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PV - PLAN DE CAPACITACIONES INTERNAS

TÍTULO PLAN DE CAPACITACIONES INTERNAS

RESPONSABLE WALTER MARIN

NOMBRE DE LA EMPRESA Control y automatización virtual SAS (CAV Robotics)

FECHA 22/01/24

ETAPAS DETALLES Q1 Q2 Q3 Q4

ENE FEB MAR ABR MAY JUN JUL AGO SEP OCT NOV DIC

SEMANA CAPACITACIONES: Introduce la fecha del primer 
lunes de cada mes --> 1 8 15 22 29 5 12 19 26 4 11 18 25 1 8 15 22 29 6 13 20 27 3 10 17 24 1 8 15 22 29 5 12 19 26 2 9 16 23 30 7 14 21 28 4 11 18 25 2 9 16 23 30

1 KUKA

- Operacion basica en manejo del robot [1]  [2]

- Programación basica KRC [3]  [4]

- Programación experto KRC

- Identificación y diagnostico de partes del equipo  [5]

- Practica de remplazo de repuestos  [6]

2 MANEJO DE SOFTWARES 
PRINCIPALES

Manejo basico de KUKA - SimPro

Manejo basico de SolidWorks

Manejo basico de KUKA - Workvisual

Manejo de diagnostico de KUKA - Workvisual

Manejo basico de SIEMENS - TIA Portal  [7]

Manejo basico de ROCKWELL - Estudio 5000  [8]

Manejo basico de E-Plan

Manejo basico de DVT intellect (Para GM)

3 CONCEPTOS TECNICOS 
BASICOS - CAV

Analisis de ofertas comerciales

Lectura e interpretacion de planos electricos CAV  [9]

Lectura e interpretación de arquitectura de control y 
listado de señales CAV  [10]

Conceptos basicos de configuración de Variadores

Manejo operaciones celdas roboticas CAV

Interpretación programas PLC - CAV

Tipos de protocolos de comunicación

4 MANTENIMIENTOS

Mantenimiento preventivo KUKA  [11]

Mantenimiento preventivo mecanico 
(General celdas roboticas)  [12]

Mantenimiento preventivo electrico
(General celdas roboticas)  [13]

Diagnostico (General celdas roboticas)  [14]

Tribologia  [15]

5 GENERAL POST-VENTA
- Manejo y atencion al cliente  [16]

- Inducción de prestación de servicios  [17]

- Calidad en la prestación de servicios  [18]
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[1] 1 Estructura y función de un sistema de robot KUKA
1.1 Introducción a la robótica
1.2 Mecánica de un robot KUKA
1.3 Unidad de control del robot (V)KR C4
1.4 El KUKA smartPAD
1.5 Resumen smartPAD
1.6 Programación de robots
1.7 Seguridad del robot

2 Mover un robot
2.1 Leer e interpretar los mensajes de la unidad de control del robot
2.2 Seleccionar y ajustar el modo de servicio
2.3 Mover ejes del robot individualmente
2.4 Sistemas de coordenadas en relación con los robots
2.5 Mover el robot en el sistema de coordenadas universales
2.6 Mover el robot en el sistema de coordenadas de herramienta
2.7 Mover el robot en el sistema de coordenadas de base
2.8 Ejercicio: Operación y desplazamiento manual
2.9 Procesos manuales con una herramienta fija
2.10 Ejercicio: Procesos manuales con herramienta fija

3 Puesta en servicio del robot
3.1 Principio de ajuste
3.2 Ajustar el robot
3.3 Ejercicio: Ajuste de robots
3.4 Cargas sobre el robot
3.5 Datos de carga la herramienta
3.6 Datos de carga adicional en el robot
3.7 Medición de una herramienta
3.8 Ejercicio: Medición de herramienta clavija
3.9 Ejercicio: Medición de herramienta garra, método de 2 puntos
3.10 Medición de una base
3.11 Consulta de la posición actual del robot
3.12 Ejercicio: Medición de base en mesa, método de 3 puntos
3.13 Medición de una herramienta fija
3.14 Medición de una pieza guiada por robot
3.15 Ejercicio: Medir herramienta externa y pieza guiada por robot
3.16 Desenchufar el smartPAD

4 Ejecutar los programas del robot
4.1 Realizar el desplazamiento de inicialización
4.2 Seleccionar e iniciar programas del robot
4.3 Ejercicio: ejecutar programas del robot

5 Uso de archivos de programas
5.1 Crear módulos de programa
5.2 Editar módulos de programa
5.3 Archivar y restaurar programas de robot
5.4 Registrar los cambios de programa y de estado con el listado LOG
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[1] 1 Estructura y función de un sistema de robot KUKA
1.1 Introducción a la robótica
1.2 Mecánica de un robot KUKA
1.3 Unidad de control del robot (V)KR C4
1.4 El KUKA smartPAD
1.5 Resumen smartPAD
1.6 Programación de robots
1.7 Seguridad del robot

2 Mover un robot
2.1 Leer e interpretar los mensajes de la unidad de control del robot
2.2 Seleccionar y ajustar el modo de servicio
2.3 Mover ejes del robot individualmente
2.4 Sistemas de coordenadas en relación con los robots
2.5 Mover el robot en el sistema de coordenadas universales
2.6 Mover el robot en el sistema de coordenadas de herramienta
2.7 Mover el robot en el sistema de coordenadas de base
2.8 Ejercicio: Operación y desplazamiento manual
2.9 Procesos manuales con una herramienta fija
2.10 Ejercicio: Procesos manuales con herramienta fija

3 Puesta en servicio del robot
3.1 Principio de ajuste
3.2 Ajustar el robot
3.3 Ejercicio: Ajuste de robots
3.4 Cargas sobre el robot
3.5 Datos de carga la herramienta
3.6 Datos de carga adicional en el robot
3.7 Medición de una herramienta
3.8 Ejercicio: Medición de herramienta clavija
3.9 Ejercicio: Medición de herramienta garra, método de 2 puntos
3.10 Medición de una base
3.11 Consulta de la posición actual del robot
3.12 Ejercicio: Medición de base en mesa, método de 3 puntos
3.13 Medición de una herramienta fija
3.14 Medición de una pieza guiada por robot
3.15 Ejercicio: Medir herramienta externa y pieza guiada por robot
3.16 Desenchufar el smartPAD

4 Ejecutar los programas del robot
4.1 Realizar el desplazamiento de inicialización
4.2 Seleccionar e iniciar programas del robot
4.3 Ejercicio: ejecutar programas del robot

5 Uso de archivos de programas
5.1 Crear módulos de programa
5.2 Editar módulos de programa
5.3 Archivar y restaurar programas de robot
5.4 Registrar los cambios de programa y de estado con el listado LOG

[2] - Impartida por: Walter Marin
- Empresa: CAV
- Tiempo: 8 Horas

[3] 6 Crear y modificar movimientos programados
6.1 Creación de nuevas instrucciones de movimiento
6.2 Creación de movimientos con optimización del tiempo de ciclo (movimiento del eje)
6.3 Ejercicio: Programa en el aire - Tratamiento de programa y movimientos PTP
6.4 Crear movimientos de trayectoria
6.5 Modificación de las instrucciones de movimiento
6.6 Ejercicio: Desplazamiento de trayectoria y posicionamiento aproximado
6.7 Programación de movimiento con TCP externo
6.8 Ejercicio: Programación de movimientos con el TCP externo

7 Usar funciones lógicas en el programa del robot
7.1 Introducción a la programación lógica
7.2 Programación de funciones de espera
7.3 Programación de funciones de conmutación simples
7.4 Programación de funciones de conmutación de trayectoria
7.5 Ejercicio: Instrucciones lógicas y funciones de conmutación

8 Uso de variables
8.1 Indicación y modificación de valores de variables
8.2 Consultar los estados del robot
8.3 Ejercicio: Visualización de variables del sistema

9 Utilizar paquetes tecnológicos
9.1 Manejo de las garras con KUKA.GripperTech
9.2 Programación de garra con KUKA.GripperTech
9.3 Configuración de KUKA.GripperTech
9.4 Ejercicio: Programación de la garra - placa
9.5 Ejercicio: Programación de la garra, clavija

10 Programar con éxito en KRL
10.1 Estructura y composición de programas de robot
10.2 Estructurar programas de robot
10.3 Concatenación de programas del robot
10.4 Ejercicio: Programación en el KRL

11 Trabajar con un control superior
11.1 Preparación para el inicio de programa del PLC
11.2 Adaptar el enlace PLC (Cell.src)
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[3] 6 Crear y modificar movimientos programados
6.1 Creación de nuevas instrucciones de movimiento
6.2 Creación de movimientos con optimización del tiempo de ciclo (movimiento del eje)
6.3 Ejercicio: Programa en el aire - Tratamiento de programa y movimientos PTP
6.4 Crear movimientos de trayectoria
6.5 Modificación de las instrucciones de movimiento
6.6 Ejercicio: Desplazamiento de trayectoria y posicionamiento aproximado
6.7 Programación de movimiento con TCP externo
6.8 Ejercicio: Programación de movimientos con el TCP externo

7 Usar funciones lógicas en el programa del robot
7.1 Introducción a la programación lógica
7.2 Programación de funciones de espera
7.3 Programación de funciones de conmutación simples
7.4 Programación de funciones de conmutación de trayectoria
7.5 Ejercicio: Instrucciones lógicas y funciones de conmutación

8 Uso de variables
8.1 Indicación y modificación de valores de variables
8.2 Consultar los estados del robot
8.3 Ejercicio: Visualización de variables del sistema

9 Utilizar paquetes tecnológicos
9.1 Manejo de las garras con KUKA.GripperTech
9.2 Programación de garra con KUKA.GripperTech
9.3 Configuración de KUKA.GripperTech
9.4 Ejercicio: Programación de la garra - placa
9.5 Ejercicio: Programación de la garra, clavija

10 Programar con éxito en KRL
10.1 Estructura y composición de programas de robot
10.2 Estructurar programas de robot
10.3 Concatenación de programas del robot
10.4 Ejercicio: Programación en el KRL

11 Trabajar con un control superior
11.1 Preparación para el inicio de programa del PLC
11.2 Adaptar el enlace PLC (Cell.src)

[4] - Impartida por: Walter Marin
- Empresa: CAV
- Tiempo: 8 Horas

[5] - Impartida por: Walter Marin
- Empresa: CAV
- Tiempo: 2 Horas

[6] - Impartida por: Walter Marin
- Empresa: CAV
- Tiempo: 2 Horas

[7] - Impartida por: Jorge Baquero
- Empresa: CAV
- Tiempo: 2 Horas

[8] - Impartida por: Jorge Baquero
- Empresa: CAV
- Tiempo: 2 Horas

[9] - Impartida por: Automatización
- Empresa: CAV
- Tiempo: 2 Horas

[10] - Impartida por: Automatización
- Empresa: CAV
- Tiempo: 2 Horas
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[10] - Impartida por: Automatización
- Empresa: CAV
- Tiempo: 2 Horas

[11] - Impartida por: Walter Marin
- Empresa: CAV
- Tiempo: 2 Horas

[12] - Impartida por: Walter Marin
- Empresa: CAV
- Tiempo: 2 Horas

[13] - Impartida por: Walter Marin
- Empresa: CAV
- Tiempo: 2 Horas

[14] - Impartida por: Walter Marin
- Empresa: CAV
- Tiempo: 2 Horas

[15] - Impartida por: Walter Marin
- Empresa: CAV
- Tiempo: 2 Horas

[16] - Impartida por: Walter Marin
- Empresa: CAV
- Tiempo: 2 Horas

[17] - Impartida por: Walter Marin
- Empresa: CAV
- Tiempo: 2 Horas

[18] - Impartida por: Walter Marin
- Empresa: CAV
- Tiempo: 1 Hora


