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พิศนรัุตน์  เขจร

เนือ้หาของหนงัสือPLC กบัการควบคมุแบบซีเควนซ์จะกล่าวถึงPLC MELSEC FX series ซึง่
เป็นPLC แบบcompact ของMitsubishi electric PLC MELSECในปัจจบุนัคือPLCยคุท่ี3 ซึง่
มีความแตกต่างเป็นอย่างมากกบัPLCเมื่อหลายปีก่อน PLCยคุท่ี3 มีประสิทธิภาพสงูมาก ใช้
พลงังานน้อยลง มีขนาดเล็กลง มีความเร็วในการประมวลผลสงู และมีความสามารถในการ
ใช้งานได้หลากหลาย การเปลี่ยนแปลงประสิทธิภาพนีเ้ป็นไปตามเทคโนโลยีท่ีก้าวหน้ามาก
ขึน้เพื่อให้การใช้ทรัพยากรมีประสิทธิภาพมากท่ีสดุ

ในการพิมพ์ครัง้ท่ีสามนี ้เนือ้หาถูกปรับปรุงให้ทนัสมัยมากขึน้กว่าเดิม โดยการเพิ่ม
จ านวนหน้า อธิบายการใช้ค าสั่งต่างๆอย่างละเอียด ใช้รูปภาพประกอบท่ีเข้าใจง่าย เพิ่ม
ตวัอย่างการเขียนโปรแกรม การประยกุต์ใช้งานโปรแกรม รวมทัง้อธิบายการท างานของPLC
อย่างละเอียด เช่นพืน้ฐานการท างาน การประมวลผล อธิบายข้อมลูจ าเพาะของPLCแต่ละ
รุ่น และก็มีรายละเอียดทางด้านเทคนิคต่างๆ ซึง่จะท าให้ผู้ ใช้งานสามารถใช้เป็นคู่มืออ้างอิง
ได้อย่างสะดวก นอกจากนัน้ก็เพิ่มเนือ้หาเกี่ยวกับอุปกรณ์ต่างๆท่ีใช้งานกับPLC เช่นโมดูล
ขยาย อแดปเตอร์ขยาย อแดปเตอร์บอร์ด เป็นต้น หนงัสือPLC กบัการควบคมุแบบซีเควนซ์ 
เหมาะกับผู้ ใช้งานทุกระดับ เช่นผู้ เร่ิมต้นใช้งาน ท่านท่ีใช้งานในระดับสูงแต่ต้องการคู่มือ
อ้างอิง นกัเรียน นกัศกึษาในสายช่างไฟฟ้าและวิศวกรรมไฟฟ้า รวมทัง้ผู้สนใจเกี่ยวกบัPLC
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1.1 ควำมหมำยของ PLC
บทที่  1  ฮา ร์ดแว ร์ P LC

ฮาร์ดแวร์PLC 9

PLCย่อมาจาก Programmable Logic Controllerเป็นอปุกรณ์ควบคมุแบบลอจิกท่ีสามารถ
เขียนโปรแกรมลงไปได้ PLCบางครัง้ก็ เ รียกสัน้ๆว่าPC ซึ่งย่อมาจากProgrammable
Controller หรือบางครัง้ก็เรียกว่าSequence Controllerแปลว่าอปุกรณ์ควบคุมแบบล าดับ 
ตวัย่อPCจะซ า้กบัการเรียกคอมพิวเตอร์ตัง้โต๊ะซึง่ย่อมาจาก Personal Computer

PLC ใช้CPUในการประมวลผลเช่นเดียวกับคอมพิวเตอร์ ดังนัน้PLC ก็คือ
คอมพิวเตอร์แบบย่อส่วน แต่เป็นคอมพิวเตอร์เฉพาะทางท่ีใช้ส าหรับประมวลผลโปรแกรม
เพื่อควบคมุเคร่ืองจกัร PLCมีหลายแบรนด์เช่น Mitsubishi, SIEMENS, Omron, Keyence, 
Panasonic ,Sharp, Fuji, Hitachi ,Yaskawa เป็นต้น ส าหรับบริษัท Mitsubishi Electric แบ
รนด์ของPLCจะใช้ชื่อว่า MELSEC ย่อมาจาก Mitsubishi Electric Sequence Controller

การท างานของเคร่ืองจกัรแบ่งออกเป็นสองส่วนใหญ่ๆคือระบบไฟฟ้าและระบบทางกล รูปท่ี
1.1 เป็นระบบไฟฟ้าท่ีใช้PLCเป็นตัวหลักในการควบคุมเคร่ืองจักร โดยPLCจะรับ
สญัญาณไฟฟ้าจากอปุกรณ์เช่นสวติช์,เซน็เซอร์,หน้าสมัผสัของรีเลย์ เป็นต้น ซึง่อปุกรณ์ไฟฟ้า
เหล่านีจ้ะON-OFFตามการท างานของเคร่ืองจักร โดยสญัญาณไฟฟ้าจะถูกจ่ายไปท่ีอินพุท
ของPLC และPLCก็จะน าสัญญาณอินพุทไปประมวลผลโปรแกรม จากนัน้ผลลัพธ์ของ
โปรแกรมจะถูกจ่ายออกมาท่ีเอาท์พุทของPLC, PLCก็จะจ่ายสัญญาณไฟฟ้าไปสั่งงาน
อปุกรณ์ต่างๆเช่นโซลินอยล์วาล์ว,แมกเนติกคอนแท็กเตอร์,รีเลย์ เพื่อควบคมุเคร่ืองจกัรต่อไป

หลอดไฟ,รีเลย์,คอน
แทคเตอร์

สวิตช์,เซ็นเซอร์Input

Output

signal

signal

Electrical system

Machine

Mechanical system

PLC

รูป 1.1
www.pl

cs
an

oo
k.c

om
 

Mod
ern

 el
ec

tric
 an

d a
uto

mati
on

http://www.google.co.th/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=images&cd=&cad=rja&uact=8&ved=0ahUKEwi-_uu1o53QAhXHgI8KHTL5C2IQjRwIBw&url=http://www.data-technologies.com/data_count_s-460_seed_counter.html&psig=AFQjCNGpkm39adf6umAdnrhl2pq4FAzrgQ&ust=1478835954591055


1.2 หลักกำรท ำงำนเบื้องต้นของPLC

PLC จะรับสญัญาณอินพทุจากอปุกรณ์ท่ีต่อกบัเทอร์มินอลอินพทุของPLC สญัญาณท่ีPLC
รับมี2แบบคือสัญญาณดิจิตอลและสญัญาณอนาล็อก สัญญาณดิจิตอลก็คือสัญญาณท่ีมี
การON,OFF โดยแบ่งออกเป็น2แบบคือสญัญาณท่ีมีความถี่ต ่า เช่นการON-OFFของสวิตช์ 
และสญัญาณท่ีมีความถ่ีสงูเช่นสญัญาณจากโฟโตเซน็เซอร์,เลเซอร์เซน็เซอร์,encoderเป็นต้น
ในการรับสญัญาณความถี่สูง รีเลย์อินพทุของPLCจะต้องมีความไวในการตอบสนองให้ทัน
กับสัญญาณด้วย โดยผู้ ผลิตก็ได้ออกแบบให้รีเลย์อินพุทของPLCมี2แบบคือแบบท่ีใช้รับ
ความถี่ต ่าและแบบท่ีใช้รับความถี่สงูได้ อินพทุแบบท่ีรับความถี่ต ่าจะไม่สามารถรับสญัญาณ
ความถี่สงูได้ ส่วนอินพทุท่ีใช้รับความถี่สงูจะสามารถใช้รับสญัญาณความถี่ต ่าได้

ส าหรับสญัญาณแบบอนาล็อกก็คือแรงดนัและกระแสไฟฟ้า ซึง่ป้อนเข้าPLC โดยใช้
อปุกรณ์เช่นFlow sensor, pressure sensor, temperature sensor เป็นต้น เมื่อPLCรับ
สญัญาณแล้วก็จะน าสญัญาณนัน้ไปแปลงเป็นข้อมลูดิจิตอล และน าไปใช้ในโปรแกรมPLC
ส่วนผลลัพธ์การประมวลผลโปรแกรม ก็จะส่งมาท่ีเอาท์พทุของPLC โดยเอาท์พุทPLCแบบ
ดิจิตอลจะจ่ายสัญญาณดิจิตอลเพื่อสั่งงานอุปกรณ์ท่ีต่อกับPLC เช่นหลอดไฟ,โซลินอยล์
วาล์ว,คอนแท็กเตอร์ เป็นต้น ส่วนเอาท์พุทของPLCแบบอนาล็อกก็จะจ่ายแรงดันและ
กระแสไฟฟ้าออกมาได้

สญัญาณอนาลอ็ก
(แรงดนั,กระแส)

สญัญาณดจิติอล (เลขฐาน2)

หลอดไฟ,รเีลย,์คอนแทคเตอร์

สวติช,์เซน็เซอร์

input

Flow sensor, pressure 
sensor ,temperature sensor

Digital output Analog output

high frequency

Low frequency

sensor , encoder

output

ON,OFF
แรงดนั และกระแส

Digital input
Analog  input

รูป 1.2
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2. แบ่งตามโครงสร้างทางฮาร์ดแวร์ แบง่ได้เป็น3ประเภทคือ
2.1 Compact type คือ PLCท่ีรวมทุกฮาร์ดแวร์ทุกอย่างท่ีจ าเป็น ให้อยู่ในโมดูล

เดียวกนั เช่นCPU, input , output ,power supply เป็นต้น โดยผลิตและประกอบเป็นโมดลู
เดียวกนั เราจงึเรียกว่าstand alone คือสามารถท างานได้ในระดบัหนึง่โดยใช้แค่โมดลูเดียว
จากรูป1.2  compact PLCคือ MELSEC iQ-F series และ MELSEC-F series

2.2 Modular type คือPLCแบบแยกส่วน ก็คือฮาร์ดแวร์แต่ละส่วนจะแยกออกจาก
กัน โดยเรียกแต่ละส่วนว่าโมดูล(module) เช่นPower supply module, input module 
,output module การใช้งานจะต้องน าโมดลูมาประกอบกนัเพื่อเป็นระบบเดียวกนั

2.3 Baseless type คือPLCแบบแยกส่วนเช่นเดียวกบั modular type แต่ Baseless 
type จะไม่มีBase unit โมดลูแต่ละตวัจะประกอบกนัได้เลย การติดตัง้PLCจะต้องใช้ราง(DIN 
Track)
3. แบ่งตามขนาดของระบบPLC แบง่ได้เป็น3ประเภทคือ

3.1 PLCส าหรับระบบขนาดใหญ่และขนาดกลาง คือ MELSEC iQ-R series, 
MELSEC-Q series

3.2 PLCส าหรับระบบขนาดกลางและเล็ก คือ MELSEC- L series หรือรุ่นเก่าคือ
MELSEC-AnS series(PLCรุ่นรองท่ีแยกออกจาก MELSEC-A series) และMELSEC-QnAS
series(PLCรุ่นรองของ MELSEC-QnA series)

3.3 PLC ส าหรับระบบขนาดเล็กคือ MELSEC-F series, MELSEC iQ-F series

1.3 PLC MELSEC
PLC MELSEC มีหลายแบบ การแบง่ประเภทของPLC MELSEC แบง่ได้3ลกัษณะคือ
1. แบ่งตามซีรีส์(series) ซึ่งแต่ละซีรีส์ก็จะมีรุ่นย่อยๆอีกที PLC MELSECเร่ิมผลิตเมื่อปี
ค.ศ.1973คือMELSEC-310 ต่อมาปีค.ศ.1980 ผลิตPLC MELSEC-K series ปีค.ศ.1985
ผลิตPLC MELSEC-A series เป็นต้น และมีการผลิตขึน้อีกหลายซีรีส์เน่ืองจากมีการพฒันา
เทคโนโลยีท่ีทนัสมยัขึน้ ในปัจจบุนัมีการยกเลิกการผลิตแล้วหลายซีรีส์ โดยซีรีส์ในปัจจบุนัท่ี
ยงัผลิตอยู่มีดงัรูป1.3

MELSEC
iQ-F series

MELSEC-F 
series

PLC ขนาดใหญ่

Modular Type Compact type
PLC ขนาดเล็กPLC ขนาดกลาง

MELSEC-Q 
series

MELSEC
iQ-R series

MELSEC-L 
series

Baseless  type

PLC

รูป 1.3
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ฮาร์ดแวร์PLC 12

MELSEC iQ-R

MELSEC-Q
MELSEC-L MELSEC iQ-F

MELSEC-F

เหมาะส าหรับระบบขนาดกลางและใหญ่

เหมาะส าหรับระบบขนาดกลาง

MELSEC-AnS series

1995 1999 201519851980

MELSEC-K 
series

MELSEC-A 
series

MELSEC-QnA
series

MELSEC-Q 
series

MELSEC iQ-R 
series

ยกเลิกการผลิต

MELSEC-QnAS series MELSEC-L series

1991 1996 2009

ยกเลกิการผลติ ยกเลกิการผลติ

เหมาะส าหรับระบบขนาดเล็ก(stand alone)

F series FX series

1981 1989 2004

FX3 series

ยกเลกิการผลติ

รูป 1.4

2015

FX5

MELSEC-F series

Modular PLC

Compact type

Modular PLC

AnS series คือรุ่นเล็ก
ของ A series

MELSEC iQ-F series

ยกเลกิการผลติ

NEW

NEW

รูปท่ี1.4 แสดงPLC MELSEC ซรีีส์ต่างๆ ท่ีใช้ในช่วงเวลาต่างๆ

รูปท่ี1.5 แสดงระดบัความสามารถของPLC MELSEC , MELSEC iQ-R จะมีความสามารถ
สงูกว่า MELSEC-Q และ MELSEC iQ-F มีความสามารถสงูกว่า MELSEC-F

Baseless PLC

รูป 1.5
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MELSEC-F series หรือบางครัง้ก็เรียกว่า MELSEC-F Family คือการเรียกPLCทัง้หมดท่ีเป็น
ซรีีส์ F , MELSEC - F series ทัง้รุ่นเก่าและรุ่นปัจจบุนั มีทัง้หมด3ยคุดงัรูป 1.8

F,F1และF2 คือPLCยคุท่ี1 ,FX0,FX1,FX2 คือPLCยคุท่ี2 และFX3คือPLCยคุท่ี3 (ยคุปัจจบุนั)
PLCยคุท่ี2และ3 จะเรียกรวมกนัว่า MELSEC FX series, MELSEC FX Family หรือ FXCPU

ความแตกต่างระหว่างซรีีส์ต่างๆ เช่นความเร็วในการประมวลผล จ านวนค าสัง่ท่ีมีให้
ใช้งาน จ านวนพืน้ท่ีหน่วยความจ าท่ีมีให้ ลกัษณะทางกายภาพ อปุกรณ์ต่อขยายต่างๆท่ีมีให้ 
เป็นต้น PLCยคุท่ี1และ2 ยกเลิกการผลิตแล้ว เช่นPLCยคุท่ี2 รุ่นFX1N,FX1NC,FX1S ยกเลิก
การผลิตทกุรุ่นในปี2015 FX2N,FX2NC ยกเลิกการผลิตทกุรุ่นในปี2012

MELSEC iQ-F series คือ new generation ท่ีเพิ่มเทคโนโลยีให้ทนัสมยัมากขึน้ เช่น
ความเร็วการประมวลผลท่ีมากขึน้ ,สามารถใช้SD cardส าหรับเก็บข้อมลูได้, มีพอร์ตสื่อสาร
RS-485และEthernet แบบbuilt-In เป็นต้น

รูป1.8 แสดงPLC MELSEC - F series และ MELSEC iQ-F series รุ่นต่างๆ

FX3U,FX3UC,FX3S,
FX3G,FX3GC,FX3GE

F,F1,F1J,F2

MELSEC -F series

FX0,FX0N,FX0S,FX1,FX2,FX2c,
FX1S,FX1N,FX1NC,FX2N,FX2NC

Micro PLC ยคุที่3ยกเลิกการผลิตยกเลิกการผลิต

F, F1, F2 series FX0, FX1, FX2 series FX3 series

1 st generation 2 nd generation 3 rd generation

PLC MELSEC-F series generation

MELSEC iQ-F series

FX5 series

FX5U,FX5UC

New generation

2015

Engineering Tool
GX Works 3

FX5U FX5UC

รุ่นทัว่ไป รุ่นประหยดัพืน้ท่ี

AC power DC power

ฮาร์ดแวร์PLC 14
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PLC FX series ยคุท่ี3 แบ่งออกเป็นหลายรุ่น เพ่ือให้มีความเหมาะสมกบังานท่ีแตกต่างกนั 
ซึง่แบง่ระดบัการใช้งานเป็นสามระดบัคือ High end, standard และ entry level

กำรเลือกใช้งำน PLC MELSEC FX series ยุคที่3

Entry level

รูป 1.15

FX3S

New

PLC ระดบั High end คือPLC FX3U,FX3UC รองรับกับงานระดับสงูเช่น high speed 
control, network support ,data logging เป็นต้น

PLC ระดบั standard คือPLC FX3G,FX3GCและFX3GE รองรับกบังานระดบัมาตรฐานเช่น
งานautomation,งานnetwork เป็นต้น FX3GE เป็นPLC รุ่นใหม่กว่าFX3GและFX3GC

PLC ระดบั Entry levelคือ PLC FX3S เป็นPLCยคุท่ี3 รุ่นใหม่ท่ีผลิตทีหลงัFX3U(C)และ
FX3G(C) ,FX3Sเหมาะกบังานอตัโนมตัิแบบพืน้ฐาน

ถ้าใช้PLC แบบ high end กบังานท่ีไม่ต้องการประสิทธิภาพสงูก็จะเป็นการสิน้เปลือง
ทรัพยากร เน่ืองจากประสิทธิภาพของPLC ไม่ได้ถูกใช้งานเต็มท่ี และเป็นการสิน้เปลือง
งบประมาณ เนื่องจากราคาของ PLC high end จะสงูกว่าentry level

High end

FX3U FX3UC
รูป 1.13

Standard

FX3G FX3GC FX3GE

New

รูป 1.14
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การท าให้รีเลย์อินพทุท างานจะต้องจ่ายไฟ24Vให้ครบวงจร โดยการใช้สวิตช์หรือเซ็นเซอร์ต่อ
กบัอินพทุเทอร์มินอล วงจรอินพุทต่อได้2แบบคือ แบบsinkหรือแบบคอมมอนลบ(negative 
common)และแบบsourceหรือเรียกว่าคอมมอนบวก(positive common) PLCบางรุ่นต่อได้
เฉพาะแบบsink บางรุ่นต่อได้ทัง้แบบsinkและsource ดรุู่นPLCได้ท่ีภาคผนวกA3

กำรต่อวงจรอินพุทแบบใช้ไฟ24VDC

ถ้า input terminal ของPLC มีสญัลกัษณ์S/S แสดงว่าเป็นPLCท่ีสามารถต่อวงจรได้ทัง้แบบ
sinkและsource รูปท่ี1.36 เป็นการต่อวงจรแบบsink แรงดันท่ีจ่ายให้วงจรอินพุทใช้
แหล่งจ่ายไฟ24Vจากservice power supplyส่วนสวิตช์S1,S2และS3 ต่อกับX0,X1และX2
ตามล าดับ อันดับแรกคือต่อขัว้+(24V) ไปยังจุดS/Sเพื่อให้ไฟไหลไปยังคอมมอนของรีเลย์
อินพทุ และขัว้0Vต่อกบัขาของสวิตช์แต่ละตวั เน่ืองจาก0Vคือจุดต่อรวมของสวิตช์ภายนอก 
เราจงึเรียกการต่อแบบนีว้่า คอมมอนลบหรือคอมมอนศนูย์ สายคอมมอนนิยมใช้สัญลกัษณ์
CหรือCOM ขณะท่ีสวิตช์แบบN/Oยงัไม่ถูกกด เมื่อเราน าโวลท์มิเตอร์มาวดัแรงดันตกคร่อม
ระหว่างขัว้ของสวิตช์จะวดัแรงดนัได้เท่ากบั24V โดยเทอร์มินอลXจะเป็นขัว้บวก การท างาน
ของวงจรคือเมื่อกดสวิตช์S1ก็จะท าให้กระแสไหลครบวงจร ท าให้รีเลย์อินพทุX0ท างาน การ
ท างานของรีเลย์X0จะถกูตรวจจบัโดย input processing และสถานะการท างานก็จะถกูส่งไป
program processingต่อไป ส่วนสวิตช์S2เป็นแบบปกติปิด(NC) ดงันัน้เมื่อไม่มีการกดสวิตช์ 
จะท าให้รีเลย์X1ท างานอยู่ตลอดเวลา เมื่อกดสวิตช์S2จะท าให้รีเลย์อินพทุX1หยดุท างาน

‒

+

external switch

X0

S1 S2

0V X1S/S24VL N

100VAC

Photo couplerService power supply

X2 X3 X4

C Volt meter

+
‒

sink

S3

รเีลยอ์นิพุท

S/S

X0

Internal 
circuits

Input indicator

S1 ON

‒

+
24V

signal

current

Input circuit

รูป 1.36
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Input signal (สัญญำณอินพุท)

จากรูป1.37 เซน็เซอร์แบบNPNต่อกบัรีเลย์อินพทุX0 เมื่อเซน็เซอร์ON เอาท์พทุของเซ็นเซอร์ก็
จะจ่ายกระแสไฟฟ้าให้กบัวงจรอินพุทของPLC เราเรียกกระแสไฟฟ้าท่ีจ่ายให้อินพุทPLCว่า
สัญญาณ(signal) เมื่อมีกระแสไหลผ่านครบวงจร จะท าให้photo couplerท างาน หรือ
เรียกว่ารีเลย์อินพทุX0ท างาน(X0 ON)

รูปท่ี1.38 เป็นTiming diagram แสดงการON-OFFของรีเลย์อินพทุ เมื่อมีกระแสไฟฟ้าจ่าย
ให้กบัวงจรอินพทุจะท าให้รีเลย์X0 ON เมื่อไม่มีกระแสไฟฟ้าจ่ายให้วงจร รีเลย์อินพทุX0 ก็
OFF ดงันัน้รีเลย์X0จึงท างานON-OFF ตามการ ON-OFFของสญัญาณ ส่วนสญัญาณท่ีมี
ช่วงเวลาON-OFF น้อย เรียกว่า short pulse หรือก็คือสัญญาณท่ีมีความถี่สูง(high 
frequency)

signal

Input  X0

ON

ON

ชว่งเวลา ON

ON

OFF

OFF ON OFF

OFF

ชว่งเวลา OFF

ON

short pulse

ON

Input response time คือเวลาตอบสนองทางด้านอินพุท หมายถึงเวลาท่ี input image 
memory ใช้ในการอ่านสถานะการท างานของ photo coupler ในช่วงท่ีมีการประมวลผล
ทางด้านอินพุท(input processing) ตัวอย่างเช่น PLC FX3U มีInput response time
ประมาณ 10ms

เวลำตอบสนองทำงด้ำนอินพุท (input response time)

S/S

X0

Internal 
circuits

sensor

‒

+
24V

‒

outputรูปคลื่นกระแสที่มีชว่งเวลาON
น้อย เรียกวา่ short pulse 2us

Photo coupler

รูป 1.37

รูป 1.38
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1.8 เอำท์พุทเทอร์มนิอล (Output terminal)

เอาท์พทุเทอร์มินอลคือจดุต่อที่ใช้จ่ายไฟให้กบัโหลด เช่นหลอดไฟ รีเลย์ โซลินอยล์วาวล์ เป็น
ต้น เอาท์พุทเทอร์มินอลแต่ละจุดใช้อักษรY ส่วนหมายเลขเอาท์พุทใช้เลขฐาน8 จ านวน
เอาท์พุทท่ีมีให้จะมีมากหรือน้อยขึน้อยู่กับขนาดของPLC เช่นจากรูป1.47 PLCรุ่นFX3U-
32MR-ES/UL จะมีเอาท์พทุจ านวน12จุดคือY0ถึงY17 เอาท์พทุเทอร์มินอลแต่ละจุดจะต่อ
ออกมาจากอปุกรณ์เอาท์พทุของPLC อปุกรณ์เอาท์พทุคืออปุกรณ์ฮาร์ดแวร์ท่ีใช้ตดัต่อกระแส 
ไฟฟ้าซึง่ติดตัง้อยู่ภายในPLC อปุกรณ์เอาท์พทุจะท างานเมื่อมีการสัง่งานจากวงจรทางด้าน
เอาท์พุท ซึ่งอุปกรณ์เอาท์พุทมี3แบบคือรีเลย์, ทรานซิสเตอร์และไตรแอก (ยกเว้นPLC 
FX3UCและFX3GC ซึง่มีเอาท์พทุสองแบบคือรีเลย์และทรานซสิเตอร์)

อุปกรณ์เอาท์พุทแบบรีเลย์ใช้หน้าสัมผัสในการตัดต่อกระแสไฟฟ้า ซึ่งเป็นก ารตัดต่อ
กระแสไฟฟ้าแบบทางกล ส่วนทรานซิสเตอร์และไตรแอกใช้สารกึ่งตัวน าในการจ่ายกระแส 
ไม่ได้ใช้หน้าสมัผสัในการตดัต่อแบบรีเลย์ ท าให้มีอายใุนการใช้งานนานกว่ารีเลย์ มีความเร็ว
ในการท างานสงู จึงสามารถใช้กับการON-OFFท่ีมีความถี่สงูๆได้ เช่นใช้จ่ายสัญญาณพลัล์
ส าหรับควบคมุsolid state relay หรือเซอร์โวแอมพลิฟาย เป็นต้น

FX3U-32MR-ES/UL

Y14
COM3 Y15 Y17

Y16Y0
COM0 Y1 Y3

Y2 Y4
COM1 Y5 Y7

Y6 Y10
COM2 Y11 Y13

Y12

output terminal

[ • ] เทอรม์นิอล
ว่าง(ไมไ่ดใ้ชง้าน)

common terminal

Output device

Relay Transistor Triac (SSR)

DC,AC DC ACCOM0 Y0 Y1 Y2 Y3

อุปกรณ์เอาทพ์ุท

โหลด

PLC

จ่ายกระแส
ไฟฟ้า

เอาท์พทุแบบรีเลย์สามารถใช้ได้ทัง้ไฟกระแสตรง
และกระแสสลบั เอาท์พทุทรานซิสเตอร์ใช้ได้กบัไฟ
กระแสตรง(DC)เทา่นัน้ และเอาท์พทุไตรแอกใช้ได้
เฉพาะไฟกระแสสลบั(AC)

รูป 1.48

รูป 1.47
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output terminal แต่ละจุดจะเชื่อมต่อกับวงจรทางด้านเอาท์พทุของPLC จากรูป1.49 เป็น
วงจรเอาท์พทุของY0 ภายในวงจรจะใช้รีเลย์เป็นอปุกรณ์เอาท์พทุเพื่อสัง่งานโหลดภายนอก 
โดยรีเลย์1ตวัก็จะต่อสายออกมาท่ี output terminal 1 จดุ

เอำท์พุทรีเลย์ (Relay output)

เอาท์พุทเทอร์มินอลจะแบ่งออกเป็นส่วนๆ ตัวอย่างเช่นจากรูป1.50 Y0ถึงY3 ใช้คอมมอน
เดียวกันคือCOM0 หน้าสัมผัสของรีเลย์Y0ถึงY3จะถูกต่อด้วยกัน ซึ่งเรียกว่าจุดคอมมอน
(common) สายคอมมอนจะต่อออกมายังCOM0 ส่วนขาท่ีเหลือของรีเลย์แต่ละตัวจะต่อ
ออกมายังจุดY0ถึงY3 ส่วนY4ถึงY7 ใช้คอมมอนเดียวกนัคือCOM1 การท่ีต้องแบ่งรีเลย์
เอาท์พทุออกเป็นชุดๆเน่ืองจากในบางกรณี โหลดท่ีน ามาใช้งาน จะใช้แรงดันไม่ เท่ากันเช่น
โหลดDC24VกบัAC220V ซึง่จะต้องต่อโหลดทัง้สองแยกออกจากกนั หรือบางครัง้เราต้องการ
น าหน้าสมัผสัเปล่าๆไปใช้สัง่งานอปุกรณ์ เช่นส าหรับสัง่งาน inverterเป็นต้น

Internal 
circuits

LED indicator

COM0 Y0 Y1 Y2 Y3 COM1 Y4 Y5 Y6 Y7

C0M0

Y0

วงจรทางด้านเอาท์พทุ
รเีลยเ์อาทพ์ุท ขาของรีเลย์จะเชื่อมตอ่กบัเทอร์มินอลส าหรับ

เป็นจดุตอ่ให้ใช้งานกบัอปุกรณ์ภายนอก

รีเลย์แตล่ะวงจรจะมีหน้าสมัผสัหนึง่ตวัและเป็น
หน้าสมัผสัแบบปกติเปิด(N/O)เทา่นัน้

CommonCommon

COM0 Y0 Y1 Y2 Y3 COM1 Y4 Y5 Y6 Y7

output relays ชุดทีส่อง
Common Common

Output terminal
common terminal [ใช้เอาท์พทุ4จดุ
ตอ่คอมมอน (4point/common ) ]

output relays ชุดแรก

รูป 1.49

รูป 1.50
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กำรต่อเอำท์พุทเทอร์มินอลและกำรท ำงำนของอุปกรณ์เอำท์พุท

รูป1.51 เป็นการต่อรีเลย์เอาท์พทุกบัหลอดไฟขนาด100โวลต์2หลอด โดยเอาท์พทุY0 ต่อกบั
L1 และเอาท์พทุY1ต่อกับหลอดไฟL2 อันดบัแรกน าสายL(Line)ต่อกับCOM0 จากนัน้ต่อ
สายไฟจากY0เข้าท่ีหลอดไฟL1 ส่วนสายอีกด้านของหลอดไฟL1ต่อกบัสายN(neutron) ของ
แหล่งจ่าย ส่วนการต่อหลอดไฟL2 ท าได้โดยน าสายไฟต่อกบัY1และสายไฟอีกเส้นต่อกบัสาย
N สายLเป็นสายคอมมอนของหน้าสัมผัสY0ถึงY3 ส่วนสายNเป็นสายคอมมอนของโหลด

เราจะเห็นว่ากระแสไฟจากสายLจะผ่านเทอร์มินอลCOM0และเข้าไปรอท่ีหน้าสัมผสั
ของรีเลย์เอาท์พทุแต่ละตวั เมื่อหน้าสมัผสัรีเลย์ตวัใดตวัหนึ่งท างานก็จะท าให้กระแสไฟวิ่งไป
ยงัหลอดไฟแต่ละหลอด การต่อแหล่งจ่ายไฟ100VACเข้ากบัCOM0 สามารถสลบัสายได้เช่น
เมื่อต่อสายNเข้าCOM0 สายLจะเป็นคอมมอนของโหลดแทน

COM0 Y0 Y1 Y2 Y3

Output relays

Lamp

L

N 100VAC

Output terminal

L1 L2

เม่ือหน้าสมัผสัY0ท างาน ไฟฟา้
จะวิ่งจากสาย L ผ่านหน้าสมัผสั
ของY0 วิ่งไปยงัหลอดไฟL1และ
กลบัไปยงัสายN ครบวงจร

รูปท่ี1.52 เป็นขัน้ตอนของoutput processing เมื่อผลลพัธ์ของการประมวลผลโปรแกรมคือ
Y0 ON ข้อมลูการONของY0 จะถกูส่งมาท่ีหน่วยความจ า output latch memory และoutput 
latch memory ก็จะสัง่ให้ Internal circuitsของY0 ท างาน และรีเลย์เอาท์พทุY0 ก็จะท างาน
ตามการสัง่งานของ Internal circuits หน้าสมัผสัแบบN/O ก็จะต่อวงจรท าให้หลอดไฟL1ติด

Output 
latch 
memory

output processing

Output circuit

Read out
Internal 
circuits

LED indicator

C0M0

Y0
รเีลยเ์อาทพ์ุท

L N

i

L1program 
processing

Y0 = ON

รูป 1.51

รูป 1.52

ฮาร์ดแวร์PLC 39

www.pl
cs

an
oo

k.c
om

 

Mod
ern

 el
ec

tric
 an

d a
uto

mati
on



1.11 ส่วนประกอบของ CPU module FX5U, FX5UC

จากรูป1.74 เป็นส่วนประกอบภายนอกของPLC FX5U , FX5UC จะใช้เฉพาะเทอร์มินอล
แบบEuropean-type โดยใช้เป็นเทอร์มินอลส าหรับ Built-in RS-485 communication ส่วน
อินพทุและเอาท์พทุจะใช้คอนเน็คเตอร์20พิน

RS-485 terminal block

Input/ Output 
display LED
Input connector

Output connector

Built-in Ethernet 
communication
connector

Operation Indicator

Switches input/output of 
the I/O display LED

ด้านลา่งPLC
-Power connector for CPU module
-Battery connector

จากรูป1.73 เป็นส่วนประกอบภายนอกของPLC FX5U เทอร์มินอลของFX5Uมีสองแบบ 1.
คือเทอร์มินอลแบบทัว่ไป ซึง่เป็นเทอร์มินอลของอินพทุและเอาท์พทุ ขนาดสกรู M3 การต่อ
สายไฟคือใช้หางปลาแฉกหรือหางปลากลมยึดและขันสกรู 2. เทอร์มินอลแบบEuropean
การต่อสายไฟจะใช้หางปลาแบบพินหรือสายเปลือยยดึกบัเทอร์มินอล และหมนุสกรูล็อก

RS-485 terminal block

Input terminals

Operation Indicator
RUN/STOP/RESET 
switch

รูป 1.73

Built in analog I/O
terminal block

SD memory 
card slot 

ฝาปิดเทอร์มินอล

Input display LED

Output display 
LED

ฝาปิดเทอร์มินอล

ด้านในฝาปิด
-Expansion board connector
-Battery connector

European-type 
terminal block

terminal block

รูป 1.74
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FX5UC ไม่มีเทอร์มินอลแบบสกรูส าหรับต่อสายไฟ การต่ออปุกรณ์ภายนอกกบัอินพทุและ
เอาท์พทุของPLC มีสองแบบคือ
1. ใช้สายcableเสียบท่ีคอนเน็คเตอร์ของPLC และต่อสายเคเบิลออกมาท่ีเทอร์มินอลโมดลู
และก็น าอปุกรณ์ภายนอกต่อกบั terminal module ดงัรูปท่ี 1.75

I/O cable
FX-16E-500CAB-S , 5m
FX-16E-150CAB ,    1.5 m
FX-16E-300CAB ,    3 m
FX-16E-500CAB ,    5 m
FX-16E-150CAB-R ,1.5 m
FX-16E-300CAB-R , 3 m 
FX-16E-500CAB-R , 5 m

สายเคเบิลแบบFlat ส าหรับตอ่ 
terminal module (มีทอ่หุ้ม)

สายเคเบิลแบบกลมส าหรับ
ตอ่ terminal module

สายเคเบิลแบบปลอ่ยลอย 1

2
2

3

กำรต่อสำยไฟอินพุทและเอำท์พุทของ FX5UC

2. ใช้สายcable แบบมีคอนเน็คเตอร์ด้านเดียว เสียบท่ีคอนเน็คเตอร์ของPLC น าปลายสาย
เคเบลิต่อกบัอปุกรณ์ภายนอก ดงัรูปท่ี 1.76

terminal module

FX5UC I/O cable น าอปุกรณ์ภายนอกตอ่
กบั terminal module

FX5UC
I/O cable

น าปลายสายตอ่กบั
อปุกรณ์ภายนอก

คอนเน็คเตอร์

โมเดลสำย I/O

1

3

รูป 1.75

รูป 1.76

รูป 1.77
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การใช้งานPLC ผู้ใช้งาน(user)จะต้องใช้คอมพิวเตอร์และซอฟต์แวร์ประยกุต์ในการติดต่อกบั
PLC เช่นเขียนโปรแกรมไปยังPLC โหลดโปรแกรมจากPLC ,monitorดูการท างานของ
โปรแกรม,เปลี่ยนแปลงค่าparameterของPLC เป็นต้น ซอฟต์แวร์ประยกุต์ท่ีใช้เขียนโปรแกรม
แลดเดอร์ให้กับPLC MELSEC (ในยุคท่ีสอง,ยุคท่ีสามและNew generation)เรียกว่า
MELSOFT ซึง่มี3ซอฟต์แวร์ คือGX developer, GX works2 และ GX works3 ซึง่แต่ละ
ซอฟต์แวร์สามารถใช้ได้กบัPLC ในแต่ละซรีีส์ได้ดงัรูป 2.1

iQ-R series
iQ-F series

Q series
L series
F series

โดยในคู่มือเล่มนีจ้ะกล่าวเฉพาะซอฟต์แวร์ GX works2 โดยเราจะต้องติดตัง้ซอฟต์แวร์ GX 
works2 ให้กบัคอมพิวเตอร์เช่น PC, Laptop เป็นต้น

เขยีน program ไปยงัPLC

อ่าน program จากPLC

Application software PLC

GX Works 2

รูป 2.2

สายเคเบลิ

ซอฟต์แวร์สามารถติดตัง้ได้ในระบบปฏิบตัิการวินโดว์(Windows®) เท่านัน้

ระบบปฏิบัติกำรที่ใช้ติดตั้งซอฟต์แวร์ประยุกต์

ซอฟต์แวร์ที่ใช้เขียน Ladder diagram ส ำหรับ PLC MELSEC

การสื่อสารระหว่างPLC FX series กบัซอฟต์แวร์ประยกุต์ จะต้องใช้สายเคเบิล หรือเรียกว่า
สายโหลด(download cable) โดยสายเคเบลิด้านหนึง่จะต่อกบัพอร์ตสื่อสารของPLCและอีก
ด้านต่อกบัพอร์ตสื่อสารของคอมพิวเตอร์

PLC จะท าหน้าท่ีประมวลผลโปรแกรมและท างานตามโปรแกรมท่ีผู้ ใช้งาน (user)
เขียนโปรแกรมไว้ โปรแกรมท่ีเขียนไปยงัPLC ก็จะมีหลายภาษา ขึน้อยู่กบัการเลือกใช้งาน

Q series
L series
F series รูป 2.1
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ภาษาโปรแกรมท่ีใช้ในการเขียนเพื่อให้PLCท างานได้มีหลายภาษา บางภาษาก็ใช้ได้กบัPLC
บางรุ่น ภาษาโปรแกรมท่ีใช้กบัPLC FX series มี6แบบดงัรูป2.3

ภำษำโปรแกรมของPLC FX series (program languages in PLC FX series)

*  Sequential Function Chart program (SFC program<STL step ladder>)
** Function Block Diagram program(FBD program)
*** Structured Text (ST program) 

ภาษาโปรแกรมทีใ่ชใ้นPLC FX series

List program SFC 
program*

FBD 
program**

Sequence 
program

Structured 
Ladder

Structured 
Text***

รูป 2.3

list program ,sequence program และSFC program คือ3ภาษาท่ีเข้ากนัได้หมายถงึแต่ละ
ภาษาสามารถเปลี่ยน(convert) ไปเป็นอีกภาษาได้ เช่นsequence program สามารถแสดง
ในรูปแบบของ list program หรือ SFC program ก็ได้

ผู้ ใช้งานสามารถเลือกเขียนโปรแกรมโดยใช้ภาษาใดก็ได้ แต่ก็ต้องพิจารณาด้วยว่า
PLCแต่ละรุ่นใช้ได้กบัภาษาอะไร และซอฟต์แวร์แต่ละตวัสามารถเขียนโปรแกรมภาษาใดได้
บ้าง PLC FX seriesที่สามารถใช้ได้ทัง้6ภาษาคือรุ่นFX3S,FX3G,FX3GC,FX3GE,FX3Uและ
FX3UC

ตาราง2.1 แสดงภาษาโปรแกรมแต่ละชนิดท่ีใช้ได้กบัซอฟต์แวร์ GX developer และ GX 
works2 ,GX developerไม่สามารถเขียนภาษาโปรแกรมSTและFBD,GX works2 ไม่สามารถ
เขียนภาษา list program ส าหรับเนือ้หาของหนังสือPLCกับการควบคุมแบบซีเควนซ์ จะ
อธิบายเฉพาะภาษา sequence program และSFC program

List programming
Sequence programming
SFC programming

Programming language GX Works2

ST

Structured ladder/FBD

GX Developer
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โปรแกรมล าดบัคือโปรแกรมท่ีท างานบนPLC และสร้างโดยใช้ซอฟต์แวร์GX developer ,GX 
works2 และGX works3 ภาษาท่ีใช้เขียนโปรแกรมเป็นสญัลกัษณ์แบบกราฟิก

โปรแกรมล ำดับ (sequence program )

รูปท่ี2.4 เป็นตัวอย่างsequence program ซึ่งประกอบด้วยกราฟิกท่ีเป็นแบบเดียวกับ
สญัลกัษณ์ของอปุกรณ์ไฟฟ้าเช่นหน้าสมัผสัแบบปกติปิด แบบปกติเปิด คอยล์รีเลย์ เส้นวงจร
ในแนวนอน เส้นวงจรในแนวตัง้ ส่วนกราฟิกแบบอื่นๆเช่นคอยล์วงเล็บสี่เหลี่ยม,หน้าสมัผสัที่มี
ลกูศร เป็นต้นกราฟิกทัง้หมดนีเ้รียกว่าค าสั่ง(instruction) และกลุ่มของค าสั่งทัง้หมดท่ีเขียน
ขึน้บนซอฟต์แวร์ เรียกว่าโปรแกรม(program)

โปรแกรมจะเขียนเป็นล าดับ เป็นบรรทัดๆ เร่ิมจากบรรทัดบนไปบรรทัดล่าง แต่ละ
บรรทดัมีการเรียงอปุกรณ์จากซ้ายไปขวา ดงันัน้จะเรียกโปรแกรมรูปแบบนีว้่าโปรแกรมแบบ
ล าดบั(sequence program) ,sequence programเรียกได้อีกหลายแบบเช่น วงจรแลดเดอร์
(ladder circuit) และแลดเดอร์ไดอะแกรม(ladder diagram) เน่ืองจากมีการเขียนวงจรเป็น
แบบแลดเดอร์ หรือเรียกว่าวงจรโปรแกรม(circuit program) เน่ืองจากโปรแกรมมีรูปแบบ
เป็นวงจรไฟฟ้า แต่ค าว่าsequence program จะเป็นทางการกว่า ,sequence program ถ้า
แปลเป็นภาษาไทยจะเรียกว่าโปรแกรมล าดับซึ่งจะไม่สวยงาม ดังนัน้การเขียนเป็น
ภาษาองักฤษก็จะเหมาะกว่า

X0

Y20

X1 T1
Y20

Y21

คอยลร์เีลย์

Y20
T1

K30

MOV     H41    D120
T1

เขยีนเป็นบรรทดั
จากบนลงล่าง

อุปกรณ์ในวงจรเรยีงจากซา้ยไปขวา

PLS   M10
X0 คอยลแ์บบวงเลบ็

สีเ่หลีย่ม

หน้าสมัผสั
เสน้วงจรแนวนอน

เสน้วงจรแนวตัง้

หน้าสมัผสัแบบ
ลกูศร

คอยลแ์บบวงเลบ็
สีเ่หลีย่ม

โปรแกรม(program)คือกลุ่มของค าสัง่ที่ให้
คอมพวิเตอรป์ฏบิตั ิส่วนค าว่าprogramming 
หมายถงึการเขยีนโปรแกรม

รูป 2.4
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ในการท างานของsequence program หน้าสมัผสัท่ีใช้อปุกรณ์อินพทุ(X) จะท างานก็ต่อเมื่อ
มีสญัญาณเข้ามาท่ีเทอร์มินอลอินพทุ ส่วนหน้าสมัผสัที่ใช้อปุกรณ์ Y, M, S, L นัน้ หน้าสมัผสั
ในวงจรจะท างานก็ต่อเมื่อบิตเอาท์พุทของหน่วยความจ านัน้ๆท างาน เช่น จากรูป2.51 เมื่อ
สวิตช์S1 ONจะท าให้รีเลย์อินพทุX0ท างาน ท าให้หน้าสมัผสัX0 ในโปรแกรมท างานด้วย และ
ท าให้คอยล์รีเลย์M0 ON เมื่อคอยล์M0 ON หน้าสมัผสัM0 ทกุๆอนัในโปรแกรมก็จะท างาน
ด้วย ซึง่หน้าสมัผสัM0 อนัแรกจะON เพื่อล็อกการท างานของคอยล์รีเลย์M0 ส่วนหน้าสมัผสั
M0 อีกอนัจะท าให้ Y0 ท างาน

กำรท ำงำนของ PLC

หลงัจากการประมวลผลโปรแกรมจบแล้ว ก็จะได้ผลลพัธ์คือY0 ON, PLCก็จะสัง่ให้อปุกรณ์
เอาท์พทุY0 ซึง่เป็นรีเลย์จริงท างาน และท าให้หลอดไฟ L0 ติด กรณีท่ีสวิตช์ S2 ON จะท าให้
หน้าสมัผสั X1 ON, X1เป็นหน้าสมัผสัแบบN/C เมื่อON ก็จะOpen และตดัการท างานของ
M0 ท าให้ Y0 OFF และหลอดไฟL0ดบั

ส่วนอีกวงจร หน้าสมัผสัX3ในโปรแกรมเป็นแบบปกติเปิด(N/O) แต่เน่ืองจากสวิตช์S4
เป็นแบบปกติปิด ดงันัน้รีเลย์อินพทุX3 จงึONตลอดเวลา ท าให้หน้าสมัผสัX3ในโปรแกรมON 
ตลอดเวลาด้วย ดงันัน้เมื่อกดสวิตช์ S3 หน้าสมัผสัX2 จะท าให้ M1 ON และท าให้Y1 ท างาน 
หลอดไฟ L1 ติด เมื่อต้องการหยดุการท างานของY1 ท าได้โดยการกดสวิตช์ S4 ซึง่จะท าให้
หน้าสมัผสั X3 OFF

M0

X0
M0

X1

M0
Y0

M1

X2
M1

X3

M1
Y1

Y0
Y1

L0
L1

Input relay X0 ON
External output
Y0 ON

COM

สวิตช์ S1 ON
บติ X0 ON

บติ M0 ON

คอยลร์เีลย์ M0 
ON

รูป 2.51
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ตารางท่ี2.8 การท างานของบติอินพทุและเอาท์พทุจะถกูแปลความหมายให้เป็นเลขฐานสอง
ถ้าบิตอินพทุและเอาท์พทุท างาน(ON) หมายถึงสถานะท่ีเป็น1 ถ้าบิตอินพทุและเอาท์พทุไม่
ท างาน(OFF) หมายถึงสถานะท่ีเป็น0(ศูนย์) เลขฐานสองจ าเป็นอย่างมากในการเขียน
โปรแกรมโดยเฉพาะการใช้ค าสัง่ประยกุต์

เราต้องไม่แปลค าว่าON=เปิดและOFF=ปิด เน่ืองจากจะท าให้สบัสนกบัค าว่าopen 
(เปิด)และclose(ปิด) ซึง่open หมายถงึหน้าสมัผสัสวิตช์เปิดหรือแยกออกจากกนัท าให้ไฟฟ้า
ไหลผ่านไม่ได้ ซึง่ก็คือสถานะOFF ซึง่ความหมายจะขดัแย้งกนั

1และ0 คือภาษาคณิตศาสตร์ท่ีเราสร้างขึน้มาแทนสภาวะการท างานของอุปกรณ์
เท่านัน้ เป็นเพียงชื่อเรียกเท่านัน้ การท่ีเราไม่ใช้เลข0ถึง9 หรือใช้ภาษาพูด เน่ืองจากการ
ท างานของอปุกรณ์มีแค่ONกบัOFF ดงันัน้การใช้1แทนการON และ0แทนการOFF จงึสะดวก
กว่า และสามารถใช้ในการค านวณได้ด้วย เน่ืองจากเลขฐาน2สามารถใช้ค านวณทาง
คณิตศาสตร์ได้เช่นเดียวกับเลขฐาน10 ส่วนข้อเสียของการใช้ภาษาพูดไม่ว่าจะเป็น
ภาษาองักฤษหรือภาษาไทยก็คือยาวและใช้ในการค านวณไม่ได้นัน่เอง

กำรท ำงำนของอุปกรณ์แบบบิตและเลขฐำน2

ท างาน=ON
ไมท่ างาน=OFF

X0

X0

X0

X0

เลขฐานสองสถานะของอนิพทุและเอาทพ์ทุ

หน้าสมัผสัแบบN/Oไมท่ างาน

หน้าสมัผสัแบบN/Cท างาน

หน้าสมัผสัแบบN/Oท างาน

หน้าสมัผสัแบบN/Cไมท่ างาน

เอาท์พทุไมท่ างาน 0

1

0

0

1

1

OFF

OFF 

ON

OFF

ON

ON เอาท์พทุท างาน Y0

Y0
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วงจรแลดเดอร์รูปท่ี2.61ก เป็นการส่งผ่านข้อมลูจากX5,X6,X7และX10ไปยงัY0,Y1,Y2และY3
ตามล าดบั เช่นเมื่อX5 ON จะท าให้Y0 ON,เมื่อX6 OFFท าให้Y1 OFF เป็นต้น รูปท่ี2.61ข 
เป็นการอธิบายการส่งผ่านข้อมลูให้เข้าใจได้ง่ายขึน้โดยไม่ต้องใช้วงจรแลดเดอร์ สถานะของX
และYจะเขียนเป็นกล่องต่อเรียงกัน ค่าในกล่องคือค่า0และ1 เมื่อค่าของXเปลี่ยนจะท าให้
สถานะของYเปลี่ยนตามไปด้วย Xคือข้อมลูต้นทาง ส่วนYคือข้อมลูปลายทาง สถานะของ
ข้อมลูปลายทางเป็นผลลพัธ์จากการเขียนโปรแกรม

1
0
1

1
0
1

X5

X6
X7

0 0X10

Y0
Y1
Y2
Y3

source destination

รูป 2.61

X5=1
Y0

Y1
X6=0

Circuit program

Y2
X7=1

Y3
X10=0

Y0=1

Y1=0

Y2=1

Y3=0

(ข)(ก)

timing chart หรือเรียกว่า timing diagram คือกราฟสญัญาณที่ใช้อธิบายการON-OFFของ
อปุกรณ์ในวงจร ,อธิบายการเปลี่ยนแปลงข้อมลูของdata register, อธิบายการนบัของไทม์
เมอร์และเคาน์เตอร์เป็นต้น

จากรูป2.62 เป็นtiming chart ของบติX0 แกนนอนคือช่วงเวลาการON OFF ถ้าX0 ON นาน 
เวลาTก็นาน ถ้าX0 ON ในระยะเวลาสัน้ ระยะเวลาTก็น้อย รูป2.63 จุดท่ีสญัญาณมีการ
เปลี่ยนจากOFFไปON(จาก0ไปยงั1)เรียกว่าขอบขาขึน้(rising edge) และจดุท่ีมีการเปลี่ยน
จากONไปOFF(จาก1ไปยงั0) เรียกว่าขอบขาลง(falling edge) สญัญาณขอบขาขึน้และขอบ
ขาลงเรียกอีกแบบว่าสญัญาณพลัล์(pulse signal)

Timing chart

X0

T มาก

ON OFFOFF

T น้อย

X0 OFF ON OFF

เวลา รูป 2.62

X0

จดุที่มีการเปลี่ยน
จาก OFF ไป ON

จดุที่มีการเปลี่ยน
จากON ไป OFF

รูป 2.63OFF ON OFF
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มีสวิตช์กดติดปล่อยดบัS1,S2และหลอดไฟL1ต่อกบัPLCดงัรูป2.64ค พิจารณาวงจรรูป2.64ก
เป็นการใช้รีเลย์ช่วยแบบทัว่ไป เมื่อกดS1 บติX0 ON ท าให้รีเลย์M0ท างานและหลอดไฟL1ตดิ 
ขณะท่ีวงจรก าลงัท างาน ถ้าไฟ100VACท่ีจ่ายให้PLCถกูตดัจะท าให้PLCหยดุท างาน(stop) 
M0ก็จะหยดุท างานด้วย และหลอดไฟL1ดบั และเมื่อมีไฟจ่ายเข้ามาอีกครัง้ M0จะไม่ท างาน
อีก ถ้าต้องการให้M0ท างานก็จะต้องกดสวิตช์S1อีกครัง้

ถ้าเราใช้ latched relay เช่นเปลี่ยนจากM0เป็นM500(M500คือlatched relay)ดงัรูป
2.64ข เมื่อX0 ON M500จะท างานและหลอดไฟL1ติด ขณะท่ีM500ก าลังท างาน เมื่อPLC 
stopก็จะท าให้โปรแกรมหยุดท างาน รีเลย์Y0จะOFF หลอดไฟL1ก็จะดับ ส่วนM500จะ
สามารถจ าสถานะการท างานไว้ได้ เมื่อมีไฟจ่ายเข้ามาและPLC ท างานอีกครัง้ M500จะ
ท างานทนัที ท าให้Y0 ON และหลอดไฟL1ติด ถ้าต้องการหยดุการท างานของM500 ก็ท าได้
โดยการกดสวิตช์S2

2.6 รีเลย์ช่วยแบบทัว่ไปและแบบจ ำค่ำได้
รีเลย์ช่วยแบบทัว่ไป(general relay)เป็นรีเลย์แบบจ าค่าไม่ได้ ในขณะท่ีรีเลย์ท างาน ถ้าPLC
เปลี่ยนเป็นโหมดSTOP (PLC stop คือกรณีท่ี 1. แหล่งจ่ายไฟของPLC OFF 2.สวิตช์RUN/ 
STOP ของPLC อยู่ในต าแหน่งSTOP 3.กรณีPLC มีการerror และfault) รีเลย์จะหยดุการ
ท างาน และเมื่อPLC RUN อีกครัง้ รีเลย์จะไม่สามารถกลบัมาท างานได้อีก แต่รีเลย์ช่วยแบบ
จ าค่าได้(Latched relay)จะกลบัมาท างานทนัทีเมื่อPLC กลบัมาอยู่ในสถานะRUN

(ก) (ข)

M0

X0
M0

X1

M0
Y0

M500

X0
M500

X1

M500
Y0

Control wiring Timing chart

PLC FX3U
X0

S1 S2

0V X1S/S24V

Y0COM0

L N

100VAC

L1

(ค) (ง)

M500

สถานะ PLC

X0

PLC offPLC Run PLC Run

ON ONOFF
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รูปท่ี2.82 เป็นการประมวลผลของPLC ซึง่มี3กระบวนการคือ
1. Input processing คือการประมวลผลทางด้านอินพทุ เมื่อสวิตช์ภายนอกท างาน ก็จะมี
สญัญาณครบวงจรซึง่ท าให้ Photo coupler (input relay X )ท างาน การท างานของphoto 
couplerจะถกูอ่านโดยInput image memoryซึง่เป็นหน่วยความจ าด้านอินพทุ สญัญาณท่ีส่ง
ให้เทอร์มินอลอินพุทจะมีการตรวจจับในช่วงนีเ้ท่านัน้ จากนัน้ก็เปลี่ยนขั น้ตอนไปยังการ
ประมวลผลโปรแกรม(program processing)
2. program processing จะมีการอ่านข้อมลูจาก Input image memory ซึ่งจะท าให้
หน้าสมัผัสอินพุทในวงจรแลดเดอร์ท างาน ส่วนการท างานของคอยล์รีเลย์M0หรือY0จะถูก
เขียนไปยงัdevice image memory และเมื่อมีการอ่านข้อมลูจากdevice image memory ก็
จะท าให้หน้าสมัผสัเช่นM0ท างาน เมื่อมีการประมวลผลวงจรแลดเดอร์ครบรอบแล้ว สถานะ
ข้อมลูของdevice image memory ก็จะถกูส่งไปยงั output latch memory
3. Output processing ข้อมลูการON/OFFของอปุกรณ์จาก output latch memory จะท าให้
อปุกรณ์ทางด้านเอาท์พทุเช่นรีเลย์หรือทรานซิสเตอร์ท างาน เมื่อเราต่ออปุกรณ์ภายนอกเช่น
หลอดไฟก็จะท าให้หลอดไฟท างาน จากนัน้การประมวลผลก็จะกลบัไปยงั input processing

กำรประมวลผลอินพุทและเอำท์พุท (I/O processing) 

power power

lamp

Input 
image 

memory

Output 
latch 
memory

Input terminal

X0
X1
X2

switch

X3

Input processing

Device 
image 

memory

X0

M0

Program 
processing

Program circuit

write

Read out

Read out

Y0
Y1
Y2
Y3

output processing

Photo
coupler

Read in

Output

Read out

Output terminal

M0

Y0

Result is transfer to 
Output latch memory

รูป 2.82
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ค าสัง่INV คือค าสัง่ท่ีท าให้ค าสัง่เอาท์พทุ มีสถานะการท างานตรงข้ามกบัหน้าสมัผสัท่ีสัง่งาน 
สัญลักษณ์ของค าสั่งจะเป็นเส้นเฉียงโดยต าแหน่งการวางจะตัดกับconnecting line ดัง
ตวัอย่างวงจรรูป2.116

2.11  ค ำสั่ง INV (invert the result of operations)

จาก timing chart เอาท์พทุY0 จะท างานตรงข้ามกบัX0 เมื่อX0 OFF Y0ก็จะON และถ้าX0 
ON Y0 ก็จะOFF การเขียนค าสัง่ท าได้ดงันี ้

Y0
X0

INV

X0 ON OFFOFF

Y0 OFFON ON

Circuit program Timing chart

1 1. เลื่อนเคอร์เซอร์ไปยงัจดุที่ต้องการใช้ค าสัง่

2 2.กดEnter และเลือกสญัลกัษณ์ -/-

3.กดEnter อีกครัง้ก็จะได้วงจรดงัรูป 2.118

รูป 2.116

รูป 2.117

รูป 2.118
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2.14  ค ำสั่ง PLS , PLF
ค าสั่งPLS(Pulse) และPLF(Pulse falling) คือค าสั่งพืน้ฐานท่ีท าให้อุปกรณ์แบบบิตมีการ
ท างานในช่วงเวลาสัน้ๆเท่ากบั1operation cycle มีรูปแบบของค าสัง่คือ

Input contact
PLS   Y , M

Input contact
PLF    Y, M

อปุกรณ์แบบบติท่ีสามารถใช้ได้คือ รีเลย์เอาท์พทุYและรีเลย์ช่วยM

รูปแบบกำรท ำงำน

OFF ON

PLS

PLF

ONOFF

ON 1 operation cycle

ON 1 operation cycle

Rising edge pulse Falling edge pulse

Input contact

การท างานของค าสัง่PLSและPLFเป็นแบบพลัล์(pulse operation) จากรูป2.139 ค าสัง่PLS
จะท างานเมื่อสัญญาณinput contact เปลี่ยนจากOFFเป็นON ส่วนPLFจะท างานเมื่อ
สญัญาณinput contact เปลี่ยนจากONเป็นOFF เมื่อค าสัง่PLSและPLFท างาน 1operation 
cycle จะท าให้อปุกรณ์แบบบติท างาน 1operation cycle เช่นกนั

ตาราง2.11 Applicable device

U\G

Word devices

T C D R V Z

PLS

PLF

ค าสัง่

modify

System user indexSpecial expansion

Bit devices

YX M S D.b

System user

1

1

2

2

1. ยกเว้นรีเลย์ช่วยพิเศษท่ีไม่สามารถใช้ได้ 2. ใช้ได้เฉพาะPLC FX3UและFX3UC

รูป 2.138
(ข)(ก)

รูป 2.139
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จากวงจร2.140ก เมื่อX0 ท างาน ค าสัง่PLS จะท างาน และท าให้M0ท างานในช่วงเวลา1วฏั
จกัรการด าเนินการ ช่วงเวลาONของM0จะเท่ากบัoperation cycle ,M0จะท างานอีกครัง้ก็
ต่อเมื่อเราOFF X0และON X0 อีกครัง้ ซึง่หมายความว่าM0 จะท างานทกุๆครัง้ท่ีX0มีการ
เปลี่ยนสถานะจากOFFไปON วงจรรูป2.140ข เป็นการใช้หน้าสัมผัสแบบ upward 
differentiation (สญัลกัษณ์ลกูศรชีข้ึน้) สัง่งานM0 แทนการใช้ค าสัง่PLS ส่วนเอาท์พทุM0 ใช้
เป็นแบบคอยล์รีเลย์ ก็จะได้การท างานของM0เป็นแบบพลัล์เช่นกนั

การท างานแบบพลัล์มีประโยชน์ในกรณีท่ีเราต้องการสัง่งานเพียงแค่ครัง้เดียวโดยไม่
สนใจว่าหน้าสมัผสัอินพทุนัน้จะONนานกีc่ycle ก็ตาม

ตัวอย่ำงกำรท ำงำนของค ำสั่ง PLS

ตัวอย่ำงกำรท ำงำนของค ำสั่ง PLF

จากรูป2.141ก เป็นการท างานของค าสัง่PLF เมื่อX0 ON M0จะไม่ท างาน แต่เมื่อX0 OFF 
ค าสัง่PLFจะท าให้M0 ON ทนัทีเป็นระยะเวลาเท่ากบั1 operation cycle ส่วนรูปท่ี2.141ข 
เป็นวงจรท่ีท างานแบบเดียวกบัค าสัง่PLF โดยใช้หน้าสมัผสัแบบ downward differentiation

PLS    M0
X0

ON 1 operation cycle

X0 ON OFF ON

M0

X0
M0

รูป 2.140

(ข)(ก)

(ค)

PLF    M0
X0

ON 1 operation cycle

X0 ON OFF ON

M0

OFF

X0
M0

รูป 2.141

(ข)(ก)

(ค)
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วงจรรูปท่ี2.212 เป็นการใช้งานไทม์เมอร์แบบจ าค่าได้ เมื่อบิตX0 ONจะท าให้T250เร่ิมนับ
เวลา ถ้าX0 OFF เวลาท่ีนบัไว้แล้วก็จะไม่หายไป ถ้าแหล่งจ่ายไฟท่ีจ่ายให้PLCดบั ไทม์เมอร์ก็
จะจ าค่าเวลาได้เช่นกนั เช่นสมมตุิว่าT250นบัเวลาไปได้5วินาทีแล้วX0 OFFไทม์เมอร์ก็จะไม่
ท างานและไม่นบัเวลาต่อ แต่ไทม์เมอร์ยงัคงเก็บค่าเวลา5วินาทีไว้อยู่ เมื่อX0 ONอีกครัง้ไทม์
เมอร์จะเร่ิมนบัเวลาต่อจาก5วินาที เมื่อถงึเวลา10วินาที หน้าสมัผสัของT250 ก็จะONและท า
ให้Y1ท างาน เน่ืองจากเป็นไทม์เมอร์แบบจ าค่าได้ การท่ีจะท าให้ไทม์เมอร์เร่ิมนับเวลาใหม่ 
จะต้องใช้ค าสัง่RST(reset) เพื่อclearค่าท่ีไทม์เมอร์นบั ถ้าX1 ON ค่าเวลาของT250จะถกูรี
เซต็ให้เป็นศนูย์

ไทม์เมอร์แบบจ ำค่ำได้ (Retentive timers)
ไทม์เมอร์แบบretentive คือไทม์เมอร์ท่ีสามารถจ าค่าได้ เมื่อPLCหยดุท างาน หรือคอยล์ของ
ไทม์เมอร์หยดุท างาน ค่าท่ีไทม์เมอร์นบัก็จะถกูรักษาไว้

Current value คอืค่าทีก่ าลงันบั

X0

Set value (10sec)
current value

Y1 OFF

OFF

10sec

5sec

ON

X1 ON

10sec

ON

ON

รูป 2.213

T250คือไทม์เมอร์แบบ0.1s และ
เป็นแบบจ าคา่ได้ ถ้าตัง้เวลาเทา่กบั
K100จะได้เทา่กบั0.1sx100=10s
(10วนิาที)

RST      T250
X1

X0
T250

K100

T250
Y1

รูป 2.212
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จากวงจร2.216ข เมื่อกดS1 หน้าสมัผสัX0ในวงจรโปรแกรม(circuit program) จะON ท าให้
M0 ON และM0ล็อกตวัเอง หน้าสมัผสัM0จะต่อให้Y1ท างานและก็ต่อให้ T1นบัเวลา เมื่อครบ
10วินาทีหน้าสมัผสัT1แบบNC จะตดัการท างานของM0และท าให้Y1หยดุท างาน

S1และS2เป็นสวิตช์ปุ่ มกดแบบกดติดปล่อยดบั L1คือหลอดไฟ ต่อกบัPLCดงัรูป2.216ก การ
ท างานของวงจรคือเมื่อกดS1จะท าให้หลอดไฟL1 ติด10วินาที เมื่อครบ10วินาทีให้L1ดบัส่วน
S2คือสวิตช์หยดุการท างาน สามารถกดเพ่ือหยดุการท างานได้ทกุเวลา

ตัวอย่ำงโปรแกรมกำรใช้ไทม์เมอร์หน่วงเวลำตัดกำรท ำงำน (Off delay)

Push button switch

Wiring diagram Circuit program

PLC FX3U
X0

S1 S2

0V X1S/S24V

Y1COM0

L N

100VAC

L1

100VAC

ตัวอย่ำงโปรแกรมกำรใช้ไทม์เมอร์หน่วงเวลำต่อ (On delay)

จากอุปกรณ์ในตัวอย่างท่ีแล้ว ก าหนดให้การท างานของวงจรคือ เมื่อกดS1 ให้นับเวลา10
วินาที เมื่อครบ10วินาทีให้หลอดไฟL1ติด ส่วนS2คือสวิตช์หยดุการท างาน

จากวงจร2.217 การท างานคือเมื่อกดสวิตช์S1 บิตX0จะท างาน ท าให้M0ท างาน หน้าสมัผสั
M0จะต่อให้T1ท างาน และนบัเวลา10วินาที เมื่อครบ10วินาทีหน้าสมัผสัT1แบบN/O จะON
และท าให้Y1 ON

M0

X0
M0

X1 T1

M0
Y1

M0
T1

K100

M0

X0
M0

X1

T1
Y1

M0
T1

K100

รูป 2.216

รูป 2.217

(ก) (ข)
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วงจรรูป2.218ก การท างานคือเมื่อกดS1จะท าให้หลอดไฟL1ติด เวลาท่ีL1ติดสามารถตัง้ค่า
ได้ตัง้แต่0-255วินาทีโดยใช้ไทม์เมอร์potentiometer และเมื่อครบเวลาท่ีตัง้ L1ดบั ส่วนS2คือ
สวิตช์หยดุการท างานวงจร

VR1

VR2

Variable analog potentiometerupper port,D8030 read form VR1
lower port,D8031 read form VR2

0 255
VR1

กำรใช้ไทม์เมอร์แบบ Potentiometer

จากวงจรรูป2.218ข เป็นการใช้ไทม์เมอร์potentiometer ของPLC FX3G โดยให้T1นบัเวลา
ตามค่าของD8030(VR1) VR1ตัง้ค่าได้ตัง้แต่0-255 (เมื่อหมนุไปซ้ายสดุจะได้ค่า0 เมื่อหมนุไป
ต าแหน่งขวาสุดจะได้เท่ากับ255) T1เป็นไทม์เมอร์แบบ100ms ซึง่เมื่อT1นับค่าตามD8030 
ไทม์เมอร์T1จะนบัเวลาได้ตัง้แต่0-25.5sec แต่เราต้องการเวลา0-255วินาที ดงันัน้จะต้องน า
D8030คณูกบั10ก่อน จะได้ค่าคงท่ีตัง้แต่ 0-2550

สมมตุิตัง้ค่าของVR1เท่ากบั255จะได้ค่าD20เท่ากบั2550 เมื่อX0 ON จะท าให้Y1 
ON และท าให้หลอดไฟL1ติด และไทม์เมอร์T1ก็จะนับเวลาตามค่าของD20 เมื่อครบ255
วินาที หน้าสมัผสัแบบN/C ของT1จะON และตดัการท างานของM0 ท าให้Y1หยดุท างาน

M0

X0
M0

X1 T1

M0
Y1

M0
T1

D20

MUL    D8030    K10    D20
M8003

รูป 2.218
(ก) (ข)

รูป 2.219

L1

Y1

S1

100VAC

COM1

S/S X0

0V24V

Push button switch

PLC FX3G
X1

S2
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วงจรรูปท่ี2.228 เป็นการนับจ านวน
พลัล์ขาลงของX0 ซึง่จะต้องใช้ค าสั่ง
PLF เข้ามาช่วย เม่ือX0 เปล่ียนจาก
ONเป็นOFF ค าสัง่PLF จะท าให้ M20 
ON

การใช้เคาน์เตอร์กับค าส่ังประยุกต์

จากวงจร2.230 เป็นการใช้C0กบัค าสัง่พืน้ฐานคือใช้นบัจ านวน(ใช้กบัค าสั่งOUT) และใช้กบั
ค าสัง่ประยกุต์(ใช้กับค าสัง่MOV) โดยC0 ใช้นบัจ านวนการONของX0 ค่าท่ีC0นับจะน าไป
เก็บท่ีหน่วยความจ าของC0 สมมตุิว่าC0นบัได้20 เมื่อX2 ON ค าสัง่MOV จะเขียนค่าคงท่ี2ไป
ยงัหน่วยความจ าC0 ดงันัน้ค่าท่ีC0นบัก็จะเท่ากบั2 เมื่อX0 ON ค่าท่ีนบัก็จะเร่ิมจาก2 กรณีท่ี
X3 หรือX1 ON ค่าของC0จะเท่ากบัศนูย์

X0
C0

K100

MOV      K2     C0
X2

RST     C0
X1

MOV      K0     C0
X3

Current value

Word device (C0)

memoryBasic instruction

applied instruction

General counter กำรนับพัลล์ขำลง

PLF    M20
X0

M20
C1

K5

RST    C1
X1

C1
Y1

ON
X0

ON (reset)X1

C1
1

0

+1 +1 +1+1
5

2
3

4

1

+1 +1 +1 +1 +1

Y1 ONOFF

current value

OFF

OFF
รูป 2.229

รูป 2.228

รูป 2.230
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main routine program หรือเรียกสัน้ๆว่าmain routineหรือmain program คือวงจรแลดเดอร์
ท่ีนบัจากstep0 จนถึงค าสัง่END, main program คือโปรแกรมหลกัท่ีPLCจะประมวลผล
เสมอเมื่อPLC RUN เมื่อประมวลผลถงึค าสัง่ENDก็คือครบการประมวลผลโปรแกรม

Main routine program

subroutine program หรือเรียกสัน้ๆว่าsubroutineหรือsub program คือโปรแกรมย่อยท่ี
เขียนแยกออกจากmain program และมีการประมวลผลวงจรแยกออกจาก main program
การเพิ่มsub program จะต้องเขียนค าสัง่FENDปิดท้ายmain programก่อน และตามด้วย
การเขียนวงจร sub program และจะต้องใช้ค าสัง่SRETปิดท้าย sub programด้วย,SRETคือ
ค าสัง่ส าหรับreturn เพื่อกลบัไปประมวลผลที่ main program ส่วนค าสัง่END คือค าสัง่จบ
การประมวลผลทัง้หมดและเปลี่ยนการท างานไปท่ีoutput processing , sub routine จะ
ท างานก็ต่อเมื่อถกูเรียกโดยค าสัง่CALLและCALLP ซึง่เป็นค าสัง่ท่ีเขียนไว้ใน main program

Sub routine program

FEND

P2

X0

X0
Y0

CALL    P2

Y2
X2

Main routine 
program

Y3
X3

Sub routine 
program

SRET

END

Y5
X4

FENDคือค าสัง่ที่
ระบขุอบเขตของ
main program

บทที่  3  ค าสั่ งประ ยุก ต์

Step 0
X0

X0
Y0

END

CJ     P1

Y2
X2

P1

Main routine 
program

END processing

Routine = 
ชดุค าสัง่

รูป 3.1

รูป 3.2
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interrupt routine program หรือเรียกสัน้ๆว่า interrupt routine หรือinterrupt program คือ
วงจรแลดเดอร์ท่ีมีการประมวลผลวงจรแยกออกจาก main program กรณีท่ีเราเพิ่มinterrupt 
program, interrupt program จะอยู่ด้านล่างของmain programหลงัจากค าสัง่FEND แต่ถ้า
มีsub program อยู่แล้ว interrupt program จะอยู่ด้านล่างของ sub program หลงัค าสัง่
SRET ต าแหน่งของ interrupt program และsub program สามารถสลบักนัได้

Interrupt routine program

จากรูป3.3 การใช้งาน interrupt program จะต้องมีสามส่วนคือ 1. ค าสั่ง EI( Enable 
interrupt) ซึง่เขียนท่ีmain program เพื่อเปิดการใช้งาน interrupt program 2. interrupt
program ซึง่ก็คือวงจรแลดเดอร์ทัว่ไป และปิดท้ายโปรแกรมด้วยค าสัง่IRET เราสามารถเขียน
interrupt routine ได้จ านวนหลายๆโปรแกรม 3. Interrupt pointer ใช้คู่กับ interrupt 
program ใช้ส าหรับระบวุ่าจะให้มีประมวลผล interrupt program ตอนไหน เมื่อ Interrupt 
pointer ท่ีเราระบไุว้ท างาน main program จะหยดุการประมวลผลชั่วคราว และPLCก็จะ
เปลี่ยนมาประมวลผลท่ี interrupt program และเมื่อประมวลผลถึงค าสั่งIRETแล้ว การ
ประมวลผลจะกลบัไปท่ี main routine program

X0

X0
Y0

FEND

CALL    P2

Y2
X2

P2

Main routine 
program

Y3
X3

SRET

Subroutine 
program

END

EI

I001
M0

C0
K50

IRET

Interrupt 
program

ค าสั่งFENDคือค าสั่งที่
ระบุว่าสิน้สุดเขตของ
main routine program

ค าสัง่ SRET คือค าสัง่
ส าหรับreturn เพ่ือ
กลบัไปประมวลผลที่
main routine program

ค าสัง่ IRET คือค าสัง่
ส าหรับreturn เพ่ือ
กลบัไปประมวลผลที่
main routine program

เม่ือใช้Interrupt program
จะต้องเขียนค าสั่งEnable 
interruptที่ Main routine 
programด้วย

Pointer number

1

2

3

รูป 3.3
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1. ใช้ได้เฉพาะPLC FX3UและFX3UC

3.14  ค ำสั่ง ALT , ALTP

จากรูป3.55 เป็นการท างานของค าสั่ง ALTP เมื่อX0 ON ในครัง้แรกนับจากPLC RUN
สญัญาณขาขึน้ของX0จะท าให้M0ท างาน เมื่อมีสญัญาณขาขึน้ของX0 ในครัง้ท่ี2จะท าให้M0 
OFF และเมื่อมีสญัญาณขาขึน้ในครัง้ท่ี3จะท าให้M0 ON สลบักนัไปเร่ือยๆ

ค าสัง่ALT (Alternate state) ค าสัง่ท่ีท าให้อุปกรณ์แบบบิตONและOFFสลับกันเมื่อค าสั่ง
ท างานต่อเน่ือง และค าสั่งALTPคือค าสัง่ท่ีท าให้อปุกรณ์แบบบิตONและOFFสลบักนัเมื่อมี
สญัญาณขาขึน้ของหน้าสมัผสัสัง่เข้ามา รูปแบบของค าสัง่คือ

รูปแบบกำรท ำงำน

การท างานของค าสัง่ALTเป็นแบบต่อเนื่อง(continuous operation) คือท างานทกุๆoperation 
cycle ส่วนการท างานของค าสัง่ALTPเป็นแบบพลัล์(pulse operation)

ตาราง 3.15 แสดงอปุกรณ์แบบบติท่ีสามารถใช้ได้

Bit devices

YX M S U\G

Word devices

T C D R V Z

D

opera
nd

D.b modify

System user System user indexSpecial expansion

1

Input instruction
ALT      D

Input instruction
ALTP     D

D คอือุปกรณ์แบบบติ

X0
ALTP     M0

M0 OFF

X0

ON ON
1 2 3 4

PLC RUN

รูป 3.54

รูป 3.55
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จากรูป3.56 เป็นการท างานของค าสัง่ALT เมื่อX0 ON ตลอดในทกุoperation cycle จะท าให้
M0ท างานON OFFสลับกันด้วยความเร็วสูง แต่ถ้าเราจ่ายสัญญาณพัลล์ให้กับค าสั่งALT 
ค าสัง่ALT ก็จะท างานเหมือนกบัค าสัง่ALTP

X0
ALT   M0

(ข)

X0
ALTP   M0

(ก)

จากรูป3.57ก บติX0ใช้เป็นแบบพลัล์ขาขึน้เพื่อสัง่งานค าสัง่ALT และรูปท่ี3.57ข บติX0 ใช้เป็น
หน้าสมัผสัแบบNOธรรมดาเพื่อสัง่งานค าสัง่ALTP ซึง่วงจรทัง้สองแบบท างานเหมือนกนั

จากรูป3.58 เป็นเขียนวงจรไฟกระพริบโดยใช้ค าสัง่ALT เมื่อX3 ON T1จะนบัเวลา1วินาทีแล้ว
ตดัการท างานของตวัเอง ส่วนหน้าสมัผสัT1แบบNO จะONในระยะเวลาสัน้ๆ และจะท าให้
Y10 ON OFF สลบักนัทกุๆ1วินาที

X0
ALT     M0

X0

M0

ON

ON OFF ON OFF ON OFF ON

วงจรไฟกระพรบิ
(Flicker)

X3
T1

K10

X3

T1

T1
ALT   Y10

X3

T1

Y10

ON

1s 1s1s 1s 1s1s

รูป 3.56

รูป 3.57

รูป 3.58
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ค าสั่งMOV (MOVย่อมาจากMove) คือค าสัง่ส าหรับย้ายข้อมลูของอปุกรณ์แบบเวิร์ด จาก
เวิร์ดหนึง่(ต้นทาง)ไปยงัอีกเวิร์ดหนึง่(ปลายทาง) รูปแบบของค าสัง่คือ

กำรส่งผ่ำนข้อมูลแบบ 16 บิตและ32 บิต (16 bit&32 bit data transfer)
MOV,MOVP

16bits 32bits
DMOV,DMOVP

3.17  ค ำสั่ง MOV , MOVP, DMOV , DMOVP

S(source) คือเวิร์ดต้นทาง,D(destination)คือเวิร์ดปลายทาง ,Input instruction คือ
หน้าสัมผัสอินพุทใช้ส าหรับท าให้ค าสั่งMOVท างาน เมื่อ Input instruction ON จะท าให้
ค าสัง่MOV ท างาน และข้อมลูของเวิร์ดSจะถกูเขียนไปท่ีเวิร์ดD

การท างานของค าสัง่MOVและDMOV เป็นแบบต่อเน่ือง(continuous operation) ส่วนการ
ท างานของค าสัง่MOVP,DMOVP เป็นแบบพลัล์ (pulse operation) ค าสั่งMOV,MOVP ใช้
กบัข้อมลูแบบ16บติ ค าสัง่DMOV,DMOVPใช้กบัข้อมลูแบบ32บติ

รูปแบบกำรท ำงำน

Others

KnYKnX KnM KnS

Word devices

T C D R V Z

S

D

operand 
type

1

modify

Digit 
specification

System user indexSpecial
module

1

U\G

2

2

constant

K H

1. ใช้ได้เฉพาะPLC FX3G,FX3GC,FX3UและFX3UC 
2. ใช้ได้เฉพาะPLC FX3UและFX3UC

ตาราง 3.18 แสดงอปุกรณ์ท่ีสามารถใช้ได้

Input instruction
MOV      S       D

S D
การยา้ยขอ้มลู
จากSไป D

Transfer data 16-bit or 32-bit 
binary data

16-bit or 32-bit 
binary data

รูป 3.67
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จากวงจร3.68 ก่อนค าสัง่ท างาน สมมตุิว่าD1=30และD10=0 เมื่อX0 ONค่าของD1จะถกู
เขียนไปท่ีD10 ,D10จะเท่ากบั30 ขณะท่ีX0 ยงัONอยู่ ค าสัง่MOVก็จะท างานตลอด เมื่อค่า
ของD1เปลี่ยนเป็น75 ค่าของD10จะเท่ากบั75ด้วย เมื่อX0 OFF ค าสัง่MOVจะหยดุท างาน
ในช่วงท่ีX0 OFF ถ้าD1เปลี่ยนค่าเป็น130 ค่าของD10 จะยงัไม่เปลี่ยนตามเน่ืองจากค าสัง่
MOVยงัไม่ท างาน และเมื่อX0 ON ค าสัง่MOVก็จะเขียนค่าD1ไปยงัD10 ,D10ก็จะเท่ากบั130

ตัวอย่ำงกำรท ำงำนของค ำสั่ง MOV

ค าสัง่MOVP คือค าสัง่ย้ายข้อมลูเพียงครัง้เดียวใน 1operation cycle

จากวงจร3.69 ก่อนค าสัง่ท างาน สมมตุิว่าD200=50 และD600=0 เมื่อX0 ONค่าของD200 
จะถกูเขียนไปท่ีD600 และD600จะเท่ากบั50 เมื่อค่าของD200เปลี่ยนเป็น1000ในขณะท่ีX0
ยงัคงONอยู่ ค่าของD600จะไม่เปลี่ยนแปลง คือจะเท่ากบั50เหมือนเดิม ถ้าต้องการให้D600
เท่ากบั1000 จะต้องOFFบิตX0 ก่อนและON X0อีกครัง้ D600ก็จะเท่ากบั1000 ดงันัน้ข้อมลู
จะถกูเขียนไปยงัD600 ทกุครัง้ท่ีX0มีการเปลี่ยนสถานะจากOFFไปON

ตัวอย่ำงกำรท ำงำนของค ำสั่ง MOVP

X0
MOV      D1      D10

X0 ONOFF OFF ON OFF

0D10 30 130

D1 7530

75

130

X0 ONOFF OFF ON OFF

X0
MOVP     D200    D600

0D600 50

D200 100050

1000

รูป 3.68

รูป 3.69
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เราสามารถย่อวงจรแลดเดอร์ท่ีต้องเขียน4บรรทัด ให้เหลือ1บรรทัดโดยใช้ค าสั่งMOV จาก
วงจรรูป3.71 ข้อมลูX0ถงึX3เมื่อเขียนเป็นเวิร์ดจะได้K1X0 ส่วนY0ถึงY3เมื่อเขียนเป็นเวิร์ดจะ
ได้K1Y0 โดยK1X0คือเวิร์ดต้นทางส่วนK1Y0คือเวิร์ดปลายทาง เมื่อค าสัง่MOVท างาน ข้อมลู
ของK1X0จะถกูย้ายไปท่ีK1Y0 ,M8000คือรีเลย์ช่วยพิเศษท่ีONตลอดเวลาท่ีPLCท างาน และ
จะท าให้ค าสั่งMOV ท างานตลอดทุกๆoperation cycle ถ้าข้อมูลของเวิ ร์ดต้นทาง
เปลี่ยนแปลง ข้อมลูของเวิร์ดปลายทางก็จะเปลี่ยนแปลงตามไปด้วย

ส าหรับวงจรแลดเดอร์ธรรมดา เมื่อวงจรอยู่ในโหมดมอนิเตอร์เราจะเห็นการON-OFF
ของบิตX0ถึงX3 และY0ถึงY3 แต่เมื่อX0ถึงX3 และY0ถึงY3 อยู่ในรูปแบบของอปุกรณ์แบบ
เวิร์ด(K1X0,K1Y0) เราจะไม่เห็นการON-OFFของอุปกรณ์ ซอฟต์แวร์จะแสดงค่าของเวิ ร์ด
K1X0และK1Y0เป็นเลขฐาน10 เช่นจากรูป3.71 ค่าของK1X0และK1Y0เท่ากับ0101 ซึ่ง
ซอฟต์แวร์จะแสดงค่าเท่ากบั5 ถ้าเราต้องการดวู่าบิตไหนของX0ถึงX3 มีค่าเป็น1 สามารถดู
ได้ท่ีdevice batch monitor ท่ีซอฟต์แวร์GX DeveloperหรือGX works2

ค าสั่งMOVจะสะดวกในการย้ายข้อมลูทีละมากๆ และท าให้วงจรแลดเดอร์มีขนาด
เล็ก แต่ถ้าเป็นวงจรควบคมุธรรมดาท่ีไม่ต้องมีการย้ายข้อมลู ค าสัง่MOVกจ็ะไม่จ าเป็น

วงจรแลดเดอร์รูป3.70 การท างานของวงจรคือX0ต่อให้Y0ท างาน X1ต่อให้Y1ท างาน X2ต่อ
ให้Y2ท างาน และX3ต่อให้Y3ท างาน Y0ถงึY3จะON-OFFตามการท างานของX0ถงึX3

M8000
MOV    K1X0    K1Y0

5 5

การพิมพ์ค าสัง่ท าได้โดยกดF8 พิมพ์ค าว่า
MOV เว้นวรรค ตามด้วยเวิร์ดต้นทางK1X0 
เว้นวรรค และตามด้วยเวิร์ดปลายทางK1Y0

K1X0=
0101=5

4 2 18

1248

0 1 0 1
X0X1X2X3

0 1 0 1
Y0Y1Y2Y3

K1Y0=
0101=5

S

D

การท างาน
เหมือนกนั แสดงคา่เป็นเลขฐาน10

X2
Y2

X3
Y3

X0 = 1 , Y0 =1
X0

Y0
X1

Y1 X1 = 0 , Y1 =0

X2 = 1 , Y2 =1

X3 = 0 , Y3 =0

K1X0= 0101=5
K1Y0= 0101=5

รูป 3.70

รูป 3.71
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3.18  ค ำสั่ง BMOV , BMOVP
ค าสัง่BMOV(ย่อมาจากBlock move)และBMOVP คือค าสัง่ย้ายข้อมลูเหมือนกบัMOV แต่
เป็นการย้ายข้อมลูเป็นกลุ่ม รูปแบบของค าสัง่มีดงัรูป3.85

จากตาราง3.19 Sคือเวิร์ดต้นทางตวัแรกท่ีต้องการย้าย ,Dคือเวิร์ดปลายทางตวัแรกท่ีรับข้อมลู
,nคือจ านวนจดุของการส่งผ่าน ซึง่เป็นค่าคงท่ี , SและDจะต้องเป็นอปุกรณ์แบบเวิร์ดขนาด16
บติ กรณีอปุกรณ์แบบเวิร์ดขนาด32บติ เช่นเคาน์เตอร์แบบ32บติ(C200-219,C220-C234)ไม่
สามารถใช้กบัค าสัง่BMOVได้

S
D

n

สญัลกัษณ์ ความหมาย
Transfer source data or device number storing data

Transfer destination device number

Number of transferred points [ n ≤ 512 ] 

ประเภทขอ้มลู

16 - bit binary

16 - bit binary

16 - bit binary

BMOV คือค าสัง่ท่ีมีการท างานแบบต่อเนื่อง ส่วนBMOVP มีการท างานเป็นแบบพลัล์

รูปแบบกำรท ำงำน

ตาราง 3.20 แสดงอปุกรณ์ท่ีสามารถใช้ได้กบัค าสัง่BMOV,BMOVP
Others

KnYKnX KnM KnS

Word devices

T C D R V Z

S

D

operand 
type

1

modify

Digit 
specification

System user indexSpecial
module

1

U\G

2

2

constant

K H

n

1. ใช้ได้เฉพาะPLC FX3G,FX3GC,FX3UและFX3UC 
2. ใช้ได้เฉพาะPLC FX3UและFX3UC

Input contact
BMOV     S       D      n 512n

S D
16-bit binary dataBMOV คือการย้าย

ข้อมลูจากSไป D
16-bit binary data

Transfer data

รูป 3.85

ตาราง 3.19 set data
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จากวงจร3.86 เป็นการย้ายข้อมลูจากD0ไปยังD1000,D1ไปยังD1001และD2ไปยังD1002 
,K3คือค่าคงท่ีท่ีก าหนดให้เวิร์ดต้นทางและเวิร์ดปลายทางเท่ากับ3ตัว ก่อนค าสั่งBMOV
ท างาน สมมตุิว่าD0=5,D1=20,D2=40 ส่วนD1000ถึงD1002เท่ากับ1,2และ3ตาม ล าดับ 
เมื่อX5 ONค าสัง่BMOV จะเขียนค่าD0ไปยงัD1000 ,เขียนค่าของD1ไปยงัD1001และเขียน
ค่าของD2 ไปยงัD1002 จะได้ D1000=5, D1001=20 และD1002=40

ถ้าn=K1 ข้อมูลท่ีย้ายมีเวิร์ดเดียวคือ ข้อมูลจากD0ย้ายไปยังD1000 กรณีนีก้าร
ท างานของค าสัง่BMOVจะเหมือนกบัค าสัง่MOV ดงัรูป3.87

X5
BMOV     D0     D1000    K3

K3
D1000=5
D1001=20
D1002=40

D0
D1
D2

D1000
D1001
D1002

D0=5
D1=20
D2=40

D1000=1
D1001=2
D1002=3

ก่อนค าสัง่ท างาน ค าสัง่ท างาน

กรณีท่ีSและDเป็นข้อมลูแบบเวิร์ดท่ีอยู่ในรูปแบบบิต(KnX,KnY,KnM) การระบุขนาดของS
และD จะต้องเท่ากนั ตวัอย่างเช่นจากวงจร3.88 Sเท่ากบัK1Y0 และDเท่ากบัK1Y20 และ
วงจรท่ี3.89 Sเท่ากบัK2M0 และDเท่ากบั K2Y0 เป็นต้น

นอกจากนัน้ค าสัง่BMOV จะใช้ในการอ่านข้อมลูจากfile register และเขียนข้อมลูไปยงั file 
register

รูป 3.86

X5
BMOV    D0    D1000    K1

D0 D1000
X5

MOV     D0     D1000 เหมอืนกนั
รูป 3.87

X5
BMOV    K2M0    K2Y0     K1

S D

X5
BMOV    K1Y0     K1Y20   K1

S D

รูป 3.89

รูป 3.88
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1. ใช้ได้เฉพาะPLC FX3G,FX3GC,FX3UและFX3UC
2. ใช้ได้เฉพาะPLC FX3UและFX3UC

ตาราง 3.32 แสดงอปุกรณ์ท่ีสามารถใช้ได้ (Applicable device)

Bit devices

YX M S

Word devices

T C D R

S

D

Operand 
type

D.b

1

System user System user

Others

constant

K,HV,Z modify

index

2
2

Special
module

U\G

n

1

3.25  ค ำสั่ง DECO , DECOP (Decode)
DECOและDECOPคือค าสั่งส าหรับถอดรหัสอุปกรณ์ต้นทางซึ่งจะได้ข้อมลูเป็นเลขฐาน10
และท าให้อปุกรณ์ปลายทางแบบบติมีการท างานตามค่าท่ีถอดรหสัได้ มีรูปแบบค าสัง่คือ

Sคือข้อมลูที่ใช้ถอดรหสั ใช้ได้ทัง้อปุกรณ์แบบเวิร์ดและแบบบิต(ถ้าเป็นอปุกรณ์แบบบิต Sคือ
บติเร่ิมต้น), Dคือหน่วยความจ าปลายทางท่ีใช้เก็บผลลพัธ์ของการถอดรหสั ใช้ได้ทัง้อปุกรณ์
แบบเวิร์ดและแบบบติ(ถ้าเป็นข้อมลูแบบบติ Dคือบติเร่ิมต้น), nคือจ านวนบติของหน่วยความ 
จ าต้นทาง

Input contact
DECO     S      D      n 81  n

DECO คือค าสัง่ท่ีท างานแบบต่อเนื่อง ส่วนDECOPคือค าสัง่ท่ีท างานแบบพลัล์

รูปแบบกำรท ำงำน

S
D

n

สญัลกัษณ์ ความหมาย
Data to be decoded or word device number storing data

Bit or word device number storing the decoding result 

Number of bits of device storing the decoding result 
(n=1 to 8) ( ไมม่กีารประมวลผลค าสัง่ ในกรณทีี่ n=0 )

ประเภทขอ้มลู

16 - bit binary

16-bit binary

16 -bit binary

รูป 3.133

ตาราง 3.31  set data
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จากรูป3.135 เมื่อX0,X1,X2และX3มีค่าเป็น1 เมื่อแปลงเป็นเลขฐาน10ก็จะได้เท่ากับ15 เมื่อ
X20 ON ค าสัง่DECOจะท างานและท าให้รีเลย์ตวัท่ี15นบัจากM0มีค่าเป็น1 ดงันัน้บิตท่ีON
คือM15 (M0คือรีเลย์ตวัท่ี0) เมื่อX20 OFFค าสัง่จะไม่ท างาน แต่สถานะการONของM15จะ
เหมือนเดิม จนกว่าจะมีค าสัง่เปลี่ยนแปลงผลลพัธ์ หรือบติM15ถกูรีเซต็ ถ้าX0ถงึX3มีค่าเป็น0
ทัง้หมด เมื่อแปลงเป็นเลขฐาน10ก็จะได้เท่ากบั0 รีเลย์ท่ีจะท างานคือM0

ถ้าก าหนดให้บิตปลายทางในค าสัง่เป็นM1 รีเลย์ท่ีจะท างานคือรีเลย์ตวัท่ี15นบัจาก
M1 ก็คือรีเลย์M16ท างาน และถ้าเราเปลี่ยนจากK4เป็นK3 หมายความว่าข้อมลูที่ใช้ถอดรหสั
จะมี3บิตคือX0,X1และX2 ส่วนจ านวนบิตของเวิร์ดปลายทางที่ใช้เก็บผลลพัธ์จะลดลงเหลือ
M0ถงึM7 เมื่อX0ถงึX2มีค่าเป็น1 ก็จะได้ค่าเท่ากบั7 บติปลายทางท่ีจะท างานคือM7

K4หมายถงึการก าหนดข้อมลูต้นทางเท่ากบั4บติ X0คือบติเร่ิมต้น และX3คือบติสดุท้าย

ตวัอย่างเช่นถ้าต้องการถอดรหสัจากการท างานของรีเลย์อินพทุตัง้แต่X0ถงึX3 และก าหนดให้
รีเลย์M0 คือบติเร่ิมต้นของอปุกรณ์ปลายทาง จะเขียนค าสัง่ได้ดงันี ้

ตัวอย่ำงกำรใช้ค ำสั่ง DECO

กรณีที่ใช้อปุกรณ์แบบบิตเก็บผลลพัธ์ของการถอดรหสั 
ค าสัง่DECOจะท าให้อปุกรณ์แบบบิต มีการONตามคา่ที่
ถอดรหสัได้จากข้อมลูต้นทาง

0 0 0 0 0 0 0 0 0 01 0 0 0 0 0
M0M1M2M3M4M5M6M7M8M9M10M11M12M13M14M15

1 1 1 1
X0X1X2X3

8 4 2 1
เม่ือตัง้คา่ n เทา่กบั K4 จ านวนบิตที่ใช้เก็บผลลพัธ์คอื16บิต (บิต0
ถึงบิต 15) กรณีใช้อปุกรณ์ปลายทางเป็นอปุกรณ์แบบบติสามารถ
ตัง้คา่nได้ตัง้แต1่ ถึง 8

0 0 1 0 0 0 0 0 0 00 0 0 0 0 0
M0M1M2M3M4M5M6M7M8M9M10M11M12M13M14M15

1 0 1 1
X0X1X2X3

8 4 2 1
ถ้าX0=1,X1=1,X2=0,X3=1 เม่ือแปลงเป็นเลขฐานสิบก็
จะได้เทา่กบั11 ดงันัน้รีเลย์ที่ท างานคือM11

X20
DECO     X0     M0     K4 รูป 3.134

รูป 3.135
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1. ใช้ได้เฉพาะPLC FX3G,FX3GC,FX3UและFX3UC
2. ใช้ได้เฉพาะPLC FX3UและFX3UC

ตาราง 3.50 Applicable device

รูปแบบกำรท ำงำน

ค าสัง่จะท างานแบบต่อเนื่อง

3.34  ค ำสั่งเปรียบเทยีบข้อมลู (Data comparison)

ค าสัง่ = ,,,,, คือค าสัง่เปรียบเทียบข้อมลูแบบ16บติ
คือค าสัง่เปรียบเทียบข้อมลูแบบ32บติ= DDDDDD ,,,,,ค าสัง่

S1คือค่าคงท่ีหรืออุปกรณ์แบบเวิร์ดตัวท่ี1 ,S2คือค่าคงท่ีหรืออุปกรณ์แบบเวิร์ดตัวท่ี2 ส่วน
สญัลักษณ์ก่อนS1และS2 คือเง่ือนไขการเปรียบเทียบข้อมลู ค าสัง่เปรียบเทียบข้อมลูเป็น
ค าสัง่ท่ีใช้งานแบบเดียวกบัหน้าสมัผสั เมื่อเงื่อนไขตรงตามท่ีค าสัง่ระบ ุค าสัง่ก็จะท างาน และ
สามารถใช้สัง่งานค าสัง่อื่นๆอีกที

Data comparison คือค าสัง่เปรียบเทียบข้อมลูสองชดุ โดยข้อมลูท่ีเปรียบเทียบคือข้อมลูของ
อปุกรณ์แบบเวิร์ด หรือค่าคงท่ี มีรูปแบบค าสัง่คือ

=     S1    S2

= ,,,,,

ค าสัง่เปรียบเทียบข้อมลู(ค าสัง่ประยกุต)์

S1
S2

สญัลกัษณ์ ความหมาย

device number storing comparison data

ประเภทขอ้มลู
16-or 32-bit binary

16-or 32-bit binarydevice number storing comparison data

รูป 3.193

ตาราง 3.49 set data

Others

KnYKnX KnM KnS

Word devices

T C D R V Z

S1

S2

operand 
type

modify

Digit 
specification

System user indexSpecial
module

1

U\G

2

constant

K H

1 2
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จากวงจร3.194 ถ้าค่าของD200 เท่ากบั50 จะท าให้Y20ท างาน ถ้าค่าD200มากกว่าหรือน้อย
กว่า50 Y20จะไม่ท างาน

ค ำสั่ง LD= (16bits) และLDD= (32bits) (เท่ำกับ)

ถ้าS1และS2มีค่ามากกว่า16บิตจะต้องใช้ค าสัง่แบบ32บิต เช่นวงจรรูป3.195 เป็นการน าค่า 
D101,D100 มาเปรียบเทียบกบัค่าของ D103,D102

ค ำสั่ง LD> (16bits) และLDD> (32 bits) (มำกกว่ำ)

จากวงจร3.196 ถ้าค่าของ D5 มากกว่าD6 จะท าให้ Y2 ท างาน

Y2>       D5      D6 ONYDD =→ 265

ค ำสั่ง LD< (16bits)และ LDD< (32bits) (น้อยกว่ำ)

จากวงจร3.198 ถ้าค่าของ D0 น้อยกว่าD2 จะท าให้รีเลย์Y1ท างาน

ค าสัง่ LD= คือค าสัง่ท่ีใช้กบัข้อมลูที่ไม่เกิน16บติ มีเงื่อนไขคือถ้าS1=S2 จะท าให้ค าสัง่ท างาน

ONYDD =→ 120Y1<       D0      D2

Y2D >      D1      K50000

ONYKDD =→ 2500001,2

วงจรรูป3.197 ถ้าค่าของD2,D1 มากกว่า50000 จะท าให้ Y2 ท างาน

ONYD =→= 2050200Y20=     D200      K50

รูป 3.194

ONYDDDD =→= 20102,103100,101

Y20D =     D100     D102 รูป 3.195

รูป 3.196

รูป 3.197

รูป 3.198
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1. Y0และY1 ของCPU moduleหรือY0,Y1ของ special high speed output adapter
2. ใช้ได้เฉพาะPLC FX3G,FX3GC,FX3UและFX3UC
3. ใช้ได้เฉพาะPLC FX3UและFX3UC

ตาราง 3.55 แสดงอปุกรณ์ท่ีสามารถใช้ได้ (Applicable device)
ค าสัง่PLSYและDPLSY คือค าสัง่ที่ท างานแบบต่อเนื่อง

รูปแบบกำรท ำงำน

Bit devices

YX

Word devices

T C D R

S1

S2

Operand 
type

D.b

System user System user

Others

constant

K,HV,Z modify

index

3

Special
module

U\G

D

2

KnX,KnY,
KnM,KnS

1
32

3.37  ค ำสั่ง PLSY , DPLSY
ค าสัง่PLSY(Pulse Y output)คือค าสัง่สร้างสญัญาณพลัล์ท่ีมีความถี่ต่างๆ รูปแบบของค าสัง่
คือ

Input contact
PLSY     S1     S2     D

S1คือค่าคงท่ีหรือข้อมลูของอุปกรณ์แบบเวิร์ด ใช้ระบุความถี่ของสัญญาณ ,S2ค่าคงท่ีหรือ
ข้อมูลของอุปกรณ์แบบเวิร์ด ใช้ระบุจ านวนสัญญาณพัลล์ ,D คืออุปกรณ์แบบบิตซึ่งใช้ได้
เฉพาะเอาท์พทุY0และY1 และต้องเป็นเอาท์พทุแบบทรานซิสเตอร์ กรณีใช้CPU module ท่ี
เป็นเอาท์พทุแบบรีเลย์หรือไตรแอก จะต้องใช้อปุกรณ์เสริมคือspecial high speed output 
adapter ซึง่สามารถใช้ได้เฉพาะกบัPLC FX3U

S1
S2

D

สญัลกัษณ์ ความหมาย

Output pulses frequency
Number of output pulses

Device number (Y) form which pulses are output

ประเภทขอ้มลู
16-or 32-bit binary

bit

16-or 32-bit binary

รูป 3.212

ตาราง 3.54  set data
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ค าสัง่PLSYใช้กบัข้อมลูของS1และS2 ท่ีไม่เกิน16บิต,S1คือความถี่ของสญัญาณ ตัง้ค่าได้
ตัง้แต่1ถึง32767มีหน่วยเป็นเฮิร์ต(Hz), S2คือจ านวนพัลล์ ตัง้ค่าได้ตัง้แต่1ถึง32767(ไม่มี
หน่วย) ถ้าตัง้S2=K0 จ านวนรูปคลื่นจะเป็นอนนัต์(ไม่จ ากดัจ านวนรูปคลื่น) , DคือY0หรือY1

วงจรรูป3.214 เป็นการสร้างสญัญาณพลัล์ของY0 ท่ีมีความถี่1Hz และมีจ านวนพลัล์10ลูก 
เมื่อX5 ON ค าสัง่PLSYจะท าให้Y0 ONและOFFเป็นจ านวน10รอบโดยมีความถี่เท่ากบั1Hz 
(1Hzคือ1รอบต่อวินาที) 1รอบของสัญญาณจะรวมทัง้ช่วงเวลาONและOFF ถ้าX5 OFF
ค าสัง่จะหยดุท างานและไม่มีการสร้างสญัญาณพลัล์

16-bit operation (PLSY)

วงจรรูปท่ี3.215 เป็นการสร้างสัญญาณพัลล์ท่ีมีความถี่50Hz โดยไม่จ ากัดจ านวนรูปคลื่น 
สญัญาณพลัล์จะมีขึน้ตลอดท่ีPLCท างาน

ไม่จ ากดัพลัล์50Hz
X5

PLSY     K50     K0      Y0

Y0

รูป 3.215

X5
PLSY     K1     K10     Y0

S1= 1Hz (1 รอบ/วนิาที)

S2=จ านวนพลัล์ 10 พลัล์

Y0

รูป 3.214

Input contact
PLSY     S1     S2     D

S1=ความถ่ี(Hz) (1 to 32767)

S2=จ านวนพลัล์ (1 to 32767)

D

รูป 3.213
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4.4  Analog input block FX2N-2AD

รูปท่ี4.24 เป็นการต่อแหล่งจ่ายแรงดนักบัch1 โดยขัว้บวกต่อกบัVIN1และขัว้ลบต่อกบัCOM1 
ระดับแรงดันท่ีต่อได้คือ0Vถึง10V (การจ่ายแรงดันเกินจาก-0.5ถึง+15V อาจท าให้2AD
เสียหายได้) ส่วนแหล่งจ่ายกระแสต่อกบัch2 โดยจะต้องต่อขัว้VIN2และIIN2เข้าด้วยกนั ส่วน
สายทัง้สองของแหล่งจ่ายกระแสต่อกบัVIN2และCOM2 ปริมาณของกระแสท่ี2ADรับได้คือ 
4mAถงึ20mA(การจ่ายกระแสเกินจาก-2mAถงึ+60mAอาจท าให้2ADเสียหายได้)

ตาราง 4.11 แสดงข้อมลูจ าเพาะของFX2N-2AD ,FX2N-2ADสามารถต่อกบัPLC FX1Nได้ 
5unit ต่อกบัPLC FX2N ได้8unit และต่อกบัPLC FX2NC ได้4unit

FX2N-2AD คือโมดูลแปลงสัญญาณอนาล็อกเป็นข้อมูลดิจิตอลขนาด12bit, FX2N-2AD
สามารถรับสัญญาณอนาล็อกได้2ช่อง(2channel) แต่ละchannel สามารถเลือกต่อได้ทัง้
แรงดนัและกระแสอย่างใดอย่างหนึง่

Voltage input: Input resistance=200K𝛺
Current input: Input resistance=250𝛺

Dielectric with stand voltage 500VAC,1 min
(ระหวา่งเทอร์มินอลทัง้หมดกบัเคส)
ใช้กระแสท างาน50mA

PLC
Main unit

VIN1
IIN1

COM1 Extension cable

CH2

CH1

0 ถงึ10V

VIN2
IIN2

COM2

FX2N-2AD

อุปกรณ์จ่าย
แรงดนั

‒

+

4mAถงึ+20mA

อุปกรณ์จ่าย
กระแส

รูป 4.24

ช่วงของอนิพุท

ดจิติอลเอาทพ์ุท

ความละเอยีด

Item Current input

0Vถงึ10VDC,0ถงึ5VDC
12bit

4𝜇A [(20-4)A/4000]

Voltage input

DC 4ถงึ20mA
12bit

2.5mV (10V/4000) ,
1.25mV (5V/4000) 

ความเรว็ในการแปลง 2.5ms/1channel

การใชก้ระแส (ที2่4VDC) 50 mA

±1% (full scale 0 to 10V) ±1% (full scale 4 to 20mA)Integrated accuracy
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#0
#1

#2 to #16

b15ถงึ b8

#17

#18 or >

BFM No. b0
reserved

Reserved

Reserved
Analog to digital 
conversion beginning

reserved

b7ถงึ b4 b3 b2 b1
ค่าปัจจุบนัของ input data(lower8bit data)

Analog to digital 
conversion channel

ค่าปัจจุบนัของ input data (high 4bit data)

reserved

2 148
ตาราง 4.12 แสดงBFM ของ FX2N-2AD

BFM#17 (FX2N-2AD)

BFM#17จะใช้ในการเลือกchannelและการstartการแปลงสัญญาณในแต่ละchannel โดย
การเขียนเลขฐาน16จ านวน4ดิจิต(H)ไปยงัBFM#17 บิตของBFM#17ท่ีใช้งานมี2
บติคือบติ0(b0)และบติ1(b1)

BFMท่ีใช้งานได้คือBFM#0,BFM#1และBFM#17 ส่วนBFM#18 เป็นต้นไปคือreserved คือ
BFMท่ีส ารองไว้ ไม่สามารถใช้งานได้

Select  CH1
b1=0,b0=1 (H0001) b1=1,b0=1 (H0003)

Beginning A/D of CH1

b1=1,b0= 0 (H0002)

Beginning A/D of CH2

b1=0 b0=0 (H0000)

Select  CH2

เลขฐาน16ท่ีใช้ตัง้ค่าBFM#17จะแปลงมาจากเลขฐาน2จ านวน16บิตคือb0ถึงb15 แต่
เนื่องจากb2ถงึb15ไม่ได้ใช้งาน ดงันัน้จะใช้เลขฐาน2จ านวน2บิตคือb0และb1 แปลงเป็นเลข
ฐาน16จ านวน1ดิจิต ตวัอย่างเช่นถ้าเลือกใช้งานch2 ค่าของb0และb1 จะต้องมีค่าเป็น(0,1)
ดงันัน้จะต้องเขียนค่าคงท่ี H0001 ไปยงัBFM#17 การใช้BFM#17จะใช้อีกกรณีคือใช้ส าหรับ
สัง่ให้โมดลูเร่ิมการแปลงสญัญาณ เช่นเมื่อเลือกใช้งานch2 จะต้องเขียนค่าคงท่ี H0001ไปยงั
BFM#17 แต่โมดูลจะยังไม่แปลงสัญญาณ การท าให้โมดูลแปลงสัญญาณจะต้องเขียน
ค่าคงท่ี H0003 ไปยงัBFM#17 ด้วย ดงันัน้กรณีเขียนค่าH0000ไปท่ีBFM#17 ก็จะต้องเขียน
ค่าคงท่ีH0002ไปยงัBFM#17 ด้วย

BFM#17
b0b1b2b15

H 0 0 0 1

Reserved 0 1

ตาราง 4.13
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วงจรรูป4.25 เมื่อM100ท างานค าสัง่TOจะเขียนค่าH0000ไปยงัBFM#17 จะเป็นการเลือกใช้
งานอินพทุch1 จากนัน้ตามด้วยการเขียน H0002 ไปยังBFM#17 เป็นการ start ch1 ของ
2AD ให้แปลงสญัญาณอนาล็อกเป็นสญัญาณดิจิตอล (A/D conversion beginning of ch1)

M100
TO     K0     K17      H0000     K1

BFM#17

TO     K0     K17      H0002     K1

เลอืกใชง้านCH1

Start CH1
แปลงสญัญาณ

2AD Block 0

วงจรรูป4.26 เมื่อM101ท างานค าสัง่TOจะเขียนค่าH0001ไปยงัBFM#17 จะเป็นการเลือกใช้
งานอินพทุch2 จากนัน้ตามด้วยการเขียนH0003 ไปยงัBFM#17 เป็นการstart ch2 ของ2AD
ให้แปลงสญัญาณอนาล็อกเป็นสัญญาณดิจิตอล(A/D conversion beginning of ch2)
เน่ืองจากBFM#17 ใช้ส าหรับว่าจะเลือกใช้งานch1 และch2 ดงันัน้ch1และch2จะใช้งาน
พร้อมกนัไม่ได้

M101
TO     K0     K17     H0001     K1

BFM#17

TO     K0     K17     H0003     K1

เลอืกใชง้านCH2

Start CH2
แปลงสญัญาณ

2AD Block 0

BFM#0 และ BFM#1 ของ FX2N-2AD

BFM#0และBFM#1 คือหน่วยความจ าที่เก็บข้อมลูดิจิตอลของch1และch2 ,BFM#0มีขนาด
16บติ แต่บติท่ีใช้เก็บข้อมลูจะใช้8บติเท่านัน้คือb0ถงึb7 โดยBFM#0 จะเกบ็ค่า8บิตล่าง ส่วน
BFM#1 มี16บิตเช่นกนั แต่บิตท่ีใช้เก็บข้อมลูใช้4บิตคือb0ถึงb3 BFM#1จะเก็บค่า4บิตบน 
การอ่านค่าดิจิตอลจากBFM#0และBFM#1จะต้องใช้สัง่FROM

0 0 1 0 0 1 0 1 1 10 0 0 1 1 1 1 0 0 1 1 1 1 0 0 10 1 0 0 1 1
b0b15

BFM#0

digital datareserved

b0b15

reserved digital data

BFM#1

b7b3

รูป 4.25

รูป 4.26

รูป 4.27
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จากรูป4.28 เมื่อPLC RUN H0000จะถกูเขียนไปยงัBFM#17เพื่อเลือกใช้งานch1 เมื่อX0 ON
จะท าให้M100ท างาน หน้าสัมผัสM100จะท าให้ค าสั่งTOเขียนH0002ไปยังBFM#17 เพื่อ
start ch1 ให้แปลงสญัญาณ และค าสัง่FROM จะเขียนค่าจากBFM#0ไปที่K2M0 และเขียน
ค่าจากBFM#1ไปท่ีK2M8 ส่วนK3M0คือการน าค่าK2M0รวมกบัK2M8 และค าสัง่MOVจะน า
ค่าจากK3M0ไปเก็บท่ีD100

0 0 1 1 1 1 1 0 1 00 0 0 0 0 0
b0b1b2b3b4b5b6b7b8b9b10b11b12b13b14b15

D100

MOV   K3M0   D100

0 0 1 1 1 1 1 0 1 00 0 0 0 0 0
M0M1M2M3M4M5M6M7M8M9M10M11M12M13M14M15
12481632641281248

BFM#0 → K2M0 BFM#1 →K2M8

D100 = 4000

K2M8 = 8+4+2+1 = 15 K2M0 =128+32=160 

124816326412825651210242048

D100 = 2048+1024+512+256+128+32 = 4000

เลอืกใชง้านCH1

Start CH1
แปลงสญัญาณ

X3= auto mode
M100=auto start

อา่นค่าดจิติอลจาก 
BFM#0และBFM#1
น าค่าดจิติอลจากK3M0
ไปเกบ็ทีD่100

ตัวอย่ำงโปรแกรมกำรใช้งำน FX2N-2AD

วงจรรูป4.28 เป็นการใช้ FX2N-2AD(Unit No.3) โดยch1 รับสญัญาณแบบแรงดนั

M8003
TO       K3      K17     H0000     K1BFM#17

M100
TO      K3       K17     H0002     K1

FROM      K3      K0    K2M0     K2

MOV      K3M0      D100

BFM#0

BFM#17

RST    D100
X1

2AD Block 3

X0
M100

M100

X3 X1

รูป 4.28

รูป 4.29
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4.5  Analog output block FX2N-2DA

FX2N-2DAไม่ต้องจ่ายpower supply 24V และไม่มีจดุต่อกราวด์(FG)มาให้ แรงดนัท่ีจ่าย
ให้กบัFX2N-2DAจะมาจากสายเคเบิล และแรงดนัจากสายเคเบิลจะถกูแปลงเป็นสญัญาณ
อนาล็อกเอาท์พทุโดยใช้วงจร DC to DC converter จากรูป4.36 เป็นการต่อเอาท์พทุch1จ่าย
แรงดันควบคุมอินเวอร์เตอร์ ซึ่งจะต้องต่อขัว้VOUT1และCOM1เข้ากับอินเวอร์เตอร์ และ
จะต้อง jump สายระหว่าง IOUT1กบัCOM1ด้วย ส่วนch2 จ่ายกระแสเพื่อควบคมุrecorder 
ซึง่จะต้องต่อขัว้IOUT2และCOM2 เข้ากบั recorder

FX2N-2DA สามารถจ่ายสัญญาณอนาล็อกได้2ช่อง แต่ละช่องสามารถเลือกจ่ายได้ทัง้
แรงดนัและกระแสอย่างใดอย่างหนึง่

ตาราง 4.14 แสดงข้อมลูจ าเพาะของอนาล็อกเอาท์พทุFX2N-2DA ,FX2N-2DA สามารถต่อ
กบัPLC FX1Nได้ 5 โมดลู ต่อกบัPLC FX2N ได้8 โมดลู ต่อกบัPLC FX0N,FX2NC ได้4โมดลู

ความต้านทานโหลดทีใ่ช้แรงดนัควรอยูใ่นชว่ง 2K𝛺
to 2M𝛺 สว่นความต้านทานโหลดแบบกระแสต้อง
เทา่กบัหรือน้อยกวา่400𝛺

Dielectric with stand voltage 500VAC,1 min
(ระหวา่งเทอร์มินอลทัง้หมดกบัเคส)

CPU module

FX2N-2DA

VOUT1
IOUT1
COM1

extension cable

CH2

CH1

0Vถงึ+10V

Current output

Voltage output

VOUT2
IOUT2
COM2

inverter

‒

+

สายชลีด์

0mAถงึ+20mA

recorder

ช่วงของเอาทพ์ุท
ดจิติอลอนิพุท

resolution

เวลาในการประมวลผล

Item Current output

0ถงึ+10VDC ,0ถงึ+5VDC
12บติ BIN

4ms/1channels

Voltage output

4ถงึ20mA DC

12บติ BIN
2.5mV(Gain 10V),
1.25mV(gain 5V)










−

−

04000

420
4 A

รูป 4.36
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4.12 Analog output expansion board ( FX3G-1DA-BD )
FX3G-1DA-BD คือexpansion board ส าหรับจ่ายแรงดนัไฟฟ้าและกระแสไฟฟ้า มีจ านวน
1channel โดยเลือกจ่ายแรงดนัไฟฟ้าหรือกระแสไฟฟ้าอย่างใดอย่างหนึง่

FX3G-1DA-BD
Applicable PLC
FX3S, FX3G

inverter Induction motor

Analog output

V+
I+
VI-

V+
I+
VI-

inverter

‒

+

0mAถงึ+20mA

recorder

FX3G-1DA-BD

FX3G-1DA-BD

กรณใีช ้FX3G-1DA-
BD จ่ายแรงดนั

กรณใีช ้FX3G-1DA-
BD จ่ายกระแส

รูปท่ี4.72 แสดงการต่อสายไฟของFX3G-1DA-BD

ช่วงของเอาทพ์ุท

ดจิติอลอนิพุท

ความละเอยีด

Item Current output

0Vถงึ10VDC

12bit , Binary

8𝜇A ( 16mA /2000 )

Voltage output

DC 4 ถงึ20mA

2.5mV (10V/4000) 

ความเรว็ในการแปลง

±0.5% (± 50mV)(full scale 10V) 
ทีอุ่ณหภมู ิ25°C
±1% (± 100mV)(full scale 10V) 
ทีอุ่ณหภมู ิ0°C ถงึ55°C

±0.5 % (± 80 𝜇A)(full scale 
16mA) ทีอุ่ณหภมู ิ25°C
±1 % (± 160 𝜇A)(full scale 
16mA) ทีอุ่ณหภมูิ 0 °C ถงึ55°C

Total accuracy

60 μs

11bit , Binary
(External load: 2 kΩ to 1 
MΩ)

(External load: 500 Ω or less)

รูป 4.72

ตาราง 4.29 แสดงข้อมลูจ าเพาะของFX3G-1DA-BD
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10V

Digital input

Analog output

40000 2000

Digital input

Analog output
20mA

0
4mA

รูปท่ี4.73ก เป็นกราฟ output characteristicของการจ่ายแรงดันไฟฟ้า ยกตัวอย่างPLC 
FX3S เมื่อจ่ายค่าดิจิตอล0ถึง4000 ให้กบัD8260 (M8260 OFF) ก็จะได้แรงดนัไฟฟ้า 0ถึง
10V (เมื่อความต้านของโหลดเท่ากบั2k𝛺) รูปท่ี4.73ข เป็นกราฟ output characteristic ของ
การจ่ายกระแสไฟฟ้า ยกตวัอย่างPLC FX3S เมื่อจ่ายค่าดิจิตอล0ถึง2000 ให้กบัD8260 โดย
ท่ีM8260 ON ก็จะได้กระแส 4mAถงึ 20mA (เมื่อความต้านของโหลดเท่ากบั250𝛺)

FX3GFX3S Description

M8260 M8260

D8260

M8270

D8270

Special 
auxiliary 
relay

D8260

Switches the output mode of channel 1
OFF: Voltage output ON: Current output

Board A Board B
R/W

Special 
data 
register

D8268 D8268 D8278

R/W

Output setting data RW

R/W

M8264 M8264 M8274 Output Holding Function Cancellation
Setting
OFF: Holds the analog data output 
just before stop of the PLC.
ON: Output the offset data at stop of
the PLC.

Error status
b0: Output data setting error
b1: Unused
b2: Unused
b3: Unused
b4: EEPROM error
b15 to b5: Unused

R/W

ตาราง 4.30 แสดงรีเลย์พิเศษและรีจิสเตอร์พิเศษท่ีใช้เกี่ยวกบั FX3G-1DA-BD, PLC FX3G
สามารถติดตัง้ FX3G-1DA-BD ได้สองตวั

D8260Data
FX3S M8260 OFF

D8260Data
FX3S M8260 ON

รูป 4.73(ก) (ข)
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ตัวอย่ำงโปรแกรมกำรใช้FX3G-1DA-BD

จากรูป4.74 ต้องการปรับความถี่อินเวอร์เตอร์ตัง้แต่0-50Hz โดยใช้ FX3G-1DA-BD (ต่อกบั
PLC FX3S) จ่ายแรงดนั0-10Vให้อินเวอร์เตอร์ โดยการปอ้นค่าจากTouchscreen เช่นถ้าปอ้น
ค่า50 ก็จะต้องให้ FX3G-1DA-BD จ่ายแรงดนั10โวลต์ แต่การท่ี FX3G-1DA-BD จะจ่าย
แรงดนั10V จะต้องท าให้D8260 เท่ากบั4000 ซึง่สามารถเขียนโปรแกรมได้ดงันี ้

M100

X0
M100

X1

M100
Y0

Y1

CR1 ท างาน

M100 ON
machine operation

L1 ติดแสดงสถานะ 
Motor RUN

M8000

MUL       D1       K80      
D10

MOV       D10      D8260   

D1 คือคา่ท่ีปอ้นจาก 
touch screen

Inverter FR-D700 0 to 10VInduction
motor 

รูป 4.74

FX3G-1DA-BD

Push button switch

X50-X53
PLC FX3S

X1

S1 S2

0VS/S24V

Y0COM0

L N

220VAC

CR1

X0

220VAC L1

Y1

2

5

STF

PC

50Hz

Frequency

Analog input

10V0

Analog 
input

50 50x80 4000

D1 D1 x K80 D10

CR1

D1
25

Touch screen

COM0

จากวงจร4.75 เมื่อปอ้นค่า25 จะท าให้ D8260เท่ากบั2000 ซึง่จะท าให้ FX3G-1DA-BD จ่าย
แรงดนั5V เมื่อกดสวิตช์ S1(start) จะท าให้X0 ON และY0 ON รีเลย์CR1 จะสัง่งานให้
อินเวอร์เตอร์จ่ายไฟให้มอเตอร์ท่ีความถี่25Hz

รูป 4.75
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FX communication คือการสื่อสารของPLC FX series กบัอปุกรณ์ Controller อื่นๆผ่าน
พอร์ตสื่อสารของPLC เช่นอปุกรณ์สื่อสาร(communication equipment) และพอร์ตสื่อสาร
แบบ Built-in

standard built-in port
RS-422 , USB , Ethernet

cable

Touch screen

Vision controller Barcode reader

Inverter

Personal computer

PLC

PLC

Communication Equipment
RS-422 ,  RS-485 , USB, 
Ethernet, RS-232C , CC-Link 
module

ประเภทของการสื่อสารท่ีใช้กบัPLC FX series มีหลายแบบดงัรูป 5.2

บท ท่ี  5  F X  c ommun i c a t i o n

Short mail

Communication type

Link General-
purpose serial 
communication

Ethernet 
communication

I/O link

CC-Link

N:N network

Parallel link

Computer link

Inverter communication

MODBUS communication

Ethernet
Non-protocol 
communication

CC-Link/LT

AS-i system

MELSEC I/O 
link

Electronic mail sending

Sequence 
program

Programming 
communication

Remote 
maintenance

รูป 5.2

AnyWireAS
LINK

Internet mail

รูป 5.1

FX communication 424

www.pl
cs

an
oo

k.c
om

 

Mod
ern

 el
ec

tric
 an

d a
uto

mati
on



5.1 มำตรฐำนกำรส่งผ่ำน (Transmission standard) 
มาตรฐานการส่งผ่าน คือรูปแบบของพอร์ตท่ีใช้ในการสื่อสาร PLC FX series ใช้พอร์ต5แบบ
คือ พอร์ต RS232 , พอร์ตRS-422, พอร์ตRS-485, พอร์ต USB และพอร์ต Ethernet พอร์ตท่ี
ใช้สื่อสารจะมีทัง้พอร์ตแบบ built in และพอร์ตเสริม(option)ท่ีต้องติดเพ่ิมเติม

พอร์ตสื่อสาร(communication port)ท่ีติดตัง้มาให้พร้อมกบัPLCเรียกว่า built-in port 
ซึง่PLCแต่ละรุ่นจะมีพอร์ตสื่อสารแบบbuilt-inไม่เหมือนกนัเช่น FX3Uเป็นพอร์ตแบบ RS-
422, FX3Gมีพอร์ตสองแบบคือ RS-422และUSB, PLC FX5Uเป็นพอร์ตแบบEthernet เป็น
ต้น พอร์ตสื่อสารสามารถติดตัง้เพิ่มเติมทีหลงัได้โดยใช้พอร์ตเสริมซึง่พอร์ตเสริมจะใช้อปุกรณ์
สองแบบคือexpansion boardและexpansion adapter โดยพอร์ตเสริมก็จะมีทุกแบบคือ 
RS-422, RS-485, RS-232 และEthernet

FX3U-232-BD
รูปที่5.3 ตวัอย่าง expansion board RS-232

FX2N-232-BDFX1N-232-BD

รูปที่5.4 ตวัอย่าง expansion board RS-485
FX3U-485-BDFX2N-485-BDFX1N-485-BD

FX2NC-485ADP FX3U-485ADP(-MB)
รูปที่5.5 ตวัอย่าง expansion adapter

FX3U-232ADP(-MB)FX2NC-232ADP

FX communication 425
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พอร์ตสื่อสาร RS-232 คืออปุกรณ์เสริมส าหรับต่อกบัPLC FX series มี2แบบคือ expansion 
board และ expansion adapter รุ่นของexpansion board ก็เช่นFX3U-232-BD และรุ่น
expansion adapterเช่น FX3U-232ADP-MB คอนเน็คเตอร์ของพอร์ต RS-232 เป็นแบบ 9-
pin D-sub (male)

RS-232 Communication port ( FX series)

1

Pin NO. Function
ON when carrier for data receive is detected. 
(RS-232C device to 232ADP-MB)

Signal Name

CD
Receive carrier 
detection

RD (RXD)
SD (TXD)

Receive data
Sent data

ER (DTR)

SG (GND)

DR(DSR)

7,8,9 Not used

2
3

4

5

6

Sent request

Signal ground

Send enable

Receive data (RS-232C device to 232ADP-MB)
Send data (232ADP-MB to RS-232C device)

Signal ground (232ADP-MB to RS-232C device)

ON when RS-232C device is ready to receive data 
(232ADP-MB to RS-232C device)

ON when send request is made toward RS-232C 
device. (RS-232C device to 232ADP-MB)

Do not wire

ตาราง5.1 แสดงขาคอนเน็คเตอร์ของFX3U-232-BD, FX3G-232-BD และFX3U-232ADP-
MB และหน้าท่ีการใช้งาน

FX3U-232ADP-MBFX3U-232-BD

9-pin D-sub 
connector(male)

1
2
3
4
5

6
7
8
9

Screw to fix 
RS-232C 
connector

9-pin D-sub connector(male)

รูป 5.6

รูปท่ี5.7 ประเภทการสื่อสารท่ีFX3U-232ADP-MBสามารถท าได้ ส่วนFX3U-232-BDและ
FX3G-232-BD นัน้ ไม่สามารถใช้ MODBUS communicationได้ นอกนัน้ก็ท าได้แบบเดียวกนั

Computer link

MODBUS
communication

Non-protocol 
communication

Programming communication

Remote maintenance

Link General- purpose serial 
communication

Sequence program

รูป 5.7

FX communication 426
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พอร์ต RS-485 คืออปุกรณ์เสริมส าหรับต่อกบัPLC FX series ใช้ในการสื่อสารระหว่างPLC 
FX series กบัอปุกรณ์Controller ต่างๆ มีสองแบบคือ expansion board และ expansion 
adapter รุ่นของexpansion board ก็เช่นFX3U-485-BD,FX3G-485-BD และรุ่น expansion 
adapterเช่น FX3U-485ADP-MB

RS-485 Communication port (FX series)

ตาราง5.2 แสดงขาคอนเน็คเตอร์ของFX3U-485-BD,FX3G-485-BD และ FX3U-485ADP-
MB และหน้าท่ีการใช้งาน คอนเน็คเตอร์เป็นแบบเทอร์มินอล ส าหรับFX3G-485-BD-RJ
คอนเน็คเตอร์เป็นแบบ RJ45 connector

Signal directionSignal name Function

RDA(RXD+)
Receive dataRDB (RXD-)

SDA (TXD+)
Sent data

SG (GND) Signal ground
SDB (TXD-)

485ADP-MB RS-485 equipment

-

RDA

RDB

SDA

SG

SDB

Terminal layout

FX3U-485ADP-MBFX3U-485-BD FX3G-485-BD

Terminal connector

FX3G-485-BD-RJ
รูป 5.8

รูป 5.9

Link General- purpose serial 
communication

N:N network

Parallel link

Computer link

Inverter communication

MODBUS communication
Non-protocol 
communication

รูปที่5.9 แสดงประเภทการสื่อสารท่ี FX3U-485ADP-MBสามารถท าได้ ส่วนFX3U-485-BD, 
FX3G-485-BDและFX3G-485-BD-RJ นัน้ ไม่สามารถใช้ MODBUS communication ได้ 
นอกนัน้ก็ท าได้แบบเดียวกนั

FX communication 427

www.pl
cs

an
oo

k.c
om

 

Mod
ern

 el
ec

tric
 an

d a
uto

mati
on



1. เปิดซอฟต์แวร์ GX Works2
การเขียนวงจรแลดเดอร์ตัง้แต่เร่ิมต้นมีขัน้ตอนคือ

4 4. เลือกseries ของPLC

6.4 กำรเขียนวงจรแลดเดอร์โดยใช้ซอฟต์แวร์ GX Works2

ในการเขียนวงจรแลดเดอร์จะต้องระบุ series ของ PLCและรุ่นของPLC เน่ืองจากPLCแต่ละ
รุ่นจะมีจ านวนค าสัง่(instructions)และจ านวนอปุกรณ์(devices) ท่ีใช้ในโปรแกรมไม่เท่ากนั

7. เลือกOK7

รูป 6.12

รูป 6.13

3

2. เลือกแทบ็ Project

2

3. เลือก New 3. หรือเลือก New project
โดยใช้Menuลดัก็ได้

5 5. เลือกชนิดของPLC

6 6. เลือกภาษาเป็น
Ladder

เมื่อเลือกOKแล้วก็จะเข้าสู่หน้าจอของการเขียนโปรแกรมดงัรูป6.14

รูป 6.14

การใช้ GX works2 494
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ขั้นตอนกำรเขียนวงจรแลดเดอร์
ตวัอย่างเช่น ต้องการเขียนวงจรแลดเดอร์ตามรูปท่ี6.15จะมีวิธีดงันี ้

X0

M1

M1

M1
X1

T1
K50

Y1

T1

X1
MOV      K0        D0

1

2

NO contact กด OK3

รูป 6.15

รูป 6.16

1.เลื่อน cursor ไปทางซ้ายสดุและกดF5 เพื่อเลือกหน้าสมัผสัแบบNO
2.พิมพ์X0 และ 3. กดEnter(หรือกดOK)

4

5

NC contact
รูป 6.17

4.เลื่อน cursor ให้อยู่ถดัจากX0 แล้วกด F6 เพื่อเลือกหน้าสมัผสัแบบNC
5.พิมพ์ X1 แล้วกด Enter

การใช้ GX works2 495
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จะได้วงจรดงัรูปท่ี6.18

6. เลื่อนcursor ให้อยู่ถดัจากT1 แล้วกด F7 เพื่อเลือกเอาท์พทุแบบคอยล์รีเลย์ 7.พิมพ์ m1
แล้วกด Enter จะได้วงจรรูปท่ี6.21

6

7

รูป 6.19

รูป 6.20

รูป 6.21

ท าซ า้กนัเพื่อพิมพ์หน้าสมัผสัT1แบบNC จะได้วงจรรูป6.19

รูป 6.18

การใช้ GX works2 496
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8. เล่ือน cursor ให้อยู่ด้านล่างX0 แล้วกด
shifh+F5 เพ่ือเลือกการขนานหน้าสมัผสัแบบNO

8

9

10. เลื่อน cursor ให้อยู่ถดัจากหน้าสมัผสัT1 แล้วกดCtrl+ ↓ เพื่อเขียนเส้นตัง้ฉากลงมา จะ
ได้วงจรดงัรูปท่ี6.24

เม่ือกดEnter ไปแล้วสามารถ
ยกเลิกได้5ครัง้โดยการกด Ctrl+Z

11.เมื่อ cursor อยู่ต าแหน่งดงัรูป6.24 กดF7 เพื่อเลือกเอาท์พทุแบบคอยล์รีเลย์

รูป 6.22

10

รูป 6.23

11 รูป 6.24

12

รูป 6.25

12. พิมพ์Y1 แล้วกด Enter จะได้วงจรรูปท่ี6.26

การใช้ GX works2 497
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Series No.of inputI/Os

FX1S-10M
FX1S-14M
FX1S-20M
FX1S-30M

24VDC,
100-240VAC

6
14
20
30

Power input Output type

ตาราง A2.1

FX1S

Type No.of output

410
8 6 Transistor , 

Relay12 8
16 14

FX3S-10M
FX3S-14M
FX3S-20M
FX3S-30M

6
14
20
30

FX3S

410
8 6
12 8
16 14

100-240VAC Transistor , 
Relay

FX1N-14M/
FX1N-24M/
FX1N-40M/

8
24
40

FX1N

614
14 10
24 16

12-24VDC,
100-240VAC

Transistor , 
Relay

FX1N-60M/
FX3G-14M

36
14
24

2460
8 6
14 10

FX3GC-32MT/
FX3GE-24MR/ES

100-240VAC
24

60
32
24

FX2N

1640
36 24

Transistor , 
Relay

16 16
16 8

FX2N-16M
FX2N-32M
FX2N-48M

100-240VAC
16

16
32
48

1440
8 8

Relay

16 16
24 24

FX2N-64M
FX2N-80M
FX2N-128M
FX3U-16M

24VDC,
100-240VAC

32
80

128
16

FX3GC

3264
40 40

Transistor , 
Relay , 
SSR

64 64
8 8

FX3U-32M
FX3U-48M
FX3U-64M
FX3U-80M

24VDC,
100-240VAC

16
48
64
80

FX3U

1632
24 24

Transistor , 
Relay ,
SSR32 32

40 40

FX3GE

FX3U-128M 64 64128

FX3G FX3G-24M
FX3G-40M
FX3G-60M

FX3GE-40MR/ES

FX3UC-16M 16
32FX3UC

8 8
16 16
32 3264

FX3UC-32M

FX3UC-64M

24VDC Transistor

24VDC Transistor

ภำคผนวก A2 MELSEC FX series data, MELSEC iQ-F series data

ภาคผนวก   560
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การต่อฟิวส์จะต่อสองจดุคือ
1.ต่อฟิวส์ทางด้านแหล่งจ่ายไฟของPLC เพื่อป้องกนักระแสเกินจากแหล่งจ่าย กรณีมีกระแส
กระชากเนื่องจากการดงึกระแสของโหลดท่ีอยู่ใกล้เคียง

2.ต่อฟิวส์ทางด้านวงจรเอาท์พทุ ใช้ส าหรับป้องกันการลดัวงจรหรือป้องกันกระแสเกิน เพื่อ
ปอ้งกนัหน้าสมัผสัPLCเสียหาย ขนาดพิกดัฟิวส์ ควรใช้เท่ากบัขนาดพิกดักระแสท่ีหน้าสมัผสั
เอาท์พทุทนได้ เช่นถ้าหน้าสมัผสัรีเลย์ทนกระแสได้2A พิกดักระแสของฟิวส์คือ2A ส่วนพิกัด
แรงดนัของฟิวส์ต้องใช้มากกว่าหรือเท่ากับแรงดนัท่ีจ่ายให้กับโหลด เช่นถ้าแรงดันท่ีจ่ายให้
โหลดเท่ากบั100VAC ขนาดพิกดัแรงดนัฟิวส์ควรเท่ากบัหรือมากกว่า100V

กำรต่อฟิวส์

ตาราง A2.1 (ต่อ)

ภาคผนวก   561

GFuse

L N

CPU module

power supply

COM0 Y0 Y1 Y2 Y3

Output relays

L

N

load

Fuse

Power 
supply

Noise 
filter

รูป A14

Series No.of inputI/Os

FX3UC-96M
FX2NC-16M

24VDC48
16
32
64

Power in put Output type

FX3UC

Type No.of output

4896
8 8

Transistor

16 16
32 32
48 4896

FX2NC 24VDC Transistor , 
Relay

FX2NC-32M
FX2NC-64M
FX2NC-96M
FX5U-32M 32

64
80

16 16
32 32
40 40

FX5U Transistor , 
Relay

FX5U-64M
FX5U-80M

100-240VAC

FX5UC-32MT/ 32
64

16 16
32 32

FX5UC TransistorFX5UC-64MT/ 24VDC

FX5UC-96MT/ 96 48 48
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A4.1 กำรต่อPLC FX series กับ Touch screen ผ่ำนพอร์ตRS-422

รูปท่ีA16 เป็นการต่อTouch screen KEYENCE โมเดล VT3 series กบั PLC FX series
สญัลกัษณ์ท่ีเทอร์มินอลของVT3 series(KEYENCE) จะต่างกบัGT1030 (MITSUBISHI) ถ้า
เทียบความหมายของเทอร์มินอล SDAมีความหมายเหมือนกบัTXDA, SDB มีความหมาย
เหมือนกบัTXDB เป็นต้น กรณีVT3 series ขา3 ของRS-422 MD8M จะต่อกบัSGและCTSA

รูปท่ีA15 เป็นตวัอย่างการสื่อสารระหว่างPLC FX series กบัtouch screenของ Mitsubishi
โมเดลGT1030-HBD ซึง่พอร์ตRS-422ของtouch screen เป็นแบบเทอร์มินอล ส่วนพอร์ต
RS-422ของPLCเป็นพอร์ตแบบbuilt in (หรืออาจใช้ expansion board RS-422 ก็ได้เช่นกนั)
โดยใช้สายสื่อสารรุ่น GT10-C30R4-8P

ภาคผนวก   568

ภำคผนวก A4 กำรต่อPLC FX series กับTouchscreen

1 2
3 4 5

6 7 8

SDA
SDB

RDB

RSA
RSB

RDA

SG

CSA
CSB

2
1
7
4
3

6
5

RS-422 (terminal)

GT1030-HBD
(GOT1000)

พอรต์ RS-422 แบบ built in ของPLC

Cable model GT10-C30R4-8P

24V+
0V

24V DC±10%

Mini DIN 8 pin
RS-422 MD8M

View from cable 
connector side

RXD+
RXD-
TXD+
TXD-
SG

Vcc

รูป A15

1 2
3 4 5

6 7 8

Mini DIN 8 pin

RS-422 MD8M TXDA
TXDB

RXDB

RTSA
RTSB

RXDA

SG

CTSA
CTSB

2
1
7
4
3

6
5

RS-422 (terminal)

Touch screen
VT3-W4TA/ 
W4MA/W4GA

Cable

24V+
0V

24V DC±10%

View from cable connector side

RXD+
RXD-
TXD+
TXD-
SG

Vcc

รูป A16
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พอร์ตRS-232 ของtouch screenมี3แบบคือ 1. คอนเน็คเตอร์D-sub 9pin 2.คอนเน็คเตอร์
MD6M 3. แบบเทอร์มินอล ส่วนพอร์ตRS-232ของPLC FX series ไม่มีพอร์ตแบบ built in
ดังนัน้จึงต้องใช้อุปกรณ์เสริมคือexpansion board และexpansion adapter ซึ่งรูปแบบ
พอร์ตมีแบบเดียวคือD-sub 9-pin connector รูปที่A18 เป็นการlink ระหว่างPLC FX series 
และtouch screen โดยทัง้PLCและtouch screen ใช้พอร์ตRS-232แบบ D-sub 9-pin กรณีนี ้
เราจะต้องใช้connection cable รุ่นGT01-C30R2-9S

A4.2 กำรต่อPLC FX series กับ Touch screen ผ่ำนพอร์ต RS-232

รูปท่ีA17 เป็นการlink ระหว่างPLC FX series และGOT1000 โดยPLCใช้พอร์ตRS-422แบบ
built-in และGOT ใช้พอร์ตRS-422แบบD-sub 9-pin ส่วนสายสื่อสารใช้สายรุ่น GT01-
C100R4-8P(10เมตร)
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รีเลย์ช่วยพิเศษ คือรีเลย์ท่ีถกูออกแบบให้ท าหน้าท่ีเฉพาะด้าน รีเลย์ช่วยพิเศษของPLC FX 
series จะใช้หมายเลขตัง้แต่8000ขึน้ไป ตวัอย่างของรีเลย์ช่วยพิเศษมีดงันี ้
1. M8000 คือรีเลย์พิเศษท่ีหน้าสมัผสัจะONเมื่อPLCอยู่ในโหมดRUN เมื่อPLCอยู่ในโหมด
STOP (สวิตช์RUNถกูปรับให้OFF) หน้าสมัผสัM8000จะOFF กรณีมีการ Error ของโปรแกรม
ท่ีท าให้PLCหยดุการท างาน M8000 จะOFFเช่นกนั
2. M8001 คือรีเลย์ท่ีมีสถานะตรงข้ามกบัM8000 ขณะท่ีPLC stopรีเลย์M8001 จะON

3. M8002 คือ Initial pulse เป็นรีเลย์พิเศษท่ีท างานเป็นแบบพลัล์ โดยจะONเมื่อPLCเร่ิมต้น
สถานะRUN (ON ครัง้เดียวในoperation cycle แรกเมื่อPLCเร่ิมการประมวลผล)
4. M8003 คือรีเลย์พิเศษท่ีมีสถานะตรงข้ามกบัM8002 ถ้า M8002 ON M8003 จะOFF

ภำคผนวก A5 รีเลย์ช่วยพิเศษ (Special auxiliary relay) PLC FX series

Y0 = CPU RUN

วงจรรูปท่ีA19 เป็นตัวอย่างการใช้งานM8000 เมื่อPLC RUN M8000จะONและต่อให้Y0
ท างาน ,Y0ใช้เพื่อแสดงว่าCPUของPLCอยู่ในสถานะปกติ

M8000
Y0

PLC stop

M8000
Scan time (1 operation cycle)

M8001 OFF ON

ON OFF

M8002

Scan time Scan time

M8003 ON

Power

PLC RUN

รูป A19

รูป A20
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