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Parte Operativa – Parte de PotenciaParte de Control – Parte de Mando

SOFTWARE
DE CONTROL

Sensores

Mando

Monitorización

Actuadores

SalidasEntradas

SalidasEntradas

EntradasSalidas

Salidas Entradas

Modelo Físico

Station
S1_Manipulador
Introducir Base
Manipulador

Work cell
Montaje

Taponar Base correcta
MFisico

Station
S2_CintaTransporte 
Transportar Base 

correcta a Taponado
CintaTransporte

Station
S3_Taponado

Poner Tapa a la Base
Taponado

Control Device
Panel de Operación

Maqueta
PO

Control Device
HMI

Maqueta
HMI

Control Device
WWW

Maqueta
WWW

Control Device
OPC/UA
Maqueta
OPC_UA

CD
CilindroHorizontal

(Cilindro Biestablede 4/2 vias)
CilHor

CD
Electrovalvula

CD ‐ DI
Retrocedido

S1_senCilHor_Ret

CD ‐ DI
Extendido

S1_senCilHor_Ext

CD
Sensor

CD ‐ DO
Retroceder

S1_CilHor_Ret

CD ‐ DO
Extender

S1_CilHor_Ext

CD
CilindroVertical

(Cilindro Biestablede 4/2 vias)
CilVer

CD
Electrovalvula

CD ‐ DI
Retrocedido

S1_senCilVer_Ret

CD ‐DI
Extendido

S1_senCilVer_Ext

CD
Sensor 

CD ‐ DO
Retroceder

S1_CilVer_Ret

CD ‐ DO
Extender

S1_CilVer_Ext

CD
Pinza
Pinza

CD ‐ DO
Abrir/cerrar
CerrarPinza

Control Device
MotorCC

(2 sentidos de giro)
Motor

CD –DO
Arranque Motor
S2_Arranque

CD – DO
SentifoGiro 
(0 ‐D, 1 – I)

S2_SentidoGiro

Control Device
Electroimanpara 
bajar barrera 
ElectroIman

CD ‐ DO
Activar/Desactivar
S2_Solenoide

CD ‐ DI
Detector Inductivo de 

proximidad
S2_senBaseMetalica

CD ‐ DI
Detector óptico
S2_senOptico

Control 
Device
Sensor

Control Device
CilindroHorizontal

CilHor

CD
Electroválvula

CD ‐ DI
Retrocedido

S3_senCilHor_Ret

CD ‐ DI
Extendido

S3_senCilHor_Ext

CD
Sensor

CD ‐ DO
Retroceder

S3_CilHor_Ret

Control Device
CilindroVertical

CilVer

CD ‐ DO
Extender

S3_CilHor_Ext

CD ‐DO 
Extender

S3_CilVer_Ext

CD
Electrovalvula

CD
Sensor

CD ‐ DI
Extendido

S3_senCilVer_Ext

Control Device
Almacén

CD
Mando
Mando

CD
Monitorización

Indicador

CD
Pulsador 

PO_Marcha

CD
Pulsador  
PO_Paro

CD
Seta Emergencia
PO_Emergencia

CD
Seta 

Emergencia
PO_Rearme

CD
Pulsador 

PO_BasePosEntrada

CD
Pulsador 

PO_SelectorMetallica

CD
Luz para cargar tapas en 

almacen
PO_LuzCargarTapas

CD
Luz de pieza montada. Hay 

que extraerla
PO_LuzRetirarConjunto

CD
Pulsador 
PO_Reset

CD
Conmutador
PO_AutoMan

Modelo Procedimientos

Operation
Introducir Base y 
colocarla sobre la 

cinta transportadora 
Introducir ()

Operation
Transportar Base 

correcta al 
Taponado 

Transportar ()

Operation
Taponar Base
Taponar()

Operation
Marcha de 
Preparación 
MarchaPre()

Procedure
Montaje()

Unit Procedure
Organizar Arranque y 

Parada  
Funcionamiento 
Modo Automático 
Automatico()

Unit Procedure
Organizar Arranque 
y Parada del Paro 
de Emergencia 
Emergencia()

Unit Procedure
ManualBasico()

Organizar Arranque y 
Parada Func. Modo 

Manual
Manual()

Operation
Inicializar Parte 
Operativa de 
Introducción 

CondIniIntroducir()

Operation
Inicializar Parte 
Operativa de 
Transporte 

CondIniTransportar()

Operation
Inicializar Parte 
Operativa de 
Taponado 

CondIniTaponar()

Operation
Atender Falta de 

Tapas 
CargarTapas()

Operation
Inicializar Parte 

Operativa 
CondIni()

Modelo Entidad Equipo

Station Entity
S1_Manipulador
Introducir Base
Manipulador

Introducir()
CondIniIntroducir()

Work cell Entity
Taponar Base correcta

Montaje()

Automatico()
CondIni ()

MarchaPrep()
Manual()

Emergencia()

Station Entity
S2_CintaTransporte 
Transportar Base 

correcta a Taponado
CintaTransporte

Transportar()
CondIniTransportar ()

Station Entity
S3_Taponado

Poner Tapa a la Base
Taponado

Taponar()
CondIniTaponar()

Control Device Entity
Panel de Operación

Maqueta
PO

Control Device
Entity
HMI

Maqueta
HMI

Control Device
Entity
WWW

Maqueta
WWW

Control Device
Entity
OPC/UA
Maqueta
OPC_UA

Control Device
Almacén

CargarTapas()

HMI

Modelo Proceso

Process
Operation
Transportar 

Base

Process
Operation
Taponar 
Base

Process Action
Ejecutar Marcha 
de preparación

Process Action
Inicializar 

Parte Operativa

Process Actión
Solicitar 

Funcionamiento 
Modo  

Automático

Process Operation
Organizar Arranque y 
Parada del Paro de 

Emergencia

Process Action
Solicitar 
Paro de

Emergencia

Process Action
Desactivar el 

Modo 
Automático

Process
Operation
Introducir 

Base

Process Action
Solicitar Parada  
a Fin de Ciclo

Process
Operation
Cargar 

Almacén de 
Tapas

Process Action
Solicitar Func. 
Modo Manual

Process Action
Solicitar Parada 
Func. Modo 
Manual

Process Action
Ejecutar 

Procedimiento
Manual

Process Operation
Organizar Arranque 

y Parada 
Funcionamiento 
Modo Manual

Process Stage
Montaje de una base 

con tapa

Process Operation
Organizar Arranque 

y Parada  
Funcionamiento 
Modo Automático

Process Action
Activar el Modo 
Automático

Información 
de la Parte de 

Potencia
(aPS, panel 

de operación, 
HMI, …) 

aPS
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Metamodelo del “Modelo de Integración” 

Organización de la información correspondiente al 
Modelo Físico del IEC 61512, Mando (HMI, www, 

OPC_UA,...) y Control Continuo

Acorde con el Modelo 
Físico del IEC 61512
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Modelo MSC

Transportar Base
Transportar ()

InicioTransportar
SolTransportar
FinTransportar

Taponar Base
Taponar()

Inicio Taponar
SolTaponar
FinTaponar

Ejecutar Marcha 
de preparación
MarchaPre()

InicioMarchaPre
SolMarchaPre
FinMarchaPre

Inicializar 
Parte 

Operativa
CondIni()

InicioCondIni
SolCondIni
FinCondIni

Solicitar 
funcionamiento 

Modo  
Automático

SolModoAuto

Organizar 
Arranque y Parada 

del Paro de 
Emergencia
Emergencia()

InicioEmergencia
Emergencia

FinEmergencia

Introducir Base
Introducir ()

InicioIntroducir
SolIntroducir
FinIntroducir

Solicitar Parada  
a Fin de Ciclo

SolParoFC

Cargar Almacén de 
Tapas

CargarTapas()

Inicio CargarTapas
Sol CargarTapas
Fin CargarTapas

Solicitar 
funcionamiento 
Modo Manual

SolModoManual

(procedimiento 
manual etapa 
de Manual())

EtapaManual

Organizar Arranque 
y Parada 

Funcionamiento 
Modo Manual
Manual()

InicioManual
FinManual

Montaje()

Organizar Arranque 
y Parada  

Funcionamiento 
Modo Automático
Automatico()

InicioAuto
PrdoNorm
ParoFC

FinProcess
FinAuto

Inicializar 
Transportar 

CondIniTransportar()

InicioCondIniTransportar
SolCondIniTransportar
FinCondIniTransportar

Inicializar 
Taponado 

CondIniTaponar()

InicioCondIniTaponar
SolCondIniTaponar
FinCondIniTaponar

Inicializar 
Introducir 

CondIniIntroducir()

InicioCondIniIntroducir
SolCondIniIntroducir
FinCondIniIntroducir

Solicitar Parada 
Funcionamiento 

en Modo 
Manual

SolParoManual

Operaciones  de 
Producción
OperProd

Señales de 
Coordinación

PosEntradaCinta
PosTaponado
AlmacenVacio

Solicitar 
Emergencia

SolEmergencia

Desactivar el 
Modo 

Automático
ResetGraf

Solicitar Fin 
Emergencia

SolParoEmerg
encia

Activar el Modo 
Automático 
InitGraf

Señales de Control MeiA
+

Señales de Operaciones
+

Señales Coordinación

Diseño 
Detallado
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Metamodelo del “Modelo de Software de Control”

Organización de la información correspondiente al Software de Control

Acorde con el Modelo 
Proceso  del IEC 61512
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Desarrollo de las herramientas usando Sirius
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Crear un Proyecto e importar un metamodelo
(Ecore – Ecore Modeling Project)
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Prueba del metamodelo – Crear instancias de las 
clases y establecer relaciones entre ellas

Generar el código del modelo (EMF)
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Generación del editor gráfico y representación gráfica de los elementos
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Modelo de Integración
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Modelo de Software de Control
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Escenario
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Componente MeiA

Estructura del Componente MeiA
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Centro de demostración 4.0 + 
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Control 
Célula

DISA FMS 200
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• Componente MeiA: unidad de control desarrollada conforme a
la metodología MeiA, que proporciona una interfaz para su
inmersión en un sistema 4.0.
– acceso a sus procedimientos e información
– protección ante accesos no deseados y/o corrupción
accidental

– reutilización de un código probado, fácil de mantener y
extensible

– facilita el proceso de reingeniería y trazabilidad
– implementación conforme al IEC 61131‐3

• Los componentes MeiA son susceptibles de ser desarrollados
con distinto nivel de granularidad.
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