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El presente trabajo de titulación tiene como objetivo el Diseño e 

implementación de prácticas de Automatización Industrial utilizando el 

Autómata PLC S7-1200 mediante la Planta de Procesos EPC. 

 

El objetivo principal de este proyecto, es crear una Interfaz de comunicación 

entre el PLC S7-1200 y la planta de procesos EPC, en los cuáles, se diseñó 

un banco de 10 prácticas didácticas, y estas optimizan el uso de los módulos 

repotenciados. De esta forma, los estudiantes puedan desarrollar diversas 

prácticas, utilizando todos sus conocimientos adquiridos de forma teórica. 

 

La idea principal e importancia del proyecto, se enfocó en proveer a los 

estudiantes de la carrera de Ingeniería Electrónica de la Universidad 

Politécnica Salesiana Sede Guayaquil, dos módulos PLC repotenciados para 

la materia de Automatización Industrial, los cuáles están enlazados a la Planta 

de Procesos (EPC), para la resolución de diversas prácticas, en las cuáles  

son controladas desde el panel frontal del módulo, permitiendo  obtener a los 

estudiantes de la carrea de Ingeniería Electrónica de la Universidad 

Politécnica Salesiana sede Guayaquil, un panorama más amplio de los 

conceptos impartidos en las aulas de clases y laboratorios, dejando a un lado 



X 

las prácticas convencionales con grandes plantas entrenadoras para trabajar 

en un entorno más reducido. 

 

Palabras claves: PLC, EPC, Arduino, labview, PiD, Controlador, 

Comunicación, Interfaz, SCADA.  
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ABSTRACT 
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TECHNICAL 
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PROJECT THEME 
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Ing. Luis 

Antonio Neira 
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Design and 

implementation of 

Industrial Automation 

practices using the 

PLC S7-1200 

Controller through the 

EPC Process Plant. 

 

The objective of this degree work is the Design and implementation of 

Industrial Automation practices using the S7-1200 PLC Controller through the 

EPC Process Plant. 

 

The main objective of this project is create a communication interface between 

the S7-1200 PLC and the EPC process plant, in which a bank of 10 didactic 

practices was designed, and these optimize the use of the repowered 

modules. In this way, students can develop various practices, using all their 

knowledge acquired theoretically. 

 

The main idea and importance of the project was focused on providing 

students of the Electronic Engineering career of the Universidad Politécnica 

Salesiana Sede Guayaquil, two repowered PLC modules for the subject of 

Industrial Automation, which are linked to the Process Plant (EPC), for the 

resolution of various practices, in which they are controlled from the front panel 

of the module, allowing students of the Electronic Engineering career of the 

Universidad Politécnica Salesiana Sede Guayaquil to obtain a broader 

panorama of the concepts taught in classrooms and laboratories, leaving aside 

conventional practices with large training plants to work in a smaller 

environment. 
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Interface, SCADA.  
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INTRODUCCIÓN 

 

La Universidad Politécnica Salesiana sede Guayaquil con el objetivo de una 

formación tanto teórica como práctica de los estudiantes de las carreras de 

Ingeniería Electrónica, cuenta con un laboratorio dedicado a la  

automatización y control industrial. 

 
En la actualidad este laboratorio cuenta con pocas plantas de procesos, y 

estas últimas, son de gran dimensión, las cuales las hace difícil trasladarlas 

para su uso en la cátedra. También cuenta con módulos que se encuentra 

abiertos, con diseño poco seguros, los cuales los vuelven muy vulnerables a 

gente mal intencionada que busque dañarlos. 

 
Este proyecto se refiere a un módulo con un autómata programable utilizando 

un entrenador EPC. 

 
Los dispositivos utilizados en el desarrollo de este proyecto técnico amplían 

de manera considerable los conocimientos de los alumnos debido a la 

diversidad de aplicaciones que posee la planta de proceso industrial EPC de 

National Instruments y la gran capacidad y poder del PLC S7-1200 de 

Siemens. 

 
Con los módulos entrenadores de procesos industriales, en  las prácticas de 

laboratorio los estudiantes serán capaces de simular sus prácticas y ver el 

comportamiento de diferentes procesos industriales, mediante PLC SIMATIC 

S7-1200. Los datos adquiridos por la planta entrenadora EPC son 

visualizados en el interfaz HMI, de igual manera se puede controlar el 

funcionamiento del panel frontal del módulo, permitiéndoles obtener un 

panorama más amplio a los conceptos impartidos en las aulas de clases y 

laboratorios, dejando a un lado las prácticas convencionales con grandes 

plantas entrenadoras para trabajar en un entorno más reducido. 

 

El primer capítulo de este proyecto se enfoca sobre el problema el cuál 

tomamos como base para el planteamiento del mismo, como son los 

antecedentes, el alcance, objetivos principales y específicos del proyecto. 
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El segundo capítulo detalla sobre los fundamentos teóricos, en donde se 

explica detalles y características del PLC S7-1200 utilizado en este proyecto, 

además del Entrenador de Planta para Control (EPC), placa Arduino NANO, 

la pantalla HMI en la cúal podemos visualizar y controlar las prácticas, y 

además, de los diferentes programas utilizados para la resolución de este 

proyecto. 

 

El tercer capítulo detalla la construcción y conexiones del módulo PLC, diseño 

y construcción del circuito impreso, diseñada por los autores del del proyecto, 

la cuál transforma el voltaje de salida 24Vdc del PLC a 12Vcd para la 

alimentación del Entrenador de Planta para Control (EPC). También se detalla 

la configuración del Arduino NANO que se encarga de la lectura de los 

encoders digitales, realizando la conversión a encoders analógicos, y estás 

señales analógicas son amplificadas hasta 10V, logrando de esta manera, la 

lectura del encoder del EPC mediante forma analógica. 

 

El capítulo 4 se describe las 10 prácticas del proyecto propuestas, y en la 

sección de anexos se explica y detalla el desarrollo de las mismas. 
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1. EL PROBLEMA 

 

1.1. Antecedentes 

 

La Universidad Politécnica Salesiana, Sede Guayaquil, es una entidad con 

especializaciones en las ramas científico-técnicas. (Martillo & Zambrano, 

2015). La carrera de Ingeniería Electrónica es una carrera que requiere estar 

en constante actualización de las nuevas tecnologías aplicables a sus 

funciones. Es importante que, a los estudiantes de la carrera de Ingeniería 

Electrónica, se les facilite el manejo de equipos para la elaboración de 

prácticas que afiancen los conocimientos teóricos impartidos, además facilitar 

el desarrollo de proyectos utilizando sistemas que empleen tecnologías 

actuales vigentes y de libre desarrollo (Martillo & Zambrano, 2015). 

Actualmente,  en la sede Guayaquil, el laboratorio de Automatización 

Industrial tiene capacidad para 24 estudiantes, pero cuenta con pocas plantas 

de procesos, y estas últimas, son de gran dimensión, las cuales las hace difícil 

trasladarlas para su uso en la cátedra. También cuenta con módulos que se 

encuentra abiertos, con diseño poco seguros, los cuales los vuelven muy 

vulnerables a gente mal intencionada que busque dañarlos. 

En vista de las temas y requerimientos actuales, se propuso el desarollo de 

este proyecto técnico, los cuáles amplían de manera considerable los 

conocimientos de los alumnos debido a la diversidad de aplicaciones que 

posee la planta de proceso industrial EPC de National Instruments y la gran 

capacidad y poder del PLC S7-1200 de Siemens. Se buscó ampliar las 

opciones de equipos disponibles para el aprendizaje de la materia de manera 

que los estudiantes puedan desarrollar los conocimientos inducidos y 

expuestos por parte del docente. 
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1.2. Importancia y Alcances 

 

Con el pasar de los años, la tecnología nos otorga muchas oportunidades para 

poder innovar y perfeccionar tecnologías existentes, o también desarrollar 

versiones nuevas y recientes, que nos ayuden al momento de formarnos como 

ingenieros. 

 

El presente trabajo significa un gran aporte para la materia de Automatización 

Industrial de la carrera de Ingeniería Electrónica, dotándolo de dos plantas de 

procesos EPC, los cuáles, mediante una red, diseñada por los autores de 

presente proyecto, son controlados por dos módulos PLC repotenciados. 

 

El alcance del proyecto se limita al estudio de lo que conforma la planta de 

procesos EPC, de manera que los estudiantes puedan poner en práctica, 

todos sus conocimientos adquiridos por el docente de la materia. 

 

Los beneficios de realizar estas prácticas, está la resolución y planteamientos 

de problemas generados en la vida real a los profesionales, por ejemplo, 

dentro de industrias, con sus Sistemas Industriales, los cuales son 

complementados con los conocimientos adquiridos de forma teórica de todas 

las asignaturas de la carrera, con el desarrollo de las prácticas enfocadas a 

un modelo real. 

 

1.3. Delimitación  

 

1.3.1. Temporal 

 

Este proyecto técnico se lo implementó entre Mayo del 2019 y Noviembre del 

2020. 
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1.3.2. Espacial 

 

El proyecto técnico, está dirigido y diseñado para la carrera de Ingeniería 

Electrónica y sus estudiantes de la Universidad Politécnica Salesiana sede 

Guayaquil en el año 2020, dotándolo de una herramienta para la materia de 

Automatización Industrial. 

 

1.3.3. Académica 

 

El proyecto consistió en repotenciar dos módulos entrenadores para el 

laboratorio de Automatización Industrial de la Universidad Politécnica 

Salesiana, mediante una planta de proceso industrial que es controlado a 

través de un PLC S7-1200, donde se pueden desarrollar diversas prácticas de 

Automatización y Control Industrial. 

Por esta razón, se diseñó 10 prácticas didácticas de laboratorio utilizando 

equipos considerados de mayor utilidad para la cátedra y aprendizaje de la 

materia dando como resultado la elaboración de 2 módulos didácticos. 

 

1.4. Innovación  

 

La implementación de este proyecto técnico,  para el laboratorio de 

Automatización Industrial de la carrera de Ingeniería Electrónica, tiene un 

impacto innovador. Dado que se ha repotenciado dos módulos, los cuáles 

tenían diseños abiertos y pocos seguros, y actualmente, se les mejoró su 

diseño y estructura. Y también, el manejo de una planta de procesos 

industriales que son controlados a través de un PLC S7-1200, dónde se 

pueden desarrollar diversas prácticas de control industrial, el cual amplía el 

campo de prácticas y de cátedras del docente de la materia. 
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1.5. Objetivos 

 

1.5.1. Objetivo general 

 

●  Diseñar e implementar prácticas de Automatización Industrial utilizando el 

autómata PLC S7-1200 mediante la planta de procesos EPC. 

 

1.5.2. Objetivos específicos 

 

 Repotenciar los módulos actuales del laboratorio de Automatización 

Industrial. 

 Ampliar el número de plantas de procesos para el laboratorio de 

Automatización Industrial de la Universidad Politécnica Salesiana Sede 

Guayaquil. 

 Diseñar una red entre el PLC S7-1200 y la planta de procesos EPC. 

 Elaborar un banco de 10 prácticas didácticas en las cuales se desarrollen 

gradualmente y permitan optimizar el uso de los módulos repotenciados y 

de la planta de procesos EPC. 

 Proveer de nuevas herramientas académicas para el beneficio de los 

estudiantes de la materia de Automatización Industrial de la Universidad 

Politécnica Salesiana Sede Guayaquil. 

 Optimizar los conocimientos teóricos y prácticos a través de las prácticas 

que se realizarán. 
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2. FUNDAMENTOS TEÓRICOS 

 

2.1. Simatic S7-1200 

 

El controlador modular SIMATIC S7-1200 es el núcleo de la nueva línea de 

productos Siemens para tareas de automatización sencillas pero de alta 

precisión. (Siemens, 2019) 

 
Características generales: 
 
Según (Siemens, 2019), el SIMATIC S7-1200 ofrece a los profesionales de la 

instalación un amplio abanico de características técnicas entre las cuales cabe 

destacar las siguientes:  

 Alta capacidad de procesamiento. Cálculo de 64 bits.  

 Interfaz Ethernet / PROFINET integrado. 

 Entradas analógicas integradas. 

 Bloques de función para control de ejes conforme a PLCopen. 

 Programación mediante la herramienta de software STEP 7 Basic v13 

para la configuración y programación no sólo del S7-1200, sino de 

manera integrada los paneles de la gama SIMATIC Basic Panels. 

 
El sistema S7-1200 desarrollado viene equipado con cinco modelos diferentes 

de CPU (CPU 1211C, CPU 1212C, CPU 1214C, CPU 1215C y CPU 1217C) 

que se podrán expandir a las necesidades y requerimientos de las máquinas. 

(Siemens, 2019)  

 
Signal Board: 

 
Puede añadirse en la parte frontal de cualquiera de las CPUs de manera que 

se pueden expandir fácilmente las señales digitales y analógicas sin afectar 

al tamaño físico del controlador. (Siemens, 2019) 

 
Módulos de señal:  

 
A la derecha de la CPU (a excepción de la CPU1211C) pueden colocarse los 

módulos de ampliación de E/S digitales y analógicos. La CPU 1212C está 
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capacitada para aceptar hasta dos módulos, la CPU 1214C, CPU 1215C y 

CPU 1217C hasta un total de ocho módulos de señal. (Siemens, 2019) 

 
Módulos de comunicación:  

 
Todas las CPUs SIMATIC S7-1200 pueden equiparse hasta con tres módulos 

de comunicación los cuales se colocan a la izquierda del controlador, lo que 

permite una comunicación sin discontinuidades. (Siemens, 2019). Esto 

módulos son:  

 PROFIBUS Maestro/esclavo. 

 Comunicación GPRS. 

 AS-i y más sistemas Fieldbus. 
 

 

Figura 1: Simatic S7-1200 (Siemens, 2019) 

 

2.2. Entrenador de planta para control EPC 

 

El Entrenador de Planta de Control “EPC” es una placa electrónica que incluye 

varios sensores y actuadores típicos en los sistemas de instrumentación y 

control tales como temperatura, velocidad, posición, señales analógicas de 

corriente continua, alterna, digital, y tren de pulsos. (Datalights, 2016) 

 
Los experimentos que contiene el EPC son los siguientes según (Datalights, 

2016):  

 Control de Temperatura.  

 Control de Velocidad de Motor DC. 

 Control de Posición de Motor Stepper. 



 

9 

 Análisis de Sonido (adquisición y análisis de señales AC en dominio del 

tiempo y de la frecuencia). 

 Relé de Propósito General 

 

 

Figura 2: Entrenador de Planta para control “EPC” (Datalights, 2016) 

 

Medición y Control de Temperatura 
 
El EPC incluye un bombillo halógeno que produce calor cuando se enciende. 

Este elemento simula un dispositivo de calentamiento tipo On/Off como puede 

ser una niquelina, o una válvula todo-nada. (Datalights, 2016)  

 
Un sensor de temperatura convierte la señal de calor en una señal de voltaje 

según la siguiente Ecuación dada por (Datalights, 2016)  

 
ºC= V* 100 

 
Dónde:  
 
ºC: es la temperatura en grados Celsius.  

V: es el voltaje que entrega el sensor de temperatura  

100 es una constante numérica.  

 
Un ventilador instalado frente al halógeno permite sacar el aire caliente del 

EPC, introduciendo también una perturbación en el sistema térmico. 

(Datalights, 2016).  
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Figura 3: Esquema de conexión de la planta EPC (Datalights, 2016). 

 

2.3.  Arduino 

 

Arduino es una plataforma de desarrollo basada en una placa electrónica de 

hardware libre que incorpora un microcontrolador re-programable y una serie 

de pines hembra. Estos permiten establecer conexiones entre el 

microcontrolador y los diferentes sensores y actuadores de una manera muy 

sencilla (principalmente con cables dupont). (Arduino, 2019) 

Arduino Nano es una placa de desarrollo de tamaño compacto, completa y 

compatible con protoboards, basada en el microcontrolador ATmega328P. 

Tiene 14 pines de entrada/salida digital (de los cuales 6 pueden ser usando 

con PWM), 6 entradas analógicas, un cristal de 16Mhz, conexión Mini-USB, 

terminales para conexión ICSP y un botón de reseteo. (Arduino NANO, 2019)  

Posee las mismas capacidades que un Arduino UNO, tanto en potencia del 

microcontrolador como en conectividad, solo se ve recortado en su conector 

USB, conector jack de alimentación y los pines cambia un formato de pines 

header. (Arduino NANO, 2019). 

 

  Figura 4: Arduino NANO. (Arduino NANO, 2019) 
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2.4. Pantalla HMI KTP600 

 

La línea de controladores SIMATIC S7-1200 ha incorporado a su gama de 

productos, los nuevos modelos de paneles llamados “Basic Panels”. Estos son 

paneles con funcionalidad básica para pequeñas máquinas ó instalaciones. 

Su programación es posible realizarla desde Step 7 Basic así como también 

de WinCC Flexible Compact ó superior + SP1. (Siemens, 2019) 

A continuación, se detalla ciertas características de la pantalla HMI KTP600: 

 Manejo con teclado/táctil . 

 pantalla TFT de 6". 

 256 colores. 

 Interfaz PROFINET. 

 configurable a partir de WinCC flexible 2008 SP2 Compact/ WinCC 

Basic V10.5/ STEP 7 Basic V10.5. 

 

Figura 5: SIMATIC HMI KTP600 Basic Color PN, Basic Panel. (Siemens, 

2019) 

 

2.5. Labview 2019 

 

LabVIEW es un entorno de programación diseñado para mejorar la 

productividad y alcance de ingenieros y científicos. (National Instruments, 

2019) 

 
Con un tipo de programación gráfica que facilita al usuario la visualización, 

creación y codificación de sistemas de ingeniería, LabVIEW es una fuente de 
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ayuda para que los ingenieros puedan convertir sus ideas en realidad, 

reduciendo tiempos de pruebas y ofreciendo análisis de información basado 

en datos recolectados. (National Instruments, 2019) 

 
Compuesto por una recopilación sin precedentes de hardware de medidas, 

software legado de sus versiones anteriores e IP para obtener una tecnología 

de punta. (National Instruments, 2019) 

 
LabVIEW ha sido por décadas la solución eficaz para crear, implementar y 

probar el Internet de las cosas, se lo ha utilizado desde el desarrollo de 

máquinas inteligentes hasta garantizar el correcto funcionamiento de los 

dispositivos conectados. (National Instruments, 2019) 

 
 

 
Figura 6: Logo Labview 2019 (National Instruments, 2019) 

 
Aplicaciones:  
 

 Adquisición de Datos y Procesar Señales: Es capaz de adquirir 

información de cualquier sensor en cualquier bus, realizar el análisis y 

procesamiento de señales avanzadas, la visualización de datos en 

interfaces personalizadas por los usuarios y el registro de datos y 

generación de reportes. (National Instruments, 2019)  

 Control de Instrumentos: Automatiza la colección de datos, controla 

múltiples instrumentos y el análisis y visualización de señales. (National 

Instruments, 2019)  

 Automatizar Sistemas de Pruebas y Validación: Permite automatizar 

las pruebas de validación y producción de productos, control de 

múltiples instrumentos de manera simultánea y el análisis y 
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visualización de resultados de pruebas con interfaces personalizadas 

por los usuarios. (National Instruments, 2019) 

 Sistemas Embebidos de Monitoreo y Control: Es capaz de reutilizar 

código ANSI C y HDL, integrar hardware comercial, generar prototipos 

con tecnología FPGA y permite acceso a herramientas personalizadas 

para medicina, robótica y más. (National Instruments, 2019)  

 Enseñanza Académica: Utiliza un enfoque práctico e interactivo de fácil 

aprendizaje combinando el diseño de algoritmos con información 

recopilada de datos reales, aumenta el rendimiento de aplicaciones con 

procesamiento multinúcleo. (National Instruments, 2019)  

 

2.6. Panel frontal 

 

Cuando abre un VI nuevo o existente, aparece la ventana del panel frontal del 

VI. La ventana del panel frontal es la interfaz de usuario para el VI. La Figura  

7 muestra un ejemplo de una ventana del panel frontal. (NI, Panel Frontal, 

2019) 

 

 

Figura 7: Labview 2019 Panel Frontal. (NI, Panel Frontal, 2019) 
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2.7. Diagrama de bloques 

 

Los objetos del diagrama de bloques incluyen terminales, subVIs, funciones, 

constantes, estructuras y cables, los cuales transfieren datos junto con otros 

objetos del diagrama de bloques. (NI, Diagrama de Bloques, 2019)  

Después de que crea la ventana del panel frontal, añade código usando 

representaciones gráficas de funciones para controlar los objetos del panel 

frontal. La ventana del diagrama de bloques contiene este código de fuente 

gráfica. (NI, Diagrama de Bloques, 2019) 

 

 

Figura 8: Labview 2019 Diagrama de Bloques. (NI, Diagrama de Bloques, 

2019) 

 

2.8. Tia Portal 

 

TIA Portal es el innovador sistema de ingeniería que permite configurar de 

forma intuitiva y eficiente todos los procesos de planificación y producción. 

Convence por su funcionalidad probada y por ofrecer un entorno de ingeniería 

unificado para todas las tareas de control, visualización y accionamiento. 

(Siemens, 2017) 

 
El TIA Portal incorpora las nuevas versiones de software SIMATIC Step7, 

WinCC y Startdrive para la programación, parametrización y diagnóstico de 
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nuestros controladores SIMATIC, pantallas de visualización, y 

accionamientos, la nueva versión del sistema de ingeniería SIMATIC STEP 7 

para la planificación, la programación y el diagnóstico de todos los 

controladores SIMATIC. (Siemens, 2017) 

 
Con una nueva generación de editores de programación más productivos se 

optimiza la calidad, la eficiencia y la consistencia de todo el proceso de 

producción. Se dispone así de texto estructurado, diagramas de contactos, 

esquemas de funcionamiento, listas de instrucciones y la posibilidad de 

programar la cadena de procesos. (Siemens, 2017)  

 
Como parte integrante del TIA Portal, SIMATIC STEP 7 abre nuevas 

perspectivas para maximizar la eficiencia en la programación y la calidad de 

la ingeniería. (Siemens, 2017) 

 

2.9. SINAMICS Startdrive 

 

Con SINAMICS Stardrive los accionamientos de SINAMICS G120 se integran 

de forma impecable en las soluciones de automatización de SIMATIC. 

(Siemens, 2017) 

 
Así son fáciles de parametrizar, de poner en marcha y de diagnosticar. Esto 

supone un ahorro de tiempo, reduce los errores en la ingeniería y el esfuerzo 

en la capacitación. (Siemens, 2017) 

 
Caracterizado por:  

 Interacción perfecta entre PLC y accionamientos. 

 Familiarización rápida gracias a un alto grado de facilidad de uso. 

 Ingeniería de alta eficiencia por medio de una sola herramienta para la 

puesta en marcha de los accionamientos. 
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Figura 9: Características de SINAMICS. (Siemens, 2017) 

 

2.10. SIMATIC STEP 7 

 

Dentro del TIA Portal, SIMATIC STEP 7 es el software que permite configurar, 

programar, revisar y diagnosticar todos los controladores SIMATIC Gracias a 

una serie de funciones de fácil manejo, SIMATIC STEP 7 garantiza un ahorro 

de gastos considerable en todos los procesos de automatización. (Siemens, 

2017) 

 
Dentro de esta herramienta, se encuentran los siguientes softwares: 

 

 STEP 7: El editor de programas para programación de los 

controladores SIMATIC. Contempla los siguientes lenguajes: KOP, 

FUP y AWL (no S7-1200 / S7-1500). S7-SCL Programación de 

algoritmos complejos S7-SCL se corresponde con el lenguaje de 

programación textual de alto nivel ST (texto estructurado) definido en 

la norma IEC61131-3 y cumple con los niveles Base Leven y 

Reusability Leven conformes a PLCopen. (Siemens, 2017)  

 S7-SCL: Está indicado especialmente para la programación de 

algoritmos complejos y funciones matemáticas o bien para tareas del 

ámbito de procesamiento de datos. (Siemens, 2017) 

 S7-GRAPH: Programación de controles secuenciales El paquete de 

software S7-GRAPH se utiliza para describir procesos secuenciales 

con secuencias alternativas o paralelas. Los procesos se configuran y 
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se programan de una forma clara y rápida en un tipo de representación 

estandarizado (según IEC 61131-3, DIN EN 61131). (Siemens, 2017) 

 S7-PLCSim: Para probar el software sin controlador Los sistemas de 

simulación pueden admitir con plena eficacia el desarrollo de 

programas y su utilización productiva. Un entorno de prueba simulado, 

incluido el control y el proceso, acorta, por ejemplo, los tiempos de 

puesta en marcha y, por tanto, reduce los costes. (Siemens, 2017) 

 

 

Figura 10: Características de SIMATIC STEP 7. (Siemens, 2017) 

 

2.11. WinCC 

 

Una herramienta de ingeniería para configurar desde un panel básico HMI 

hasta un sistema SCADA. El software de ingeniería WinCC permite la 

configuración coherente de todos los paneles de operador SIMATIC, hasta los 

puestos de visualización basados en PC. Su integración en TIA Portal hace 

posible una eficacia de configuración notablemente mayor que la del WinCC 

Flexible, en especial cuando se trata de manejar y visualizar aplicaciones de 

controladores SIMATIC. (Siemens, 2017) 
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WinCC V12 se ofrece en 4 versiones:  

 
WinCC V12 Basic  

 Basic Panels.  

 

WinCC V12 Comfort  

 Como WinCC Basic. 

 Comfort Panels.  

 Panels OP 73, OP 77A, OP 77B, TP 177A, TP 177B, OP 177B, TP 277, 

OP 277. 

 Mobile Panels: Mobile Panel 177, Mobile Panel 277. 

 Multi Panels: MP 177, MP 277, MP 377.  

 

WinCC V12 Advanced  

 Como WinCC Comfort. 

 SIMATIC PC con WinCC Runtime Advanced. 

 SIMATIC Panel PC: HMI IPC277D, Panel PC 477B, HMI IPC477C, 

Panel PC 577B, HMI IPC577C, Panel PC 677B, HMI IPC677C. 

 SIMATIC Box PC: IPC227D, Microbox PC 427B, IPC427C, Box PC 

627B, IPC627C, Box PC 827B, IPC827C. 

 SIMATIC Rack PC: Rack PC 547B, IPC547C, Rack PC 647B, 

IPC647C, Rack PC 847B, IPC847C. 

 Modular Embedded Controller SIMATIC: EC31. 

 PC estándar con WinCC Runtime Advanced. 

 

WinCC V12 Professional 

 

 Como WinCC Advanced 

 SIMATIC PC con WinCC Runtime Professional 

 SIMATIC Panel PC: HMI IPC677C  

 SIMATIC Box PC: IPC627C, IPC827C 

 SIMATIC Rack PC: IPC547C, IPC647C, IPC847C 

 PC estándar con WinCC Runtime Professional 
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Figura 11: Características de SIMATIC WinCC. (Siemens, 2017) 

 

2.12. Software Arduino 

 

El software de Arduino es un IDE, entorno de desarrollo integrado (siglas en 

inglés de Integrated Development Environment). Es un programa informático 

compuesto por un conjunto de herramientas de programación. 

(AprendiendoArduino, 2016) 

El IDE de Arduino es un entorno de programación que ha sido empaquetado 

como un programa de aplicación; es decir, consiste en un editor de código, un 

compilador, un depurador y un constructor de interfaz gráfica (GUI). Además 

incorpora las herramientas para cargar el programa ya compilado en la 

memoria flash del hardware. (AprendiendoArduino, 2016) 

Para empezar a programar la placa Arduino es necesario descargar un 

IDE (Integrated Developmet Environment). El IDE es un conjunto de 

herramientas de software que permiten a los programadores desarrollar y 

grabar todo el código necesario para hacer que nuestro Arduino funcione 

como queramos. El IDE de Arduino nos permite escribir, depurar, editar y 

grabar nuestro programa (llamados “sketches” en el mundo Arduino) de una 

manera sumamente sencilla, en gran parte a esto se debe el éxito de Arduino, 

a su accesibilidad. (Arduino, 2015) 
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Figura 12: Entorno de programación Arduino. (Arduino, 2015) 

 

2.13. Software Proteus Professional 

 

Proteus software también conocido como Proteus Design Suite se trata del 

mejor software disponibles para la simulación de distintos tipos de diseños 

relacionados con microcontroladores. Su popularidad se debe principalmente 

a que cuenta con casi todos los microcontroladores del mercado, razón por la 

que se trata de una herramienta muy útil para los aficionados de la electrónica 

a través de la que pueden probar diseños y programas integrados. Debido a 

estas razones es uno de los programas para ingenieros más utilizados, 

especialmente por los electrónicos. (Ortiz, 2020) 

 

 

Figura 13: Software Proteus. (Ortiz, 2020) 
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Incluye una captura esquemática, simulación y módulos de diseño de PCB 

(placa de circuito impreso), por lo que después de simular su circuito en el 

software Proteus, puede realizar directamente un diseño de PCB con él para 

que pueda ser un paquete todo en uno para estudiantes y aficionados. (Ortiz, 

2020) 

 

Principales características: 

 

Al ser uno de los software más populares dentro de su área cuenta con 

características muy interesantes, tanto para el ámbito industrial así como el 

sector educativo. (Ortiz, 2020) 

 Prototipos Virtuales que permiten probar el sistema antes de que se 

transfiera a la PCB física. 

 La función de enrutamiento automático utilizada como estándar ahorra 

tiempo a diferencia del enrutamiento no crítico. 

 Acceso directo a más de 15 millones de piezas, por lo que no es 

necesario construir ningún componente para su uso en la simulación. 

 La simulación de circuitos ofrece a los estudiantes una herramienta de 

aprendizaje que es práctica, rápida, divertida y que no genera grandes 

costos.  

 Es una solución de software que permite a los maestros preparar y 

reutilizar laboratorios virtuales. 

Según (Ortiz, 2020), las licencias cuentan con flexibilidad debido a que dan 

libertad para que las clases y tareas se completen en cualquier lugar. 
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Figura 14: Interfaz del Software Proteus. (Ortiz, 2020) 

 

2.14. Ares Professional 

 

Ares (Software de Edición y Ruteo Avanzado) es la herramienta de enrutado, 

ubicación y edición de componentes. Se utiliza para la fabricación de placas 

de circuito impreso, permitiendo editar generalmente, las capas superficial 

(Top Copper) y de soldadura (Bottom Copper). Nos permite crear el diseño de 

placas de PCB en una plataforma informática mediante diferentes y 

numerosas herramientas para su posterior elaboración en un laboratorio o 

similar. (Rodríguez & Recio, Sin fecha) 

En la Figura 15, se muestra su interfaz: 

 

  

Figura 15: Interfaz del Software Ares. (Rodríguez & Recio, Sin fecha) 
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Ares nos permite estas dos opciones: 

 Creación del diseño de la placa PCB de forma directa, sacando los 

componentes existentes en las librerías o los que hayan sido creados 

por el propio usuario, y realizando posteriormente el ruteado del diseño. 

(Rodríguez & Recio, Sin fecha) 

 Creación del diseño de la placa PCB después del diseño del 

esquemático en el programa ISIS. Esto consiste en realizar el esquema 

eléctrico en ISIS y cuando ya esté terminado y sin errores, mediante el 

botón ARES que hay en la barra de menús, pasará todos los 

componentes a ARES y permite que, en el caso de elegir la opción de 

colocado automático de componentes, tenga en cuenta dicho diseño 

en ISIS para el trazado de pistas. (Rodríguez & Recio, Sin fecha) 

El trazado de pistas o ruteado puede hacerse de forma manual o automática 

con la herramienta autoruter. Ésta herramienta se encarga de realizar todo el 

trazado de pistas entre componentes tanto por la cara superior como por la 

inferior. (Rodríguez & Recio, Sin fecha) 

Además, éste programa nos permite realizar la creación de cápsulas para 

asignárselas a componentes de ISIS y que muestren un determinado aspecto 

a la hora de visualizar la placa en 3D y que el programa guarde el espacio 

necesario para cada componente. La creación se puede hacer con las 

herramientas que aparecen en la parte inferior de la barra de herramientas. 

(Rodríguez & Recio, Sin fecha) 

 

Figura 16: Software Ares. (Rodríguez & Recio, Sin fecha) 
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2.15. Puerto Paralelo DB25 

 

El puerto paralelo es un tipo de interfaz presente en los ordenadores y en otros 

equipos informáticos y electrónicos que nos permite conectar distintos tipos 

de periféricos. Esta interfaz de comunicación se lleva a cabo mediante 

distintos tipos de puertos, con una determinada cantidad de contactos o 

cables. El nombre que recibe es debido a su funcionamiento, el cual se 

realiza mediante el envío de una serie de bits a la vez y en forma de paquetes. 

Si llevamos esto a nivel físico lo que tendríamos es un cable por cada bit que 

se enviase, forma así el bus de datos. Por ejemplo, si quisiéramos enviar 8 

bits a la vez, necesitaríamos un bus de 8 cables. Además, se utilizan una serie 

de bits de control que viajarán en ambos sentidos en vías aparte con el 

objetivo de sincronizar la conexión entre el periférico y el host, y 

también cables de tierra. (Navas, 2020) 

 
Figura 17: Puerto Paralelo DB25. (Navas, 2020) 

 

DB25 

 

El conector DB25 es un conector analógico de 25 clavijas de la familia de 

conectores D-Subminiature (D-Sub o Sub-D). El conector DB25 se utiliza 

principalmente para conexiones en serie, ya que permite una transmisión 

asíncrona de datos según lo establecido en la norma RS-232 (RS-232C). 

Conector hembra (jack) DB25 con pines para soldar al cable y hacer una 

extensión de datos. (GeekbotElectronics, 2020) 
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Especificaciones: 

 Género: Jack (Hembra) 

 Número de pines: 25 Pines 

 Tipo: DB25 

 Para Soldar 

 Para hacer extensión 

 Metálico 

 

 
Figura 18: Pines Db25. (Navas, 2020) 

 

2.16. Placa de Circuito Impreso (PCB) 

 

PCB son las siglas de Placa de Circuito Impreso, pero utilizamos las siglas en 

inglés (Printed Circuit Board) para no confundirla por ejemplo con las ranuras 

PCI de nuestro PC. (Navas, 2020) 

 

Según (Navas, 2020)  Pues una PCB básicamente es un soporte físico en 

donde se instalan componentes electrónicos y eléctricos y se interconectan 

entre ellos. Estos componentes pueden ser, chips, condensadores, diodos, 

resistencias, conectores, etc. Si echas un vistazo a un ordenador por dentro, 

verás que hay múltiples placas planas con un montón de componentes 

pegados a ella, se trata de una placa base y está compuesta por una PCB y 

los componentes que hemos citado. 

Para conectar cada elemento en una PCB utilizamos una serie de pistas 

conductoras de cobre extremadamente finas y que general un carril, 
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conductor, como si de un cable se tratase. En los circuitos más sencillos, 

solamente tenemos pistas conductoras en una cara o las dos visibles de la 

PCB, pero en otros más completos tenemos pistas eléctricas e incluso 

componentes apilados en múltiples capas de ellas. (Navas, 2020) 
 

 

Figura 19: Ejemplo de una PCB. (Navas, 2020) 

 

Los circuitos impresos están compuestos por una serie de capas conductoras, 

al menos los más complejos. Cada una de estas capas conductoras está 

separada mediante un material aislante que se llama sustrato. Para conectar 

pistas de distintas capas se utilizan orificios llamados vías que pueden 

atravesar completamente la PCB o solamente llegar hasta una determinada 

profundidad. (Navas, 2020) 

 

El sustrato puede ser de distintas composiciones, pero siempre de materiales 

no conductores para que cada una de las pistas eléctricas lleven su propia 

señal y voltaje. El más utilizado actualmente se llama Pértinax que 

básicamente es un papel cubierto de resina, muy fácil de manejar y de 

mecanizar. Pero en los equipos de altas prestaciones se utiliza un compuesto 

llamado FR-4 es que un material de fibra de vidrio cubierto de 

resina resistente al fuego. (Navas, 2020) 

 

Los componentes electrónicos por su parte, irán casi siempre en la zona 

externa de las PCB, e instalados en ambas caras, para aprovechar al máximo 

la extensión de ellas. Antes de crear las pistas eléctricas, las distintas capas 

de la PCB solamente están formadas por el sustrato y unas láminas muy fina 

de cobre u otro material conductor, y será mediante una máquina similar a una 

https://www.profesionalreview.com/wp-content/uploads/2019/02/PCB-paso-02.png
https://www.profesionalreview.com/wp-content/uploads/2019/02/PCB-paso-02.png
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impresora como se crearán éstas y a través de un proceso bastante largo y 

complejo. (Navas, 2020) 
 

 

Figura 20: Capas de una PCB. (Navas, 2020) 

 

2.17. Módulo XL6009 

 

El convertidor de voltaje DC-DC Step-Up 2.5A XL6009 tiene como 

función entregar un voltaje de salida constante superior al voltaje de entrada 

frente a variaciones del voltaje de entrada o de carga. Soporta corrientes de 

salida de hasta 2.5A, voltaje de entrada entre 5V a 32V y voltaje de salida 

entre 7V a 32V. El voltaje de salida se selecciona mediante un potenciómetro 

multivuelta. (NAYLAMP ELECTRONICS, Sin fecha) 
 
 

Los convertidores DC/DC son circuitos capaces de transformar un nivel de 

voltaje a otro de mayor o menor nivel. Existen dos tipos de convertidores o 

reguladores DC-DC: lineales y conmutados (switching). Los reguladores de 

tipo lineal como el clásico LM7805 o el LM317 son muy sencillos de utilizar 

pero no son eficientes energéticamente. Por el contrario los reguladores de 

tipo conmutado presentan altos niveles de eficiencia energética (superior al 

80%). Los convertidores conmutados convierten el voltaje mediante el 

almacenamiento periódico de energía de entrada y la posterior liberación de 

esa energía en la salida de forma que el nivel de voltaje de final es el deseado. 

Los convertidores DC-DC conmutados con el objetivo de convertir la energía 

eléctrica con la máxima eficiencia poseen únicamente componentes que no 

presentan perdidas, es decir, que no absorben energía. Los componentes son 

básicamente de 2 tipos: conmutadores y almacenadores. Los conmutadores 

son interruptores del paso de corriente, que idealmente no presentan pérdidas 
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por conmutación, normalmente son transistores mosfet. Los componentes 

almacenadores son los inductores y capacitores que almacenan la energía 

temporalmente para luego devolverla al circuito. Podemos clasificar a 

conmutadores DC-DC por su voltaje de salida en: reductores (Step-Down o 

Buck), elevadores (Step-Up o Boost) y reductores-elevadores (Step-Up-Down 

o Buck-Boost). (NAYLAMP ELECTRONICS, Sin fecha) 
 

El convertidor DC-DC XL6009 es un regulador de tipo conmutado elevador 

(Step-Up o Boost) con una alta eficiencia de conversión, excelente regulación 

de línea y bajo voltaje de rizado.  El módulo reduce al mínimo el uso de 

componentes externos para simplificar el diseño de fuentes de alimentación. 

Permite obtener un voltaje regulado a partir de una fuente con un voltaje 

inferior, por ejemplo: obtener 5V o 12V a partir de una batería de litio de 

3.7V. Es capaz de manejar una carga de hasta 2.5A o 10W máx. (NAYLAMP 

ELECTRONICS, Sin fecha) 
 

 
 

Figura 21: Módulo XL6009. (NAYLAMP ELECTRONICS, Sin fecha) 
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3. MARCO METODOLÓGICO 

 

3.1. Diseño de los planos del tablero  

 

Para el montaje de los elementos de control, se diseñaron en el software 

AutoCAD, las dos estructuras metálicas, las cuales servirán para facilitar su 

uso. 
 

A continuación, se muestra los diseños de las estructuras metálicas: 
 

 
Figura 1: Vista Isométrica de la estructura metálica. 

 

 
Figura 2: Vista frontal de la estructura metálica.  
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Figura 3: Medidas de las perforaciones de la estructura metálica en donde 

irán instalados los elementos de control. 

 

3.2. Construcción de la estructura. 

 

Una vez hecho el diseño en AutoCAD, se mandó a construirlo de metal, junto 

con las perforaciones correspondientes.  
 

 
 

Figura 4: Construcción de la estructura metálica. 

. 

Una vez, luego de perforarla, se procedió a colocarle el acrílico,  a pintarla y a 

colocarle una cerradura metálica. 
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Figura 5. Estructura metálica finalizada. 

 

Luego que la estructura metálica está terminada, ahora está lista para colocar 

los elementos de control. En la parte frontal se encuentran instalados: 

 Touch Panel Siemens KTP600 Basic PN. 

 Pulsadores. 

 Selectores. 

 Voltímetro. 

 Luces piloto. 

 Potenciómetros. 

 Switches de 2 y 3 posiciones. 

 Conectores banana hembra. 

 

 

 
Figura 6. Parte frontal de la estructura metálica con sus elementos de 

control instalados. 
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En la parte lateral se encuentran instalados: 

 DB25. 

 Interruptor ON/OFF. 

 Toma red Ethernet. 

 Enchufe de 3 pines hembra 
 

 
Figura 7. Parte lateral de la estructura metálica con sus elementos de 

control instalados. 

 

En la parte interior se encuentran instalados: 
 

 PLC Siemens S7-1200. 

 Relés Schneider de 24Vdc. 

 Canaletas. 

 Router Inalámbrico Tp-Link 300Mbps. 

 Borneras. 

 Breaker. 

 Cableado y conexiones eléctricas que hacen posible el 
funcionamiento del módulo. 
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Figura 8. Parte interior de la estructura metálica con sus elementos de 

control instalados. 

 
3.3. Diagrama de conexiones eléctricas del módulo. 

 
El diagrama eléctrico del módulo consta de 4 partes: 
 

1. Conexiones de alimentación AC/DC. 
2. Conexiones de entradas y salidas digitales. 
3. Conexiones de entradas y salidas analógicas. 
4. Conexiones y configuración de redes. 

 

3.3.1. Conexiones de alimentación AC/DC 

 

En la Figura 30, se muestra las conexiones de la alimentación AC/DC. 
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Figura 9. Conexiones de alimentación AC/DC. 

 

3.3.2. Conexiones de entradas y salidas digitales. 

 

En la Figura 31, se muestra las conexiones de las entradas y salidas 
digitales. 
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Figura 10. Conexiones de entradas y salidas digitales. 

 

3.3.3. Conexiones de entradas y salidas analógicas. 

 

En la Figura 32, se muestra las conexiones de las entradas y salidas 
analógicas. 
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Figura 11. Conexiones de entradas y salidas analógicas. 
 

3.3.4. Conexiones y configuración de redes. 

 

En la Figura 33, se muestra las conexiones y configuración de las redes. 
 

 
Figura 12. Conexiones y configuración de las redes. 
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3.4. Puesta en marcha del módulo PLC repotenciado. 

 

Una vez terminado las conexiones, procedemos a poner en marcha los 

módulos, los cuales se comprobó su funcionamiento compilandole diversos y 

diferentes programas, para poner a prueba todos los elementos de control. 
 

En la Figura 35 podemos observar el funcionamiento del mismo. 

 

 
 

Figura 13. Cableado de los diversos elementos de control. 

 

 
 

Figura 14. Puesta en marcha de los módulos repotenciados PLC. 
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3.5. Conexión del DB25. 

 

En la Tabla 1, se describe la conexión de cada uno de los pines del DB25. 

 

Pines del DB25 Conectado a: 

1 +24 Vdc 

2 S1 

3 S2 

4 S3 

5 S4 

6 S5 

7 S6 

8 S7 

9 S8 

10 S9 

11 S10 

12 S11 

13 S12 

14 H1 

15 H2 

16 H3 

17 H4 

18 H5 

19 H6 

20 H7 

21 H8 

22 AI1 

23 AI2 

24 Masa 

25 Masa 

Tabla 1 Conexiones del Db25. 
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3.6. Diseño de la tarjeta electrónica PCB. 

 

Para el diseño de la tarjeta electrónica PCB, se utilizó el programa Proteus 

para simular el circuito y verificar que realice su funcionamiento. 

 

Figura 15. Simulación del circuito impreso PCB. 

 

Posteriormente, este circuito lo pasamos al programa Ares, el cual podremos 

empezar a diseñar la tarjeta electrónica. 

 

 
 

Figura 16. Diseño de la tarjeta electrónica. 
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Mediante la ayuda del programa Ares, podemos observar en 3D como 

quedaría nuestra tarjeta electrónica. 

 

 

 
Figura 17. Vista en 3D de la tarjeta electrónica. 

 
Una vez que se la mandó a hacer, nos quedó de esta forma, como se puede 
observar en la Figura 39. 
 

 
Figura 18. Resultado final de la tarjeta electrónica. 

 

3.7. Configuración del Arduino para la lectura los encoders del        

motor de paso y del motor DC. 

 

El Arduino NANO se encarga de realizar la lectura de los encoders de los 

motores, transformando esas señales digitales a señales analógicas.  

A la vez, esta salida analógica, está siendo amplificada hasta 10V.  
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La variación que antes había de 0-5V, se convierte en una variación de 0-10V. 

De esta manera, se logra la lectura de los encoders de la EPC mediante forma 

analógica. 
 

 

Figura 19. Configuración del motor DC. 

 

 

Figura 20. Configuración del motor de paso. 
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Figura 21. Configuración para la conversión de la frecuencia de pulsos del 

encoder a Revoluciones Por Minuto (RPM). 

  

4. PRÁCTICAS 
 

En el presente capítulo, se desarrollan 10 prácticas de laboratorio. Estas 

prácticas fueron diseñadas para observar el funcionamiento, comportamiento 

y los efectos de cada dispositivo del Entrenador de Planta para Control “EPC”, 

junto al Autómata PLC S7-1200.  
 
En la Tabla 2, se visualiza la lista de prácticas. 
 

Nº de Práctica Título de práctica 

1 Control y medición de temperatura. 

2 Control de velocidad-señal de 

encoder(forma analógica de un motor 

DC) 

3 Control de posición de un Motor de paso 

unipolar (Stepper) utilizando Labview 

mediante OPC 

4 Control de temperatura PID(mediante 

PWM) 

5 Control PID de velocidad de motor DC 

6 Control de posición de un motor de paso 

unipolar(Stepper) 

7 Comunicación entre dos autómatas 

programables S7-1200) 

8 Control y comunicación de un motor DC 

utilizando Labview mediante OPC 
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9 Control y comunicación de temperatura 

utilizando Labview mediante OPC 

10 Control PID Fuzzy de temperatura 

Tabla 2. Lista de prácticas. 

 

Práctica 1: Control y medición de temperatura 

 

 
GUIA DE PRÁCTICA  

 

CARRERA: Ingeniería Electrónica  ASIGNATURA: Automatización Industrial 

TÍTULO DE LA PRÁCTICA Control y medición de temperatura. 

 

1. Objetivos 

 Reconocer las principales funciones del autómata PLC S7-1200 y la 

EPC 

 Realizar la comunicación entre el PLC S7-1200 y la EPC. 

 Controlar y medir la temperatura 

 Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI. 

 

2. Planteamiento del problema. 

 

 Desarrollar una aplicación en el software TIA Portal para el control y 

medición de temperatura del Halógeno de la EPC y visualizado en la 

pantalla HMI. El diseño propuesto del instrumento virtual en TIA Portal se 

muestra en la figura 43. 
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Figura 22. Diseño propuesto para PRÁCTICA 1. 

 

3. Instrucciones. 

 Seguir los pasos descritos en introducción a las prácticas en anexo 3.0. 

 Seguir los pasos en el anexo 1.2 sobre el ensamblado del prototipo. 

 Seguir los pasos descritos en el anexo 3.1 sobre la resolución de la 

práctica 1. 
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Práctica 2: Control de velocidad-señal de encoder(forma analógica de 

un motor DC) 

 

 
GUIA DE PRÁCTICA  

 

CARRERA: Ingeniería Electrónica  ASIGNATURA: Automatización Industrial 

TÍTULO DE LA PRÁCTICA 

Control de velocidad-señal de 

encoder(forma analógica de un motor 

DC) 

 

1. Objetivos 

 

 Realizar la comunicación entre el PLC S7-1200 y la EPC. 

 Controlar y la velocidad-señal del encoder en forma analógica de un 

motor DC. 

 Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI. 

 

2. Planteamiento del problema. 

 

 Desarrollar una aplicación en el software TIA Portal para el control de la 

velocidad del motor DC de la EPC y visualizado en la pantalla HMI. El 

diseño propuesto del instrumento virtual en TIA Portal se muestra en la 

figura 44. 
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Figura 23. Diseño propuesto para PRÁCTICA 2 

 

3. Instrucciones. 

 Seguir los pasos descritos en introducción a las prácticas en anexo 3.0. 

 Seguir los pasos descritos en el anexo 3.2 sobre la resolución de la 

práctica 2.  
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Práctica 3: Control de posición de un Motor de paso unipolar (Stepper) 

utilizando Labview mediante OPC 

 

 
GUIA DE PRÁCTICA  

 

CARRERA: Ingeniería Electrónica 

 ASIGNATURA: Comunicaciones 

Industriales, Electiva 2, Automatización 

Industrial 

TÍTULO DE LA PRÁCTICA 

Control de posición de un Motor de paso 

unipolar (Stepper) utilizando Labview 

mediante OPC 

 

 
1. Objetivos 

 

 Realizar la comunicación entre el PLC S7-1200 y la EPC. 

 Controlar la posición de un Motor de paso utilizando Labview mediante 

OPC. 

 Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI. 

 

2. Planteamiento del problema. 

 

 Desarrollar una aplicación en el software TIA Portal y Labview para el 

control de posicionamiento de un motor de paso (Stepper) de la EPC 

mediante OPC y visualizado en la pantalla HMI. El diseño propuesto del 

instrumento virtual en TIA Portal se muestra en la figura 45. 
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Figura 24. Diseño propuesto para PRÁCTICA 3 

 
3. Instrucciones. 

 

 Seguir los pasos descritos en introducción a las prácticas en anexo 3.0. 

 Seguir los pasos descritos en el anexo 3.3 sobre la resolución de la 

práctica 3.  
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Práctica 4: Control de temperatura PID (mediante PWM) 

 

 
GUIA DE PRÁCTICA  

 

CARRERA: Ingeniería Electrónica  ASIGNATURA: Automatización Industrial 

TÍTULO DE LA PRÁCTICA 
Control de temperatura PID (mediante 

PWM) 

 

4. Objetivos 

 

 Realizar la comunicación entre el PLC S7-1200 y la EPC. 

 Realizar un PID para controlar la temperatura del halógeno de la EPC 

mediante PWM. 

 Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI. 

 

5. Planteamiento del problema. 

 

 Desarrollar una aplicación en el software TIA Portal un PID para el control 

de la temperatura del halógeno de la EPC mediante PWM y visualizado en 

la pantalla HMI. El diseño propuesto del instrumento virtual en TIA Portal 

se muestra en la figura 46. 
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Figura 25. Diseño propuesto para PRÁCTICA 4 

 
6. Instrucciones. 

 

 Seguir los pasos descritos en introducción a las prácticas en anexo 3.0. 

 Seguir los pasos descritos en el anexo 3.4 sobre la resolución de la 

práctica 4.  
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Práctica 5: Control PID de velocidad de motor DC. 

 

 
GUIA DE PRÁCTICA  

 

CARRERA: Ingeniería Electrónica  ASIGNATURA: Automatización Industrial 

TÍTULO DE LA PRÁCTICA Control PID de velocidad de motor DC 

 

1. Objetivos 

 

 Realizar la comunicación entre el PLC S7-1200 y la EPC. 

 Realizar un PID para controlar la velocidad del motor DC de la EPC. 

 Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI. 

 

2. Planteamiento del problema. 

 

 Desarrollar una aplicación en el software TIA Portal un PID para el control 

de la velocidad del motor DC de la EPC y controlarlo y visualizado en la 

pantalla HMI. El diseño propuesto del instrumento virtual en TIA Portal se 

muestra en la figura 47. 
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Figura 26. Diseño propuesto para PRÁCTICA 5 

 
 

3. Instrucciones. 

 

 Seguir los pasos descritos en introducción a las prácticas en anexo 3.0. 

 Seguir los pasos descritos en el anexo 3.5 sobre la resolución de la 

práctica 5.  
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Práctica 6: Control de posición de un motor de paso unipolar(Stepper) 

 

 
GUIA DE PRÁCTICA  

 

CARRERA: Ingeniería Electrónica  ASIGNATURA: Automatización Industrial 

TÍTULO DE LA PRÁCTICA 
Control de posición de un motor de paso 

unipolar(Stepper) 

 

1. Objetivos 

 

 Realizar la comunicación entre el PLC S7-1200 y la EPC. 

 Controlar la posición del motor de paso unipolar (Stepper) de la EPC. 

 Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI. 

 

2. Planteamiento del problema. 

 

 Desarrollar una aplicación en el software TIA Portal para controlar la 

posición del motor de paso unipolar (Stepper) de la EPC, controlarlo y 

visualizado en la pantalla HMI. El diseño propuesto del instrumento virtual 

en TIA Portal se muestra en la figura 48. 
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Figura 27. Diseño propuesto para PRÁCTICA 6. 

 
 

3. Instrucciones. 

 

 Seguir los pasos descritos en introducción a las prácticas en anexo 3.0. 

 Seguir los pasos descritos en el anexo 3.6 sobre la resolución de la 

práctica 6.  
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Práctica 7: Comunicación entre dos autómatas programables S7-1200). 

 

 
GUIA DE PRÁCTICA  

 

CARRERA: Ingeniería Electrónica  ASIGNATURA: Automatización Industrial. 

TÍTULO DE LA PRÁCTICA 
Comunicación entre dos autómatas 

programables S7-1200) 

 

1. Objetivos 

 

 Realizar la comunicación entre los dos módulos PLC S7-1200. 

 Diseñar un bloque de programa en el TIA Portal el cual, los dos módulos 

PLC S7-1200 se comuniquen a modo Maestro-Esclavo. 

 Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI. 

 

2. Planteamiento del problema. 

 

 Desarrollar una aplicación en el software TIA Portal un programa, donde 

dos módulos PLC se comuniquen a modo de Maestro-Esclavo y puedan 

ser controlados y visualizados mediante la pantalla HMI. El diseño 

propuesto del instrumento virtual en TIA Portal se muestra en la figura 49. 

. 
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Figura 28. Diseño propuesto para PRÁCTICA 7 

 

3. Instrucciones. 

 Seguir los pasos descritos en introducción a las prácticas en anexo 3.0. 

 Seguir los pasos descritos en el anexo 3.7 sobre la resolución de la 

práctica 7.  
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Práctica 8: Control y comunicación de un motor DC utilizando Labview 

mediante OPC. 

 

 
GUIA DE PRÁCTICA  

 

CARRERA: Ingeniería Electrónica 
 ASIGNATURA: Comunicación Industrial, 

Electiva 2, Automatización Industrial 

TÍTULO DE LA PRÁCTICA 
Control y comunicación de un motor DC 

utilizando Labview mediante OPC 

 

1. Objetivos 

 

 Realizar la comunicación entre el PLC S7-1200 y la EPC. 

 Controlar la posición del motor DC de la EPC utilizando Labview 

mediante OPC. 

 Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI. 

 

2. Planteamiento del problema. 

 

 Desarrollar una aplicación en el software TIA Portal y Labview para el 

control  y comunicación del motor DC de la EPC mediante OPC y 

visualizado en la pantalla HMI. El diseño propuesto del instrumento virtual 

en TIA Portal se muestra en la figura 50. 
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Figura 29. Diseño propuesto para PRÁCTICA 8 

 

3. Instrucciones. 

 

 Seguir los pasos descritos en introducción a las prácticas en anexo 3.0. 

 Seguir los pasos descritos en el anexo 3.8 sobre la resolución de la 

práctica 8.  
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Práctica 9: Control y comunicación de temperatura utilizando Labview 

mediante OPC 

 

 
GUIA DE PRÁCTICA  

 

CARRERA: Ingeniería Electrónica 

 ASIGNATURA: Comunicaciones 

Industriales, Electiva 2, Automatización 

Industrial 

TÍTULO DE LA PRÁCTICA 
Control y comunicación de temperatura 

utilizando Labview mediante OPC 

 

1. Objetivos 

 

 Reconocer las principales funciones del autómata PLC S7-1200 y la 

EPC 

 Realizar la comunicación entre el PLC S7-1200 y la EPC. 

 Controlar y medir la temperatura utilizando Labview mediante OPC. 

 Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI. 

 

2. Planteamiento del problema. 

 

 Desarrollar una aplicación en el software TIA Portal y Labview para el 

control y comunicación de temperatura del Halógeno de la EPC mediante 

OPC y visualizado en la pantalla HMI. El diseño propuesto del instrumento 

virtual en TIA Portal se muestra en la figura 51. 
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Figura 30. Diseño propuesto para PRÁCTICA 9 

 

3. Instrucciones. 

 

 Seguir los pasos descritos en introducción a las prácticas en anexo 3.0. 

 Seguir los pasos descritos en el anexo 3.9 sobre la resolución de la 

práctica 9. 
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Práctica 10: Control PID Fuzzy de temperatura 

 

 
GUIA DE PRÁCTICA  

 

CARRERA: Ingeniería Electrónica 

 ASIGNATURA: Comunicaciones 

Industriales, Automatización Industrial, 

Informática Industrial 

TÍTULO DE LA PRÁCTICA Control PID Fuzzy de temperatura 

 

1. Objetivos 

 

 Realizar la comunicación entre el PLC S7-1200 y la EPC. 

 Realizar un PID FUZZY para controlar temperatura del halógeno de la 

EPC. 

 Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI. 

 

2. Planteamiento del problema. 

 

 Desarrollar una aplicación en el software TIA Portal un PID para el control 

de temperatura del halógeno de la EPC, medirlo y visualizado en la 

pantalla HMI. El diseño propuesto del instrumento virtual en TIA Portal se 

muestra en la figura 52. 
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Figura 31. Diseño propuesto para PRÁCTICA 10 

 

3. Instrucciones. 

 

 Seguir los pasos descritos en introducción a las prácticas en anexo 3.0. 

 Seguir los pasos descritos en el anexo 3.10 sobre la resolución de la 

práctica 10.  
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5. RESULTADOS 
 

 Se elaboró dos módulos PLC los cuáles se enlazan con las EPC, y así 

estos realizan un banco de 10 prácticas didácticas de laboratorio, destinadas 

a ser utilizadas en diferentes  materias enfocadas a la Automatización 

Industrial y Comunicaciones Industriales, impartidas en la Universidad 

Politécnica Salesiana sede Guayaquil. 

 Se logró la comunicación entre los módulos PLC y las EPC. 

 Se logró la comunicación del software LABVIEW y el software TIA 

PORTAL mediante OPC. 

 Mediante las pruebas realizadas se tuvo un control óptimo de los 

módulos PLC y EPC. 

 Se hizo la entrega de los equipos, en este caso de dos módulos PLC 

repotenciados y dos módulos EPC, estos dos últimos fueron adecuados para 

que puedan  ser leídos por los módulos PLC, y así puedan ser utilizados en 

las clases que se impartan en la Universidad Politécnica Salesiana sede 

Guayaquil. 

.  

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

64 

5.1. RESULTADOS DE PRÁCTICAS  

 

5.1.1. Resultados en práctica 1 
 

En la ejecución de la primera práctica, podremos observar que tenemos un 

botón, el cual podremos comandar el encendido y apagado del halógeno de 

la EPC. En la Figura 53 se encuentra en estado ON. 

 

Figura 32. Resultados Práctica 1 – Botón de Encendido del halógeno de la 
EPC en estado ON. 

 
En la Figura 54, podremos observar que el halógeno de la EPC se encuentra 

apagado. 

 

Figura 33. Resultados Práctica 1 –  Apagado del halógeno de la EPC. 
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En la Figura 55, podremos observar que el halógeno de la EPC se encuentra 

Encendido. 

 

 

Figura 34. Resultados Práctica 1 –  Encendido del halógeno de la EPC. 

 
En la Figura 56, podremos observar la temperatura del halógeno, en este caso 
se encuentra en ascenso. 
 

  
Figura 35. Resultados Práctica 1 –  Curva de temperatura. 
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5.1.2. Resultados en práctica 2 
 

En el desarrollo de la segunda práctica, debemos utilizar las salidas 

analógicas AQ+ y AQ-.  

 

Figura 36. Resultados Práctica 2 –  Cableado de las salidas analógicas AQ+ 
y AQ-. 

 

En la pantalla HMI podemos colocar a que RPM deseemos que se mantenga 

el motor DC de la EPC. En la figura 57 podemos observar, su estado inicial, 

que es 0. 

Nota: Las revoluciones máximas por default del motor según el fabricante, es 

de 500 RPM. Podemos colocarle un valor más alto de 500 RPM, pero el motor 

DC siempre girará a su máximo valor que es 500 RPM. 

 

 

Figura 37. Valor máximo de RPM del motor DC según fabricante. 
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En la figura 59, se observa que se ha colocado un valor de 500 RPM, y que el 
valor actual es de 48RPM. Además se aprecia en la gráfica se observa la 
señal de velocidad. 
 

 
Figura 38. Resultados Práctica 2 –  Valor RPM Set del Motor DC de la EPC. 
 
En la Figura 60 podemos darnos cuenta que el motor DC de la EPC se 
encuentra girando. 
 

 
Figura 39. Resultados Práctica 2 –  Giro del Motor DC. 
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5.1.3. Resultados en práctica 3 
 

En la tercera práctica se trata del posicionamiento en grados del motor de 

pasos, utilizando el software Labview mediante OPC. Esto quiere decir, que 

comandaremos todo el control desde el software Labview. En la figura 61 

podemos observar que la pantalla HMI solo es para visualización. 

 

Figura 40.  Resultados Práctica 3 – Pantalla HMI de la práctica 4. 

 

En la Figura 62 se observa la gráfica de la posición deseada y la posición 

actual. 

 

Figura 41. Resultados Práctica 3 – Posición deseada y posición actual del 

motor de paso. 
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En la gráfica 63 se observa cuando el motor de paso se encuentra en 0º. 

 

Figura 42. Resultados Práctica 3 – Motor de paso en posición de 0º. 

 

En la gráfica 64 se observa que el motor de paso se ha movido a una posición 
de 180º. 
 

 
Figura 43. Resultados Práctica 3 – Motor de paso en posición de 180º. 
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5.1.4. Resultados en práctica 4 
 

En la cuarta práctica podemos observar que en la pantalla HMI podemos 

colocar un valor de temperatura en la casilla Temp.Set. Así mismo tenemos 

un botón para encender y apagar el halógeno de la EPC. En la Figura 65 

podemos observar el PID de temperatura.  

 

Figura 44. Resultados Práctica 4 – Visualización del PID de temperatura. 

 

Nota: Debemos tener cuidado al ponerle una temperatura alta, ya que por la 

calor ocasionada por el halógeno, puede llegar a derretir la soldadura de los 

elementos eléctricos.  
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5.1.5. Resultados en práctica 5 
 

En la quinta práctica se logra la obtención de un PID del motor DC de la EPC. 

Al igual que en la práctica 4, podemos colocar un valor de RPM en la casilla 

de Motor RPM SET. También podemos observar las gráficas de la velocidad 

del motor DC y de su PID, tal como se muestra en la figura 66. 

 

 
Figura 45. Resultados Práctica 5 – PID del motor DC de la práctica 5 

 

En la Figura 67, se aprecia el giro del motor DC de la EPC. 

 

Figura 46. Resultados Práctica 5 – Giro del motor DC de la práctica 5 
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5.1.6. Resultados en práctica 6 
 

En la ejecución de la sexta práctica, podemos controlar la posición del motor 

de paso de la EPC. Al igual que en otras prácticas, podemos colocar un valor 

en grados en la casilla “Posición deseada”, y así mismo ver su gráfica, tal 

como se muestra en la figura 68. 

   

 
Figura 47. Resultados Práctica 6 – Control de posición del motor de paso de 

la EPC. 

 
En la Figura 69, podemos observar que el motor de paso ha girado, y se logra 
notar que se encuentra a 180º. 
 

 
Figura 48. Resultados Práctica 6 – Giro del motor de paso.  
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5.1.7. Resultados en práctica 7 
 

En la ejecución de la séptima práctica se desarrolló una interfa para que 

ambos módulos se comuniquen entre sí. En la Figura 70 podemos observar 

la pantalla HMI de ambos módulos, los cuales son similares. 

Además, se logra apreciar que tiene un botón, con dos estados: “Disable” y  

“Enable”, el cual debemos estar pendientes de que se encuentre en estado 

“Enable” para que los dos PLC se comuniquen, de lo contrario no se 

comunicarán. 

 
Figura 49. Resultados Práctica 7 – Pantalla HMI de la práctica 7. 

 

En la Figura 71, se nota que se encuentra encendido Q0.6, y en la pantalla 

HMI se ve que también está encendido. 

 
Figura 50. Resultados Práctica 7 – Encendido de focos del módulo PLC. 
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En la Figura 72, se ve que el Estudiante Manuel Rangel, se encuentra 

presionando I0.1 del PLC B, lo cual provoca que en el PLC A se encienda 

Q0.1, demostrando así la comunicación de ambos módulos PLC. 

 

 
Figura 51. Resultados Práctica 7 – Comunicación del PLC A y PLC B. 

 
En la Figura 73, ambos alumnos están presionando los botones de los PLC, 

donde el PLC A es maestro y a la vez es esclavo del PLC B, y el PLC B es 

maestro y esclavo del PLC A.  

 

 
Figura 52. Resultados Práctica 7 – PLC A y PLC B de la práctica 7. 
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En la Figura 74, se aprecia como se comunican ambos PLC. En esta figura, 

I0.6 y I0.7 están en un estado de “1”, lo que hace que se encienda Q0.6 y Q0.7 

del otro módulo. 

 

 
Figura 53. Resultados Práctica 7 – Comunicación de PLCs. 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 



 

76 

5.1.8. Resultados en práctica 8 
 

La octava práctica consiste en controlar y comunicar el motor DC de la EPC 

mediante OPC en labview. En la figura 75 se puede apreciar el HMI de la 

práctica, el la cual solo sirve de visualización, ya que el control está en el 

software Labview. 

 

Figura 54. Resultados Práctica 8 – Pantalla HMI de la práctica 8. 

 

En la figura 76 , se aprecia el Vi de la práctica 8, donde se observa la gráfica 

del RMP del motor DC de la EPC. 

 

Figura 55. Resultados Práctica 7 – VI de la práctica 8. 
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En la Figura 77, se nota el giro del motor DC. 

 

Figura 56. Resultados Práctica 8 – Giro del motor DC de la práctica 8. 
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5.1.9. Resultados en práctica 9 
 

La práctica 9 se trata de la comunicación y control de temperatura utilizando 

Labview mediante OPC. En la Figura 78 se aprecia la pantalla HMI de la 

práctica 9, la cual solo sirve para visualizar las gráficas de temperatura. 

 

Figura 57. Resultados Práctica 9 – Pantalla HMI de la práctica 9 

 

En la Figura 79 podemos ver el VI de la práctica 9. En esta imagen, podemos 

observar las gráficas de la temperatura. 

 

 

Figura 58. Resultados Práctica 9 – Vi de temperatura de la práctica 9. 
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En la Figura 80, se aprecia que el halógeno está apagado. 

 

 

Figura 59. Resultados Práctica 9 – Halógeno de la práctica 9 en Estado 

OFF.  

 

En la Figura 81, se ve que el halógeno está encendido. 

 

 
 

Figura 60. Resultados Práctica 9 – Halógeno de la práctica 9 en Estado ON. 
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5.1.10. Resultados en práctica 10 
 

La práctica 10 se trata de un Control PID FUZZY de temperatura utilizando 
Labview mediante OPC. En la Figura 82 podremos observar la pantalla HMI 
de la práctica 10. 
 

 
Figura 61. Resultados Práctica 10 – PID FUZZY  

 
En la Figura 83 podemos ver el VI de la práctica 10. En esta imagen, podemos 

observar las gráficas PID FUZZY de la temperatura. 

 

 
Figura 62. Resultados Práctica 10 – VI del PID FUZZY de la práctica 10. 

 

 
 



 

81 

En la Figura 84, se aprecia que el halógeno está apagado. 

 

 
Figura 63. Resultados Práctica 10 – Halógeno de la práctica 10 en Estado 

OFF. 

 

En la Figura 85, se aprecia que el halógeno está encendido. Esto nos dice que 

el PID ya se ha estabilizado a la temperatura seteada. 

 

 

Figura 64. Resultados Práctica 10 – Halógeno de la práctica 10 en Estado 

ON. 

 

 

  



 

82 

CONCLUSIONES 
 

 

 Mediante estas prácticas, podemos darnos cuenta el funcionamiento 

de las plantas industriales, y su eficiencia comparado con otras plantas 

industriales de gran tamaño. 
 

 Los módulos repotenciados son más eficientes porque se puede 

trabajar internamente mediante sus Relés 24Vdc y externamente 

mediante el puerto Db25. 
 
 

 Las plantas industriales son más compactas y fáciles de manejar, ya 

que no necesitan protocolos de comunicación para poder interactual 

con los autómatas programables. 
 

 

 Los PLC Siemens S7-1200 no cuentan con un mecanismo de lectura 

de encoders, lo cuál se le agregó una tarjeta Arduino Nano, la cual 

ayuda a la lectura de los encoders, en este caso, del motor DC de la 

planta EPC, transformando esas digitales a señales analógicas. 
 
 

 La salida analógicas transformadas, son amplificadas hasta 10V. La 

variación inicial era de 0-5V, pero mediante programación Arduino, se 

logró una variación final de 0-10V, logrando así la lectura de los 

encoders de la EPC mediante forma analógica. 
 

 Se ha logrado comunicar de forma inalámbrica los dos módulos 

repotenciados mediante un router, logrado así ser mas eficientes al 

momento de realizar prácticas donde varios módulos tengan que 

comunicarse entre sí, evitando usar distintos cables de red. 
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RECOMENDACIONES 

 

 

 En el Seleccionador Ext/Int, cuando se vaya a trabajar con la planta 

EPC, se debe seleccionar Ext, y esta debe estar conectada a la 

planta EPC mediante el cable Db25. 

 

 En el Seleccionador Ext/Int, cuando se vaya a trabajar en la práctica 

7 de comunicación de los dos módulos PLC, se debe seleccionar Int, 

y estos deben estar conectados mediante cable de red. 

 

 No sobrecalentar el sensor de temperatura LM35 al momento de 

realizar las prácticas de temperatura PID, ya que la calor elevada 

podría causar saturaciones en el Lm35 además que la soldadura 

podría llegar a derretirse, al igual que las pistas de la tarjeta PCB, 

por el motivo de que la planta está sellada herméticamente y el foco 

que se usa es halógeno, el cuál calienta mucho. 

 

 Se recomienda no subir la temperatura mayor a 70ºC para que la 

alta temperatura no afecte a otros elementos electrónicos de la 

tarjeta PCB. 

 

 Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la práctica, 

escogiendo el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya 

problemas de compilación durante la práctica. 

 

 Realizar los pasos 5 y 6 correctamente del OPC Server, ya que estos 

pasos son claves para la comunicación del PLC, EPC y el software 

Labview. 
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ANEXOS 

Anexo 1.1 Lista de materiales  

 

 

Figura 65. Anexo 1.1 Lista de materiales   – Relé Schneider 24Vdc 

 
Figura 66. Anexo 1.1 Lista de materiales   – Luz Piloto 

 
Figura 67. Anexo 1.1 Lista de materiales   – Selector 2 posiciones 
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Figura 68. Anexo 1.1 Lista de materiales   – Selector 3 posiciones 

 

Figura 69. Anexo 1.1 Lista de materiales   – Pulsadores 

 

 

Figura 70. Anexo 1.1 Lista de materiales   – Potenciómetros de precisión 

10K  
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 Figura 71. Anexo 1.1 Lista de materiales   – Voltímetro Digital 10v 

 

 
Figura 72. Anexo 1.1 Lista de materiales   – Pantalla HMI KTP600 

 
Figura 73. Anexo 1.1 Lista de materiales   – PLC S7-1200 
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Figura 74. Anexo 1.1 Lista de materiales   –  Router Wireless 300Mbps 

 

 
Figura 75. Anexo 1.1 Lista de materiales   –  Planta Entrenadora de 

Procesos EPC 

 
Figura 76. Anexo 1.1 Lista de materiales  –   Arduino Nano 
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Anexo 1.2 Diagrama de conexiones eléctricas de los módulos PLC 

 

Figura 77. Diagrama de conexiones eléctricas de los módulos PLC – 

Conexiones de alimentación AC/DC 

 

  

Figura 78. Diagrama de conexiones eléctricas de los módulos PLC – 

Configuración de Redes 
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Figura 79. Diagrama de conexiones eléctricas de los módulos PLC – 

Entradas y Salidas Digitales  
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Figura 80. Diagrama de conexiones eléctricas de los módulos PLC – 

Entradas y Salidas Analógicas 
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Anexo 2 Pasos previos a prácticas  

 

Paso 1. Abrir el software TIA Portal. 

 

Como primer paso, se debe abrir el software TIA Portal. 

 

Paso 2. Creación de proyecto en TIA Portal. 

 

Se debe crear un proyecto en el software TIA Portal y dar clic en crear. 

 

Figura 81. Creación del proyecto en el software TIA Portal. 

 

Paso 3. Selección y configuración del PLC y el HMI. 

 

Configurar el dispositivo PLC S7-1200 y HMI KTP 600. 

 
Figura 82. Selección del PLC S7-1200. 
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Figura 83. Selección del HMI KTP 600. 

 

Paso 4. Creación del bloque de función. 

 

Se crea un bloque de función para cada práctica. Nos dirigimos a: 

1. Clic en carpeta PLC. 

2. Clic en bloques de programa. 

3. Clic en agregar Nuevo bloque, elegimos BLOQUE DE FUNCIÓN y 

le damos a Aceptar. 

 

Figura 84. Creación del bloque de función. 
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Anexo 3. Solución de prácticas 

 

Anexo 3.0 Introducción a prácticas 
 

1. Alimentar los módulos PLC con 110V. 

2. Verificar la conexión entre el módulo PLC y la planta EPC. 

3. Revisar la comunicación entre el software TIA Portal y el módulo PLC. 

 

Anexo 3.1 Solución de práctica 1 

 

Paso 1.  

 

Se debe realizar la conexión entre la parte de control y la planta, se debe 

seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a prácticas) y del 

Anexo 3.0 (Introducción a prácticas). 

 

Paso 2. 

 

Una vez creada nuestro bloque de función, nos dirigimos dándole doble clic 

para su programación y creamos las nuevas variables locales a usar en el 

bloque. 

 

Figura 85. Creación de variables locales de la práctica 1. 
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Paso 3. 

 

Procedemos a usar los bloques NORM_X y SCALE_X.  

 

 

Figura 86. Selección de los bloques NORM_X y SCALE_X de la práctica 1. 

 

Paso 4.  

 

Ahora arrastramos el bloque de función en el MAIN del programa y creamos 

las variables globales a usar. 

 
Figura 87. Creación de variables globales de la práctica 1. 

 

Paso 5.  

 

Nos dirigimos a diseñar nuestra pantalla HMI ubicando los siguientes 

elementos, como se muestra en la figura 120. 

 Un visualizador de gráficos. 

 Dos botones. 
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 Un visualizador. 

 Campo E/S y texto. 

 
Figura 88. Diseño de la pantalla HMI para la práctica 1. 

 

Paso 6. 

 

Configuramos los botones externos F4 y F5 que trae la pantalla HMI. 

 

Figura 89. Configuración del botón F4 para la práctica 1. 
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Figura 90. Configuración del botón F5 para la práctica 1. 
 

 

Paso 7 

 

Configuramos el botón del FOCO, el botón del VENTILADOR, el campo E/S, 

Visualizador de Curvas. 

 

 

Figura 91. Configuración del botón FOCO para la práctica 1. 
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Figura 92. Configuración del botón VENTILADOR para la práctica 1. 

 

 

Figura 93.  Configuración del botón TEMPERATURA para la práctica 
1. 
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Figura 94. Configuración del Visualizador de Curvas para la práctica 1. 

 
 

RECOMENDACIONES: 

 

 Verificar la alimentación del módulo PLC. 

 Verificar la correcta conexión del módulo PLC y la planta EPC. 

 Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la práctica, escogiendo 

el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de 

compilación durante la práctica. 

 Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal. 

 

 

  



 

101 

Anexo 3.2 Solución de práctica 2 

 

Paso 1.  

 

Se debe realizar la conexión entre la parte de control y la planta, se debe 

seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a prácticas) y del 

Anexo 3.0 (Introducción a prácticas). 

 

Paso 2.  

 

Una vez creado nuestro bloque de función, nos dirigimos dándole doble clic 

para su programación y creamos las nuevas variables locales a usar en el 

bloque. 

 

Figura 95. Creación de variables locales de la práctica 2. 
 

Paso 3  

 

Procedemos a usar los bloques NORM_X y SCALE_X. 

 

Figura 96. Selección de los bloques NORM_X y SCALE_X de la práctica 2. 
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Paso 4.  
 

Ahora arrastramos el bloque de función en el MAIN del programa y creamos 

las variables globales a usar. 

 

Figura 97. Creación de variables globales de la práctica 2. 

 

Paso 5.  

 

Nos dirigimos a diseñar nuestra pantalla HMI ubicando los siguientes 

elementos: 

 Un visualizador de gráficos. 

 Dos campos E/S y texto. 

 

Figura 98. Diseño de la pantalla HMI para la práctica 2. 
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Paso 6.  

 

Configuramos los botones externos F4 y F5 que trae la pantalla HMI. 

 

Figura 99. Configuración del botón F4 para la práctica 2. 

 

 

Figura 100. Configuración del botón F5 para la práctica 2. 
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Paso 7.  

 

Configuramos el campo E/S y el visualizador de curvas. 

 

Figura 101. Configuración del campo E/S Motor RPM Set para la práctica 2. 
 

 
Figura 102. Configuración del campo E/S Motor RPM Act para la práctica 2. 
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Figura 103. Configuración del Visualizador de Curvas para la práctica 

2. 
 

RECOMENDACIONES: 

 

 Verificar la alimentación del módulo PLC. 

 Verificar la correcta conexión del módulo PLC y la planta EPC. 

 Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la práctica, escogiendo 

el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de 

compilación durante la práctica. 

 Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal. 
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Anexo 3.3 Solución de práctica 3 

 

Paso 1.  

 

Se debe realizar la conexión entre la parte de control y la planta, se debe 

seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a prácticas) y del 

Anexo 3.0 (Introducción a prácticas). 

 

Paso 2 

 

Usaremos la misma configuración y programación del bloque creado en la 

Práctica Nº 6. 

 

Paso 3.  

 

Ahora en el bloque de función creado, “P#3”, ubicaremos las variables del PLC 

a usar añadiendo también un bloque == ubicando en el MB4. 

 

 

 Figura 104. Creación de variables PLC a utilizar para la práctica 3. 
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Mediante la comunicación del OPC, recibirá el PLC el número de la práctica 

#3, así nos aseguraremos que funciones nuestro bloque de función creado. 

 

Paso 4 

 

Seguir los pasos indicados en la Práctica Nº8 desde el Paso 5 hasta el paso 

6 para la comunicación con el OPC. 

 

Paso 5 

 

Una vez realizado la configuración, agregamos los TAGs que usaremos en 

bloque creado en el PLC: MD26 y MD30 con el tipo de dato FLOAT, MB4 con 

el tipo de dato BYTE y le damos Aceptar. 

 

Figura 105. Creación de los TAGs del bloque creado para la práctica 3. 
 

Paso 6  

 

Nos dirigimos a diseñar nuestra pantalla HMI A ubicando los siguientes 

elementos: 

 Visualizador de curvas 

 2 Campos de E/S y texto 
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Figura 106. Diseño de la pantalla HMI para la práctica 3. 
 

Paso 7  

 

Configuramos los botones externos F4 y F5 que trae la pantalla HMI. 

 

 
Figura 107. Configuración del botón F4 para la práctica 3. 

 

 

 

Figura 108. Configuración del botón F5 para la práctica 3. 
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Paso 8 

 

Configuramos el campo E/S, visualizador de curvas. 
 

 
Figura 109. Configuración del campo E/S Set Position para la práctica 3. 

 
 

 
Figura 110. Configuración del campo E/S Get Position para la práctica 3. 

 
 

 
Figura 111. Configuración del Visualizador de Curvas para la práctica 3. 
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RECOMENDACIONES: 

 

 Verificar la alimentación del módulo PLC. 

 Verificar la correcta conexión del módulo PLC y la planta EPC. 

 Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la práctica, escogiendo 

el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de 

compilación durante la práctica. 

 Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal. 

 Configurar correctamente el OPC para no tener inconvenientes con las 

prácticas. 
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Anexo 3.4 Solución de práctica 4 

 

Paso 1.  

 

Se debe realizar la conexión entre la parte de control y la planta, se debe 

seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a prácticas) y del 

Anexo 3.0 (Introducción a prácticas). 

 

Paso 2.  

 

Una vez creado nuestro bloque de función, nos dirigimos dándole doble clic 

para su programación y creamos las nuevas variables locales a usar en el 

bloque. 

 

Figura 112. Creación de variables locales de la práctica 4. 
 

Paso 3  

 

Procedemos a usar los bloques NORM_X, SCALE_X y PID_COMPACT. 
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Figura 113. Selección de los bloques NORM_X, SCALE_X y 
PID_COMPACT de la práctica 4. 

 
Paso 4.  
 

Ahora arrastramos el bloque de función en el MAIN del programa y creamos 

las variables globales a usar. 

 

Figura 114. Creación de variables globales de la práctica 4. 

 

Paso 5.  

 

Nos dirigimos a diseñar nuestra pantalla HMI ubicando los siguientes 

elementos: 

 Un visualizador de gráficos. 

 Un botón. 

 Dos campos E/S y texto. 
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Figura 115. Diseño de la pantalla HMI para la práctica 4. 

 
 

Paso 6.  

 

Configuramos los botones externos F4 y F5 que trae la pantalla HMI. 

 

Figura 116. Configuración del botón F4 para la práctica 4. 
 

 

Figura 117. Configuración del botón F5 para la práctica 4. 
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Paso 7.  

 

Configuramos el campo E/S, el botón y el visualizador de curvas. 

 

Figura 118. Configuración del campo E/S Temp. Act. para la práctica 4. 
 

 
Figura 119. Configuración del campo E/S Temp. Set. para la práctica 4. 
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 Figura 120. Configuración del Visualizador de Curvas para la práctica 4. 

 

. 
Figura 121. Configuración del Botón FOCO para la práctica 4. 
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RECOMENDACIONES: 

 

 Verificar la alimentación del módulo PLC. 

 Verificar la correcta conexión del módulo PLC y la planta EPC. 

 Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la práctica, escogiendo 

el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de 

compilación durante la práctica. 

 Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal. 
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Anexo 3.5 Solución de práctica 5 

 

Paso 1.  

 

Se debe realizar la conexión entre la parte de control y la planta, se debe 

seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a prácticas) y del 

Anexo 3.0 (Introducción a prácticas). 

 

Paso 2.  

 

Una vez creado nuestro bloque de función, nos dirigimos dándole doble clic 

para su programación y creamos las nuevas variables locales a usar en el 

bloque. 

 

Figura 122. Creación de variables locales de la práctica 5. 
 

Paso 3  

 

Procedemos a usar los bloques NORM_X, SCALE_X y PID_COMPACT. 

 

Figura 123. Selección de los bloques NORM_X y SCALE_X de la práctica 5. 
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Figura 124. Selección del bloque PID_COMPACT de la práctica 5. 

 
 
Paso 4.  
 

Ahora arrastramos el bloque de función en el MAIN del programa y creamos 

las variables globales a usar. 

 

Figura 125. Creación de variables globales de la práctica 5. 
 

Paso 5.  

 

Nos dirigimos a diseñar nuestra pantalla HMI ubicando los siguientes 

elementos: 

 Un visualizador de gráficos. 

 Dos campos E/S y texto. 
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Figura 126. Diseño de la pantalla HMI para la práctica 5. 

 

Paso 6.  

 

Configuramos los botones externos F4 y F5 que trae la pantalla HMI. 

 

Figura 127. Configuración del botón F4 para la práctica 5. 
 

 

Figura 128. Configuración del botón F5 para la práctica 5. 
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Paso 7.  

 

Configuramos el campo E/S, y el visualizador de curvas. 

 

Figura 129. Configuración del campo E/S Motor RPM Set. para la práctica 5. 
 

 
Figura 130. Configuración del campo E/S Motor RPM Act. para la práctica 5. 
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 Figura 131. Configuración del Visualizador de Curvas para la práctica 5. 

 
 

RECOMENDACIONES: 

 

 Verificar la alimentación del módulo PLC. 

 Verificar la correcta conexión del módulo PLC y la planta EPC. 

 Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la práctica, escogiendo 

el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de 

compilación durante la práctica. 

 Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal. 
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Anexo 3.6 Solución de práctica 6 

 

Paso 1.  

 

Se debe realizar la conexión entre la parte de control y la planta, se debe 

seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a prácticas) y del 

Anexo 3.0 (Introducción a prácticas). 

 

Paso 2.  

 

Una vez creado nuestro bloque de función, nos dirigimos dándole doble clic 

para su programación y creamos las nuevas variables locales a usar en el 

bloque. 

 

Figura 132. Creación de variables locales de la práctica 6. 
 

Paso 3  

 

Usaremos los siguientes bloques a programar para el posicionamiento de 

nuestro motor de paso. 
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Figura 133. Conversión grados/pulsos e contador incremento de ticks de la 

práctica 6. 

 
Figura 134. Contador decremento ticks y conversión grados/pulsos de la 

práctica 6. 

 
Figura 135. Contador de la práctica 6. 
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Figura 136. Segmento de incremento de la práctica 6. 
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Figura 137. Segmento de decremento de la práctica 6. 

 
 
Paso 4.  
 

Ahora arrastramos el bloque de función en el MAIN del programa y creamos 

las variables globales a usar. 
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Figura 138. Creación de variables globales de la práctica 6. 
 

Paso 5.  

 

Nos dirigimos a diseñar nuestra pantalla HMI ubicando los siguientes 

elementos: 

 

 Un visualizador de gráficos. 

 Dos campos E/S y texto. 
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Figura 139. Diseño de la pantalla HMI para la práctica 6. 
 

Paso 6.  

 

Configuramos los botones externos F4 y F5 que trae la pantalla HMI. 

 

Figura 140. Configuración del botón F4 para la práctica 6. 
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Figura 141. Configuración del botón F5 para la práctica 6. 
 

Paso 7.  

 

Configuramos el campo E/S, y el visualizador de curvas. 

 

 

Figura 142. Configuración del campo E/S Set Position para la práctica 6. 
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. Figura 143. Configuración del campo E/S Get Position para la práctica 6. 

 
 

 
Figura 144. Configuración del Visualizador de Curvas para la práctica 6. 

 
 

RECOMENDACIONES: 

 

 Verificar la alimentación del módulo PLC. 

 Verificar la correcta conexión del módulo PLC y la planta EPC. 

 Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la práctica, escogiendo 

el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de 

compilación durante la práctica. 

 Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal.  
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Anexo 3.7 Solución de práctica 7 

 

Paso 1.  

 

Se debe realizar la conexión entre la parte de control y la planta, se debe 

seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a prácticas) y del 

Anexo 3.0 (Introducción a prácticas). 

 

Paso 2.  

 

Repetir el Paso 1, así tendremos el PLC A con su HMI A y el PLC B con su 

HMI B, tal como se muestra en la figura 333. 

 

 

Figura 145. Asignación de los dos PLC con sus respectivos HMI para 
la práctica 7. 

 
 

Paso 3  

 

Asignamos los direcciones IP para cada dispositivo. 

 

 

Figura 146. Asignaciones de direcciones IP para cada dispositivo de la 
práctica 7. 
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Paso 4.  
 

En el PLC A activamos las marcas de ciclos internos que trae el PLC. 

Nos dirigimos a -> Configuración de dispositivos -> Marca de sistemas y de 

ciclo.  

Habilitamos la casilla Activar la utilización del byte de marcas de ciclo y le 

asignamos el byte 100. 

 

 

Figura 147. Asignación de byte de marcas de ciclo. 
 

Paso 5.  

 

Nos dirigimos en el MAIN del PLC A para ubicar los bloques PUT y GET para 

realizar la siguiente configuración. 

 

 

Figura 148. Selección del bloque PUT and GET de la práctica 7. 
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Paso 6.  

 

En el bloque PUT ponemos lo siguiente: 

 

 

Figura 149. Configuración de los parámetros de conexión del bloque PUT 
para la práctica 7. 

 

 

Figura 150. Configuración de entradas y salidas del bloque PUT para la 
práctica 7. 
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Paso 7.  

 

En el bloque GET realizamos la siguiente configuración: 

 

Figura 151. Configuración de los parámetros de conexión del bloque GET 
para la práctica 7. 

 

 
Figura 152. Configuración de entradas y salidas del bloque GET para 

la práctica 7. 
 

 
Paso 8.  

 

Nos dirigimos a diseñar nuestra pantalla HMI ubicando los siguientes 

elementos: 

 

 16 círculos que representarán los accionamientos de las entradas y 

salidas. 

 Un campo de texto. 
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 Un botón. 

 

 
Figura 153. Diseño de la pantalla HMI para la práctica 6. 

 
Paso 9.  

 

Configuramos los botones externos F4 y F5 que trae la pantalla HMI. 

 

 

Figura 154. Configuración del botón F4 para la práctica 7. 
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Figura 155. Configuración del botón F5 para la práctica 7. 
 

Paso 10.  

 

Configuramos cada círculo con su respectiva entrada y salida. 

 

 

Figura 156. Configuración de cada círculo con su respectiva entrada para la 
práctica 7. 
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Figura 157. Configuración de cada círculo con su respectiva salida para la 

práctica 7. 

 

Paso 11.  

 

Ahora configuramos el botón ENABLE que permitirá el paso a la comunicación 

entre los dos autómatas programables. 

 

Figura 158. Configuración del botón ENABLE para la práctica 7. 
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RECOMENDACIONES: 

 

 Verificar la alimentación de los dos módulos PLC. 

 Verificar la correcta conexión entre los dos módulos PLC. 

 Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la práctica, escogiendo 

los dos  PLC S7-1200 y dos HMI KTP 600 para que no haya problemas 

de compilación durante la práctica. 

 Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal. 

 Asignar correctamente las direcciones IP para su correcta 

comunicación. 
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Anexo 3.8 Solución de práctica 8 

 

Paso 1.  

 

Se debe realizar la conexión entre la parte de control y la planta, se debe 

seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a prácticas) y del 

Anexo 3.0 (Introducción a prácticas). 

 

Paso 2.  

 

Una vez creado nuestro bloque de función, nos dirigimos dándole doble clic 

para su programación y creamos las nuevas variables locales a usar en el 

bloque. 

 

 

Figura 159. Creación de variables locales de la práctica 8. 
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Paso 3.  

 

Usaremos los siguientes bloques a programar los RPM del motor DC. 
 

 

Figura 160. Bloques de programación para el RPM del motor DC de la 

práctica 8. 

 

Paso 4.  

 

Ahora en el bloque de función creado “P#8”, ubicaremos las variables del 

PLC a usar añadiendo también un bloque == ubicando en el MB4. 

 

Figura 161. Bloque de función P#8 para la práctica 8. 
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Mediante la comunicación del OPC recibirá el PLC el número de la 

práctica #8. Así nos aseguraremos que funcione nuestro bloque de 

función creado. 

Paso 5.  

 

Abrimos nuestro OPC Server. 

 

Figura 162. OPC Server. 

 

Paso 6.  

 

Le damos CLICK TO ADD A CHANNEL para la iniciar la configuración. 

Podemos ubicarle un nombre al Channel Name y le damos clic en siguiente. 
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Figura 163. Agregar nuevo canal del OPC Server. 

 

Seleccionamos el Device Driver, en este caso es Siemens TCP/IP Ethernet 

y le damos clic en siguiente. 

 

 

Figura 164. Selección del Device Driver. 

 

Seleccionamos nuestro Network Adaptador, en este caso es el que se 

muestra en la Figura 186. Y le damos clic en siguiente. 
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Figura 165. Selección del Network Adaptador. 

 

En la siguiente ventana, le damos clic en Siguiente. 

 

 

 

Figura 166. Valores de los datos Float. 

 

En la siguiente ventana, le damos clic en Siguiente. Y luego Finalizar. 

 



 

143 

 

Figura 167 . Resumen de la configuración escogida del OPC Server. 
 

Paso 7.  

 

Una vez creado nuestro Channel1, le damos Click to Add a Device. 

 
Figura 168. Se agrega un nuevo Canal. 

 
Nos aparecerá una nueva ventana de configuración. Le asignamos un nombre 
y le damos clic en Siguiente. 
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Figura 169. Asignación del nombre. 

 
Seleccionamos el Device Model, en este caso sería S7-1200 y le damos Clic 
en Siguiente. 

 
Figura 170. Selección del modelo de dispositivo. 

 
Ubicamos la IP de nuestro PLC S7-1200, en este caso sería 192.168.0.1 y le 
damos clic en Siguiente. 
 

 
Figura 171. IP del PLC S7-1200. 



 

145 

Le damos clic en Siguiente. 

Figura 172. Selección del Modo de Escaneo. 

Le damos clic en Siguiente. 

Figura 173. Configuración del Timing 

Le damos clic en Siguiente. 
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Figura 174. Configuración del Auto-Demotion 

 

Le damos clic en Siguiente. 

 

 
Figura 175. Configuración de la base de datos. 

 

Le damos clic en Siguiente. 
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Figura 176. Configuración de los parámetros de comunicación. 
 

Le damos clic en Siguiente. 

 

 
Figura 177. Configuración de los Parámetros de Comunicación S7. 

 

Le damos clic en Siguiente. 
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Figura 178. Configuración de las Opciones de Direccionamiento. 

 

Y para culminar la configuración del OPC Server, le damos clic en 

Finalizar, como se muestra en la Figura 200. 

 
 
 

 
Figura 179. Resumen de la configuración. Clic en Finalizar para culminar. 

 

Paso 8.  

 

Una vez realizado la configuración, agregamos los TAGs que usaremos en el 

bloque creado en el PLC: MD22 y MD38 con el tipo de dato FLOAT, MB4 con 
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el tipo de dato BYTE y le damos Aceptar, tal como se muestra en la Figura 

201 y Figura 202. 

 

 

Figura 180. TAGs del OPC Server de la práctica 8. 
 

 

Figura 181. Visualización del tipo de dato de los TAGs creados de la 
práctica 8. 
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Paso 9.  

 
Abrimos el software Labview, en el cual usaremos: 
 

 3 Numeric Control 

 1 Ok Button 

 1 Stop Button 

 1 Visualizador Gráfico 
 

 
Figura 182. Panel Frontal y Diagrama de bloques de la práctica 8. 

 
Paso 10.  

 

Ahora procedemos a configurar los 3 Numeric Control con su respectivo dato 

del PLC. 

 

Figura 183. Configuración de los Numeric Control de la práctica 8. 
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 Le damos Click en Data Binding Selection, en este caso sería 
DataSocket. 

 Le damos Click en Access Type, en este caso sería Read/Write. 

 Le damos Click en Browse y seleccionamos en DSTP SERVER, nos 
aparecerá la siguiente ventana: 
 

 
Figura 184. Selección del Servidor del OPC. 

 

 Desplegamos el NIOPCSERVER. 

 Luego desplegamos Channel1. 

 Desplegamos Device1. 

 Y seleccionamos nuestra variable a enlazar y le damos OK. 
 

 
Figura 185. Enlazamiento del primer Numeric Control. 

 

 Este paso repetirlo con los 2 Numeric Control. 
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Figura 186. Enlazamieno del segundo Numeric Control. 

 

 Configuración del Numeric Control llamado MDC_CONTROL. 

 

Figura 187. Enlazamientod el tercer Numeric Control. 
 

 Configuración del Numeric Control llamado Nº PRACTICA. 
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RECOMENDACIONES: 

 

 Verificar la alimentación del módulo PLC. 

 Verificar la correcta conexión del módulo PLC y la planta EPC. 

 Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la práctica, escogiendo 

el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de 

compilación durante la práctica. 

 Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal. 

 Realizar los pasos 5 y 6 correctamente, ya que estos pasos son claves 

para la comunicación entre el PLC, EPC y el software Labview. 
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Anexo 3.9 Solución de práctica 9 

 

Paso 1.  

 

Se debe realizar la conexión entre la parte de control y la planta, se debe 

seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a prácticas) y del 

Anexo 3.0 (Introducción a prácticas). 

 

Paso 2.  

 

Una vez creado nuestro bloque de función, nos dirigimos dándole doble clic 

para su programación y creamos las nuevas variables locales a usar en el 

bloque. 

 

Figura 188. Creación de variables locales de la práctica 9. 
 

Paso 3. 

 

Usaremos los siguientes bloques a programar el control de temperatura. 

 

Figura 189. Bloques de programación para el control de temperatura de la 
práctica 9. 
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Paso 4. 

 

Ahora en el bloque de función creado “P#9”, ubicaremos las variables del PLC 

a usar añadiendo también un bloque == ubicando en el MB4. 

 

Figura 190. Bloque de función P#9 para la práctica 9. 

 

Mediante la comunicación del OPC recibirá el PLC el número de la práctica 

#9. Así nos aseguraremos que funcione nuestro bloque de función creado. 

Paso 5. 

Seguir los pasos indicados en la PRÁCTICA#8 desde el paso 5 hasta el paso 

6 para la comunicación con el OPC. 

 

Paso 6 

 

Una vez realizado la configuración, agregamos los TAGs que usaremos en 

bloque creado en el PLC: MD10 y MD42 con el tipo de dato FLOAT, MB4 con 

el tipo de dato BYTE, Q0.0 con el tipo de dato BOOLEAN. 

 

Figura 191. Visualización del tipo de dato de los TAGs creados de la 

práctica 9. 
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Paso 7 

 

Abrimos nuestro Labview, la cual usaremos 3 Numeric Control, 1 Ok button, 1 

Stop Button, 1 Visualizador gráfico, 1 Square Led. 

 

Figura 192. Panel Frontal y Diagrama de bloques de la práctica 9. 

 

Paso 8 

 

Seguir los  pasos indicados en la PRÁCTICA#8, el paso 11 para asociar las 

variables de los elementos: Set, Temp, Nº Práctica y Foco con su respectiva 

variable en el OPC. 

 

RECOMENDACIONES: 

 

 Verificar la alimentación del módulo PLC. 

 Verificar la correcta conexión del módulo PLC y la planta EPC. 

 Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la práctica, escogiendo 

el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de 

compilación durante la práctica. 

 Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal. 

 Realizar los pasos 5 y 6 correctamente, ya que estos pasos son claves 

para la comunicación entre el PLC, EPC y el software Labview. 

 Seguir el paso 8 correctamente, para asociar las variables de los 

elementos con su respectiva variable en el OPC. 
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Anexo 3.10 Solución de práctica 10 

 

Paso 1.  

 

Se procede a realizar los pasos del anexo 2 (Pasos previos a prácticas) y los 

pasos de la práctica 1 del anexo 3.1. 

 

Paso 2.  

 

Una vez creado nuestro bloque de función, nos dirigimos dándole doble clic 

para su programación y creamos las nuevas variables locales a usar en el 

bloque. 

 

Figura 193. Creación de variables locales de la práctica 10. 
 

Paso 3. 

 

Usaremos los siguientes bloques a programar el control de temperatura. 

 

 

Figura 194. Bloques de programación para el control de temperatura de la 
práctica 10. 
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Paso 4. 

 

Ahora en el bloque de función creado “P#10”, ubicaremos las variables del 

PLC a usar añadiendo también un bloque == ubicando en el MB4. 

 

Figura 195. Bloque de función P#10 para la práctica 10. 

 

Mediante la comunicación del OPC recibirá el PLC el número de la práctica 

#10. Así nos aseguraremos que funcione nuestro bloque de función creado. 

Paso 5. 

Seguir los pasos indicados en la PRÁCTICA#8 desde el paso 5 hasta el paso 

6 para la comunicación con el OPC. 

 

Paso 6 

 

Una vez realizado la configuración, agregamos los TAGs que usaremos en 

bloque creado en el PLC: MD42 y MD50 con el tipo de dato FLOAT, MB4 con 

el tipo de dato BYTE. 

 

Figura 196. Visualización del tipo de dato de los TAGs creados de la 
práctica 10. 
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Paso 7 

 

Abrimos nuestro Labview, la cual usaremos 5 Numeric Control, 1 Numeric 

Indicator, 1 Ok button, 1 Stop Button, 1 Visualizador gráfico. 

 

Figura 197. Panel Frontal y Diagrama de bloques de la práctica 10. 
 

RECOMENDACIONES: 

 

 Verificar la alimentación del módulo PLC. 

 Verificar la correcta conexión del módulo PLC y la planta EPC. 

 Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la práctica, escogiendo 

el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de 

compilación durante la práctica. 

 Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal. 

 Realizar los pasos 5 y 6 correctamente, ya que estos pasos son claves 

para la comunicación entre el PLC, EPC y el software Labview. 

 

 
 


