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IMPLEMENTACIÓN DE UN CONTROL PID UTILIZANDO UNA 

ESTACIÓN DE CAUDAL MEDIANTE EL PLC MICROLOGIX 1100 

PARA PRÁCTICAS DE CONTROL DE PROCESOS.



OBJETIVO GENERAL

Implementar un control PID utilizando una estación de

caudal mediante el PLC MicroLogix 1100 para prácticas de

control de procesos



OBJETIVOS ESPECÍFICOS

 Investigar las características del PLC MicroLogix 1100 y la Panel View C600 Allen Bradley para

desarrollo del proyecto.

 Desarrollar la lógica de programación de un control PID utilizando una estación de caudal para

prácticas de control de procesos mediante el MicroLogix 1100.

 Elaborar HMI con el Panel View C600 Allen Bradley para el control y visualización del control PID

mediante una página web.



Proceso Industrial

Desarrollo sistematizado que transforma materia prima, se ocupan elementos electrónicos

o electromecánicos que realizan una tarea específica para obtener un resultado esperado.

Estación de didáctica de caudal PLC 
HMI



Tipos de PLC

PLC Físicos

Apto para ambientes industriales,

conforman una sola unidad.

PLC tipo software

Se ejecuta en un ordenador, velocidad

dependiente del ordenador



PLC virtual de CoDeSys

Está incluido en el paquete de instalación, instalado en una computadora

de 64 bits, tiene una resolución de 15 bits, el máximo valor que puede leer

el PLC virtual es 32767



Controlador PID
Mecanismo que permite el manejo de diferentes variables través de sistemas de

control de lazo cerrado , lo forman tres parámetros: proporcional (P), integral (I) y

derivativo (D).



Bloque de función PID



Método de sintonización de parámetros del 

control PID

• Colocar todas las constantes en cero.

• Incrementar la constante proporcional hasta obtener una respuesta

deseada.

• Ajustar la constante integral para corregir el estado estacionario.

• Ajustar la constante derivativa para reducir el sobre impulso.



ROCKWELL SOFTWARE

RSLogix 500 RSLinx RSLogix Emulate 500



Software Factory I/O CoDeSys

Es un programa de simulación de procesos 

industriales en 3D,soporta: Modbus y OPC 

DA/UA, Ethernet, MQTT, TCP/IP,FPGA, 

Compatible con marcas como:Allen

Bradley, Siemens, Wind, Samsung, Volvo, 

Grafcet, FPGA, microcontroladores.

Entorno de programación de dispositivos con 

tecnologías de automatización industrial,

compatibilidad con Bosch, Schneider Electric, 

Festo, IFM, Factory I/O.

Contiene un simulador, HMI, OPC, PLC virtual.



POU´S de CoDeSys 

Bloque de programación al que se puede asignar una tarea, Se realiza la programación en 

una ventana diferente a la de la programación principal, puede ser programado por los cinco 

leguajes de programación: FBD, LD, CFC, ST, IL.



Desarrollo del Tema

*Programación en 
CoDeSys

*Adquisición de 
señales 

*Comunicación 
entre CoDeSys y 

Factory I/O

*Simulación del 
programa en 
Factory I/O

*Visualización del 
HMI

*Control del set 
point 

Diagrama de bloques del proyecto



Programación en CoDeSys 

Con el programa ejecutándose,

seleccionamos crear un nuevo proyecto, el

nombre que deseemos para reconocer el

proyecto, también la ubicación le asignamos la

que resulte más cómoda, el tipo de dispositivo

para trabajar, se elige en que lenguaje de

programación, posteriormente carga una

pantalla en blanco.



Asignación de variables globales 

Algunas variables globales 

son de tipo “real” y otras 

variables globales están 

asignadas dato tipo “bool”.



Creación de un POU para escalamiento de señales

El POU se realiza con la función de escalar las señales

de entradas, la del set point y la del sensor de flujo, a

operaciones dentro del POU , están basadas en la

ecuación de la recta.



Programación Principal

Se inicio con un enclavamiento de marcha 

y paro para encender y parar el sistema.

Lectura de la señal analógica del sensor 

de flujo , a continuación el llamamiento del 

POU para hacer el escalamiento de la 

seña de 0-100.

Se inserta un MOVE para guardar el valor 

escalado en una variable global.

Se escala la señal del SP de 0 -30 para 

poder observar valores en lt/min.



Programación Principal

Lectura de la señal del set 

point y a continuación el 

escalamiento de la señal de 0-

100.

Se inserta un MOVE para 

guardar el valor escalado en 

una variable global.



Programación Principal
Se colocó el bloque de función de control PID, se 

colocó las E/S correspondiente, para los parámetros 

control PID, Kp, Ti, Td, se recurrió a encontrar esas 

constantes utilizando el método del tanteo.

Se escala la señal de la PV de 0 a 30 para poder 

visualizar el valor el lt/min



Elaboración de HMI



Comunicación mediante OPC

Se abre el “OPC config” , se debe coloca 

en la casilla “Rate” 10, para que el sistema 

OPC se esté actualizando cada 10 

milisegundos.

Se verifica que el sistema este vinculado 

con el OPC.



Simulación en Factory I/O 



Simulación en Factory I/O 

Conexión entre las variables Factory 
I/O y las variables de CoDeSys

Simulación del sistema con un SP de 25 %



Simulación del sistema con un SP de 76 %Simulación del sistema con un SP de 51 %

Simulación del proyecto 



• Para establecer la comunicación entre el software de programación CoDeSys y el software de simulación Factory I/O

es necesario utilizar el OPC server que viene instalado junto con CoDeSys, obteniendo resultados favorables en el

envío y recepción de datos.

• Se diseña un HMI en el software CoDeSys para la visualización de los valores del set point y la variable de proceso

del control PID de una estación de caudal.

• Se logró entablar comunicación entre los programas CoDeSys y Factory I/O, demostrando la compatibilidad, que no

se logró con el software RSLogix 500, debido principalmente a que es un programa desactualizado y no contempla la

compatibilidad en la comunicación OPC con el software Factory I/O, también al difícil acceso a los programas que se

requería para la comunicación como es el caso del RSLinx OEM.

Conclusiones



• El Software CoDeSys cuenta con un OPC server, en las versiones inferiores a la 3.5.12.0 el OPC

está incorporado con el paquete de instalación del programa y se instala con todo el paquete de CoDeSys,

en las versiones superiores a la 3.5.12.0 en OPC se instala por separado, se debe descargar desde la

página CoDeSys Store, cuenta con una licencia que tiene un valor económico, pero tiene un periodo de 30

días de prueba.

• El método de sintonización del control PID utilizado fue el método del tanteo, descrito en la

fundamentación teórica donde se detalla los pasos a seguir para sintonizar el control PID, las constantes

para la sintonización de control PID fueron: Kp= 0,1, Ti = 0,001, Td = 0,0001, se pudo alcanzar un sistema

equilibrado y eficaz.

• Desarrollar el proyecto y su simulación en general en una computadora con un procesador

superior a CORE i3 puede mejorar significativamente la ejecución de los programas.

Recomendaciones


