_detectar pieza” se encuentre activo, no se podra
reponer una nueva pieza.

- Elboton “Mover cintaX” movera las cinta 1, 2, 3, 4 y auxiliar mientras se mantenga pulsado.
Al  pulsarse, se pondra un valor de 200 mm/s en la senal
“MCD_OUTPUT.velocidad cinta_ X" siendo X 1, 2, 3, 4 y aux segun la cinta que se desee
activar. Al soltarse, la velocidad se establecera en 0 mm/s.
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- Los botones “Mover Scara ejeX izqda” moveran la posicion de los ejes 1 y 2 del SCARA

en sentido horario de manera progresiva. Al soltarse, se detendra el movimiento.

- Los botones “Mover Scara ejeX dcha moveran la posicion de los ejes 1 y 2 del SCARA en

sentido antihorario de manera progresiva. Al soltarse, se detendra el movimiento.

- El boton “Mover Scara ejez_arriba” moverd el eje z del SCARA hacia arriba

progresivamente. Al soltarse, se detendra el movimiento.

- El boton “Mover Scara ejez_abajo” movera el eje z del SCARA hacia abajo

progresivamente. Al soltarse, se detendra el movimiento.

- Los botones “Scara_ejeX reinicio_posicion” moveran el eje 1, 2 y z del SCARA a la

posicion “SCARA posicion inicial ”.

- La herramienta del SCARA se activara o desactivara mediante la sefial
“Activar/Desactivar _Gripper Scara’. Para activar y desactivar la herramienta se hara igual

que en el modo movimientos.

- El empujador se activard mediante el boton “Empujador”. Al activarse, la senal

“MCD_OUTPUT.empujador” se pondra a 1. Al desactivarse, se pondra a 0.

- Los botones “Mover Cartesiano_ejeU Y’ moveran la posicion de los ejes x, y, z del

CARTESIANO de manera progresiva. Al soltarse, se detendra el movimiento.

- La herramienta del CARTESIANO se activara o desactivara mediante la sefal
“Activar/Desactivar _Gripper Cartesiano”. Para activar y desactivar la herramienta se hara

igual que en el modo movimientos.
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3.4.4.MODO AUTOMATICO

En este modo de funcionamiento, la estacion opera de manera completamente autdnoma.
En primer lugar, el usuario debera definir los pedidos, indicando para cada estante de la estanteria
el tipo de palet que desea almacenar.
Una vez insertada una pieza en la estacion, esta se desplazara automaticamente hasta la zona de
recogida del robot SCARA. Tras la identificacion del tipo de pieza, el SCARA sera el encargado
de depositarla en el palet correspondiente a su categoria.
Cuando un palet se complete, la estacion iniciara su proceso de transporte hacia la zona de
recogida del robot cartesiano. El cartesiano recogera dicho palet y lo almacenard en el estante
asignado segun los pedidos definidos previamente por el usuario.

Para activar este modo de funcionamiento se deberan cumplir las siguientes condiciones:

Tabla 20 - Seriales para funcionamiento automdtico de la estacion

Seiial Estado
Condiciones iniciales 1
Selector modo Manual/Automatico 1

El usuario inicialmente debera de establecer los pedidos que desea, indicando en cada
estante que tipo de palet desea almacenar. En el momento que se pulse el boton “RUN”, si hay
pedidos pendientes, la cinta 1 comenzara a funcionar a una velocidad de 200 mm/s. A
continuacion, aparecera una pieza aleatoria por la cinta 1. La pieza aleatoria puede ser tanto un
cilindro, un cubo o un cilindro o un cubo defectuoso. Cuando llegue el momento, para facilitar la
correccion, cada 5 piezas procesadas se repondrd una pieza defectuosa. Cuando el sensor de
inteligencia artificial deje de detectar la pieza defectuosa, se insertard automaticamente una nueva
pieza en la cinta 1. Ademas, la cinta 1 no se detendra cuando una pieza defectuosa llegue al sensor
final, en su lugar, mantendra su velocidad para dejarla caer en la caja de piezas defectuosas situada
al final de la cinta.

Cuando la pieza llegue al segundo sensor de la cinta 1, se vera el tipo de pieza que y
cuando la pieza llegue al final de una cinta se parara dicha cinta.

En el caso de que se inserte una pieza cuyo tipo no tenga pedidos pendientes, al llegar al
sensor final de la cinta 1 el SCARA no la recogera. En su lugar, la cinta seguird avanzando hasta
expulsar dicha pieza, y se insertara una nueva pieza para que el proceso pueda continuar
correctamente.

El SCARA procedera a recoger la pieza y depositarla en su palet correspondiente.
Si no existe un palet adecuado para alojar la pieza, se repondrda uno automadticamente.
En cambio, si el palet de destino esta lleno y pendiente de ser transportado a la zona de recogida
del cartesiano, el SCARA no recogera la pieza de la cinta 1 hasta que se haya retirado el palet
lleno y pueda colocarse uno nuevo. Cuando el SCARA coja la pieza, se repondra una nueva pieza
de manera aleatoria y se volvera a activar la cinta 1 con una velocidad de 250 mm/s.

Cuando el palet de cubos se complete, se iniciara su procesado. Primero se comprobara
que no se esté procesando un palet de cilindros. Si todo es correcto, la cinta 3 se activara a una
velocidad de 300 mm/s y movera el palet hasta el final de esta. Al llegar a esa zona, reducira la
velocidad para posicionarlo con precision y después se detendra. A continuacion, el empujador
desplazara el palet hasta su posicion final y, una vez alcanzada, se retracra. Después, se activara
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la cinta 2, que realizara el mismo procedimiento: movera el palet a 300 mm/s, lo ralentizara al
acercarse al sensor final y se detendra justo cuando el palet lo sobrepase.
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Si el palet de cilindros se completa, también se iniciara su procesado. Primero se
comprobara que no haya uno de cubos en proceso. De lo contrario, la operacion se mantendra a
la espera hasta que el procesado del palet de cilindros haya terminado. Si todo es correcto, la cinta
auxiliar y la cinta 2 se moveran a 300 mm/s. Cuando el palet alcance el inicio de la cinta 2, la
cinta auxiliar se detendra. Después, el palet seguird solo por la cinta 2 hasta llegar al final, donde
la velocidad se reducira para posicionarlo con precision. Una vez sobrepase el sensor final, el
procesado terminard y la cinta se detendra.

Cuando un palet llegue a la zona de recogida del CARTESIANO, el robot lo recogerd y
lo almacenaré en el estante correspondiente atendiendo a los pedidos definidos previamente por
el usuario.

El “Piloto pulsador marcha’ estara apagado inicialmente y solo se desactivara si se pulsa
“Pulsador paro” o la “Serial médulo de seguridad”; cuando las condiciones iniciales estén a ‘1°,
parpadeara; y cuando se pulse marcha, el piloto lucird fijamente.

Existiran una serie de restricciones:

- Si hay una pieza en el sensor inicial de la cinta 1 no se podra insertar otra pieza.
- Siel sistema no se encuentra en marcha no se podra insertar ninguna pieza.

Si durante el funcionamiento del modo automdtico se pulsa “Paro”, la estacion se
detendra cuando termine de realizar la accion en la que se encuentre (las descritas en el modo
movimientos). En el momento que se rearme, la estacion continuara desde el punto en el que se
pard.

El “Piloto pulsador paro” se activara cuando se pulse el boton paro y se desactivara tras el rearme.

El diagrama de flujo que describa el proceso sera:
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Modo automdtico seleccionado

\

Seleccion de pedidos por parte del usuario

En el caso de que se inserte una pieza cuyo
tipo no tenga pedidos pendientes, al llegar

al sensor final de la cinta 1 el SCARA no la Esperando nuevos

recogera. En su lugar, la cinta seguira
avanzando hasta expulsar dicha pieza, y se
insertara una nueva pieza para que el
proceso pueda continuar correctamente.

pedidos

¢, Hay pedidos
pendientes?

Insertar pieza

Velocidad cinta 1= 200 mm/s

¢El sensor final de la
cinta 1 detecta una
pieza?

;Se activa el ¢, Se desactiva S|
sensor de pieza el sensor de o
defectuosa? pieza

Insertar
pieza

¢Los sensores de la . . -
cinta 1 detectan que Pieza de tipo cili
la pieza es un cubo?

v osi

Pieza de tipo cubo <

. Si ) - .
¢La pieza _ _ ¢La pieza deja de
interrumpe el haz 4 Velocidad cinta 1= 50 mm/s —_> interrumpir el sensor

final de la cinta 1?

de luz del sensor
final de la cinta 1?

Sl‘l’
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; Esta el SCARA 8 8
< =
disponible? <= Velocidad cinta 1= 0 mm/s

¢El sensor inicial de
la cinta 3 detecta un
palet de cilindros?

¢La pieza recogida

es un cubo?

¢El sensor inicial de ¢Lacinta 3
la cinta 3 detecta un el Reponer palet

palet de cubos? movimiento? de cubos

Sl ¢ ¢ S|
Espera a que velocidad cinta 3= 0 mm/s
¢ Hay hueco en ese
palet para

almacenar el cubo? Espera a que se inicie el procesado del
palet de cubos y cuando la velocidad de
la cinta 3= 0 mm/s

Sl\ll

El SCARA se posiciona para
recoger pieza de la cinta 1

¢ Hay hueco en
ese palet para
almacenar el
cilindro?

¢El sensor de la
cinta auxiliar detecta
un palet de cilindros?

El SCARA recoge la pieza N Insertar
de la cinta 1 pieza

El SCARA se posiciona para
dejar la pieza en el hueco libre

del palet correspondiente Espera a que se inicie el

procesado del palet de ¢;Lacinta
cilindros y cuando la auxiliar esta en
velocidad de la cinta aux= 0 movimiento??
mm/s
El SCARA deja la pieza en
el palet correspondiente

Espera a que velocidad
cinta aux= 0 mm/s

El SCARA vuelve a la posicion
de reposo y a estar disponible

Reponer palet
de cilindros
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Cuando se llenen todos los
huecos libres en el palet de cubos

Cuando se llenen todos los huecos
libres en el palet de cilindros

Espera a que
¢Se esta termine el
procesando un palet almacenamiento

de cilindros?

> \l/ NO
Velocidad cinta 3= 300 mm/s

¢ Se esta
procesando un palet

del otro tipo de de cubos?
palet

Inicio del

procesado del
palet de cubos

Inicio del
procesado del
alet de cilindros
NO \1, <——— s

Velocidad cinta aux= 300 mm/s

¢El palet
interrumpe el haz
de luz del sensor
final de la cinta 3?

Velocidad cinta 2= 300 mm/s

¢El palet deja de
interrumpir el haz
\1, Sl

de luz del sensor
inicial de la cinta 2?

Velocidad cinta 3= 50 mm/s

de luz del sensor
final de la cinta 3?7

\1, ]
Velocidad cinta aux= 0 mm/s
. El palet deja de —
é
interrumpir el haz - \1,

¢El palet
\l, Si

interrumpe el haz
Velocidad cinta 3= 0 mm/s

de luz del sensor
final de la cinta 2?

\1, SI
\1, Velocidad cinta 2= 50 mm/s

(;E_I sdenso_rddel ¢ El palet deja de
eons]i?:Lijéi S: géoen:[:li interrumpir el haz
p = ! de luz del sensor
final de la cinta 2?

FIN del
\1, N procesado del

palet de cubos
o de cilindros

Desactivar empujador

> \1, Sl
Velocidad cinta 2= 0 mm/s

Velocidad cinta 2= 300 mm/s —
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ZONA 3: Almacenamiento

FIN del procesado del palet de cubos FIN del procesado del palet de cilindros

Marcar que el tipo de palet a recoger
es de cubos

Marcar que el tipo de palet a recoger
es de cilindros

¢ Esta el CARTESIANO
disponible?

\1,SI

El CARTESIANO se posiciona
para recoger palet de la cinta 2

El CARTESIANO recoge el
palet de la cinta 2

El CARTESIANO se posiciona para dejar el palet en el
estante correspondiente segun los pedidos solicitados
por el usuario y el tipo de palet recogido

El CARTESIANO deja el
palet en el estante

El CARTESIANO vuelve
a estar disponible
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ZONA 3: Almacenamiento

Modo movimientos seleccionado

Para el vaciado de la
estanteria, cuando el
modo automatico haya Seleccién manual de

terminado, debera de

un estante en concreto
por el usuario

Vaciado total

seleccionarse el modo

movimientos

Seleccion manual
de un estante en
concreto por el
usuario

¢El nimero de
estante
seleccionado esta
entre 1y 9?7

Vaciar toda la estanteria

v

¢El nimero de ¢Hay palets

estante colocados
seleccionado enla

tiene un palet? estanteria?

¢ Esta el CARTESIANO ¢ Esta el CARTESIANO
disponible? disponible?

El CARTESIANO se posiciona .
para recoger palet del estante El CARTESIANO se posiciona
seleccionado por el usuario para recoger palet del estante
correspondiente.

El CARTESIANO se posiciona El CARTESIANO recoge el palet
para dejar el palet en la cinta 4 en el estante correspondiente

;El palet deja d
El CARTESIANO deja el palet en . . i;teri)jnfpireejfhaez
3 cinta 4 ed Velocidad cinta 4= 250 mm/s =2 de Iuz del sensor

final de la cinta 4?

El CARTESIANO vuelve a

Sl \1,
Velocidad cinta 4= 0 mm/s

estar disponible
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La estacion tiene una forma de actuar en la que, cuando la conexion entre la CPU y el
MCD se interrumpe, se activa la sefial del bloque de datos Genral “Error Coms”. Las senales
“MCD _OUTPUT.Bit vida PLC” y “MCD INPUT.Bit vida MCD” seran las que permitan
comprobar dicha conexion, ya que esta ultima es el eco de la primera. Por tanto, si la
comunicacion entre el PLC y el MCD es correcta, la sefial Bit vida MCD tendra, en todo
momento, el mismo valor que Bit_vida PLC.

Inicialmente:
“General. Error_Coms” > ‘0’.
Si pasados 5 segundos, la conexion entre la CPU y el MCD no se establece:
- “General.Error_Coms” > ‘1°.

En el momento que recupere la conexion, el valor de la sefial volvera a ‘0’.

3.6. SETA DE EMERGENCIA

Si se pulsa la seta de emergencia se debera parar los robots en la posicion en la que se
encuentren y poner la velocidad de las cintas a 0.0 mm/s.

La uinica forma de volver a poner en funcionamiento la estacion serd parando el MCD
(para vaciar la estacion) y pasando a STOP la CPU, para después iniciar ambos. En ese momento
se volvera a iniciar todo el proceso.
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4.1. IMAGEN DE INICIO

Se trata de la imagen mas importante, ya que sobre ella visualizaremos todas las imagenes
del proyecto. Estd compuesta por dos ventanas de imdgenes, cuya configuracion es la siguiente:

- La primera ventana de imagenes estara asociada a la imagen ‘Encabezado’ del proyecto.
Estara colocara en la parte superior de la imagen ‘Principal’ y sus medidas seran: 80 de
altura x 800 de anchura.

- La segunda ventana de imagenes estara asociada a la imagen ‘Modos’ del proyecto. Se
colocara justo por debajo de la ventana de imagenes anterior y sus medidas seran: 400 de
altura x 800 de anchura.

Por tanto, ambas imagenes se deberan ajustar al tamafio de la imagen Principal, sin tener
partes de la ventana fuera de ella, ni una por encima de la otra.

Encabezado

=]

Modos

Ilustracion 30 - Ventanas de imdgenes de la imagen 'Principal’
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4.2. IMAGEN DEL ENCABEZADO

La imagen ‘Cabecera’ ird colocada sobre la ventana de imagenes superior de la imagen
‘Inicio’. Para que la imagen se ajuste a la ventana, debera modificarse el tamafio de la imagen con

las mismas medidas de la ventana: 80 de altura x 800 de altura.

Los logos de “Siemens” y “SpainSkills” se podran extraer de la libreria “Spainskills” que

se encuentra en el escritorio.

Los elementos que componen la cabecera son:

Spain Skills 2026

I 2 J

Nombre Alumno |

Modo: Cubos: it f | Gilindros: | e
N
| SIEMENS o ||, o |, 0 L, Spainskills
1 2 3 4 5 6 7 9
llustracion 31 — Elementos de la imagen ‘Encabezado’.
Tabla 21 - Elementos de la imagen ‘Encabezado’.
Elemento Descripcion
Indica el modo de la estacion: ‘Modo Manual, ‘Manual

1.- Modo Movimientos’ o ‘Modo Automatico’.

Aparecera cuando las condiciones iniciales estén OK y se rearme.

2.- Logo Siemens

Insercion del logo de Siemens.

3.- Numero de piezas
de cubos

Indica el niimero total de piezas de tipo cubo procesadas

4.- Numero de palets
de cubos almacenados

Indica el numero total de palets de cubos en tiempo real que se
encuentran almacenados en la estanteria. Es decir, al afiadir un
nuevo palet de cubos a la estanteria, el contador se incrementara en
1 unidad, pero al sacar un palet, el contador disminuira 1 unidad.

5.- Fecha y hora

Indica la fecha y hora en tiempo real.

6.- Numero de piezas
cilindricas

Indica el namero total de piezas cilindricas procesadas

7.- Numero de palets
de cilindros
almacenados

Indica el niumero total de palets de cilindros en tiempo real que se
encuentran almacenados en la estanteria. Es decir, al afiadir un
nuevo palet de cilindros a la estanteria, el contador se incrementara
en | unidad, pero al sacar un palet, el contador disminuira 1 unidad.

8.- Encabezado

Indica el nombre de la competicion: “Spain Skills 20267, y el
nombre del participante.

9.- Logo SpainSkills

Insercion del logo de SpainSkills.

10.- Comunicacion
MCD

Indica si la comunicacion con el MCD es correcta o no:
- Correctaa VERDE.
- Incorrecta parpadea a ROJO.
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4.3. IMAGEN MODOS

La imagen ‘Modos’ ira colocada sobre la ventana de imagenes inferior de la imagen
‘Principal’. A partir de ella se accedera al resto de imagenes del proyecto. De forma que la imagen
se ajuste a la ventana de imagen, su tamafio debera ser modificado: 400 de alto x 800 de ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Modos’ son:

Spain Skills 2026 ( 2/18/2026 11:03:48 PM ) Nombre Alumno
Modo: Cubos: Palets cubos. Gilindros: Paletsciindros
SIEMENS |0 | (" o )| 07 s

oL
2 l Movimientos 1 . 5
3 Manual 1 ‘ 6

[lustracion 32 - Elementos de la imagen ‘Modos’.

Tabla 22 - Elementos de la imagen ‘Modos .

Elemento Descripcion
1.- Botén Automético Al pulsar se accede a la imagen ‘Automaético’.
2.- Boton modo | Al pulsar se accede a la imagen ‘Movimientos’.
Movimientos
3.- Boton modo Manual Al pulsar se accede a la imagen ‘Manual’.

Indica el estado del Modo Automatico.
4.- Circulo de estado del | Su color varia en funcion de la sefial “Man/Auto”:
modo automatico - “Man/Auto” = ‘0’ 2 ROJO
“Man/Auto” = ‘1> - VERDE
Indica el estado del Modo Movimientos.
Su color varia en funcién de la sefial “Man/Auto” y “Modo

Manual/Movimientos™:
5.- Circulo de estado del - “Man/Auto” = ‘0’ y “Modo Manual/Movimientos” = 1
modo movimientos >VERDE
- “Man/Auto” = ‘0’ y “Modo Manual/Movimientos” = 0
->ROJO

- “Man/Auto”=°‘1" > ROJO

Indica el estado del Modo Manual.

Su color varia en funcién de la sefial “Man/Auto” y “Modo

6.- Circulo de estado del | Manual/Movimientos™:

- “Man/Auto” = ‘0’ y “Modo Manual/Movimientos” = 0
2>VERDE

- “Man/Auto” = ‘0’ y “Modo Manual/Movimientos” = 1
2>R0OJO

modo manual
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- “Man/Auto”=°‘1" > ROJO
7.- Imagen general de la | Imagen general de la estacion.
estacion

Indica el estado de las condiciones iniciales.

- ‘0’ = No se cumplen todas las condiciones - ROJO

- ‘1’ = Se cumplen todas las condiciones - VERDE
9.- Boton modo | Al pulsarse permite alternar entre el modo Manual y el modo
Manual/Movimientos Movimientos.

8.- Circulo de estado de las
condiciones iniciales
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Desde la imagen ‘Automatico’ se accionara el modo automatico de la estacion. Se coloca
en la ventana de imagenes inferior de la imagen ‘Principal’, por lo que su tamaifio sera: 400 de
alto x 800 de ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Automatico’ son:

| Spain Skills 2026 2/18/2026 11:03:06 PM ) Nombre Alumno
Modo: Cubos:
SIEMENS |

O Marcha | 2
@ Parar 3

Cinta 1

—

Palets cubos oge .
almacenados: Cilindros:

T e | o

Palets cilindros
al :

e
Spainskills

Cinta 2

Cinta auxiliar

Cinta 3

Cinta 4

1

RUN

wI

llustracion 33 - Elementos de la imagen 'Automatico’.

Tabla 23 - Elementos de la imagen 'Automatico’.

Elemento Descripcion
1.- Botdn Inicio Al pulsar se accede a la imagen ‘Modos’.
Indica si se encuentra activa la ejecucion del modo
, automatico:
2.- Circulo marcha - ‘0’ S GRIS.
- ‘1’ > VERDE.
Indica el estado de paro:
3.- Circulo estado de paro - ‘1’ > GRIS.
- 0’ > Parpadeo NARANIJA.
4.- Velocidad cinta 1 Indica la velocidad de la cinta 1.
5.- Velocidad cinta 2 Indica la velocidad de la cinta 2.
6.- Velocidad cinta auxiliar Indica la velocidad de la cinta auxiliar.
7.- Velocidad cinta 3 Indica la velocidad de la cinta 3.
8.- Velocidad cinta 4 Indica la velocidad de la cinta 4.
9.- Pedidos Al pulsar se accede a la imagen ‘Pedidos’.

Al pulsar se inicia el Modo Automatico. Se inserta una
pieza de manera aleatoria.

Indica el estado del Modo Automatico.

11.- Circulo de estado del modo - ‘0’ > GRIS. (Desactivado)

- ‘1’ > VERDE. (Activado)

12.- Imagen general de la estacion | Imagen general de la estacion.

10.- RUN
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Desde la imagen ‘Pedidos’ se podran realizar los pedidos de palets que desee el usuario. Se
coloca en la ventana de imagenes inferior de la imagen ‘Principal’, por lo que su tamafio sera:
400 de alto x 800 de ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Pedidos’ son:

Spain Skills 2026 ( 2/13/2026 4:29:08 PM ) Nombre Alumno |
Modo: Cubos: maconsdos Cilindros: scenmdon
SIEMENS |0 )| o /(0 )| (0 )| st
Seleccione el tipo de palet a guardar en cada estante:
S [
{ Estante 1 | \ Estante 2 1 ( Estante 3 ]
; D S 4

{ Estante 4 } (Estantes l ( E 6 ] —
[ Estante 7 1 ( Estante 8 l ( Estante 9 ] ,_—._,

2 || Avtomitico | | B |

T md

llustracion 34 - Elementos de la imagen 'Pedidos'.

Tabla 24 - Elementos de la imagen "Pedidos’.

Elemento Descripcion
1.- Botdn Inicio Al pulsar se accede a la imagen ‘Modos’.
2.- Botén de Automatico Al pulsar se accede a la imagen ‘ Automatico’.

3.- Botones de seleccion de estante | Al pulsar en cada estante se accede a la imagen ‘Popup’
Muestra en tiempo real si en cada estante:

- No se quiere almacenar nada.

- Se quiere almacenar un palet de cilindros.

- Se quiere almacenar un palet de cubos.

4.- Estanteria
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Desde la imagen ‘Popup’ se podra escoger si en el estante seleccionado se desea dejar un
palet de cilindros, un palet de cubos, borrar la seleccion o dejar el estante vacio. Se crea una
imagen aparte. Su tamaiio sera: 200 de alto x 300 de ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Popup’ son:

Palet cilindros

X
Palet cubos 3
1 Vacio | Borrar

[lustracion 35 - Elementos de la imagen 'Popup’.

Tabla 25 - Elementos de la imagen "Popup".

Elemento Descripcion

| - Boton de Vacio/Borrar éalc?:)ﬂsar se borra la seleccion o se deja el estante como

7 - Botén de Palet de cilindros Al pulsar se afiade al pedido un palet de cilindros en el
estante.

3.- Botén de Palet de cubos Al pulsar se afiade al pedido un palet de cubos en el
estante.

4.- Imagen de palet de cilindros Imagen de un palet de cilindros.

5.- Imagen de palet de cubos Imagen de un palet de cubos.
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Desde la imagen ‘Movimientos’ se accedera al modo movimientos de la estacion, el cual
estara separado en dos zonas. La imagen va colocada en la ventana de imagenes inferior de la
imagen ‘Principal’, por lo que su tamafio sera: 400 de alto x 800 de ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Movimientos’ son:

| Spain Skills 2026 ( 2/18/2026 11:07:19 PM ) Nombre Alumno
Modo: Cubos:
SIEMENS |

Zonaly?2

Palets cubos o . Palets cilindros
almacenados: Cilindros: almacenados:

0][0}‘ 0

~
Spainskills

Zona 3

] lw) 1@

Llustracion 36 - Elementos de la imagen 'Movimientos'.

Tabla 26 - Elementos de la imagen 'Movimientos'.

Elemento Descripcion

1.- Boton Inicio Al pulsar se accede a la imagen ‘Modos’.
Al pulsar se accede a la imagen ‘Zona 1 y 2 movimientos’.

2.- Botén Zona 1y 2 Se trata de un boton invisible que ocupa la zona roja de la
imagen.
Al pulsar se accede a la imagen ‘Zona_2 movimientos’.

3.- Botén Zona 3 Se trata de un boton invisible que ocupa la zona verde de la
imagen.

Indica el estado del Modo Movimientos:

- ‘0’ 2 GRIS. (Desactivado)

- ‘1’ > VERDE. (Activado)
5.- Imagen Zonas Estacidon | Imagen en planta de la estacion con las zonas marcadas por
en planta colores.

4.- Circulo de estado del
modo
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Desde la imagen ‘Zona 1 movimientos’ se podran activar todas las sefales
correspondientes al modo movimientos de la estacion de la zona de alimentado y procesado. La
imagen va colocada en la ventana de imagenes inferior de la imagen ‘Principal’, por lo que su

tamafio sera: 400 de alto x 800 de ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Zona 1 y 2 movimientos’ son:

Spain Skills 2026 ( 2/13/2026 8:20:57 PM ) Nombre Alumno |
Modo: Cubos: Macioatoa: Cilindros: il
SIEMENS |0 )| ("5 3|0 )| Co ) | s

Reposicion

[ Reponer cubo. ] [ Reponer cilindro ] 2

3 Reponer cubo Reponer cilindro
defectuoso defectuoso
5 Reponer palet Reponer palet
ibos ili

7 Mover cinta 1

Scara

@[

Cinta 1

O Pieza lista para recogida

10 ( Recoger pieza ] [ Dejar pieza ] 11

Almacenamiento

Procesar palet Procesar palet
2 | (CEee)
13

Q Procesando palet de cubos

O Procesando palet de cilindros E

Modo Movimientos ’l 16

llustracion 37 - Elementos de la imagen 'Zona 1 y 2 movimientos'.

Tabla 27 - Elementos de la imagen 'Zona 1 y 2 movimientos'.

Elemento

Descripcion

1.- Botén de Reponer cubo

Al pulsar se genera una pieza de tipo cubo por la cinta
1.

2.- Boton de Reponer cilindro

Al pulsar se genera una pieza cilindrica por la cinta 1.

3.- Boton de Reponer cubo
defectuoso

Al pulsar se genera una pieza de tipo cubo defectuoso
por la cinta 1.

4.- Boton de Reponer cilindro
defectuoso

Al pulsar se genera una pieza de tipo cilindro defectuoso
por la cinta 1.

5.- Boton de Reponer palet de
cubos

Al pulsar se genera un palet de cubos por la cinta 3.

6.- Boton de Reponer palet de
cilindros

Al pulsar se genera un palet de cilindros por la cinta
auxiliar.

7.- Botén de Mover Cinta 1

Al pulsar mueve la cinta 1 hasta la posicion del sensor
final de la cinta 1.

8.- Velocidad cinta 1

Indica la velocidad de la cinta 1.

9.- Circulo de Pieza lista para
recogida

Indica si una pieza ha llegado a la posicion de recogida
(posicion del sensor final de la cinta 1):
- ‘0’ = GRIS. (Pieza NO lista para la recogida)
- ‘I’ 2> VERDE. (Pieza SI lista para la recogida)

10.- Boton de Recoger pieza

Al pulsar el SCARA realiza el movimiento de recoger
una pieza de la cinta 1.
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11.- Boton de Dejar pieza

Al pulsar el SCARA realiza el movimiento de dejar una
pieza en:
- Si la pieza recogida es un cilindro, en el
proximo hueco libre del palet de cilindros.
- Si la pieza recogida es un cubo, en el proximo
hueco libre del palet de cubos.

12.- Boton de Procesar Palet de
cubos

Al pulsar el palet de cubos sera llevado a la zona de
recogida de palets del CARTESIANO.

13.- Boton de Procesar Palet de
cilindros

Al pulsar el palet de cilindros sera llevado a la zona de
recogida de palets del CARTESIANO.

14.- Circulo de Procesando palet
de cubos

Indica si en ese momento se esta procesando un palet de
cubos:

- ‘0’ = GRIS. (NO)

- ‘1’ > VERDE. (SI)

15.- Circulo de Procesando palet
de cilindros

Indica si en ese momento se esta procesando un palet de
cilindros:

- ‘0’ = GRIS. (NO)

- ‘1’ 2> VERDE. (SI)

16.- Circulo de estado del modo

Indica el estado del Modo Movimientos:
- ‘0’ > GRIS. (Desactivado)
- ‘1’ > VERDE. (Activado)

17.- Imagen de la zona 1 de
movimientos de la estacion

Imagen de la zona 1 de movimientos de la estacion.

18.- Botdn de retorno

Al pulsar se accede a la imagen ‘Movimientos’.
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Desde la imagen ‘Zona 2 movimientos’ se podrdn activar todas las sefales
correspondientes al modo movimientos de la estacion de la zona de almacenamiento. La imagen
va colocada en la ventana de imagenes inferior de la imagen ‘Principal’, por lo que su tamafio
sera: 400 de alto x 800 de ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Zona_3 _movimientos’ son:

\ Spain Skills 2026 [ 211812026 11:04:12 PM J Nombre Alumno
Modo: Cubos: frvterd Cilindros: macenadon
SIEMENS |5 [0 J|(C o J| (o s
Cartesiano - Recogida y almacenamiento de palet @ 19

1 .
Q Palet listo para recoger Recoger palet 3

2 Q Palet listo para almacenar

4 |Seleccién de estante: 0 Deel:{a;,)lil:r}:n 5
9
7 O Fuera de rango

O Esperando nueva seleccion

8

)

rtesiano - Vaciado de la estanteria

Seleccion de estante: Sacar palet de la
estanteria

. Estante seleccionado sin palet

O Fuera de rango

O Esperando nueva seleccion

Vaciar toda
la estanteria

Modo Movimientos . 17

- —_
llustracion 38 - Elementos de la imagen 'Zona_3 _movimientos'.

Tabla 28 - Elementos de la imagen 'Zona 3 movimientos'.

Elemento Descripcion

Indica si un palet ha llegado a la posicion de recogida

1.- Circulo de Palet listo para | (posicion del sensor final de la cinta 2):

recoger - ‘0’ > GRIS. (Palet NO listo para la recogida)
- ‘1’ > VERDE. (Palet SI listo para la recogida)

Indica que el cartesiano ha agarrado el palet y estd a la

espera de que el usuario introduzca el estante en el que

2.- Circulo de Palet listo para | debe almacenarse:

almacenar - ‘0’ 2> GRIS. (Palet NO listo para almacenarse)
- ‘I’ > VERDE. (Palet SI listo para
almacenarse)

Al pulsar el CARTESIANO realiza el movimiento de

3~ Boton de Recoger palet recoger un palet de la cinta 2.

4.- Seleccion ~ de  estante | Se introduce el niimero del estante donde se desea

(almacenado de palet) almacenar el palet.

5.- Boton de Dejar palet en | Al pulsar el CARTESIANO realiza el movimiento de

estanteria dejar un palet en el estante seleccionado por el usuario.
Indica que el estante en el que el usuario quiere

6.- Circulo de Ocupado almacenar un palet ya esta ocupado por otro palet:

- ‘0’ 2 GRIS. (Estante NO ocupado)
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- ‘1’ 2> ROJO. (Estante SI ocupado)

7.- Circulo de Fuera de rango

Indica que el nimero introducido por el usuario NO se
encuentra entre el intervalo 1 a 9:
- ‘0’ > GRIS. (Seleccion SI se encuentra en el
intervalo)
- ‘1’ > ROJO. (Seleccion NO se encuentra en el
intervalo)

8.- Circulo de Esperando nueva
seleccion (almacenado)

Indica que se esta esperando a que el usuario actualice
la seleccion del estante porque ha elegido un estante que
se encuentra ocupado:
- ‘0’ > GRIS. (NO se espera nueva seleccion)
- ‘I’ = Parpadeo NARANJA. (SI se espera
nueva seleccion)

9.- Boton de Actualizar seleccion

Al pulsar el boton, si la seleccion anterior del usuario
correspondia a un estante ocupado, tras introducir un
nuevo numero, la seleccion del estante se actualiza.

10.- Seleccion de estante (vaciado
de estante)

Se introduce el nimero del estante que se desea vaciar.

11.- Circulo  de
seleccionado sin palet

Estante

Indica que el estante que el usuario quiere vaciar se
encuentra sin un palet :
- ‘0’ > GRIS. (Estante tiene un palet)
- ‘1’ > ROJO. (Estante NO tiene un palet, esta
vacio)

12.- Circulo de Fuera de rango

Indica que el nimero introducido por el usuario NO se
encuentra entre el intervalo 1 a 9:
- ‘0’ > GRIS. (Seleccion SI se encuentra en el
intervalo)
- ‘1> > ROIJO. (Seleccion NO se encuentra en el
intervalo)

13.- Circulo de Esperando nueva
seleccion (vaciado)

Indica que se esta esperando a que el usuario actualice
la seleccion del estante porque ha elegido un estante que
no contiene un palet:
- ‘0’ = GRIS. (NO se espera nueva seleccion)
- ‘1> > Parpadeo NARANIJA. (SI se espera
nueva seleccion)

14.- Boton de Sacar palet de la
estanteria

Al pulsar el CARTESIANO realiza el movimiento de
sacar un palet del estante seleccionado por el usuario.

15.- Boton de Actualizar seleccion

Al pulsar el boton, si la seleccion anterior del usuario
correspondia con un estante vacio, tras introducir un
nuevo numero, la seleccion del estante se actualiza.

16.- Boton de Vaciar toda la
estanteria

Al pulsar el CARTESIANO realizara el movimiento de
vaciar toda la estanteria.

17.- Circulo de estado del modo

Indica el estado del Modo Movimientos:
- ‘0’ > GRIS. (Desactivado)
- ‘1’ > VERDE. (Activado)

18.- Imagen de la zona 2 de
movimientos de la estacion

Imagen de la zona 2 de movimientos de la estacion.

19.- Boton de retorno

Al pulsar se accede a la imagen ‘Movimientos’.
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Desde la imagen ‘Manual’ se accedera al modo manual de la estacion, el cual estara
separado en tres zonas. La imagen va colocada en la ventana de imagenes inferior de la imagen
‘Principal’, por lo que su tamafio sera: 400 de alto x 800 de ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Manual’ son:

| Spain Skills 2026

(

Modo: Cubos:
(Crosars )| SIEMENS (6"

Zona 1

2/13/2026 4:34:05 PM ) Nombre Alumno I
amaconados: Cilindros: mocenados:
AN\
[ 0 J [ 0 ] 0 Spainskills
Zona 2 Zona 3

Ta

llustracion 39 - Elementos de la imagen 'Manual'.

Tabla 29 - Elementos de la imagen 'Manual'.

Elemento

Descripcion

1.- Boto6n Inicio

Al pulsar se accede a la imagen ‘Modos’.

2.- Botén Zona 1

Al pulsar se accede a la imagen ‘Zona_1 manual’.
Se trata de un boton invisible que ocupa la zona roja de la
imagen.

3.- Botén Zona 2

Al pulsar se accede a la imagen ‘Zona_2 manual’.
Se trata de un boton invisible que ocupa la zona azul de
la imagen.

4.- Botoén Zona 3

Al pulsar se accede a la imagen ‘Zona 3 manual’.
Se trata de un boton invisible que ocupa la zona verde de
la imagen.

5.- Circulo de estado del modo

Indica el estado del Modo Manual:
- ‘0’ 2 GRIS. (Desactivado)
- ‘1’ 2> VERDE. (Activado)
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4.6.1. IMAGEN ZONA 1 MODO MANUAL

Desde la imagen ‘Zona_1 _manual’ se podran activar todas las sefiales correspondientes
al modo manual de la estacion de la zona de alimentado. La imagen va colocada en la ventana
de imagenes inferior de la imagen ‘Principal’, por lo que su tamafio sera: 400 de alto x 800 de

ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Zona_1 manual’ son:

Spain Skills 2026 (
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Hustracion 40 - Elementos de la imagen 'Zona_1_manual’.

Tabla 30 - Elementos de la imagen 'Zona_1_manual'.

Elemento

Descripcion

1.- Botdn de Reponer cubo

Al pulsar se genera una pieza de tipo cubo por la cinta
1.

2.- Boton de Reponer cilindro

Al pulsar se genera una pieza cilindrica por la cinta 1.

3.- Boton de Reponer cubo
defectuoso

Al pulsar se genera una pieza de tipo cubo defectuoso
por la cinta 1.

4.- Boton de Reponer cilindro
defectuoso

Al pulsar se genera una pieza de tipo cilindro defectuoso
por la cinta 1.

5.- Botén de Mover cinta 1

Mientras se mantenga pulsado, la cinta 1 se movera.

Indica que se ha detectado la presencia de una pieza
defectuosa en la cinta 1:

6.- Circulo de Sensor pieza - ‘0" > GRIS. (NO se detecta una pieza
defectuosa defectuosa)

- ‘1’ > Parpadeo NARANIJA. (SI se detecta una

pieza defectuosa)

7.- Boton movimiento eje 1 | Mientras se mantenga pulsado, mueve el eje 1 del
SCARA horario SCARA en sentido horario.
8.- Boton movimiento eje 1 | Mientras se mantenga pulsado, mueve el eje 1 del
SCARA antihorario SCARA en sentido antihorario.

9.- Boton Reset posicion eje 1
SCARA

Al pulsar, el eje 1 del SCARA vuelve a la posicion
inicial.

10.- Botén movimiento eje 2
SCARA horario

Mientras se mantenga pulsado, mueve el eje 2 del
SCARA en sentido horario.

SIEMENS

MODULO II: Programacién de dispositivos

© 2026 Spainskills
19 — Control industrial
Pag. 63 /67




SIEMENS

N
Spainskills

11.- Botén movimiento eje 2
SCARA antihorario

Mientras se mantenga pulsado, mueve el eje 2 del
SCARA en sentido antihorario.

12.- Boton Reset posicion eje 2
SCARA

Al pulsar, el eje 2 del SCARA vuelve a la posicion
inicial.

13.- Botén movimiento eje z
SCARA arriba

Mientras se mantenga pulsado, mueve el eje z del
SCARA en sentido ascendente.

14.- Boton movimiento eje z
SCARA abajo

Mientras se mantenga pulsado, mueve el eje z del
SCARA en sentido descendente.

15.- Boton Reset posicion eje z
SCARA

Al pulsar, el eje z del SCARA vuelve a la posicién
inicial.

16.- Boton ON/OFF Gripper Scara

Cada vez que se pulsa, alterna entre la
activacion/desactivacion del Gripper del SCARA.

17.- Circulo de Agarrando pieza

Indica si el Gripper del SCARA estd agarrando una
pieza:
- ‘0’ > GRIS. (NO esta agarrando una pieza)
- ‘1’ > Parpadeo NARANIJA. (SI esta agarrando
una pieza)

18.- Circulo de estado del modo

Indica el estado del Modo Manual:
- ‘0’ > GRIS. (Desactivado)
- ‘1’ > VERDE. (Activado)

19.- Imagen de la zona 1 de
manual de la estacion

Imagen de la zona 1 de manual de la estacion.

20.- Bot6én de retorno

Al pulsar se accede a la imagen ‘Manual’.
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Desde la imagen ‘Zona_2 manual’ se podran activar todas las sefiales correspondientes
al modo manual de la estacion de la zona de procesado. La imagen va colocada en la ventana de
imagenes inferior de la imagen ‘Principal’, por lo que su tamafio sera: 400 de alto x 800 de
ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Zona_2 manual’ son:
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Modo Manual .

Hlustracion 41 - Elementos de la imagen 'Zona_2 manual’.

Tabla 31 - Elementos de la imagen 'Zona_2 manual'.

Elemento

Descripcion

1.- Boton de Reponer palet de
cubos

Al pulsar se genera un palet de cubos por la cinta 3.

2.- Botén de Reponer palet de
cilindros

Al pulsar se genera un palet de cilindros por la cinta
auxiliar.

3.- Boton ON/OFF Empujador

Cada vez que se pulsa, alterna entre Ila

activacion/desactivacion del empujador.

5.- Boton de Mover cinta 2

Mientras se mantenga pulsado, la cinta 2 se movera.

5.- Boton de Mover cinta auxiliar

Mientras se mantenga pulsado, la cinta auxiliar se
movera.

5.- Botén de Mover cinta 3

Mientras se mantenga pulsado, la cinta 3 se movera.

6.- Circulo de estado del modo

Indica el estado del Modo Manual:
- ‘0’ > GRIS. (Desactivado)
- ‘1’ > VERDE. (Activado)

7.- Imagen de la zona 2 de manual
de la estacion

Imagen de la zona 2 de manual de la estacion.

8.- Boton de retorno

Al pulsar se accede a la imagen ‘Manual’.
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4.6.3. IMAGEN ZONA 3 MODO MANUAL

Desde la imagen ‘Zona_3 manual’ se podran activar todas las sefiales correspondientes
al modo manual de la estacion de la zona de ALMACENADO. La imagen va colocada en la
ventana de imagenes inferior de la imagen ‘Principal’, por lo que su tamaiio sera: 400 de alto x

800 de ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Zona_3 manual’ son:

Spain Skills 2026 (

2/15/2026 9:58:41 AM ) Nombre Alumno

(s )| SIEMENS | (o )| (o~ )| (o )| (e

Mover cinta 4 1

Palets cubos
almacenados:

- . Palets cilindros
Cilindros: almacenados:

N
Spainskills

@[

‘ 2 Cartesiano 3 5
| Eje x Ejey
<0 L

Reset posicion ] ( Reset pnsiciﬁﬂ }

4|

Reset posicion

Gripper Cartesiano @ OFF
E 7

Ag

arrando palet Q 12 Modo Manual ' 13

llustracion 42 - Elementos de la imagen "Zona_ 3 _manual'.

Tabla 32 - Elementos de la imagen 'Zona_3 manual'.

SIEMENS

Elemento Descripcion
1.- Boton de Mover cinta 4 Mientras se mantenga pulsado, la cinta 4 se movera.
2- Boton movimiento eje x Mientras se mantenga pulsado, mueve el eje x del
CARTESIANO hacia dentro iﬁl;:r]igrlﬁi\lo en sentido hacia dentro (acercandose a
3- Botén movimiento eje x Mientras se mantenga pulsado, mueve el eje x del
CARTESIANO hacia fuera gszi;l;l;iiiiANO en sentido hacia fuera (alejandose de la
4.- Boton Reset posicion eje x | Al pulsar, el eje x del CARTESIANO vuelve a la
CARTESIANO posicion inicial.
5- Boton movimiento eje y Mientras se mantenga pulsado, mueve el eje y del
CARTESIANO hacia izquierda éﬁggialoti\lﬁa ceiﬁta 2s)e ntido  hacia la izquierda
6- Botén movimiento eje vy Mientras se mantenga pulsado, mueve el eje y del
CARTESIANO hacia derecha CART’ESIANO en sentido hacia la derecha
(acercandose a la cinta 4).
© 2026 Spainskills
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7.- Boton Reset posicidén eje y
CARTESIANO

Al pulsar, el eje y del CARTESIANO vuelve a la
posicion inicial.

8.- Boton movimiento eje z
CARTESIANO hacia arriba

Mientras se mantenga pulsado, mueve el eje z del
CARTESIANO en sentido hacia arriba.

9.- Botén movimiento eje z
CARTESIANO hacia abajo

Mientras se mantenga pulsado, mueve el eje z del
CARTESIANO en sentido hacia abajo.

10.- Boton Reset posicion eje z
CARTESIANO

Al pulsar, el eje z del CARTESIANO vuelve a la
posicion inicial.

11.- Boton ON/OFF Gripper
Cartesiano

Cada vez que se pulsa, alterna entre Ia
activacion/desactivacion del Gripper del
CARTESIANO.

12.- Circulo de Agarrando palet

Indica si el Gripper del CARTESIANO esté4 agarrando
un palet:
- ‘0’ > GRIS. (NO esta agarrando un palet)
- ‘1’ > Parpadeo NARANIJA. (SI esta agarrando
un palet)

13.- Circulo de estado del modo

Indica el estado del Modo Manual:
- ‘0’ > GRIS. (Desactivado)
- ‘1’ > VERDE. (Activado)

14.- Imagen de la zona 3 de
manual de la estacion

Imagen de la zona 3 de manual de la estacion.

15.- Boton de retorno

Al pulsar se accede a la imagen ‘Manual’.

SIEMENS
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5.1. Instrucciones de trabajo del moédulo lll.

Documentacion:

Para la realizacion de la prueba se entregara:

Descripcion detallada del proceso automatizado industrial,
conjuntamente con la relacién de simbolos y componentes.
El proceso quedara ilustrado para dar mas claridad al
funcionamiento del proceso.

Notas
importantes:

El competidor se podrd tomar un tiempo maximo de 10
minutos para estudiar el funcionamiento del proceso,
pudiéndolo poner en marcha tantas veces lo crea
conveniente, pasado ese tiempo comenzara el proceso de 45
minutos para la resolucion de la prueba.

El competidor debe detectar una tras otra las 5 pruebas
provocadas por el jurado.

Tan solo puede haber una unica averia producida en cada
momento.

El orden de provocacion de averias sera ordenado e igual
para todos los competidores iniciAndose por la averia
marcada como primera.

El competidor puede renunciar a cualquier averias,
solicitando que se le provoque la siguiente, pero en ningun
caso podra volver a ésta.

El competidor a la vista del jurado indicara en la hoja del
esquema eléctrico de este documento la averias detectada.
Cuando el competidor haya finalizado la deteccion de las 5
averias podra volver al puesto de trabajo de la competicion
para continuar con el proyecto principal, en caso contrario el
competidor deberd esperar a que se cumpla la hora
estipulada para este médulo antes de incorporarse de nuevo
al puesto de trabajo.

Pasado el tiempo maximo de una hora, el competidor debe
abandonar la realizacion de este médulo e incorporarse de
forma inmediata a su puesto de trabajo para continuar con el
proyecto principal.

Evaluacion:

La prueba estara calificada sobre un total de 10 puntos.

Cofinanciado por
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La evaluacion del ejercicio se realizara en funcion del numero de
fallos que se haya logrado detectar en el tiempo maximo
establecido.

La explicacién de los fallos se hard en inglés para evaluar la
competencia linguistica.

5.2 Criterios de evaluacion relacionados con el moédulo il

D | Deteccion de fallos

v Se hallevado a cabo de forma correcta y se han

identificado los fallos individuales introducidos
en el circuito de control, empleando para ello
unicamente las herramientas proporcionadas.

Se han anotado correctamente los fallos sobre
el esquema eléctrico o plantilla proporcionada a
tal efecto.

El competidor ha realizado con suficiente
competencia linguistica en el idioma inglés la
comprension de las instrucciones y la
transmisién de preguntas y resultados al jurado.

Cofinanciado por
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1. REGULATION OF PH AND TEMPERATURE IN A HEATED SWIMMING POOL

The relay logic-based process aims to automate the operation for regulating the pH and temperature of a

heated pool system.

SIEMENS

SERVICIO

D
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INCREMENTADOR REGULADOR
PH PH
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1
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SENSOR NIVEL PH
|
% RESISTENCIA
\ i
| PROCESO OPTIMO |
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1.0PERATION

A sewage treatment plant connected to a three-phase motor mixes two liquids (sodium carbonate
and sodium bisulfate), which are respectively pH increaser and reducer, contained in separate tanks.

The two components mentioned before are sent by gravity, after opening the corresponding
solenoid valves, normally closed, to a third mixing tank.

The dosing amount of each component will be determined by the selected time setpoint. They will
remain in the mixer, regulating the pH, until a certain water temperature is reached. When this happens, the
mixture will be agitated at higher speed for the time we consider necessary for the mixture to cool down.
After this time, the finished product exits the mixing tank to the next process.

1.1.1. Description of the operation:

* Pressing the start button -3S1 will initiate the process:

+ Solenoid valve Y1 will open, allowing the pH increaser to flow into the mixing tank. Manually activating
the pH level sensor -3B4, which detects that the tank is starting to fill, starts the mixing motor at
slow speed (pH regulation).

* When we have the preset amount of pH increaser, controlled by timer -4KT1, it will close solenoid
valve Y1 and open Y2, allowing the pH reducer liquid to flow into the mixer.

* When we have the desired amount, timer -4KT4 will close solenoid valve Y2. At the same time, resistor
R will be connected until reaching the optimal process temperature, which will be simulated by
manually pressing the temperature sensor button -3B3. Upon reaching the desired temperature,
the resistor will be disconnected, and the motor will switch to a high mixing speed to cool down the
mixture (temperature regulation). The mixture will cool for a time determined by timer -5KT2. After
this time, and when the temperature probe confirms that the mixture has cooled (by manually
releasing button -3B3), solenoid valve Y3 will open, and the product will pass to a storage tank,
considering the process optimal.

» When the pH level sensor detects that the tank is empty (manually deactivate pH level sensor -3B4),
solenoid valve Y3 will close, and it will be ready for the next process.

« If we want to stop the operation at any time, we will press the stop button -3S2 or the emergency
button -1S7.

1.1.2. Component Legend:

S0 - Main Switch 3KM?7 - Slow Mixing Motor
3S1 - Start Button 5KM1 - Fast Mixing Motor
1S7 - Emergency Button 4KM3 - Solenoid Valve 1 (Y1)
3S2 - Stop Button 4KM5 - Solenoid Valve 2 (Y2)
3B4 - Level Detector 5KM3 - Resistor (R)

3B3 - Temperature Probe 5KMS5 - Solenoid Valve 3 (Y3)

MODULO IlI: Deteccion de fallos cuadro eléctrico © 2026 Spainskills
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6.1. Instrucciones de trabajo del médulo IV.

Duracion: 4 horas

Documentacion:

Para la realizacion de la prueba se entrega:

* Descripcidon detallada del proceso automatizado industrial,

conjuntamente con la relacién de simbolos y componentes.

Notas
Importantes

El participante al finalizar el ejercicio, archivara el proyecto
completo del STEP 7 V20 (TIA Portal) en la carpeta
“Moédulo IV’ del directorio SPAINSKILLS con el nombre
“M_IV”.

Realizar el programa necesario para que la estacion
presente el funcionamiento que se detalla posteriormente.
Se podra realizar el programa utilizando cualquiera de los
lenguajes de programacién descritos en la norma
IEC61131-3.

Cualquier nota, aclaracion o comentario sobre el ejercicio
realizado se debera hacer en las hojas en blanco de este
documento.

Se guiara al participante donde ha errado en modulos
previos, para que pueda realizar la correcta integracién. En
ningun caso, se realizaran modificaciones de puntuacion, en
las pruebas previamente evaluadas (Modulo |, 11y III).

Evaluacion:

« La prueba estara calificada sobre un total de 15 puntos.

* La evaluacion del ejercicio se realizara en base a aspectos
totalmente objetivos del funcionamiento de la estacién a
automatizar.

6.2. Criterios de evaluacion del moédulo IV.

Cofinanciado por
la Unién Europea

PLAN DE PRUEBAS SPAINSKILLS 2026_Modalidad 19 — CONTROL INDUSTRIAL
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IV | Puesta en marcha del v' Se ha realizado la puesta en marcha correcta
conjunto del conjunto, simulando el funcionamiento de

este mediante las herramientas software
proporcionadas y comprobando la integracién
de los diferentes sistemas que lo componen.

Cofinanciado por
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S7-1512C-1PN
Nombre dispositivo: PLC_1 SCALANCE S615

’ HMI MTP 700 Unified PN =

Variador SINAMICS S210 PN

PC STATION

SIMATIC ET 200eco PN

[lustracion 1 - Diagrama de interconexion.
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2. RELACION DE ENTRADAS A UTILIZAR

2.1. ENTRADAS MCD
Tabla 1 - Entradas MCD: MCD_INPUT
Tipo d
Simbolo 'po de Accion
dato
. . . Detecta que se ha colocado una pieza al
sensor_cinta 1 inicio_detectar pieza | Bool . .
comienzo de la cinta 1.
sensor cinta 1 bajo Bool D.etecta el paso de una pieza baja por la
cinta 1.
sensor cinta 1 alto Bool D.etecta el paso de una pieza alta por la
- - cinta 1.
sensor cinta 1 final Bool Detecta el pgso de la pieza por el sensor del
- - final de la cinta 1.
. Detecta que se ha colocado una pieza
sensor_pieza_defectuosa Bool au . Hha piez
defectuosa en la cinta 1.
. Detecta que se ha colocado un palet de
sensor_cinta_aux Bool . . . o
- - cilindros al comienzo de la cinta auxiliar.

. S Detect let iente de 1
sensor_cinta 2 inicio Bool .e ecta ql.le ol pate provem‘e e de
- - cinta auxiliar ha entrado en la cinta 2.
sensor cinta 2 final Bool Detecta el pgso de la pieza por el sensor del

- - final de la cinta 2.
. . Detecta que se ha colocado un palet de
sensor_cinta 3 inicio Bool . .
- - cubos al comienzo de la cinta 3.
sensor cinta 3 final Bool Detecta el p?_SO de la pieza por el sensor del
- - final de la cinta 3.
Detecta el del palet 1
sensor_cinta_4_inicio Bool . ??C ac p(flso © Palel por €1 Sensor
- - inicial de la cinta 4.
D 1 1 pal 1 final
sensor cinta 4 final Bool etectge paso del palet por el sensor fina
- - - de la cinta 4.
. . . Sensor que detecta pieza en la herramienta
h: d object Bool
scara_gripper_has_gripped objec 00 del SCARA.
sensor_scara_posicion_ejel Real Posicion actual del SCARA de su eje 1.
sensor_scara_posicion_eje2 Real Posicion actual del SCARA de su eje 2.
sensor_scara_posicion_ejez Real Posicion actual del SCARA de su eje z.
. . . Sensor de final de carrera que detecta pieza
h Bool
cartesiano_has_gripped_object 00 en la herramienta del CARTESIANO.
. . . Posicion actual del CARTESIANO de su
sensor_cartesiano_posicion_ejex Real _
eje x.
) .. ) Posicion actual del CARTESIANO de su
sensor_cartesiano_posicion_ejey Real cjey
. . . Posicion actual del CARTESIANO de su
sensor_cartesiano_posicion_ejez Real .
eje z.
Sensor que indica la posicion en la que se
sensor_posicion_empujador Real encuentra el empujador frente a la posicion

de reposo.
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Sefial que indica con un bit de vida

Bit vida MCD Bool (parpadeo) que la comunicacion entre el
SW MCD y el PLC es correcta

MODULO IV: Puesta en marcha del conjunto © 2026 Spainskills
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2.2. SALIDAS MCD

Tabla 2 - Salidas MCD: MCD _OUTPUT

Simbolo Tipo de dato Accién
velocidad cinta 1 Real Velocidad de la cinta 1.
velocidad cinta 2 Real Velocidad de la cinta 2.
velocidad cinta 3 Real Velocidad de la cinta 3.
velocidad cinta 4 Real Velocidad de la cinta 4.
velocidad_cinta_aux Real Velocidad de la cinta auxiliar.
sacar_cilindro Bool Inserta una pieza cilindrica en la cinta 1.
sacar cilindro defectuoso Bool Igserta una pieza cilindrica defectuosa en la
- - cinta 1.
sacar_cubo Bool Inserta una pieza cuadrada en la cinta 1.
sacar cubo defectuoso Bool Igserta una pieza cuadrada defectuosa en la
- - cinta 1.
sacar_palet_cilindros Bool Inserta un palet de cilindros en la cinta 3.
sacar_palet cubos Bool Inserta un palet de cubos en la cinta 2.
empujador Bool Activa el movimiento del empujador.
scara posicion eiel Real Posicion a la que se mueve el eje 1 del
~POSICIOn. €] SCARA.
scara posicion eie? Real Posicion a la que se mueve el eje 2 del
P ) SCARA.
scara posicion eiez Real Posicion a la que se mueve el eje z del
P ) SCARA.
scara_gripper_grip Bool Activa la herramienta del SCARA.
scara_gripper_release Bool Desactiva la herramienta del SCARA.
rtesian ‘cion e Real Posicion a la que se mueve el eje x del
cartesiano_posicion_ejex ea CARTESIANO.
cartesiano posicion eie Real Posicion a la que se mueve el eje y del
-P -y CARTESIANO.
artesian ‘cion eiez Real Posicion a la que se mueve el eje z del
cartesiano_posicion_eje e CARTESIANO.
cartesiano_gripper_grip Bool Activa la herramienta del CARTESIANO.
cartesiano_gripper_release Bool Desactiva la herramienta del CARTESIANO.
Senial que envia al MCD, bit de vida, el
Bit vida PLC Bool automata para que compruebe que hay
comunicacion entre ambos.
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2.3. ENTRADAS ARMARIO
Tabla 3 - Entradas Armario
Tipo de | Direccion
, | Acci
Simbolo dato PLC ccion
Sefial segura seta de emergencia:
Sefial modulo seguridad Bool 110.0 - Seguridad OK - 1.
- Seguridad no OK - “0’.
Pulsador rearme alarmas Bool 110.1 Senal para acusar los fallos.
Senal alimentacion del variador:
Disyuntor variador cinta | Bool 110.2 - 24Vl
- 0V~>-0.
Sefial de estado modulo de selectividad:
Sefial fusible electronico Bool 110.3 - ‘1’ = Correcto.
- ‘0’ = Incorrecto.
Pulsador marcha Bool 1126.0 En modo automatico, arranca el proceso.
En modo automatico, detiene la estacion
Pulsador paro Bool 1126.1 una vez haya llegad(‘) a’l punto configurado.
- ParoNO = ‘1’.
- Paro Si=> ‘0.
Selecciona el modo de funcionamiento de
SELECTOR modo Bool [1262 |laestacion: o
manual — automatico - Automatico =2 ‘1°.
- Manual 2 ‘0.
Sefial para simular que el cuadro tenga la
SELECTOR Puerta uerta abierta o cerrada:
Bool 1272 | P .
Abierta / Cerrada 00 7 - Abierta > ‘1°.
- Cerrada = “0’.
2.4. SALIDAS ARMARIO
Tabla 4 - Salidas Armario
, Tipo de | Direcciéon o
Simbolo dato PLC Accion
Piloto setz} de Bool Q10.0 Indica estado de la seta de emergencia.
emergencia
Piloto pulsador de Bool Q10.1 Indica el estado del pulsador de Rearme.
Rearme
Piloto pulsador marcha Bool Q129.0 Indica el estado de la maquina, arrancada o
espera para arranque.
Piloto pulsador paro Bool Q129.1 Ind}cg si se ha reahzgdo una parada o si se
estd ejecutando la misma.
Sefial baliza rojo Bool Q4.2 Indica si hay errores en la estacion.
Sefial baliza &mbar Bool Q43 Indica que la estacion esta en modo
manual.
Sefial baliza verde Bool Q4.4 Indica que la estacion esta en modo manual
0 automatico.

SIEMENS

MODULO IV: Puesta en marcha del conjunto

© 2026 Spainskills
19 — Control industrial
Pag. 6/22




SIEMENS 2

2.5. BLOQUES DE DATOS

Tabla 5 - Bloque de datos General

Simbolo Tipo de dato Accion
Indica el modo de
funcionamiento de la estacion:
‘Automatico’, ‘Movimientos’ o
‘Manual’.
Cuenta el numero total de
piezas cuadradas producidas.
Cuenta el numero total de
piezas cilindricas producidas.
Cuenta el numero de palets
de cubos que se encuentran
almacenados en ese momento
en el almacén.
Cuenta el numero de palets
de cilindros que se
encuentran almacenados en
ese momento en el almacén.
Fecha y hora Date And Time | Indica la fecha y la hora actual.
Indica si la comunicacion con el
MCD es correcta 0 no:

- ‘0’ = Correcta

- ‘1’ > Incorrecta
Seleccion del usuario para
marcarle al robot
CARTESIANO en que estante
exacto quiere que deje el palet.
Sirve para seleccionar el tipo
de vaciado que se hara de la

Modo String

Contador_cubos Int

Contador_cilindros Int

Contador palet cubos almacenados Int

Contador palet cilindros almacenados Int

Error_Coms Bool

Seleccion_posicion_dejar palet estanteria | Int

FIFO/LIFO Bool estanteria:
FIFO=0
LIFO =1

Seleccion del usuario para
marcarle al robot
CARTESIANO la posicion
exacta del palet en la estanteria
que se quiere sacar para dejar en
la cinta 4.

Seleccion_posicion_dejar palet cinta 4 Int

MODULO IV: Puesta en marcha del conjunto © 2026 Spainskills
19 — Control industrial
SIEMENS Pag.7/22



SIEMENS 2

Tabla 6 - Modo Automdtico

Simbolo Tipo de dato | Accion

Activa el movimiento de la estacion en el modo
Automatico.

Al pulsarse, la estacion finaliza de forma
controlada la accidon que se encuentre ejecutando
en ese momento. No se inician nuevos

Paro Bool movimientos, y una vez completada la operacion
en curso, el sistema queda detenido en un estado
seguro, a la espera de una nueva orden del
operador.

Al pulsarse, la estacion realiza las acciones
necesarias para dejar el sistema libre de piezas y
de palets. Las piezas/palets que se encuentran en
proceso son gestionados de forma segura, ya sea
completando su traslado o evacuiandolas
mediante las cintas, hasta que la estacion quede
completamente vacia y preparada para una
nueva operacion.

Al pulsarse, el sistema restablece las condiciones
Rearme Bool necesarias para volver a operar tras un paro o una
situacion de emergencia.

RUN Bool

Vaciado Bool

Tabla 7 — Modo Manual

Simbolo Tipode | ccion
dato
Reponer cubo Bool Qenera una pieza de tipo cubo en la
- cinta 1.
Reponer cubo_defectuoso Bool Genera una pieza .de tipo cubo
defectuoso en la cinta 1.
Reponer cilindro Bool 1Genera una pieza cilindrica en la cinta
Reponer cilindro_defectuoso Bool Generg una pieza cilindrica defectuosa
en la cinta 1.
Reponer palet cubos Bool Genera un palet de cubos en la cinta 3.
Reponer palet cilindros Bool Qenera un .palet de cilindros en la
cinta auxiliar.
Mover Scara ejel dcha Bool Mueve el eje 1 del SCARA ala
- — - derecha.
Mover Scara ejel izqda Bool Muey ccleje I del SCARA ala
izquierda.
Scara eiel reinici ‘cion Bool Reinicia la posicion del eje 1 del
cara_ejel reinicio_posicio 00 SCARA.
Mover Scara eje2 dcha Bool Mueve el eje 2 del SCARA ala
derecha.
Mover Scara_eje2 izqda Bool Muey ccleje2 del SCARA ala
- = izquierda.
. L . Reinicia la posicion del eje 2 del
Scara_eje2 reinicio posicion Bool SCARA.
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Mover Scara ejez arriba Bool Mueve el eje z del SCARA arriba.
Mover Scara ejez abajo Bool Mueve el eje z del SCARA abajo.
Scara_ejez_reinicio_posicion Bool Reinicia la posicién del cje 2 del
ez P SCARA.
. . . Activa (‘17)/Desactiva (‘0) la
Activar/Desactivar_Gripper_Scara Bool herramicnta del SCARA.
Scara ha agarrado objeto Bool Se activa cuando cl SCARA haya
agarrado un objeto.
Empujador Bool Activa el movimiento del empujador.
Mover Cinta 1 Bool Mueve la cinta 1.
Mover_Cinta 2 Bool Mueve la cinta 2.
Mover Cinta 3 Bool Mueve la cinta 3.
Mover Cinta 4 Bool Mueve la cinta 4.
Mover Cinta_Aux Bool Mueve la cinta auxiliar.
Mover_ Cartesiano_ejex_dentro Bool Mugve el eje x del CARTESIANO
- - = hacia el almacén.
Mover Cartesiano_ejex_fuera Bool qufve cleje x del CéRTESIANO
alejandose del almacén.
Cartesiano_ejex_reinicio_posicion Bool Reinicia la posicién del ¢je 2 del
_EJex_ P CARTESIANO.,
Mover Cartesiano _ejey_dcha Bool Muf:ve cl ¢je y del CARTESIANO
hacia la derecha.
Mover Cartesiano_ejey_izqda Bool Mu§ve e.l aey del CARTESIANO
- 7= hacia la izquierda.
. . o . Reinicia la posicion del eje y del
Cartesiano_ejey _reinicio_posicion Bool CARTESIANO.
Mover Cartesiano_ejez_arriba Bool Mu§ve e! ¢je z del CARTESIANO
- - = hacia arriba.
Mover_Cartesiano_ejez_abajo Bool Muf:ve el-eje z del CARTESIANO
hacia abajo.
Cartesiano_ejez_reinicio_posicion Bool Reinicia la posicién del ¢je 2 del
i P CARTESIANO.
. . . . Activa (‘1”)/Desactiva (‘0’) la
Activar/Desactivar_Gripper_Cartesiano | Bool herramienta del CARTESIANO.
Cartesiano_ha agarrado objeto Bool Se activa cuando el CARTESIANO

haya agarrado un objeto.

Tabla 8 — Modo Movimientos.

. Tipo 0z
Simbolo de dato Accion
Reponer cubo Bool ?enera una pieza de tipo cubo en la cinta
Reponer cubo_defectuoso Bool Genera una pieza .de tipo cubo
defectuoso en la cinta 1.
Reponer _cilindro Bool Genera una pieza cilindrica en la cinta 1.

19 — Control industrial

MODULO IV: Puesta en marcha del conjunto © 2026 Spainskills
SIEMENS Pa’g 9/22



SIEMENS 2

Genera una pieza cilindrica defectuosa en

Reponer cilindro_defectuoso Bool .
- - la cinta 1.

Reponer_palet_cubos Bool Genera un palet de cubos en la cinta 3.

Reponer palet_cilindros Bool Gen.e.ra un palet de cilindros en la cinta
auxiliar.
Mueve la cinta 1 hasta que deja de

Mover Cintal Bool getectar piezaa través ’(,161

- sensor_cinta_1_final”.
Si hay una pieza disponible para la
. recogida, mueve el SCARA hasta la
Scara_recoger_pieza Bool

posicion de recoger pieza, la coge y la
vuelve a subir.

Mueve el SCARA hasta la posicion de
dejar pieza y la deja en el hueco libre del
Scara_dejar_pieza Bool palet en cuestion. Segun si la pieza
recogida es un cilindro o un cubo, la
colocara en un tipo de palet u en otro.

Al pulsarse, se comprueba que no se esté
llevando a la zona de almacenamiento un
palet de cubos. De ser asi, se activaran a
la vez la cintas auxiliar y la cinta 2 hasta
Palet_cilindrios_listo_procesar Bool que se deje de detectar el palet a través
del “sensor cinta_ 2 final”.

Si se esta procesando un palet de cubos,
se resetea automaticamente la variable.

Al pulsarse, se comprueba que no se esté
llevando a la zona de almacenamiento un
palet de cilindros. De ser asi, se la cinta 3
hasta que el sensor

“sensor _cinta_3 final” deje de detectar
el palet. Entonces se parara la cinta 3 y se
activara el empujador. Una vez que el
sensor del empujador marque que ha
llegado a su posicion final, se activara la
cinta 2 hasta que se deje de detectar el
palet a través del “sensor cinta 2 final”.

Palet_cubos_listo_procesar Bool

Si se estd procesando un palet de cubos,
se resetea automaticamente la variable.
Si hay un palet disponible para la
recogida, mueve el CARTESIANO hasta
la posicion de recoger el palet, lo recoge
y vuelve a subir.

Una vez que el usuario ha seleccionado
el estante exacto en el que quiere dejar el
palet mediante la variable:
Cartesiano_dejar_palet_estanteria Bool Seleccion_posicion_dejar_palet_estanter
a

Al pulsarse, el robot CARTESIANO
procedera a dejar el palet en la estanteria.
Al pulsarse, el CARTESIANO vaciara
Cartesiano_vaciar toda_ estanteria Bool toda la estanteria ateniendo a lo que
marque la variable FIFO/LIFQ. Cada

MODULO IV: Puesta en marcha del conjunto © 2026 Spainskills
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vez que se deje un palet sobre la cinta 4,
esta se activara hasta que el sensor
“sensor _cinta_4_final” deje de detectar
el palet.

Una vez que el usuario ha seleccionado
el estante exacto en el que quiere dejar el
palet mediante la variable:
Seleccion_posicion_dejar_palet _cinta_4
Al pulsarse, el robot CARTESIANO
Bool procedera a recoger el palet del estante
elegido por el usuario y a dejarlo en la
cinta 4. Cuando se deje el palet sobre la
cinta 4, esta se activara hasta que el
sensor “sensor cinta_4 final” deje de
detectar el palet.

Cartesiano_dejar_palet cinta4 _eleccion_u
suario

MODULO IV: Puesta en marcha del conjunto © 2026 Spainskills
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2.6. TABLAS DE POSICIONES
POSICIONES SCARA:
Tabla 9 - Posiciones SCARA cubos
Eje 1 Eje 2 Eje Z
SCARA posicion inicial 0.1 0.1 125
SCARA recogida pieza tipo 289 725 Arnbg 125
cubo Coger pieza -26
SCARA Pos 1 Palet cubos 4 87 Arriba 125
Dejar pieza -10
SCARA Pos 2 Palet cubos 17 71 Arriba 125
Dejar pieza -10

Tabla 10 - Posiciones SCARA cilindros

Eje 1 Eje 2 Eje Z
SCARA posicion inicial 0.1 0.1 125
SCARA rle-jcoglda pieza 2753 88.37 Arrlbg 125
cilindro Coger pieza -6.2
SCARA Pos 1 Palet cilindros 475 1215 Arriba 125
Dejar pieza 3
SCARA Pos 2 Palet cilindros 65.5 1145 Arriba 125
Dejar pieza 3
SCARA Pos 3 Palet cilindros 53 1015 Arriba 125
Dejar pieza 3
SCARA Pos 4 Palet cilindros 67.5 95.5 Arriba 125
Dejar pieza 3

Tabla 11 - Posiciones mdximas y minimas de los ejes de los SCARA

MIN MAX
SCARA Eje 1 220° 140.0°
SCARA Eje 2 224° 136.0°
SCARA Ejez -100 mm 180 mm

SIEMENS
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POSICIONES CARTESIANO:
Tabla 12 - Posicion inicial CARTESIANO
Eje x Ejey Ejez
CARTESIANO posicion inicial 165.93 5457.15 489.12
Tabla 13 - Posiciones CARTESIANO
Eje x Eje x . Ejez Ejez
E
dentro fuera ey arriba abajo
CARTESIANO recogida de paleten | s o3 | 545715 | sa57.15 | 489.12 | 489.12
cinta 2

CARTESIANO dejar palet en cinta 4 45.0 200.0 6250.0 370.0 346.0
CARTESIANO Pos 1 Estanteria -100.0 200.0 5150.0 490.0 482.0
CARTESIANO Pos 2 Estanteria -100.0 200.0 5483.0 490.0 482.0
CARTESIANO Pos 3 Estanteria -100.0 200.0 5816.0 490.0 482.0
CARTESIANO Pos 4 Estanteria -100.0 200.0 5150.0 340.0 331.0
CARTESIANO Pos 5 Estanteria -100.0 200.0 5483.0 340.0 331.0
CARTESIANO Pos 6 Estanteria -100.0 200.0 5816.0 340.0 331.0
CARTESIANO Pos 7 Estanteria -100.0 200.0 5150.0 190.0 181.0
CARTESIANO Pos 8 Estanteria -100.0 200.0 5483.0 190.0 181.0
CARTESIANO Pos 9 Estanteria -100.0 200.0 5816.0 190.0 181.0
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A la hora de integrar el PLC se deberan contemplar dos situaciones nuevas:
- Seleccion del modo de vaciado total: FIFO/LIFO

- Vaciado tras parada de emergencia.

3.1. SELECCION DEL MODO DE VACIADO TOTAL: FIFO/LIFO

Mediante la sefial “FIFO/LIFO”, el usuario podra elegir el tipo de vaciado total de la
estanteria. Una vez seleccionado, mediante la sefial “Cartesiano vaciar toda_estanteria” se
procedera al vaciado total. Es decir, el CARTESIANO ira sacando palets de los estantes y
llevandolos a la cinta 4 para que esta los transporte hasta que la estanteria quede vacia, es decir,
sin albergar ningln tipo de palet.

A continuacion, se muestra un diagrama lineal para explicar como la seleccion de FIFO/LIFO
se afiade al sistema de vaciado total de la estanteria:

© 2026 Spainskills
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ZONA 3: Almacenamiento

Modo movimientos seleccionado

Para el vaciado de la

estanteria, cuando el

modo automatico haya Seleccion manual de
. > un estante en concreto

terminado, debera de por el usuario

seleccionarse el modo

movimientos

Vaciado total
mediante
FIFO/LIFO

*d LIFO

¢El numero de
estante
seleccionado esta
entre 1y 9?7

Vaciar toda la estanteria

de un estante en \L

Seleccién manual

concreto por el
usuario

¢El numero de ¢Hay palets

estante colocados
seleccionado enla

tiene un palet? estanteria?

¢ Esta el CARTESIANO ¢ Esta el CARTESIANO
disponible? disponible?

El CARTESIANO se posiciona
para recoger palet del estante
seleccionado por el usuario

El CARTESIANO se posiciona
para recoger palet del estante

correspondiente segun la
eleccion de FIFO/LIFO

El CARTESIANO se posiciona El CARTESIANO recoge el palet
para dejar el palet en la cinta 4 en el estante correspondiente

. El palet deja de
El CARTESIANO deja el palet en . . i%terfumpiregl haz
la cinta 4 -4  Velocidad cinta 4= 250 mm/s =g de luz del sensor

final de la cinta 4?

El CARTESIANO vuelve a Sl \1,
estar disponible

Velocidad cinta 4= 0 mm/s
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3.2. VACIADO TRAS PARADA DE EMERGENCIA

Cuando se realice una parada de emergencia, la estacion debera detenerse como lo hacia
anteriormente. Sin embargo, en esta prueba, tras pulsar la seta en el modo “Automatico”, sera
necesario rearmar el sistema y posteriormente vaciar la estacion de todas las piezas y cajas.

Para activar la funciéon Vaciado, el selector Modo Man/Auto debera encontrarse en Automatico,
y en el HMI se debera pulsar el boton “Vaciado™.

Antes de iniciar el vaciado del sistema, se debera comprobar que ni el robot SCARA ni el
CARTESIANO mantienen ninguna pieza o palet agarrado. Una vez verificado, ambos seran
enviados a su posicion de reposo. Si alguno de ellos tuviera una pieza en su herramienta, se
procedera a depositarla:

e Enel caso del SCARA, la pieza se dejara sobre un palet nuevo o sobre uno que se esté
llenando, en la cinta auxiliar o en la cinta 3, segtn el tipo de pieza que esté agarrando.

e En el caso del CARTESIANO, el palet se dejara directamente en la cinta 4.
Después de esto, ambos robots volveran a la posicion de reposo.

A continuacion, se activard la cinta 1 durante 15 segundos para descartar todas las piezas que
puedan encontrarse en ella. Si un palet se encuentra en procesado, el CARTESIANO lo recogera
de la cinta 2 y lo depositard directamente en la cinta 4. Posteriormente, el CARTESIANO
procedera a vaciar completamente la estanteria.

Una vez completado el proceso de vaciado, se reiniciaran todos los contadores y el sistema estara
listo para reanudar el proceso. Durante todo este periodo, la baliza ambar debera mantenerse
encendida sin parpadear y la baliza verde debera permanecer apagada.
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4. INTEGRACION HMI

En cuanto a la integracion de HMI, se deberan realizar una serie de cambios en varias
imagenes debido a las nuevas situaciones en la integracion del PLC.

4.1. IMAGEN MODOS

En esta imagen se afiadira un boton llamado “Avisos” y una nueva imagen llamada
“Avisos” (se explica a continuacion).

Por tanto, los elementos que compondran ahora la imagen seran:

Spain Skills 2026 ( 2/19/2026 1:13:40 PM ) Nombre Alumno

Modo: Cubos: Palets cubos
(s )| SIEMENS | )

o Palets cilindros
almacenados: Cilindros: almacenados:

o Ce | 5

3
Spainskills

e )

Condiciones iniciales . -

[lustracion 2 .- Elementos nuevos de la imagen Modos

Tabla 14 - Elementos nuevos de la imagen Modos.

Elemento Descripcion
1. Boton de Avisos Al pulsar se accede a la imagen ‘Avisos’.
MODULO IV: Puesta en marcha del conjunto 19 ©§026 ?PainSki.”SI
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4.2. IMAGEN MODO AUTOMATICO

En la imagen del Modo Automatico se debera afiadir el “Boton Vaciado”, el cual permitira vaciar
la estacion de todas las piezas, cajas y palets tras la seta de emergencia.

| Spain Skills 2026
Modo:

Q Marcha
Q Parar

—

2/18/2026 11:40:27 PM ) Nombre Alumno

Cubos:
SIEMENS |5 )

Palets cubos Palets cilindros

almacenados: Cilindros: almacenados:

0 ]’( 0 ]’ 0

N
Spainskills

Cinta 1
Cinta 2
Cinta auxiliar
Cinta 3
Cinta 4
o o

1

llustracion 3 - Elementos nuevos de la imagen Automatico.

En este caso, la siguiente tabla solo mostrara los elementos nuevos de la imagen. En caso
de duda con los elementos anteriores, consultar el documento anterior del HMI.

Tabla 15 - Elementos nuevos de la imagen Automatico.

Elemento Descripcion
2. Botén de vaciado Al pulsar se activa la accion de Vaciado
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4.3. IMAGEN MODO MOVIMIENTOS
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En la imagen del Modo Movimientos, en la zona 3, el sistema permitira seleccionar un
palet de un estante concreto para su recogida o realizar un vaciado total de la estanteria
utilizando los métodos FIFO (First In, First Out) o LIFO (Last In, First Out).

Spain Skills 2026 ( 2/18/2026 11:40:57 PM ) Nombre Alumno
Modo: Cubos: dmmacanate: Cilindros: prorteiry %

SIEMENS | (s | ("5 |0 3| (o] | curi

Cartesiano - Recogida y almacenamiento de palet @

O Palet listo para recoger
O Palet listo para almacenar
Seleccion de estante: @

T e
O Fuera de rango

O Esperando nueva seleccion

Cartesiano - Vaciado de la estanteria

Seleccion de estante: @ | Selector FIFOILIFO

O Estante seleccionado sin palet
Vaciar toda

FIFO
la estanteria
© ruersderango -\ 0 - wodo wvimienos (@)

O Esperando nueva seleccion

[lustracion 4 — Elementos nuevos de la imagen Movimientos.

Selector FIFO/LIFO Selector FIFO/LIFO

LIFO FIFO

Ilustracion 5 - Selector FIFO/LIFO

Tabla 16 - Elementos nuevos de la imagen Movimientos.

Elemento Descripcion

Selecciona si el vaciado de toda la estanteria se hara mediante
1.- Selector FIFO/LIFO el método FIFO/LIFO.
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4.4. IMAGEN AVISOS

En esta nueva imagen apareceran los diferentes avisos configurados de la estacion, los
cuales son:

- Error de comunicacion - cuando el PLC no comunique con el MCD, saltara este aviso
en forma de Alarma y cuyo texto es: “Error de comunicaciéon con el MCD”.

- Error condiciones iniciales = este aviso saltara cuando las condiciones iniciales no sean
las correctas. Lo hard como alarma y su texto de aviso serd: “No se cumplen las
condiciones iniciales (Seta ‘Valor de seta’ / Disyuntor ‘Valor de disyuntor’ / Fusible
“Valor de fusible’)”. El valor de cada condicion inicial se actualizara en todo momento
en funcion de si vale ‘1’ o “0°.

Los elementos que componen la imagen son:

Texto de aviso Categoria = Area Estado texto Origen
1
2
3
4
5
6
7
8
9
Fagzzsae=xaEEd
B2/ BEs % B || ==Y || BV Vv | |E | V¥ el il ]
N
) 22
| -
1 2
llustracion 6 - Elementos de la imagen 'Avisos' integracion total.
Tabla 17 - Elementos de la imagen 'Avisos' integracion total.
Elemento Descripcion
1.- Botén Inicio Al pulsar se accede a la imagen ‘Modos’.

Muestra los avisos configurados.

2.- Visor de avisos . .
Los ajustes de ventana son ‘Ninguno’.
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El servomotor replicara el movimiento de la cinta 1. En los tres modos de funcionamiento,
la velocidad de la cinta 1 se debera ver reflejada fisicamente en el giro del servomotor en todo
momento.

En cuanto a la integracion del servo hay que tener en cuenta que la velocidad que necesita
el modelo disefiado en MCD necesita la velocidad en mm/s.

En caso de que la velocidad que se le dé al servo esté en rpm, la formula para la conversion es la
siguiente:

Velocidad (mm) _zmerd -1000 - Velocidad (rpm)
s /77 60 P
1
) mm 2-m-0.01- E ]
Velocidad ( S ) = 0 -1000 - Velocidad (rpm)

El servo debera comportarse conforme actiia la cinta 1.

Utilizar el telegrama que considere mas oportuno.

6. EJERCICIO DE CIBERSEGURIDAD

En esta prueba se evaluaran los conocimientos de los participantes en materia de
ciberseguridad industrial y configuracion de politicas de Firewall, utilizando para ello un
SCALANCE S615.

Para iniciar el ejercicio, se cambiara el cable que conecta el ordenador de cada
participante desde una de las cuatro bocas internas (INT) del S615 a la boca externa (EXT). Al
realizar este cambio, el participante perdera el acceso a todos los dispositivos conectados a los
puertos internos del equipo.

EXT

El objetivo de la prueba sera que, manteniendo el PC conectado al puerto externo del
SCALANCE S615, los alumnos restablezcan la comunicacion con la estacion y con el resto de
los dispositivos internos mediante la configuracion adecuada de reglas de Firewall.

Para acceder a la interfaz de configuracion del SCALANCE, sera necesario conectar el
PC a la direccion IP del puerto externo del S615 a través del navegador web.
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IP del puerto externo (EXT): 172.16.1.1
La direccion IP de la VLAN interna del SCALANCE ser4 la facilitada a los participantes
durante la competicion.

El usuario y la contrasefia para acceder a la configuraciéon del SCALANCE S615 seran
los siguiente:

Usuario: admin
Contraseia: Spainskills1!

Los objetivos que cumplir en la prueba son los siguientes:

1. Acceso por escritorio remoto a la maquina virtual de TIA Portal del servidor

Para ello sera necesario configurar las reglas de Firewall que permitan el trafico desde el PC
hacia la maquina virtual.

2. Acceso por Web server al PL.C

Para acceder al Web server es necesaria activar la funcion en la seccion “Propiedades” del
PLC.
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