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1. PROGRAMACIÓN DEL NX102 

1.1. VARIABLES GLOBALES 

Nombre Tipo de dato 

Socket _sSOCKET 

Connected BOOL 

Order_HMI DINT 

Pos_HMI DINT 

Connect BOOL 

Enable BOOL 

Color_Pieza_HMI DINT 

Forma_Pieza_HMI_DINT DINT 

Posicion_Pieza_HMI DINT 

OrderConfirmation DINT 

Enviar_Orden_Receta_Paletizado BOOL 

Reset_Pos BOOL 

NStep DINT 

Modificando_Orden DINT 

OrderP1 DINT 

OrderP2 DINT 

OrderP3 DINT 

OrderP4 DINT 

OrderP5 DINT 

OrderP6 DINT 

OrderP7 DINT 

OrderP8 DINT 

OrderP9 DINT 

OrderP10 DINT 

OrderP11 DINT 

OrderP12 DINT 

OrderP13 DINT 

Error_Com BOOL 

Fin_Paletizado BOOL 

TipoPallet DINT 

Finalizacion_Palletizado BOOL 

OrderConfirmationFinish DINT 

BotonDespaletizado BOOL 

TM_Pos1 DINT 

TM_Pos2 DINT 

TM_Pos3 DINT 

TM_Pos4 DINT 

TM_Pos5 DINT 

TM_Pos6 DINT 

TM_Pos7 DINT 

TM_Pos8 DINT 

TM_Pos9 DINT 

TM_Pos10 DINT 
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TM_Pos11 DINT 

TM_Pos12 DINT 

TM_Pos13 DINT 
Tabla 1. Variables globales del NX102. 

 

1.2. PROGRAMA1 

1.2.1. Sección 0 

1.2.1.1. Variables internas 

Nombre Tipo de dato 

SktTCPConnect_Instance SktTCPConnect 

SktTCPConnect_Instrance_Error BOOL 

SktTCPConnect_Instrance_Busy BOOL 

SktTCPConnect_Instrance_ErrorID WORD 
Tabla 2. Variables internas Programa1 del NX102. 

1.2.1.2. Variables externas 

Nombre Tipo de dato 

Socket False 

Connected False 

Connect False 
Tabla 3. Variables externas Programa1 del NX102. 

 

1.2.1.3. Código 

 

Ilustración 1. Código del Programa1 del NX102. 
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1.3. PROGRAMA0 

1.3.1. Variables internas 

Nombre Tipo de dato 

ModbusReadTCP_ReadCmd _sMODBUS_READ 

ModbusTCPWrite_WriteCmd _sMODBUS_WRITE 

ModbusTCPWrite_Instance ModbusTCPWrite 

ModbusTCPRead_Instance ModbusTCPRead 

Order DINT 

SentOrderConfirmation_DINT DINT 

SentOrderConfirmation_BYTE ARRAY[0..3] OF BYTE 

TM_Posiciones_BYTE ARRAY[0..55] OF BYTE 

AuxWordArray ARRAY[0..31] OF WORD 

AuxByteArray ARRAY[0..3] OF BYTE 

Invertida_Enviar_Orden_Receta_Paletizado BOOL 

I_OrderP1 DINT 

I_OrderP2 DINT 

I_OrderP3 DINT 

I_OrderP4 DINT 

I_OrderP5 DINT 

I_OrderP6 DINT 

I_OrderP7 DINT 

I_OrderP8 DINT 

I_OrderP9 DINT 

I_OrderP10 DINT 

I_OrderP11 DINT 

I_OrderP12 DINT 

I_OrderP13 DINT 

I_TipoPallet DINT 

I_OrderConfirmation DINT 

SentOrderConfirmation_WORD ARRAY[0..28] OF WORD 
 

Tabla 4. Variables internas Programa0 del NX102. 
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1.3.2. Variables externas 

Nombre Tipo de dato 

Connected False 

Socket False 

Order_HMI False 

Enable False 

OrderConfirmation False 

Color_Pieza_HMI False 

Forma_Pieza_HMI_DINT False 

Pos_HMI False 

Enviar_Orden_Receta_Paletizado False 

Reset_Pos False 

NStep False 

Modificando_Orden False 

OrderP1 False 

OrderP2 False 

OrderP3 False 

OrderP4 False 

OrderP5 False 

OrderP6 False 

OrderP7 False 

OrderP8 False 

OrderP9 False 

OrderP10 False 

OrderP11 False 

OrderP12 False 

OrderP13 False 

Error_Com False 

Fin_Paletizado False 

TipoPallet False 

Finalizacion_Palletizado False 

OrderConfirmationFinish False 

BotonDespaletizado False 

TM_Pos1 False 

TM_Pos2 False 

TM_Pos3 False 

TM_Pos4 False 

TM_Pos5 False 

TM_Pos6 False 

TM_Pos7 False 

TM_Pos8 False 

TM_Pos9 False 

TM_Pos10 False 

TM_Pos11 False 

TM_Pos12 False 

TM_Pos13 False 

 
Tabla 5. Variables externas Programa0 del NX102. 

 



Automatización de un proceso de fabricación flexible 

utilizando un robot colaborativo 

Programación del NX102 

Autor: Alfonso Colás Fraile - 5 – 

424. 20. 16 

1.3.1. Código 

IF Connected AND Enable THEN 

  

 //-----------------------------------------------------Recibir receta HMI ----------------------------------------- 

 IF Modificando_Orden=1 AND Enviar_Orden_Receta_Paletizado =TRUE THEN 

   

  //Posicion 1 del palet 

  IF Pos_HMI=1 THEN; 

   IF Color_Pieza_HMI=1 THEN//Rojo 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP1:=1; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP1:=2; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP1:=3; 

    END_IF; 

   END_IF; 

     

   IF Color_Pieza_HMI=2 THEN//Negro 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP1:=4; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP1:=5; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP1:=6; 

    END_IF; 

   END_IF; 

    

   IF Color_Pieza_HMI=3 THEN//Azul 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP1:=7; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP1:=8; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP1:=9; 

    END_IF; 

   END_IF;  

 

   IF Color_Pieza_HMI=0 OR Forma_Pieza_HMI_DINT=0 THEN//Vacio 

     OrderP1:=0; 

    END_IF; 

   Enviar_Orden_Receta_Paletizado:=FALSE; 

  END_IF; 

   

  //Posicion 2 del palet 

  IF Pos_HMI=2 THEN; 

   IF Color_Pieza_HMI=1 THEN//Rojo 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP2:=1; 

    END_IF; 
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    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP2:=2; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP2:=3; 

    END_IF; 

   END_IF; 

     

   IF Color_Pieza_HMI=2 THEN//Negro 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP2:=4; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP2:=5; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP2:=6; 

    END_IF; 

   END_IF; 

    

  IF Color_Pieza_HMI=3 THEN//Azul 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP2:=7; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP2:=8; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP2:=9; 

    END_IF; 

   END_IF;  

   IF Color_Pieza_HMI=0 OR Forma_Pieza_HMI_DINT=0 THEN//Vacio 

     OrderP2:=0; 

    END_IF; 

   Enviar_Orden_Receta_Paletizado:=FALSE; 

  END_IF; 

   

  //Posicion 3 del palet 

  IF Pos_HMI=3 THEN; 

   IF Color_Pieza_HMI=1 THEN//Rojo 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP3:=1; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP3:=2; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP3:=3; 

    END_IF; 

   END_IF; 

     

   IF Color_Pieza_HMI=2 THEN//Negro 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP3:=4; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP3:=5; 

    END_IF; 



Automatización de un proceso de fabricación flexible 

utilizando un robot colaborativo 

Programación del NX102 

Autor: Alfonso Colás Fraile - 7 – 

424. 20. 16 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP3:=6; 

    END_IF; 

   END_IF; 

    

  IF Color_Pieza_HMI=3 THEN//Azul 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP3:=7; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP3:=8; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP3:=9; 

    END_IF; 

   END_IF;  

   IF Color_Pieza_HMI=0 OR Forma_Pieza_HMI_DINT=0 THEN//Vacio 

     OrderP3:=0; 

    END_IF; 

   Enviar_Orden_Receta_Paletizado:=FALSE; 

  END_IF; 

   

  //Posicion 4 del palet 

  IF Pos_HMI=4 THEN; 

   IF Color_Pieza_HMI=1 THEN//Rojo 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP4:=1; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP4:=2; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP4:=3; 

    END_IF; 

   END_IF; 

     

   IF Color_Pieza_HMI=2 THEN//Negro 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP4:=4; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP4:=5; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP4:=6; 

    END_IF; 

   END_IF; 

    

  IF Color_Pieza_HMI=3 THEN//Azul 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP4:=7; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP4:=8; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP4:=9; 

    END_IF; 
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   END_IF;  

   IF Color_Pieza_HMI=0 OR Forma_Pieza_HMI_DINT=0 THEN//Vacio 

     OrderP4:=0; 

    END_IF; 

   Enviar_Orden_Receta_Paletizado:=FALSE; 

  END_IF; 

   

  //Posicion 5 del palet 

  IF Pos_HMI=5 THEN; 

   IF Color_Pieza_HMI=1 THEN//Rojo 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP5:=1; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP5:=2; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP5:=3; 

    END_IF; 

   END_IF; 

     

   IF Color_Pieza_HMI=2 THEN//Negro 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP5:=4; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP5:=5; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP5:=6; 

    END_IF; 

   END_IF; 

    

   

   IF Color_Pieza_HMI=3 THEN//Azul 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP5:=7; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP5:=8; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP5:=9; 

    END_IF; 

   END_IF;  

   IF Color_Pieza_HMI=0 OR Forma_Pieza_HMI_DINT=0 THEN//Vacio 

     OrderP5:=0; 

    END_IF; 

   Enviar_Orden_Receta_Paletizado:=FALSE; 

  END_IF; 

   

  //Posicion 6 del palet 

  IF Pos_HMI=6 THEN; 

   IF Color_Pieza_HMI=1 THEN//Rojo 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP6:=1; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 
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     OrderP6:=2; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP6:=3; 

    END_IF; 

   END_IF; 

     

   IF Color_Pieza_HMI=2 THEN//Negro 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP6:=4; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP6:=5; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP6:=6; 

    END_IF; 

   END_IF; 

    

  IF Color_Pieza_HMI=3 THEN//Azul 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP6:=7; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP6:=8; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP6:=9; 

    END_IF; 

   END_IF; 

   IF Color_Pieza_HMI=0 OR Forma_Pieza_HMI_DINT=0 THEN//Vacio 

     OrderP6:=0; 

    END_IF; 

   Enviar_Orden_Receta_Paletizado:=FALSE; 

  END_IF; 

   

  //Posicion 7 del palet 

  IF Pos_HMI=7 THEN; 

   IF Color_Pieza_HMI=1 THEN//Rojo 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP7:=1; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP7:=2; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP7:=3; 

    END_IF; 

   END_IF; 

     

   IF Color_Pieza_HMI=2 THEN//Negro 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP7:=4; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP7:=5; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 
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     OrderP7:=6; 

    END_IF; 

   END_IF; 

    

  IF Color_Pieza_HMI=3 THEN//Azul 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP7:=7; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP7:=8; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP7:=9; 

    END_IF; 

   END_IF;  

   IF Color_Pieza_HMI=0 OR Forma_Pieza_HMI_DINT=0 THEN//Vacio 

     OrderP7:=0; 

    END_IF; 

   Enviar_Orden_Receta_Paletizado:=FALSE; 

  END_IF; 

   

  //Posicion 8 del palet 

  IF Pos_HMI=8 THEN; 

   IF Color_Pieza_HMI=1 THEN//Rojo 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP8:=1; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP8:=2; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP8:=3; 

    END_IF; 

   END_IF; 

     

   IF Color_Pieza_HMI=2 THEN//Negro 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP8:=4; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP8:=5; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP8:=6; 

    END_IF; 

   END_IF; 

    

  IF Color_Pieza_HMI=3 THEN//Azul 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP8:=7; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP8:=8; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP8:=9; 

    END_IF; 

   END_IF;  
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   IF Color_Pieza_HMI=0 OR Forma_Pieza_HMI_DINT=0 THEN//Vacio 

     OrderP8:=0; 

    END_IF; 

   Enviar_Orden_Receta_Paletizado:=FALSE; 

  END_IF; 

   

  //Posicion 9 del palet 

  IF Pos_HMI=9 THEN; 

   IF Color_Pieza_HMI=1 THEN//Rojo 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP9:=1; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP9:=2; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP9:=3; 

    END_IF; 

   END_IF; 

     

   IF Color_Pieza_HMI=2 THEN//Negro 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP9:=4; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP9:=5; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP9:=6; 

    END_IF; 

   END_IF; 

    

   IF Color_Pieza_HMI=3 THEN//Azul 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP9:=7; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP9:=8; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP9:=9; 

    END_IF; 

   END_IF;  

   IF Color_Pieza_HMI=0 OR Forma_Pieza_HMI_DINT=0 THEN//Vacio 

     OrderP9:=0; 

    END_IF; 

   Enviar_Orden_Receta_Paletizado:=FALSE; 

  END_IF; 

   

  //Posicion 10 del palet 

  IF Pos_HMI=10 THEN; 

   IF Color_Pieza_HMI=1 THEN//Rojo 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP10:=1; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP10:=2; 

    END_IF; 
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    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP10:=3; 

    END_IF; 

   END_IF; 

     

   IF Color_Pieza_HMI=2 THEN//Negro 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP10:=4; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP10:=5; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP10:=6; 

    END_IF; 

   END_IF; 

    

  IF Color_Pieza_HMI=3 THEN//Azul 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP10:=7; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP10:=8; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP10:=9; 

    END_IF; 

   END_IF;  

   IF Color_Pieza_HMI=0 OR Forma_Pieza_HMI_DINT=0 THEN//Vacio 

     OrderP10:=0; 

    END_IF; 

   Enviar_Orden_Receta_Paletizado:=FALSE; 

  END_IF; 

   

  //Posicion 11 del palet 

  IF Pos_HMI=11 THEN; 

   IF Color_Pieza_HMI=1 THEN//Rojo 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP11:=1; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP11:=2; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP11:=3; 

    END_IF; 

   END_IF; 

     

   IF Color_Pieza_HMI=2 THEN//Negro 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP11:=4; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP11:=5; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP11:=6; 

    END_IF; 
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   END_IF; 

    

  IF Color_Pieza_HMI=3 THEN//Azul 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP11:=7; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP11:=8; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP11:=9; 

    END_IF; 

   END_IF;  

   IF Color_Pieza_HMI=0 OR Forma_Pieza_HMI_DINT=0 THEN//Vacio 

     OrderP11:=0; 

    END_IF; 

   Enviar_Orden_Receta_Paletizado:=FALSE; 

  END_IF; 

   

  //Posicion 12 del palet 

  IF Pos_HMI=12 THEN; 

   IF Color_Pieza_HMI=1 THEN//Rojo 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP12:=1; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP12:=2; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP12:=3; 

    END_IF; 

   END_IF; 

     

   IF Color_Pieza_HMI=2 THEN//Negro 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP12:=4; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP12:=5; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP12:=6; 

    END_IF; 

   END_IF; 

    

  IF Color_Pieza_HMI=3 THEN//Azul 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP12:=7; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP12:=8; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP12:=9; 

    END_IF; 

   END_IF;  

   IF Color_Pieza_HMI=0 OR Forma_Pieza_HMI_DINT=0 THEN//Vacio 

     OrderP12:=0; 
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    END_IF; 

   Enviar_Orden_Receta_Paletizado:=FALSE; 

  END_IF; 

   

  //Posicion 13 del palet 

  IF Pos_HMI=13 THEN; 

   IF Color_Pieza_HMI=1 THEN//Rojo 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP13:=1; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP13:=2; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP13:=3; 

    END_IF; 

   END_IF; 

     

   IF Color_Pieza_HMI=2 THEN//Negro 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP13:=4; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP13:=5; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP13:=6; 

    END_IF; 

   END_IF; 

    

   IF Color_Pieza_HMI=3 THEN//Azul 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=1 THEN//Cilindro 

     OrderP13:=7; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=2 THEN//Cuadrado 

     OrderP13:=8; 

    END_IF; 

    IF Forma_Pieza_HMI_DINT=3 THEN//Hexagono 

     OrderP13:=9; 

    END_IF; 

   END_IF;  

   IF Color_Pieza_HMI=0 OR Forma_Pieza_HMI_DINT=0 THEN//Vacio 

     OrderP13:=0; 

    END_IF; 

   Enviar_Orden_Receta_Paletizado:=FALSE; 

  END_IF;  

   

 END_IF; 

  

 //-----------------------------------------RESETEAR LOS VALORES DE LAS POSICIONES----------  

 IF Modificando_Orden = 1 AND Reset_Pos= TRUE THEN 

  OrderP1:=0; 

  OrderP2:=0; 

  OrderP3:=0; 

  OrderP4:=0; 

  OrderP5:=0; 

  OrderP6:=0; 

  OrderP7:=0; 
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  OrderP8:=0; 

  OrderP9:=0; 

  OrderP10:=0; 

  OrderP11:=0; 

  OrderP12:=0; 

  OrderP13:=0; 

  Reset_Pos:=FALSE; 

 END_IF; 

   

 //---------------------------------------Variables internas durante el proceso---------------------------------- 

 IF Modificando_Orden=2 THEN 

  OrderConfirmation:=2; 

  OrderConfirmationFinish:=5; 

  I_OrderP1:=OrderP1; 

  I_OrderP2:=OrderP2; 

  I_OrderP3:=OrderP3; 

  I_OrderP4:=OrderP4; 

  I_OrderP5:=OrderP5; 

  I_OrderP6:=OrderP6; 

  I_OrderP7:=OrderP7; 

  I_OrderP8:=OrderP8; 

  I_OrderP9:=OrderP9; 

  I_OrderP10:=OrderP10; 

  I_OrderP11:=OrderP11; 

  I_OrderP12:=OrderP12; 

  I_OrderP13:=OrderP13; 

  Modificando_Orden:=0; 

  I_TipoPallet:=TipoPallet; 

 

 END_IF; 

  

 IF TipoPallet=1 AND BotonDespaletizado=true THEN 

  OrderConfirmation:=2; 

  OrderConfirmationFinish:=5; 

  BotonDespaletizado := FALSE; 

 END_IF; 

  

 IF Modificando_Orden=3 THEN 

  I_TipoPallet:=TipoPallet; 

 END_IF; 

  

 //---------------------------------------------------------SEND ORDER------------------------------------------ 

 IF NStep=0 THEN 

  ModbusTCPWrite_WriteCmd.Fun:=_MDB_WRITE_MULTIPLE_REGISTERS; 

        ModbusTCPWrite_WriteCmd.WriteAdr:=9000; 

        ModbusTCPWrite_WriteCmd.WriteSize:=32; 

    

  ToAryByte(I_OrderP1,_LOW_HIGH,AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[1]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[1]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[0]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[3]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[2]); 

   

  ToAryByte(I_OrderP2,_LOW_HIGH,AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[3]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[1]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[2]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[3]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[2]); 
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  ToAryByte(I_OrderP3,_LOW_HIGH,AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[5]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[1]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[4]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[3]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[2]); 

   

  ToAryByte(I_OrderP4,_LOW_HIGH,AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[7]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[1]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[6]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[3]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[2]); 

   

  ToAryByte(I_OrderP5,_LOW_HIGH,AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[9]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[1]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[8]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[3]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[2]); 

   

  ToAryByte(I_OrderP6,_LOW_HIGH,AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[11]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[1]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[10]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[3]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[2]); 

   

  ToAryByte(I_OrderP7,_LOW_HIGH,AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[13]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[1]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[12]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[3]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[2]); 

   

  ToAryByte(I_OrderP8,_LOW_HIGH,AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[15]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[1]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[14]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[3]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[2]); 

   

  ToAryByte(I_OrderP9,_LOW_HIGH,AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[17]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[1]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[16]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[3]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[2]); 

   

  ToAryByte(I_OrderP10,_LOW_HIGH,AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[19]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[1]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[18]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[3]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[2]); 

   

  ToAryByte(I_OrderP11,_LOW_HIGH,AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[21]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[1]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[20]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[3]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[2]); 

   

  ToAryByte(I_OrderP12,_LOW_HIGH,AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[23]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[1]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[0]); 
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  AuxWordArray[22]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[3]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[2]); 

   

  ToAryByte(I_OrderP13,_LOW_HIGH,AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[25]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[1]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[24]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[3]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[2]); 

   

  ToAryByte(OrderConfirmation,_LOW_HIGH,AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[27]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[1]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[26]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[3]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[2]); 

   

  ToAryByte(I_TipoPallet,_LOW_HIGH,AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[29]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[1]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[28]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[3]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[2]); 

   

  ToAryByte(OrderConfirmationFinish,_LOW_HIGH,AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[31]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[1]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[0]); 

  AuxWordArray[30]:=SHL(BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[3]),8) OR 

BYTE_TO_WORD(AuxByteArray[2]); 

   

  ModbusTCPWrite_Instance(Execute:=FALSE, WriteDat:=AuxWordArray); 

  ModbusTCPWrite_Instance(Execute:=TRUE, Socket:=Socket, 

WriteCmd:=ModbusTCPWrite_WriteCmd, WriteDat:=AuxWordArray); 

  NStep:=10; 

   

 END_IF; 

  

 IF NStep=10 THEN 

  ModbusTCPWrite_Instance(WriteDat:=AuxWordArray); 

  IF ModbusTCPWrite_Instance.Done THEN 

         NStep:=20; 

        ELSIF (ModbusTCPWrite_Instance.Error=TRUE) THEN 

         NStep:=999; 

        END_IF; 

   

 END_IF; 

  

 //------------------------------------------------------------------RECEIVE ORDER DONE-------------------- 

 IF NStep=20 THEN  

   

  ModbusReadTCP_ReadCmd.Fun:=_MDB_READ_HOLDING_REGISTERS; 

          ModbusReadTCP_ReadCmd.ReadAdr:=9600; 

         ModbusReadTCP_ReadCmd.ReadSize:=2; 

  ModbusTCPRead_Instance(Execute:=FALSE,      

  ReadDat:=SentOrderConfirmation_WORD); 

  ModbusTCPRead_Instance(Execute:=TRUE, Socket:=Socket,    

  ReadCmd:=ModbusReadTCP_ReadCmd, ReadDat:=SentOrderConfirmation_WORD); 

  NStep:=30;  

   

 END_IF; 
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 IF NStep=30 THEN 

   

  ModbusTCPRead_Instance(ReadDat:=SentOrderConfirmation_WORD); 

  IF ModbusTCPRead_Instance.Done THEN 

         

 SentOrderConfirmation_BYTE[2]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[0]); 

     

 SentOrderConfirmation_BYTE[3]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[0],8

)); 

  

 SentOrderConfirmation_BYTE[0]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[1]); 

  

 SentOrderConfirmation_BYTE[1]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[1],8

)); 

  

 AryByteTo(SentOrderConfirmation_BYTE[0],4,_LOW_HIGH,SentOrderConfirmation_DINT); 

   IF SentOrderConfirmation_DINT = 2 THEN 

    NStep:=40; 

   ELSE 

    NStep:=0; 

   END_IF; 

  ELSIF ModbusTCPRead_Instance.Error THEN 

   NStep:=998; 

  END_IF; 

 END_IF; 

  

//------------------------------------------------------------------RECEIVE ORDER FINISH DONE-------------------- 

 IF NStep=40 THEN  

  ModbusReadTCP_ReadCmd.Fun:=_MDB_READ_HOLDING_REGISTERS; 

        ModbusReadTCP_ReadCmd.ReadAdr:=9602; 

        ModbusReadTCP_ReadCmd.ReadSize:=28; 

  ModbusTCPRead_Instance(Execute:=FALSE, 

ReadDat:=SentOrderConfirmation_WORD); 

  ModbusTCPRead_Instance(Execute:=TRUE, Socket:=Socket, 

ReadCmd:=ModbusReadTCP_ReadCmd, ReadDat:=SentOrderConfirmation_WORD); 

  NStep:=70;   

 END_IF; 

  

 IF NStep=70 THEN 

   

  ModbusTCPRead_Instance(ReadDat:=SentOrderConfirmation_WORD); 

  IF ModbusTCPRead_Instance.Done THEN 

  

 SentOrderConfirmation_BYTE[2]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[0]); 

  

 SentOrderConfirmation_BYTE[3]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[0],8

)); 

  

 SentOrderConfirmation_BYTE[0]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[1]); 

  

 SentOrderConfirmation_BYTE[1]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[1],8

)); 

  

 AryByteTo(SentOrderConfirmation_BYTE[0],4,_LOW_HIGH,SentOrderConfirmation_DINT); 

    

   IF SentOrderConfirmation_DINT = 5 THEN 
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 TM_Posiciones_BYTE[6]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[2]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[7]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[2],8)); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[4]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[3]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[5]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[3],8)); 

    AryByteTo(TM_Posiciones_BYTE[4],4,_LOW_HIGH,TM_Pos1); 

     

   

 TM_Posiciones_BYTE[10]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[4]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[11]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[4],8)); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[8]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[5]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[9]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[5],8)); 

    AryByteTo(TM_Posiciones_BYTE[8],4,_LOW_HIGH,TM_Pos2); 

     

   

 TM_Posiciones_BYTE[14]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[6]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[15]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[6],8)); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[12]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[7]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[13]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[7],8)); 

    AryByteTo(TM_Posiciones_BYTE[12],4,_LOW_HIGH,TM_Pos3); 

     

   

 TM_Posiciones_BYTE[18]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[8]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[19]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[8],8)); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[16]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[9]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[17]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[9],8)); 

    AryByteTo(TM_Posiciones_BYTE[16],4,_LOW_HIGH,TM_Pos4); 

     

   

 TM_Posiciones_BYTE[22]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[10]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[23]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[10],8)); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[20]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[11]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[21]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[11],8)); 

    AryByteTo(TM_Posiciones_BYTE[20],4,_LOW_HIGH,TM_Pos5); 

     

   

 TM_Posiciones_BYTE[26]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[12]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[27]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[12],8)); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[24]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[13]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[25]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[13],8)); 
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    AryByteTo(TM_Posiciones_BYTE[24],4,_LOW_HIGH,TM_Pos6); 

     

   

 TM_Posiciones_BYTE[30]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[14]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[31]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[14],8)); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[28]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[15]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[29]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[15],8)); 

    AryByteTo(TM_Posiciones_BYTE[28],4,_LOW_HIGH,TM_Pos7); 

     

   

 TM_Posiciones_BYTE[34]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[16]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[35]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[16],8)); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[32]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[17]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[33]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[17],8)); 

    AryByteTo(TM_Posiciones_BYTE[32],4,_LOW_HIGH,TM_Pos8); 

     

   

 TM_Posiciones_BYTE[38]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[18]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[39]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[18],8)); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[36]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[19]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[37]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[19],8)); 

    AryByteTo(TM_Posiciones_BYTE[36],4,_LOW_HIGH,TM_Pos9); 

     

   

 TM_Posiciones_BYTE[42]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[20]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[43]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[20],8)); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[40]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[21]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[41]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[21],8)); 

    AryByteTo(TM_Posiciones_BYTE[40],4,_LOW_HIGH,TM_Pos10); 

     

   

 TM_Posiciones_BYTE[46]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[22]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[47]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[22],8)); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[44]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[23]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[45]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[23],8)); 

    AryByteTo(TM_Posiciones_BYTE[44],4,_LOW_HIGH,TM_Pos11); 

     

   

 TM_Posiciones_BYTE[50]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[24]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[51]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[24],8)); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[48]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[25]); 



Automatización de un proceso de fabricación flexible 

utilizando un robot colaborativo 

Programación del NX102 

Autor: Alfonso Colás Fraile - 21 – 

424. 20. 16 

   

 TM_Posiciones_BYTE[49]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[25],8)); 

    AryByteTo(TM_Posiciones_BYTE[48],4,_LOW_HIGH,TM_Pos12); 

     

   

 TM_Posiciones_BYTE[54]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[26]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[55]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[26],8)); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[52]:=WORD_TO_BYTE(SentOrderConfirmation_WORD[27]); 

   

 TM_Posiciones_BYTE[53]:=WORD_TO_BYTE(SHR(SentOrderConfirmation_WORD[27],8)); 

    AryByteTo(TM_Posiciones_BYTE[52],4,_LOW_HIGH,TM_Pos13); 

        

    NStep:=80; 

   ELSE 

    NStep:=40; 

   END_IF; 

  ELSIF ModbusTCPRead_Instance.Error THEN 

   NStep:=997; 

  END_IF; 

 END_IF; 

 //-------------------------------------------------CLEAR ORDER FINISH DONE------------------------------ 

 IF NStep=80 THEN 

   

   ModbusTCPWrite_WriteCmd.Fun:=_MDB_WRITE_MULTIPLE_REGISTERS; 

         ModbusTCPWrite_WriteCmd.WriteAdr:=9600; 

         ModbusTCPWrite_WriteCmd.WriteSize:=4; 

   Clear(AuxWordArray); 

   Clear(TM_Posiciones_BYTE); 

   ModbusTCPWrite_Instance(Execute:=FALSE, WriteDat:=AuxWordArray); 

   ModbusTCPWrite_Instance(Execute:=TRUE, Socket:=Socket, 

WriteCmd:=ModbusTCPWrite_WriteCmd, WriteDat:=AuxWordArray); 

   NStep:=90; 

    

 END_IF; 

  

 IF NStep=90 THEN 

   

  ModbusTCPWrite_Instance(WriteDat:=AuxWordArray); 

  IF ModbusTCPWrite_Instance.Done THEN 

   OrderConfirmationFinish:=0; 

   OrderConfirmation:=0; 

         NStep:=0; 

        ELSIF (ModbusTCPWrite_Instance.Error=TRUE) THEN 

         NStep:=996; 

        END_IF; 

   

 END_IF; 

END_IF; 

//--------------------------------------------------Alarma HMI Error Comunicacion------------------------------------- 

IF NStep= 999 THEN 

 Error_Com:=TRUE; 

END_IF; 

 

IF NStep <> 999 THEN 

 Error_Com:=FALSE; 

END_IF;  
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2. PROGRAMACIÓN DEL NA 

2.1. VARIABLES GLOBALES 

Nombre Tipo de dato 
AT Actualizar 

Velocidad 

Order_HMI Integer   

NX102MQTT_Connected Boolean NX102MQTT.Connected 500ms 

NX102MQTT_Order_HMI Integer NX102MQTT.Order_HMI 500ms 

NX102MQTT_Socket NX102MQTT\_

sSOCKET 

NX102MQTT.Socket 500ms 

NX102MQTT_Connect Boolean NX102MQTT.Connect 500ms 

Color_Pieza_Pick Integer NX102MQTT.Color_Pieza_H

MI 

 

NX102MQTT_Enable Boolean NX102MQTT.Enable 500ms 

Place_Pieza Integer NX102MQTT.Pos_HMI  

Forma_Pieza Integer NX102MQTT.Forma_Pieza_

HMI_DINT 

 

Establecer_Receta_Palet

izado 

Boolean NX102MQTT.Enviar_Orden

_Receta_Paletizado 

 

Reset_Pos Boolean NX102MQTT.Reset_Pos  

NX102MQTT_Modificar_

Orden 

Integer NX102MQTT.Modificando_

Orden 

 

NX102MQTT_OrderP1 Integer NX102MQTT.OrderP1  

NX102MQTT_OrderP2 Integer NX102MQTT.OrderP2  

NX102MQTT_OrderP3 Integer NX102MQTT.OrderP3  

NX102MQTT_OrderP4 Integer NX102MQTT.OrderP4  

NX102MQTT_OrderP5 Integer NX102MQTT.OrderP5  

NX102MQTT_OrderP6 Integer NX102MQTT.OrderP6  

NX102MQTT_OrderP7 Integer NX102MQTT.OrderP7  

NX102MQTT_OrderP8 Integer NX102MQTT.OrderP8  

NX102MQTT_OrderP9 Integer NX102MQTT.OrderP9  

NX102MQTT_OrderP10 Integer NX102MQTT.OrderP10  

NX102MQTT_OrderP11 Integer NX102MQTT.OrderP11  

NX102MQTT_OrderP12 Integer NX102MQTT.OrderP12  

NX102MQTT_OrderP13 Integer NX102MQTT.OrderP13  

NX102MQTT_NStep Integer NX102MQTT.NStep  

NX102MQTT_Error_Com Boolean NX102MQTT.Error_Com  

NX102MQTT_Fin_Paletiz

ado 

Boolean NX102MQTT.Fin_Paletizado  

NX102MQTT_TipoPallet Integer NX102MQTT.TipoPallet  

NX102MQTT_BotonDesp

aletizado 

Boolean NX102MQTT.BotonDespale

tizado 

 

Temp_100ms Boolean   

VisualizarPalletInt Integer   

NX102MQTT_TM_Pos1 Integer NX102MQTT.TM_Pos1  

NX102MQTT_TM_Pos2 Integer NX102MQTT.TM_Pos2  

NX102MQTT_TM_Pos3 Integer NX102MQTT.TM_Pos3  
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NX102MQTT_TM_Pos4 Integer NX102MQTT.TM_Pos4  

NX102MQTT_TM_Pos5 Integer NX102MQTT.TM_Pos5  

NX102MQTT_TM_Pos6 Integer NX102MQTT.TM_Pos6  

NX102MQTT_TM_Pos7 Integer NX102MQTT.TM_Pos7  

NX102MQTT_TM_Pos8 Integer NX102MQTT.TM_Pos8  

NX102MQTT_TM_Pos9 Integer NX102MQTT.TM_Pos9  

NX102MQTT_TM_Pos10 Integer NX102MQTT.TM_Pos10  

NX102MQTT_TM_Pos11 Integer NX102MQTT.TM_Pos11  

NX102MQTT_TM_Pos12 Integer NX102MQTT.TM_Pos12  

NX102MQTT_TM_Pos13 Integer NX102MQTT.TM_Pos13  
Tabla 6. Variables globales NA. 

 

2.2. SUBRUTINAS GLOBALES 

2.2.1. SubroutineGroup0 

 Sub Temporizador 

  If Temp_100ms =False Then 

   Temp_100ms=True 

   

  Else 

   Temp_100ms=False 

  End if 

   

 End Sub 
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2.1.CODIGO ST PÁGINAS 

2.1.1. Grupo de páginas Paletizado12 

2.1.1.1. Visualizar_receta_Pallet12 

Sub OnPageDisplay12 

  If NX102MQTT_OrderP1=0 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP1=1 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=2 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=3 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP1=4 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=5 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=6 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=7 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=8 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 
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  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=9 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=True 

  End If 

  

''_______________________________________________________________________________________ 

  If NX102MQTT_OrderP2=0 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP2=1 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=2 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=3 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 
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   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=4 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=5 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=6 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=7 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=8 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 
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   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=9 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=True 

  End If 

    

''_______________________________________________________________________________________ 

  If NX102MQTT_OrderP3=0 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP3=1 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=2 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=3 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 
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   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=4 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=5 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=6 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=7 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP3=8 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=9 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=True 

  End If 

   

''_______________________________________________________________________________________ 

  If NX102MQTT_OrderP4=0 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP4=1 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=2 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 
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   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=3 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=4 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=5 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=6 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 
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  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 
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 If NX102MQTT_OrderP5=1 Then 
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  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=2 Then 
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   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=True 
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  End If 
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   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 
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  End If 
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   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 
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  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=9 Then 
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   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 
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   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=True 

  End If 

   

''_______________________________________________________________________________________ 
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   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 
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  End If 
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   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 
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  If NX102MQTT_OrderP6=9 Then 
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''_______________________________________________________________________________________ 
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 If NX102MQTT_OrderP7=1 Then 
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  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=6 Then 
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   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=3 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=4 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=5 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 
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   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=6 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=7 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=8 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=9 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=True 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP10=0 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP10=1 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=2 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=3 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=4 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 
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   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=5 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=6 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=7 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=8 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=9 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 
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   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=True 

  End If  

  

''_______________________________________________________________________________________ 

  If NX102MQTT_OrderP11=0 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP11=1 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=2 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=3 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=4 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 
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   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=5 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=6 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=7 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=8 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=9 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 
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   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=True 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP12=0 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP12=1 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=2 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=3 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP12=4 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=5 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=6 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=7 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=8 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 
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   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=9 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=True 

  End If 

   

End Sub 

 

2.1.1.2. Proceso_Palletizacion_12 

 
Sub OnPageDisplayFinal12 

  If NX102MQTT_OrderP1=0 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP1=1 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=2 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP1=3 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=4 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=5 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=6 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=7 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=True 
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   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=8 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=9 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=True 

  End If 

  

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP2=0 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP2=1 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=2 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 
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   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=3 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=4 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=5 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=6 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=7 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 
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   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=8 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=9 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP3=0 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP3=1 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 
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   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=2 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=3 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=4 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=5 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=6 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 
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   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=7 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=8 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=9 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP4=0 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If  
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 If NX102MQTT_OrderP4=1 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=2 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=3 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=4 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=5 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 
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  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=6 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=7 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=8 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=9 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP5=0 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 
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   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP5=1 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=2 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=3 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=4 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=5 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 
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   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=6 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=7 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=8 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=9 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=True 

  End If 
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''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP6=0 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP6=1 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=2 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=3 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=4 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 
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   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 
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  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP11=1 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 
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   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=2 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=3 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=4 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=5 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP11=6 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=7 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=8 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=9 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=True 

  End If 

    

  

''_______________________________________________________________________________________ 

  If NX102MQTT_OrderP12=0 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 
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   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP12=1 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=2 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=3 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=4 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=5 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 
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   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=6 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=7 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=8 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=9 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=True 

  End If 

   

End Sub 

 

Dim Contador As Integer 
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Sub Finalizado_Paletizado 

  

 If Contador < 2 Then 

  Contador=Contador+1 

 Else  

  Contador=0 

  If NX102MQTT_NStep= 0 Or NX102MQTT_NStep=10 Or NX102MQTT_NStep=20 Or 

NX102MQTT_NStep=30 Then 

   TextBox0.IsVisible=False 

   TextBox1.IsVisible=True 

   Button2.IsVisible=True 

  Else  

   TextBox0.IsVisible=True 

   TextBox1.IsVisible=False 

   Button2.IsVisible=False    

  End If 

 End If 

End Sub 

 

2.1.1.3. Pallet_Creado_12 

 

''_______Mostrar pallet creado______________________ 

    

Sub MostrarPalletFinal 

 '_______Mostrar las piezas envidas a paletizar_________________________ 

 If VisualizarPalletInt=0 Then  

 If NX102MQTT_OrderP1=0 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP1=1 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=2 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 
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   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=3 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=4 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=5 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=6 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=7 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 
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   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=8 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=9 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=True 

  End If 

  

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP2=0 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP2=1 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 
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  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=2 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=3 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=4 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=5 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=6 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 
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   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=7 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=8 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=9 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP3=0 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP3=1 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 
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   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=2 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=3 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=4 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=5 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP3=6 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=7 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=8 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=9 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP4=0 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 
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   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP4=1 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=2 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=3 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=4 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=5 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 
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   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=6 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=7 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=8 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=9 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=True 

  End If 
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''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP5=0 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP5=1 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=2 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=3 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=4 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 
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   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=5 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=6 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=7 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=8 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=9 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 
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   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=True 

  End If 

   

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP6=0 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP6=1 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=2 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=3 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 



Automatización de un proceso de fabricación flexible 

utilizando un robot colaborativo 

Programación del NA 

Autor: Alfonso Colás Fraile - 87 – 

424. 20. 16 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=4 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=5 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=6 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=7 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=8 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=True 
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   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=9 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=True 

  End If 

   

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP7=0 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP7=1 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=2 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=3 Then 
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   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=4 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=5 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=6 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=7 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP7=8 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=9 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP8=0 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP8=1 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 
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   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=8 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=9 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 
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   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=True 

  End If 

   

  VisualizarPalletInt=2 

 End If 

  

 

 '__________Sacar en un cuadro de texto las posiciones no paletizadas_________  

  

 If VisualizarPalletInt=2 Then 

 If NX102MQTT_TM_Pos1=0 And NX102MQTT_TM_Pos2=0 And NX102MQTT_TM_Pos3=0 

And NX102MQTT_TM_Pos4=0 And NX102MQTT_TM_Pos5=0 And NX102MQTT_TM_Pos6=0 And 

NX102MQTT_TM_Pos7=0 And NX102MQTT_TM_Pos8=0 And NX102MQTT_TM_Pos9=0 And 

NX102MQTT_TM_Pos10=0 And NX102MQTT_TM_Pos11=0 And NX102MQTT_TM_Pos12=0 Then 

  TextBox0.IsVisible=True 

  TextBox1.IsVisible=False 

   

  Else 

   TextBox0.IsVisible=False 

   TextBox1.IsVisible=True   

    

 '_______Mostrar pallet creado_____Quitando las piezas no puestas___ 

   If NX102MQTT_TM_Pos1 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False    

    End If 

    

   If NX102MQTT_TM_Pos2 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False    

    End If 

    

   If NX102MQTT_TM_Pos3 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False    
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    End If 

    

   If NX102MQTT_TM_Pos4 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False    

    End If 

    

   If NX102MQTT_TM_Pos5 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False    

    End If 

   

   If NX102MQTT_TM_Pos6 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False    

    End If 

   

   If NX102MQTT_TM_Pos7 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False    

    End If 

   

   If NX102MQTT_TM_Pos8 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 
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    Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False    

    End If 

   

   If NX102MQTT_TM_Pos9 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False    

    End If 

    

   If NX102MQTT_TM_Pos10 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False    

    End If 

    

   If NX102MQTT_TM_Pos11 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False    

    End If 

   

   If NX102MQTT_TM_Pos12 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False    

    End If 

    

   End If 

  

 VisualizarPalletInt=0 

 End If 

  

End Sub 
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2.1.1. Grupo de páginas Paletizado13 

2.1.1.1. Visualizar_receta_Pallet13 

  
Sub OnPageDisplay13 

  If NX102MQTT_OrderP1=0 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP1=1 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=2 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=3 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=4 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 
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   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=5 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=6 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=7 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=8 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=9 Then 
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   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=True 

  End If 

  

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP2=0 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP2=1 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=2 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=3 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 
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   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=4 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=5 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=6 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=7 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=8 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 
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   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=9 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP3=0 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP3=1 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=2 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP3=3 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=4 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=5 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=6 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=7 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 
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  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=8 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=9 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 
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   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP4=0 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 
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   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 
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  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP4=1 Then 
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   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 
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   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 
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  End If 
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   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=3 Then 
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   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 
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   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 
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  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=4 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 
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   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 
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   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=5 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 
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   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 
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  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=6 Then 
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   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 
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  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=7 Then 
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  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=8 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 
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   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 
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   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=9 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 
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   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 
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  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 
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  End If  
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  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=3 Then 
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  End If 
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  End If 
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   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 
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  End If 
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  End If 
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   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=8 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 
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   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=True 
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   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=9 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 
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  End If 

   

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 
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 If NX102MQTT_OrderP6=1 Then 
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  End If 
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   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 
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  End If 
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  End If 
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  End If 
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  End If 
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  End If 
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  End If 
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   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=True 
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  End If 
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   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 
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  End If 

   

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP7=0 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 
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   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 
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  End If 
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  End If 
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   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 
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  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 
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  End If  
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  If NX102MQTT_OrderP8=4 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 



Automatización de un proceso de fabricación flexible 

utilizando un robot colaborativo  

Programación del NA 

- 120 - Autor: Alfonso Colás Fraile 

 424. 20. 16 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If 
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''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP11=0 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP11=1 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=2 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 



Automatización de un proceso de fabricación flexible 

utilizando un robot colaborativo  

Programación del NA 

- 126 - Autor: Alfonso Colás Fraile 

 424. 20. 16 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=3 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=4 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=5 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=6 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=7 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 



Automatización de un proceso de fabricación flexible 

utilizando un robot colaborativo 

Programación del NA 

Autor: Alfonso Colás Fraile - 127 – 

424. 20. 16 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=8 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=9 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=True 

  End If 
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 If NX102MQTT_OrderP13=1 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=2 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=3 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=4 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=5 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 
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  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=6 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=7 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=8 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=9 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=True 

  End If 

   

End Sub 
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Sub OnPageDisplayFinal13 

  If NX102MQTT_OrderP1=0 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP1=1 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=2 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=3 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=4 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=True 
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   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=5 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=6 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=7 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=8 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=9 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 
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   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=True 

  End If 

  

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP2=0 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP2=1 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=2 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=3 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP2=4 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=5 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=6 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=7 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=8 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 
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   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=9 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP3=0 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP3=1 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=2 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=3 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 
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   Hexagono_Red_P3.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=4 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=5 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=6 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=7 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=8 Then 



Automatización de un proceso de fabricación flexible 

utilizando un robot colaborativo  

Programación del NA 

- 138 - Autor: Alfonso Colás Fraile 

 424. 20. 16 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=9 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP4=0 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP4=1 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=2 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 
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   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=3 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=4 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=5 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=6 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=7 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 
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   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=8 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=9 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP5=0 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP5=1 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP5=2 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=3 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=4 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=5 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=6 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 
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   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=7 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=8 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=9 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=True 

  End If 

   

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP6=0 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP6=1 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 
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   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=2 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=3 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=4 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=5 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP6=6 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=7 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=8 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=9 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=True 

  End If 

   

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP7=0 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 
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   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP7=1 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=2 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=3 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=4 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=5 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 
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   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=6 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=7 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=8 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=9 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=True 

  End If 

   

   



Automatización de un proceso de fabricación flexible 

utilizando un robot colaborativo 

Programación del NA 

Autor: Alfonso Colás Fraile - 147 – 

424. 20. 16 

  

''_______________________________________________________________________________________ 

  If NX102MQTT_OrderP8=0 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP8=1 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP8=2 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP8=3 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP8=4 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 
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   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP8=5 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP8=6 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP8=7 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP8=8 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP8=9 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 
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   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=True 

  End If 

   

   

''_______________________________________________________________________________________ 

  If NX102MQTT_OrderP9=0 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP9=1 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=2 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=3 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=4 Then 
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   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=5 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=6 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=7 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=8 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP9=9 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=True 

  End If 

   

   

''_______________________________________________________________________________________ 

  If NX102MQTT_OrderP10=0 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP10=1 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=2 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=3 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 
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   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=4 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=5 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=6 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=7 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=8 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 
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   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=9 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=True 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP11=0 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP11=1 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=2 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 
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   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 
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   Hexagono_Red_P11.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=4 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=5 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=6 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=7 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 
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   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=9 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=True 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP12=0 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP12=1 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=2 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 
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   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=3 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=4 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=5 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=6 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=7 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 
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   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=8 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=9 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=True 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP13=0 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP13=1 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=2 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=True 
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   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=3 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=4 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=5 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=6 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 
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   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=8 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=9 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=True 

  End If 

   

End Sub 

 

Dim Contador As Integer 

 

Sub Finalizado_Paletizado 

  

 If Contador < 2 Then 

  Contador=Contador+1 

 Else  

  Contador=0 

  If NX102MQTT_NStep= 40 Or NX102MQTT_NStep=70 Or NX102MQTT_NStep=80 Or 

NX102MQTT_NStep=90 Then 

   TextBox0.IsVisible=True 

   TextBox1.IsVisible=False 

   Button2.IsVisible=False  

  Else  

   TextBox0.IsVisible=False 

   TextBox1.IsVisible=True 

   Button2.IsVisible=True 

  End If 

 End If 

End Sub 
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2.1.1.3. Pallet_Creado_13 

''_______Mostrar pallet creado______________________________________________ 

    

Sub MostrarPalletFinal 

 '_______Mostrar las piezas envidas a paletizar_________________________ 

 If VisualizarPalletInt=0 Then  

 If NX102MQTT_OrderP1=0 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP1=1 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=2 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=3 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=4 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 
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   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=5 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=6 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=7 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=8 Then 

   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP1=9 Then 
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   Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P1.IsVisible=True 

  End If 

  

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP2=0 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP2=1 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=2 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=3 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 
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   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=4 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=5 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=6 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=7 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=8 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 
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   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP2=9 Then 

   Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P2.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP3=0 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP3=1 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=2 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP3=3 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=4 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=5 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=6 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=7 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 
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  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=8 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP3=9 Then 

   Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P3.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP4=0 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP4=1 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=2 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 
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   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=3 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=4 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=5 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=6 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=7 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 
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   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=8 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP4=9 Then 

   Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P4.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP5=0 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP5=1 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 
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   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=2 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=3 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=4 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=5 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=6 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 
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   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=7 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=8 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP5=9 Then 

   Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P5.IsVisible=True 

  End If 

   

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP6=0 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If  
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 If NX102MQTT_OrderP6=1 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=2 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=3 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=4 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=5 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 
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   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=6 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=7 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=8 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP6=9 Then 

   Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P6.IsVisible=True 

  End If 

   

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP7=0 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 
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   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP7=1 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=2 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=3 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=4 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP7=5 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=6 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=7 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=8 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP7=9 Then 

   Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P7.IsVisible=True 
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  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP8=0 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP8=1 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP8=2 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP8=3 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP8=4 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 
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   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP8=5 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP8=6 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP8=7 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP8=8 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP8=9 Then 

   Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 
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   Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P8.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP9=0 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP9=1 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=2 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=3 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 
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   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=4 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=5 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=6 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=7 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=8 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 
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   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP9=9 Then 

   Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P9.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP10=0 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP10=1 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=2 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 
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  If NX102MQTT_OrderP10=3 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=4 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=5 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=6 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=7 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 
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  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=8 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP10=9 Then 

   Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P10.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP11=0 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP11=1 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=2 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 
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   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=3 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=4 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=5 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=6 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=7 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 
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   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=8 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP11=9 Then 

   Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P11.IsVisible=True 

  End If 

   

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP12=0 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If  

  

 If NX102MQTT_OrderP12=1 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 
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   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=2 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=3 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=4 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=5 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=6 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 



Automatización de un proceso de fabricación flexible 

utilizando un robot colaborativo 

Programación del NA 

Autor: Alfonso Colás Fraile - 185 – 

424. 20. 16 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=7 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=8 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP12=9 Then 

   Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P12.IsVisible=True 

  End If 

   

    

   

  

''_______________________________________________________________________________________

____ 

  If NX102MQTT_OrderP13=0 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If  
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 If NX102MQTT_OrderP13=1 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=True 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=2 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=True 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=3 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=True 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=4 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=True 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=5 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=True 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 
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   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=6 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=True 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=7 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=True 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=8 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=True 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False 

  End If 

   

  If NX102MQTT_OrderP13=9 Then 

   Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

   Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

   Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

   Hexagono_Verd_P13.IsVisible=True 

  End If 

   

  VisualizarPalletInt=2 

 End If 

  

 

 '__________Sacar en un cuadro de texto las posiciones no paletizadas_________  

  

 If VisualizarPalletInt=2 Then 
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 If NX102MQTT_TM_Pos1=0 And NX102MQTT_TM_Pos2=0 And NX102MQTT_TM_Pos3=0 

And NX102MQTT_TM_Pos4=0 And NX102MQTT_TM_Pos5=0 And NX102MQTT_TM_Pos6=0 And 

NX102MQTT_TM_Pos7=0 And NX102MQTT_TM_Pos8=0 And NX102MQTT_TM_Pos9=0 And 

NX102MQTT_TM_Pos10=0 And NX102MQTT_TM_Pos11=0 And NX102MQTT_TM_Pos12=0 And 

NX102MQTT_TM_Pos13=0 Then 

  TextBox0.IsVisible=True 

  TextBox1.IsVisible=False 

   

  Else 

   TextBox0.IsVisible=False 

   TextBox1.IsVisible=True   

    

'_______Mostrar pallet creado_____Quitando las piezas no puestas__ 

   If NX102MQTT_TM_Pos1 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P1.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P1.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P1.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P1.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P1.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P1.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P1.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P1.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P1.IsVisible=False    

    End If 

    

   If NX102MQTT_TM_Pos2 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P2.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P2.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P2.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P2.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P2.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P2.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P2.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P2.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P2.IsVisible=False    

    End If 

    

   If NX102MQTT_TM_Pos3 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P3.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P3.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P3.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P3.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P3.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P3.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P3.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P3.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P3.IsVisible=False    

    End If 

    

   If NX102MQTT_TM_Pos4 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P4.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P4.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P4.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P4.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P4.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P4.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P4.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P4.IsVisible=False 
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    Hexagono_Verd_P4.IsVisible=False    

    End If 

    

   If NX102MQTT_TM_Pos5 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P5.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P5.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P5.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P5.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P5.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P5.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P5.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P5.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P5.IsVisible=False    

    End If 

   

   If NX102MQTT_TM_Pos6 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P6.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P6.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P6.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P6.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P6.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P6.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P6.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P6.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P6.IsVisible=False    

    End If 

   

   If NX102MQTT_TM_Pos7 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P7.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P7.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P7.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P7.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P7.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P7.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P7.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P7.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P7.IsVisible=False    

    End If 

   

   If NX102MQTT_TM_Pos8 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P8.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P8.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P8.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P8.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P8.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P8.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P8.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P8.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P8.IsVisible=False    

    End If 

   

   If NX102MQTT_TM_Pos9 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P9.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P9.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P9.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P9.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P9.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P9.IsVisible=False 
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    Rectangle_Verde_P9.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P9.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P9.IsVisible=False    

    End If 

    

   If NX102MQTT_TM_Pos10 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P10.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P10.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P10.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P10.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P10.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P10.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P10.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P10.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P10.IsVisible=False    

    End If 

    

   If NX102MQTT_TM_Pos11 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P11.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P11.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P11.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P11.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P11.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P11.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P11.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P11.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P11.IsVisible=False    

    End If 

   

   If NX102MQTT_TM_Pos12 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P12.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P12.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P12.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P12.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P12.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P12.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P12.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P12.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P12.IsVisible=False    

    End If 

    

   If NX102MQTT_TM_Pos13 <>0 Then 

    Rectangle_Red_P13.IsVisible=False 

    Ellipse_Roja_P13.IsVisible=False 

    Hexagono_Red_P13.IsVisible=False 

    Rectangle_Blanco_P13.IsVisible=False 

    Ellipse_Blanca_P13.IsVisible=False 

    Hexagono_Blanca_P13.IsVisible=False 

    Rectangle_Verde_P13.IsVisible=False 

    Ellipse_Verde_P13.IsVisible=False 

    Hexagono_Verd_P13.IsVisible=False    

    End If 

   End If 

  

 VisualizarPalletInt=0 

 End If 

  

End Sub 
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2.1.2. Grupo de páginas Despaletizado 

Dim Contador As Integer 

 

Sub Finalizado_Despaletizado 

  

 If Contador < 2 Then 

  Contador=Contador+1 

 Else  

  Contador=0 

  If NX102MQTT_NStep= 0 Or NX102MQTT_NStep=10 Or NX102MQTT_NStep=20 Or 

NX102MQTT_NStep=30 Then 

   TextBox0.IsVisible=False 

   TextBox1.IsVisible=True 

   Button0.IsVisible=True 

  Else  

   TextBox0.IsVisible=True 

   TextBox1.IsVisible=False 

   Button0.IsVisible=False    

  End If 

 End If 

End Sub 
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3. PROGRAMACIÓN DEL TM5-900 

3.1. VARIABLES GLOBALES 

 

Ilustración 2. Variables globales en TMflow. 

 

3.2. VARIABLES INTERNAS 
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Ilustración 3. Variables internas en TMflow. 
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3.3. CÓDIGO  

3.3.1. Programa principal 

 

 

Ilustración 4. Programa principal en TMflow. 



Automatización de un proceso de fabricación flexible 

utilizando un robot colaborativo 

Programación del TM5-900 

Autor: Alfonso Colás Fraile - 195 – 

424. 20. 16 
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Ilustración 5. Programa principal ampliado en TMflow. 
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3.3.2. Paletizados 

 

Ilustración 6. Subflow paletizados en TMflow. 
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3.3.3. Despaletizados 

  

Ilustración 7. Subflow despaletizado en TMflow. 
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Ilustración 8. Despaletizado primera fila ampliado en TMflow. 
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