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พิศนรัุตน์  เขจร

การใช้งาน PLC Q series เป็นคู่มือท่ีกล่าวถึง PLC MELSEC -Q series ซึง่เป็น PLC แบบ
Modular ของ Mitsubishi electric , PLC MELSEC -Q series เป็น PLC ท่ีนิยมใช้งานอย่าง
กว้างขวางในโรงงานอุตสาหกรรมและในระบบอัตโนมัติ เน่ืองจากมีประสิทธิภาพสูง มี
อปุกรณ์ให้เลือกใช้งานได้หลากหลาย รองรับระบบการควบคมุต่างๆได้ครบถ้วน และมีค าสัง่
ให้ใช้งานมากมาย เนือ้หาของหนงัสือหนงัสือการใช้งาน PLC Q seriesประกอบด้วย
-การเขียนโปรแกรม PLC
-การเลือกใช้ PLC Q series , การออกแบบระบบ
-การวายร่ิงโมดลูต่างๆ
-อธิบายการใช้ค าสัง่ต่างๆอย่างละเอียด
-การประมวลผลของ PLC
-PLC Device
-ข้อมลูฮาร์ดแวร์และโมดลูต่างๆ
-Analog A/D, D/A module
-Network module
-การใช้ซอฟต์แวร์ GX Works2
ใช้รูปภาพประกอบท่ีเข้าใจง่าย พร้อมตัวอย่างการเขียนโปรแกรม การประยุกต์ใช้ งาน
โปรแกรมต่างๆ เป็นต้น

ค ำน ำ
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รูปท่ี1.1 เป็นการใช้งาน PLC เบือ้งต้น ซึง่ประกอบด้วยโมดลูต่างๆคือ
1. Power supply module ท าหน้าท่ีจ่ายไฟให้โมดลูอื่นๆในระบบ
2. CPU module ท าหน้าท่ีประมวลผลโปรแกรม
3. Input module ใช้รับสญัญาณจากอปุกรณ์อินพทุเช่นสวิตช์และเซน็เซอร์
4. Output module ใช้ควบคมุอปุกรณ์ไฟฟ้าเช่นหลอดไฟ, โซลินอยล์วาวล์, แมกเนติกคอน
แทคเตอร์ เป็นต้น โมดลู 1 ถงึ 4 คือโมดลูพืน้ฐานท่ีใช้กนัมากท่ีสดุ
5. การใช้งานอื่นๆเพิ่มเติม เช่นการใช้ PLC ขบั servo amplify จะต้องใช้ positioning
module

MELSEC-Q series หรือเรียกสัน้ๆว่า PLC QCPU เป็น PLC แบบ Modular ฮาร์ดแวร์ของ
QCPU จะแยกเป็น module (หรือเรียกว่า unit) เช่น Power supply module, CPU module, 
input module, output module เป็นต้น การใช้งาน PLC จะต้องน าโมดลูต่างๆมาประกอบ
กนั เมื่อน าหลายๆโมดลูมาติดตัง้รวมกนัก็จะเรียกว่า PLC system (Programmable Logic 
Controller System)

1.1 MELSEC-Q series

Input module

Output module

รูป 1.1

หลอดไฟ,รเีลย,์คอนแทคเตอร์

สวติช,์ เซน็เซอร์

CPU module

Power supply 
module

1

2

3

4

5
Positioning 
module

PLC SYSTEM

Servo motor

Servo amplify

บท ท่ี  1  ฮา ร์ดแว ร์ P L C
ฮาร์ดแวร์ PLC 10
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1.2 CPU modules  (MELSEC - Q series)

CPU modules

Process CPU Redundant CPUPLC  CPU C Controller CPU Motion CPU

Robot  Controller CNC CPU

CPU module คือโมดลูที่ท าหน้าท่ีประมวลผลโปรแกรม และสามารถโปรแกรมการท างานได้ 
เป็นโมดลูหลกัส าหรับควบคมุโมดลูอื่นๆ CPU modules ของ MELSEC-Q series จะเรียก
สัน้ๆว่า QCPU มีหลายแบบดงัรูปท่ี 1.2

CPU ท่ีเราคุ้นเคยมากท่ีสดุคือ PLC CPU ซึง่เป็น CPU ท่ีใช้งานทัว่ๆไป ส่วน CPU อื่นๆจะใช้
งานเฉพาะทาง ซึง่ในหนงัสือจะกล่าวเฉพาะเนือ้หาของ PLC CPU

1. PLC CPU module
PLC CPU module แบง่เป็น 3 ประเภทใหญ่ๆคือ
1. CPU แบบพืน้ฐาน (basic model)
2. CPU แบบประสิทธิภาพสงู (high performance model)
3. CPU แบบสากล (universal model) แบง่เป็น 3 แบบคือ high speed universal, 
universal และ built in Ethernet type

CPU แบบ basic model และ high performance model ยกเลิกการผลิตในเดือนกนัยายน 
ปี 2018

รูป 1.3

Basic model High performance model Universal model

Universal Built in 
Ethernet type

High-speed 
Universal

PLC  CPU

Q00JCPU
Q00CPU
Q01CPU

Q02CPU
Q02HCPU
Q06HCPU
Q12HCPU
Q25HCPU

1 2 3

ยกเลกิการผลติ 30 กนัยายน 2018

รูป 1.2
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High performance model QCPU

เป็น CPU ท่ีเหมาะส าหรับระบบขนาดเล็กไปจนถึงระบบขนาดใหญ่ สามารถประมวลผล
ข้อมลูขนาดใหญ่โดยใช้ความเร็วสงูๆได้ เหมาะส าหรับระบบท่ีมีข้อมลูจ านวนมากหรือระบบท่ี
ใช้ความเร็วสงู

เป็น CPU ที่เหมาะส าหรับระบบขนาดเล็ก เป็น CPU ท่ีมีความสามารถน้อยท่ีสดุเมื่อเทียบกบั
CPU ประเภทอื่นๆ รูปท่ี 1.4 เป็นส่วนประกอบภายนอกของ Basic model  QCPU

Basic model  QCPU

RUN/STOP/RESET 
switch

Battery

RS-232 
port

Battery connector

แบตเตอรีท่ีใ่ชก้บั 
CPU คอื Q6BAT 
ขนาดแรงดนั 3V

RUN/STOP switch
RESET switch

RS-232 
port

USB type B port

memory 
card slot

Operation Indicator

แบตเตอรีท่ีใ่ชก้บั 
CPU คอื Q6BAT 
ขนาดแรงดนั 3V

ช่องตดิตัง้แบตเตอรี่
อยู่ดา้นล่าง CPU

Operation Indicator

รูป 1.4

รูป 1.5
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CPU module

Q00JCPU

Q00CPU

Q01CPU

Q02CPU

Q02HCPU

Q06HCPU

Q12HCPU

Q25HCPU

High-speed 
Universal 
QCPU

Universal 
QCPU

Built in 
Ethernet 
type

Basic QCPU

High 
performance 
QCPU

All CPU

RS-232

การเชื่อมต่อกบั
อปุกรณ์ภายนอก

รปูแสดงพอรต์ USB , RS-232 และ Ethernet

USB type B  
, RS-232

USB , Ethernet

USB ,RS-232All CPU

USB , EthernetAll CPU

All CPU USB type B  
,RS-232

ตาราง1.1 แสดงการพอร์ตสื่อสารแบบ built-in ของ CPU module รุ่นต่างๆ

RS-232

RS-232

RS-232

USB 
Type B

Process
CPU ,
Redundant 
CPU

All CPU USB , Ethernet

RS-232

USB 
Type B

USB 
mini-B

Ethernet

USB 
mini-B

RS-232

USB 
mini-B

Ethernet

ฮาร์ดแวร์ PLC 14
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0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11

Q312B

main base units หรือเรียกสัน้ๆว่า main base คืออปุกรณ์ที่ใช้ส าหรับติดตัง้ CPU module
และโมดลูชนิดต่างๆ เพื่อประกอบกนัเป็นระบบ PLC ขนาด main base ขึน้อยู่กบัจ านวน slot
ท่ีมีให้ จากรูป1.14 เป็น main base รุ่น Q312B ซึง่มีจ านวน 12 slots คือ slots 0 ถึง slots 
11

Base units คืออปุกรณ์ส าหรับติดตัง้โมดลูเพื่อประกอบกนัเป็นระบบPLC โดย base units
จะมีช่อง (slot) ส าหรับติดตัง้โมดลู Base unit มีหลายแบบดงัตารางท่ี1.8

1.3 Base units

Slot

1. Main base unit

2. Extension base unit
Extension base unit หรือเรียกสัน้ๆว่า extension base คือ base units ท่ีไม่สามารถติดตัง้
CPU ได้ ใช้ส าหรับติดตัง้โมดลูต่างๆ เพื่อขยายระบบ PLC หรือใช้ส าหรับเพิ่มโมดลู กรณีไม่
สามารถเพิ่มโมดลูที่ main base ได้ เนื่องจากมีการใช้งานเต็มจ านวน

Main base ที่
ตดิตัง้โมดลูแลว้

Extension baseที่
ตดิตัง้โมดลูแลว้

Main base 
แบบว่างๆ

Main base ที่
ตดิตัง้โมดลูแลว้

รูป 1.15

รูป 1.14
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Redundant Power supply module
Q63RP, Q64RP

ข้อดีคือเมื่อ Power supply ตวัใดตวัหนึง่เสีย ระบบ PLC ยงัสามารถท างานได้โดยใช้ power 
supplyท่ีเหลือ และสามารถเปลี่ยน power supply ได้โดยไม่ต้องหยดุระบบ

Q38RB

3. Redundant power main base unit

คือ main base ท่ีสามารถติดตัง้ power supply ได้2 โมดลู เช่น Q38RB (มีตวัR) โดย power 
supply ท่ีติดตัง้จะต้องเป็น Power supply แบบ redundant เท่านัน้ , Redundant Power 
supply สามารถใช้ได้กบั CPU module ทกุรุ่น ยกเว้น CPU รุ่น Q00JCPU

4. Slim type main base unit

คือ main base ท่ีมีระยะ slot ของ power supply แคบ ส่วน slot อื่นๆก็จะมีขนาดปกติ
เท่ากบั base ทัว่ไป slim type main base unit มีสามรุ่นคือ Q32SB, Q33SB และQ35SB , 
power supply ท่ีสามารถติดตัง้กบั slim type main base unit ได้จะต้องเป็น power supply 
แบบ slim เท่านัน้  คือ Q61SP

slim type main base ไม่สามารถต่อ extension base ได้

Q61SP Q32SBQ32SB

0 10 1

Slot แคบ ท าใหค้วามยาวของ main 
base ลดลง ท าใหป้ระหยดัพืน้ที่

รูป 1.17

รูป 1.16
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1.4 Power supply modules (Q series)
Power supply module ใช้ส าหรับจ่ายไฟ 5VDC ให้กบัโมดลูต่างๆใน base unit โดยจ่าย
แรงดนัผ่าน base unit

* Q62P จะมี service power supply 24VDC ซึง่ต่อออกมายงัเทอร์มินอลด้านนอก สามารถ
น าไปใช้งานต่างๆได้เช่น ใช้จ่ายไฟให้กบัโมดลูอินพทุ หรือจ่ายไฟให้โหลดของโมดลูเอาท์พทุ
service power supply สามารถจ่ายกระแสได้ 0.6A
** Power supply ท่ียกเลิกการผลิตแล้วคือ Q64P, Q61P-A1, Q61P-A2
*** Q00UJCPU คือ PLC ท่ีมี power supply ในตวั

Type Input voltage

Q61P
Q62P *
Q63P

Q64PN

Output current

Power supply

Model Output voltage

Q61P-D

Q61SP

Q63RP

Q64RP

5VDC 6 A

24VDC

100 to 240VAC

24VDC

100 to 240VAC

Power supply with life 
detection

Slim type Power supply

Redundant Power supply

100 to 240VAC

100 to 240VAC

100 to 240VAC

100 to 120VAC
/200 to 240VAC

5/24VDC
5VDC

5VDC

5VDC

5VDC

5VDC

5VDC

3/0.6 A
6 A

8.5 A

6 A

2 A

8.5 A

8.5 A

Q61P-A1 100 to 120VAC 5VDC 6 A

Q61P-A2 200 to 240VAC 5VDC 6 A

Q64P 5VDC 8.5 A
100 to 120VAC
/200 to 240VAC

DISCONTINUED 
MODELS **

Q00UJCPU ***  (Power supply part) 100 to 240VAC 5VDC 3 A

ตารางที่1.10 แสดง power supply module รุ่นต่างๆ

Q61SP (slim 
type)

Q61P

รูป 1.18
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Digital input module หรือเรียกสัน้ๆว่า input module คือโมดลูส าหรับรับสญัญาณอินพทุ
แบบดิจิตอล ใช้รับสัญญาณจากอุปกรณ์ไฟฟ้าเช่นสวิตช์และเซ็นเซอร์ โมเดลของ Input 
module จะมี X อยู่ด้วยเสมอ เช่น QX40 , QX41, QX80 เป็นต้น

1.5 Digital input module

Input module

Input module of MELSEC Q system

Input voltage

QX725-12VDC (positive/ negative common) QX70

24VDC (positive common)

QX71

8 16 32 64

24VDC interrupt module

48V AC/DC

100-120 VAC

100-240 VAC

QX40

No. of input

QX41, 
QX41-S1

QX42

QI60

QX50

QX10

QX28

ตาราง1.13

signal

signal

เซน็เซอร์

สวติช์

Input module มีหลายแบบ ตารางท่ี1.13 เป็นการแบ่ง input module ตามจ านวน input 
และขนาดของแรงดนัท่ีใช้

ชนิดของ Input modules

จากตาราง QX40 และ QX80 คือโมดลูที่มีจ านวน input 16 จดุ หมายถงึมีรีเลย์อินพทุจ านวน 
16 ตวั

24VDC (Negative common) QX80 QX81 QX82, QX82-S1

รูป 1.22
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จากรูป1.23 input module รับแรงดนัได้ทัง้แบบ DC และ AC โดยขึน้อยู่กบัรุ่นของโมดลู ส่วน
ขนาดแรงดนัมีหลายแบบคือ 100-240V, 100-240V, 24VDC, 5/12VDC, 48VDC เป็นต้น

2. กำรต่อวงจร Input module

การต่อวงจรของ input module ขึน้อยู่กับชนิดของแรงดันท่ีใช้ด้วย ตัวอย่างเช่น กรณีใช้
แรงดนัแบบ DC สามารถต่อได้สามแบบคือ Positive common, Negative common และ 
Positive/Negative common เป็นต้น ถ้าใช้โมดลูแบบ AC input การต่อวงจรจะไม่ต้อง
ค านงึถงึขัว้บวกลบ

กรณี PLC FX series การต่อวงจรอินพทุใช้ไฟ DC การต่อวงจรมีสองแบบคือ sink
และ source, PLC FX series สามารถต่อวงจรได้ทัง้แบบ sink และ source ขึน้อยู่กบัการ
ออกแบบของผู้ใช้งาน

input module ของ PLC Q series การต่อวงจรอินพทุโดยใช้ไฟ DC จะเรียกว่า
positive common และ negative common เมื่อเทียบกบั FX series, positive common ก็
คือการต่อแบบ sink ส่วน negative common คือการต่อแบบ source , Input module บาง
รุ่นก็ต่อได้เฉพาะแบบ positive common บางรุ่นก็ต่อได้เฉพาะ negative common หรือบาง
รุ่นต่อได้ทัง้สองแบบ

1. ชนิดแรงดัน

รูป 1.23

DC input

Input module

DC/AC input

Positive 
common

Positive 
/Negative 
common

Negative 
common

48 VDC/AC24VDC
,5VDC

5/12 VDC24VDC
,5VDC

รปูแบบ
การต่อ

ชนิดแรงดนั AC input

100-120VAC
,100-240VAC

Free stylePositive 
/Negative 
common

1

2

รูปท่ี 1.23 เป็นการแบ่ง input module ตามขนาดแรงดนัท่ีใช้ทางด้านอินพทุ และชนิดการ
วายร่ิง

sink source
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Input ทัว่ไป High speed input

Input module

ประเภทของอินพุทเมื่อแบ่งตำมควำมเร็วในกำรตอบสนองทำงด้ำนอินพุท

กรณีแบง่ตามความเร็วของอินพทุ input module แบ่งเป็นสองแบบคือ อินพทุแบบทั่วไปและ
อินพทุความเร็วสงู ดงัรูปท่ี 1.24

QX40 QX40-S1

1ms, 5ms, 10ms, 
20ms, 70ms

0.1ms, 0.2ms, 0.4ms, 
0.6ms, 1.0ms

Interrupt module
0.1ms, 0.2 ms, 0.4ms,
0.6 ms, 1.0ms

1. Input module ทัว่ไปจะมี input response time มาก เช่น QX40 มี Input response time
ตัง้แต่ 1ms ขึน้ไป ค่า input response time ตัง้ค่าได้ที่ parameter โดยมีค่าให้เลือกคือ 1ms, 
5ms, 20ms, 70ms กรณีไม่ได้ตัง้ค่า ค่า default คือ 10ms
2. High speed input คืออินพทุความเร็วสงู (มีเวลาการตอบสนองอินพทุน้อย) เช่น QX40-
S1, QX40H,QX82-S1 เป็นต้น ซึง่มี input response time ตัง้แต่ 0.1ms ขึน้ไป high speed 
input สามารถตัง้ค่าการตอบสนองอินพทุได้โดยการตัง้ค่าท่ี parameter โดยมีค่าให้เลือกคือ 
0.1ms, 0.2ms, 0.4ms, 0.6ms, 1.0ms กรณีไม่ได้ตัง้ค่า ค่า default คือ 0.2 ms

ส่วน QI60 คือ interrupt module ซึง่เป็น hi speed input เช่นกนั แต่ QI60 จะเป็น
อินพทุท่ีใช้กบั Interrupt program เท่านัน้

ค่า default 10ms

1 2

ค่า default 0.2 ms

QI60

Type Voltagepoints

QI60 24 V DC16

External connection 
method

DC input
(Positive 
common)

Model Response time

18-point terminal 
block

0.1ms, 0.2 ms, 0.4ms,
0.6 ms, 1.0ms

QX40 และ QX40-S1 เป็นอินพทุโมดลูท่ี
เหมือนกนัทกุอย่าง ตา่งกนัแค ่input 
response time เทา่นัน้

ตาราง 1.15 แสดงข้อมลูของ Interrupt module

รูป 1.24
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Digital output module หรือเรียกสัน้ๆว่า output module คือโมดลูส าหรับจ่ายสญัญาณ
เอาท์พุทแบบดิจิตอล (ON-OFF) หมายเลขเอาท์พุทจะใช้เลขฐาน16 โมเดลของ output 
module จะมี Y อยู่ด้วยเสมอ เช่น QY10 , QY40P เป็นต้น

1.6 Digital output module

output module

signal

signal

หลอดไฟ

รเีลย์

Output module มีหลายแบบ ตารางท่ี 1.16 เป็นการแบ่ง output module ตามจ านวน 
output และขนาดของแรงดนัท่ีใช้

ชนิดของ Output modules

จากตาราง QY10 คือ output module แบบ relay มีจ านวนเอาท์พทุ 16 จดุ หมายถงึสามารถ
ต่อกับอุปกรณ์ภายนอกได้ 16 จุด เอาท์พุทแบบรีเลย์สามารถใช้ได้ทัง้ไฟกระแสตรงและ
กระแสสลบั

Output module

Rate voltage

24VDC/240VAC QY18A

100-240VAC

QY10

8 16 32 64

5/12VDC

12/24 VDC

5-24 VDC

QY22

No. of output

QY40P

QY70

QY68A

Output type

Relay

Triac

Transistor (sink)

QY71

QY41P, QY42P

TTL CMOS

QY41H

Transistor (sink, 
source)

QY80 QY81P QY82P12/24 VDCTransistor (source)

QY50

ตาราง 1.16

รูป 1.25
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1.7 I/O Combined Module
I/O Combined Module คือโมดลูท่ีรวมอินพทุและเอาท์พทุในโมดลูเดียวกนั ส่วนอุปกรณ์
เอาท์พทุ ใช้เป็นทรานซสิเตอร์ทัง้หมด

Type VoltagePoints

QH42P
24VDC

Out 32

In 32

Type Response time

In 32

QX41Y41P

DC input/
Transistor 
output

1ms, 5ms, 10ms, 
20ms, 70ms

24VDC

1 ms

1ms

24VDC

12 to 24VDC 1ms

40-pin C x 2 

QX48Y57

Out 32

In 8

Out 7

12 to 24VDC

12 to 24VDC

1ms, 5ms, 10ms, 
20ms, 70ms

1ms, 5ms, 10ms, 
20ms, 70ms

40-pin C x 2 

18-point terminal 
block

External connection
method

signal

signal

ตาราง 1.18 แสดงข้อมลูของ I/O Combined Module

QX48Y57

I/O Combined 
Module

รูปท่ี 1.27 I/O Combined Module สามารถต่อได้ทัง้อปุกรณ์อินพทุคือ สวิตช์, เซ็นเซอร์ และ
อปุกรณ์เอาท์พทุ คือ รีเลย์, หลอดไฟ เป็นต้น I/O Combined Module ส าหรับ PLC QCPU 
มี 3 โมเดลดงัตารางท่ี 1.18

รูป 1.27
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โมดลูอินพทุและเอาท์พทุของ MELSEC Q มีการเชื่อมต่อกบัอปุกรณ์ภายนอก 3 แบบ ดงัรูป
ท่ี 1.28

1.8 กำรเชื่อมต่อโมดูลอินพุทและโมดูลเอำทพ์ุทกบัอุปกรณ์ต่ำงๆ

1. โมดูลแบบ terminal block เป็นโมดลูท่ีมีจ านวน I/O น้อยๆคือ 8 points และ 16 points
การต่อสายไฟกบัโมดลู ท าได้โดยใช้หางปลาแฉกหรือหางปลากลมยดึและขนัสกรู
2. โมดูลแบบ SC terminal block เป็นโมดลูท่ีมีจ านวน I/O 16points การต่อสายไฟกบั
โมดลูจะใช้หางปลาแบบพินหรือสายเปลือย
3. โมดูลแบบ Pin เป็นโมดลูท่ีมี I/O ขนาด 32 points และ 64 points มีสองแบบคือ 40-
pin C และ 37-pin D-sub C

3.1 โมดูลแบบ 40-Pin C กรณี module ขนาด 32 points จะมีพินจ านวน 40 pin 
กรณีเป็น module ขนาด 64 points จะมีพิน 40 พินจ านวนสองชดุ เรียกว่า 40-pin C x2

3.2 โมดูลแบบ 37-pin D-sub C มีเฉพาะ module ขนาด 32 points โดยมีพิน
จ านวน 37 pin

16 points

8 points, 16 points

Terminal block SC terminal block Pin

1

2 3

เทอรม์นิอลของโมดลู
เป็นสกร ูM3 x 6

40-pin C 37-pin D-sub C

32 points 32 points

64 points

External connection method

รูป 1.28
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Input module แบบ terminal block (16 points)

X01, X03, 
X05,…

X00,X02,X04,..

เทอร์มินอลของโมดลูจะแบ่งเป็น 2 แถว โดยอินพทุเลขคี่ (เช่น X01, X03, X05, X07,...) จะ
อยู่แถวด้านใน อินพทุเลขคู่ (เช่น X00, X02, X04, X06,...) จะอยู่แถวนอก

จากรูป 1.29 ด้านในฝาปิดเทอร์มินอลจะมีแผ่นป้ายแสดงตวัเลข 1 ถึง 18 หมายถึงมี
เทอร์มินอล 18 ตวั เทอร์มินอล 1 คืออินพทุแรกของโมดลู (X00) เทอร์มินอล 2 คืออินพทุตวัท่ี
สอง (X01) เทอร์มินอล 17 คือ COM ส่วนเทอร์มินอล 18 ไม่ได้ใช้งาน

เทอร์มินอลของโมดูลสามารถถอดออกได้โดยใช้ไขควงหมุนสกรูท่ีจุด A และ B
นอกจากนัน้ ยังสามารถเปลี่ยนเป็น SC terminal block ได้เช่นกัน โดยการติดตัง้ SC 
terminal block รุ่น Q6TE-18S

รูปท่ี 1.29 เป็นโมดลูอินพทุแบบ 16 points คือ QX40 หมายเลขอินพทุใช้เลขฐาน 16 คือ 00 
ถงึ 0F ส่วนต าแหน่งอินพทุ X ขึน้อยู่กบัต าแหน่งของโมดลู ตวัอย่างเช่น ถ้าต าแหน่ง I/O ของ
โมดลูคือ 00-0F ต าแหน่งอินพทุของโมดลูคือ X00 ถงึ X0F ถ้าต าแหน่ง I/O ของโมดลูคือ 20-
2F ต าแหน่งอินพทุของโมดลูคือ X20 ถงึ X2F เป็นต้น

ฝาปิด

1
Signal name

2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12
13
14
15
16
17

Terminal block

18

X0
X1
X2
X3
X4
X5
X6
X7
X8
X9
XA
XB
XC
XD
XE
XF
COM
Vacant

A

B

SC terminal block

Q6TE-18S

ตาราง 1.19

รูป 1.29
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กำรต่อวงจร DC input module (Positive common)

จากรูป1.31 เป็นการต่อวงจรแบบ positive common โดยใช้แรงดนั 24VDC ขัว้ลบของ
แหล่งจ่ายใช้สญัลกัษณ์ C ส่วนขัว้บวกใช้สญัลกัษณ์ P สมมตุิว่าต าแหน่งอินพทุคือ X20 ถึง
X2F

positive common คือการจ่ายไฟบวกให้กบัจดุ COM ส่วนไฟลบจ่ายให้กบัรีเลย์อินพทุ (X)
โดยมีการต่อดงันี ้
1. การต่อสวิตช์ ท าได้โดยต่อขาสวิตช์ด้านใดด้านหนึ่งกบั C ส่วนขาอีกด้านต่อไปยงัอินพทุ X
ในรูป X20 และ X21 ต่อกบัสวิตช์แบบ N/O ส่วน X22 ต่อกบัสวิตช์แบบ N/C
2. การต่อ reed สวิตช์ (หรือ proximity switch แบบสองสาย) ท าได้โดยน าสายสีน า้เงินต่อ
กบั C ส่วนสายสีน า้ตาลต่อกบัอินพทุX จากรูป1.31 เป็นการต่อ reed สวิตช์กบั X23 ส่วน 
X24 เป็นการน า reed สวิตช์สองตวัมาอนกุรมกนัและต่อกบัอินพทุ
3. เป็นการต่อเซ็นเซอร์แบบ 3 สาย (เช่น proximity sensor, photo sensor) การต่อวงจร
แบบ positive จะต้องใช้เซ็นเซอร์แบบ NPN เท่านัน้ เซ็นเซอร์แบบ 3 สาย จะมีสายสีด าเพิ่ม
เข้ามาซึง่เป็นสายเอาท์พทุ วิธีการต่อคือน าสายเอาท์พทุของเซน็เซอร์ต่อเข้ากบัอินพทุ X, สาย
น า้ตาลต่อกบั P และสายน า้เงินต่อกบั C

COM

X20
X21

C
QX40, QX40- S1, QX40-TS

17

P

X22

น ้าตาล
X23

+ ‒

น าขัว้บวกของแหลง่จา่ยไฟ 
ตอ่เข้าที่จดุ COM 
(เทอร์มินอลเบอร์ 17) 

24VDC Power supply

Sensor NPN

X24

1

QX40 เป็นโมดลูทีต่่อได้
แบบเดยีว คอื Positive 
common เท่านัน้

น ้าเงนิ

น ้าตาล
1 2

น ้าเงนิ

X25

2

3

Reed สวติช์

สวติช์

น ้าตาล

น ้าเงนิ

Input circuit รูป 1.31
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จดุ COM สามารถต่อได้ทัง้ไฟบวกและไฟลบ ถ้าต้องการต่อแบบ positive common ก็น าไฟ
บวกต่อท่ี COM ถ้าต้องการต่อแบบ negative common ก็น าไฟลบต่อท่ี COM ส่วน sensor 
ท่ีน ามาต่อ ต้องเป็นเซน็เซอร์ท่ีใช้ได้กบัแรงดนั 5V หรือ 12V โดยส่วนใหญ่เซน็เซอร์จะใช้ได้กบั
แรงดัน 12V ถึง 24VDC กรณีใช้แรงดัน 5V ก็จะต้องหาเซ็นเซอร์ที่ใช้กับแรงดัน 5VDC 
โดยเฉพาะ

การใช้ reed switch กับแรงดนั 12V หรือ 5V จะต้องดขู้อมลูจ าเพาะของ reed 
switch ก่อน , reed switch แบบ 2 สาย ส่วนใหญ่จะใช้ได้กบัแรงดนั 24VDC ส่วน reed 
switch แบบ 3 สาย จะใช้ได้กบัแรงดนัหลายๆระดบั เช่น 5V , 12V , 24VDC เป็นต้น

รูป 1.33

ตวัอย่างรูปท่ี 1.33 เป็นการต่อวงจรอินพทุของ QX70 ซึง่เป็นโมดลูท่ีต่อได้ทัง้แบบ positive 
common และ negative common ใช้แรงดนัได้สองแบบคือ 5VDC และ 12VDC สมมตุิว่า
ต าแหน่งอินพทุคือ X20 ถงึ X2F

กำรต่อวงจร DC input module (Negative common/Positive common)

COM

X20
X21

C QX70

17

P

X22

X23

X24

1

2

3

4

5/12V
P QX70C

5/12V

Positive common Negative common

X20
X21

X22

X23

1
2

COM 17

3

4

X24
sensor

Photo sensor 
12 to 24 VDC

Photo sensor

5

หมายเลข
เทอรม์นิอล

Reed switch

sensor
5
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1
Signal name

2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12
13
14
15
16
17

Terminal block

18

Y00
Y01
Y02
Y03
Y04
Y05
Y06
Y07
Y08
Y09
Y0A
Y0B
Y0C
Y0D
Y0E
Y0F
12/24VDC
COM

จากรูปท่ี 1.43 QY40P เป็น output module แบบทรานซสิเตอร์ ท่ีมีขนาด 16 จดุ (16 points)
การต่อวงจรเป็นแบบ sink ใช้แรงดนัได้ตัง้แต่ 12 ถึง 24VDC ในรูปใช้แรงดนั 24VDC สมมตุิ
ว่าต าแหน่งเอาท์พทุคือ Y00 ถงึ Y0F

กำรต่อวงจร output module แบบทรำนซิสเตอร์ (sink)

การต่อเอาท์พทุโมดลูแบบทรานซิสเตอร์ของ QCPU จะต่างจาก FXCPU(ทรานซิสเตอร์) คือ
จะต้องจ่ายไฟทัง้ขัว้บวกและขัว้ลบให้กับโมดูลด้วย จากรูป 1.43 ท่ีเทอร์มินอล
12VDC/24VDC จะต้องต่อกับขัว้บวก ส่วนเทอร์มินอล COM ต่อกับขัว้ลบของแหล่งจ่าย

การต่อวงจรแบบ sink เมื่อเอาท์พทุท างาน เอาท์พทุจะจ่ายไฟลบออกมา ดงันัน้ปลาย
สายอีกด้านของโหลดจะต้องต่อกบัขัว้บวก

QY40P

COM

Y00
Y01
Y02
Y03

Y04
Y05

Y0F

Y06

การต่อแบบ Sink ต่อไฟลบ

จ่ายไฟลบ

24VDC
+‒

12VDC /24VDC

แต่ถ้าไม่ทราบว่าต้องต่อแบบไหน 
จดุสงัเกตคือที่โมดลูจะเขียนบอก
ว่าจดุ COM เป็นขัว้ลบ

ตาราง 1.24รูป 1.43

รูป 1.44
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Input module แบบ 40-pin C (32 points)

จากรูป1.49 พินของโมดลูจะแบง่เป็น 2 แถว แถวละ 20 พิน รวมทัง้หมดมี 40 พิน โดยอินพทุ 
16 บิตแรกคือ X00 ถึง X0F จะอยู่แถวด้านซ้าย อินพทุ 16 บิตถดัมาคือ X10 ถึง X1F จะอยู่
แถวขวา ต าแหน่ง X00 คือพิน B20 ต าแหน่ง X01 คือพิน B19 เป็นต้น ต าแหน่งพินในรูป มอง
จากด้านหน้าของโมดลู

พิน B01 และ B02 คือ COM พินท่ีไม่ได้ใช้งานคือ B03, B04 และ A01 ถึง A04
(vacant)

รูปท่ี1.49 เป็นตวัอย่างโมดลูอินพทุแบบ 32 points คือ QX41 หมายเลขอินพทุใช้เลขฐาน 16 
ส่วนต าแหน่งอินพทุ X ขึน้อยู่กบัต าแหน่งของโมดลู ตวัอย่างเช่น ถ้าต าแหน่ง I/O ของโมดลู
คือ 00-1F ต าแหน่งอินพทุของโมดลูคือ X00 ถงึ X1F

Signal namePin No
B20

B18
B17
B16
B15
B14
B13
B12
B11
B10
B09
B08
B07
B06
B05
B04
B03
B02
B01

X02
X03
X04
X05
X06
X07
X08
X09
X0A
X0B
X0C
X0D
X0E
X0F
vacant
vacant
COM
COM

B19
X00
X01

A20

A18
A17
A16
A15
A14
A13
A12
A11
A10
A09
A08
A07
A06
A05
A04
A03
A02
A01

X12
X13
X14
X15
X16
X17
X18
X19
X1A
X1B
X1C
X1D
X1E
X1F

vacant

A19
X10
X11

Signal namePin No

vacant

vacant
vacant

Module front view

X00

X0F

X10

X1F

COM

vacantvacant

X01 X11

B01

B20

A01

A20

QX41

ตาราง 1.29

รูป 1.49
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จากรูป1.69 เป็นการประกอบโมดลูลงslot ซึง่มีขัน้ตอนคือ
1. น าฐานด้านล่างของโมดลูเกี่ยวตรงด้านล่างของslot ให้ตรงกบัslotที่ต้องการ
2. กดโมดลูอีกด้านลง

กำรติดต้ังโมดูลและกำรถอดโมดูล

ก่อนติดตัง้โมดลูหรือถอดโมดลูจะต้องปิดแหล่งจ่ายไฟของ power supply ก่อน การถอดหรือ
ติดตัง้โมดลูในขณะท่ีมีไฟจ่ายให้ระบบ จะท าให้อุปกรณ์เสียหายได้ และท าให้ PLC error

ยกเว้นระบบ PLC ท่ีมี CPU รองรับการเปลี่ยนโมดลูแบบ online (ขณะท่ี power on) 
คือ process CPU และ Redundant CPU , อีกระบบที่สามารถเปลี่ยนโมดลูขณะ Online ได้
คือ MELSECNET/H remote I/O station

จากรูป 1.70 เป็นการถอดโมดลูออกจากslot ซึง่มีขัน้ตอนคือ
1. กดตวัล็อกท่ีด้านบนของโมดลูพร้อมกบัดงึโมดลูออก

1. กำรประกอบโมดูล

2. กำรถอดโมดูล

1

2

1

รูป 1.69

รูป 1.70
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main base unit และextension base 
unit จะเรียกรวมกนัว่า base unit

Q00UJCPU

Power supply 
module

CPU module

main base

0 1 2 3 4

Extension 
cable

PLC รุ่น Q00UJCPU เป็น PLC แบบ universal ท่ีรวม Base unit, Power supply module
และ CPU module ใน unit เดียวกัน อปุกรณ์ทัง้สามจะประกอบมาเป็นชุดเดียวกัน ไม่
สามารถดงึออกจากกนัได้ Main base ของ Q00UJCPU มีขนาดเดียวคือ 5 slots

กำรติดต้ัง Main base และ Extension base

การติดตัง้ Base unit กบัตู้ไฟฟ้าท าได้โดยใช้สกรู M4 ยดึ base unit กบัตู้ไฟฟ้า โดยยดึท่ีหยูดึ

หยูดึ
M4 screw

Q00UJCPU สามารถต่อ extension base ได้2 ตวั

รูป 1.71

รูป 1.72
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1.14 Number of I/O occupied points
Number of I/O occupied points (I/O ย่อมาจาก input/output ) หรือเรียกสัน้ๆว่า Number 
of I/O หมายถึงจ านวนอินพทุและเอาท์พทุท่ีโมดลูนัน้ๆใช้ไป ตวัอย่างรูปท่ี 1.78 QX40 คือ
input module มี number of I/O  จ านวน 16 points หมายถึง สามารถต่ออินพทุได้ 16 ตวั
คือต าแหน่ง X20 ถงึ X2F

00-1F

Q00UJCPUPower 
supply

Slot 0 Slot 1 Slot 2 Slot 3 Slot 4

16 points 32 points

X20-X2F Y30-Y4F

QX40 QY41PQD75D1 QJ61BT11N

50-6F

Number of I/O occupied  points

32 point 32 points

QY41P คือ output module มี number of I/O  จ านวน 32 points หมายถึงสามารถต่อ
อปุกรณ์เอาท์พทุได้ 32 จดุ คือต าแหน่ง Y30 ถงึ Y4F

QD75D1 และ QJ61BT11N คือ intelligent module แม้ว่าจะไม่ใช่อปุกรณ์ขยาย
จ านวน I/O โดยตรง แต่เมื่อต่อใช้งานกับ PLC ก็จะกินเนือ้ท่ี I/O ของระบบ PLC ด้วย
intelligent module จะมี number of I/O เท่ากบั 16 points และ 32 points (ขึน้อยู่กบัรุ่น
โมดลู )

Number of I/O ของโมดลู จะมีผลต่อ start XY ในระบบ PLC จากรูป 1.79 QD75D1 มี
ขนาด I/O 32 points เมื่อติดตัง้ท่ี slot 0 ต าแหน่ง I/O ของ QD75D1 คือ 00-1F, 00 ก็คือ 
start XY ซึง่เป็นหมายเลข I/O เร่ิมต้นของโมดลู, QX40 สามารถต่ออินพทุได้ตัง้แต่ X20 ถึง 
X2F ดงันัน้ QX40 มี start XY คือ 20, QY41P สามารถต่อเอาท์พทุได้ตัง้แต่ Y30 ถึง Y4F 
ต าแหน่ง I/O ของ QY41P จะ start ท่ี Y30 ดงันัน้ QY41P มี start XY คือ 30

1.8 Start XY

00-1F

Q00UJCPUPower 
supply

Slot 0 Slot 1 Slot 2 Slot 3 Slot 4

16 points 32 points

X20-X2F Y30-Y4F

QX40 QY41PQD75D1 QJ61BT11N

50-6F

Start XY

32 points 32 points

รูป 1.78

รูป 1.79
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2.6 กำร Format Memory card
ใช้ในกรณีท่ีต้องการ Format หน่วยความจ าของ Memory card ให้ทกุอย่างกลบัมาเป็นค่า
เร่ิมต้น ซึง่มีขัน้ตอนดงันี ้
1. กดสวิตช์ RUN/STOP/RESET ไปยงัต าแหน่ง STOP

การ Clear หน่วยความจ า PLC ท าได้
ในขณะท่ี PLC STOP

สวติชR์UN/STOP/

RESET

1

รูป 2.25

3. เลือกเมนู Online  4. เลือก PLC Memory Operation

2. ต่อสายโหลดระหว่าง PLC และคอมพิวเตอร์
รูปท่ี 2.26 ใช้สายโหลดแบบ USB-Mini

2

3

4

รูป 2.27

5

5. เลือก Format PLC Memory

รูป 2.26
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กำรปรับค่ำ input respond time ของ input module

จากรูป2.45 เป็น configuration ของ PLC Q00UJCPU, QX40-S1 ติดตัง้ท่ี slot2 ต้องการ
ปรับ input response time ของ QX40-S1 เป็น 0.1ms สามารถท าได้ดงันี ้

2
2. เปิดซอฟต์แวร์ GX Works2 และโหลดโปรแกรมจาก 
PLC

Q00UJCPUPower 
supply

X20-X2F

Slot 0 Slot 1 Slot 2 Slot 3 Slot 4

Input
16points

Output
16points

QX40 QX40-S1

00-1F

Empty

1 1. ต่อสายโหลดโปรแกรม

QD75P1N QY10
Input

16points

X30-X3F Y40-Y4F

3. เลือกparameter
4. ดบัเบลิคลิก PLC parameter
5. เลือกแท็บ I/O Assignment

4

3

6. คลิก Detail setting

6
5

รูป 2.45

รูป 2.46

รูป 2.47

รูป 2.48
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ภาษาโปรแกรมท่ีใช้ในการเขียนเพื่อให้ PLC ท างานได้มีหลายภาษา ภาษาโปรแกรมที่ใช้กบั
PLC Q series มี 6 แบบดงัรูป3.1

ภำษำโปรแกรมของ PLC Q series

ส าหรับเนือ้หาของคู่มือPLC จะอธิบายเฉพาะภาษา Ladder diagram โดยใช้ซอฟต์แวร์ GX 
works 2

Programming language

Ladder diagram

When using CW 
Workbench

Instruction list

MELSAP3 (SFC), 
MELSAP-L

Structured text (ST)

Function block 
diagram (FBD)

C/C++

บท ท่ี  3  ค า ส่ั ง พ้ืนฐานแล ะ อุปกร ณ์

Ladder diagram หรือเรียกว่าโปรแกรมล าดบั (Sequence program) คือโปรแกรมท่ีเขียน
เป็นล าดบั เป็นบรรทดัๆ เร่ิมจากบรรทดับนไปบรรทดัล่าง แต่ละบรรทดัมีการเรียงอปุกรณ์จาก
ซ้ายไปขวา Ladder diagram เรียกได้อีกหลายแบบเช่น วงจรแลดเดอร์ (ladder circuit),
แลดเดอร์ไดอะแกรม (ladder diagram), วงจรโปรแกรม (circuit program)

3.1  Ladder diagram

FOR    K4

NEXT

X0
PLS    M1

M1
INC     D1

M1
SET   M10

END

Ladder diagram

รูป 3.1

รูป 3.2
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รีเลย์อินพทุ (input relay) ใช้สญัลกัษณ์ X เป็นอปุกรณ์แบบบติ มีความหมายสองแบบคือ

Input relay (X)

จากรูป3.33 เมื่อสวิตช์ S1 ON จะท าให้รีเลย์อินพทุจริงท างาน X20 ท างาน (photo coupler
ท างาน) เมื่อ photo coupler ท างาน ก็จะส่งข้อมลูไปยงัหน่วยความจ าของ PLC และท าให้
รีเลย์อินพทุ X20 ในโปรแกรมท างานด้วย

รูป 3.33

COM

X20
X21

Input module

X22

X2F
+

‒

Positive 
common

S1

S3

Input relay
X20 ON

S2

สวิตช์ S1 ON

X20 X21

X20 ON

Sequence program

Y30

CPU module

Data

สญัญาณภายนอกใช ้
ON/OFF รเีลยอ์นิพุท

รเีลยอ์นิพุทใช ้ON/OFF
รเีลยอ์นิพุทในโปรแกรมPLC

Input relay (X), (accessible 
to the actual input 
module.)

Input relay (X)

Input relay (X), PLC device memory
(usable on program.)

1 2

1. รีเลย์อินพทุจริง คืออปุกรณ์ท่ีอยู่ใน Input module ท างานโดยใช้ photo coupler รับ
สญัญาณไฟฟ้าจากสวิตช์หรือเซน็เซอร์
2. รีเลย์อินพทุท่ีใช้งานเป็นหน้าสมัผสัใน sequence program คือเป็นอปุกรณ์แบบ memory 
การ ON-OFF ของรีเลย์อินพทุใน sequence program มีสองแบบคือ
2.1 อปุกรณ์จะท างานก็ต่อเมื่อ photo coupler ของโมดลูอินพทุท างาน

รูป 3.32
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2.2 อปุกรณ์จะท างานก็ต่อเมื่อมีการสัง่จากอปุกรณ์อื่นๆ ตวัอย่างเช่น รูปท่ี3.34 เมื่อกด Bit 
object X25 ท่ี GOT หน้าสมัผสั X25 ในวงจรแลดเดอร์ PLC ก็จะ ON ด้วย

X20 X21

X25 ON

Sequence program

Y30

CPU module

X25 X21
Y31

GOT

กรณี PLC Q series , L series และ iQ-R series รีเลย์อินพทุใช้ชื่อ X แล้วตามด้วยเลขฐาน
16 ตวัอย่างเช่น X1A, X คือชื่ออปุกรณ์ ส่วน 1A คือต าแหน่งอปุกรณ์ที่เป็นเลขฐาน 16

X  0
device name device address (เลขฐาน16)

รูป 3.35

รูปท่ี 3.35 ตวัอย่างเช่น X0, X คือชื่ออปุกรณ์ ส่วน 0 คือต าแหน่งอปุกรณ์ การระบตุ าแหน่ง
อปุกรณ์ใช้เลขฐาน16 เช่น X0-XF, X10-X1F, X20-X2F

X25

หลกัการท างานของ GOT คอื GOT จะตดิต่อกบั
หน่วยความจ าของ PLC โดยจะ link กบัอุปกรณ์
แบบบติและแบบเวริด์ของ PLC ไดโ้ดยตรง

M0

X0
M0

X1 T1

X0
Y21

X0
M10

จ านวนหน้าสมัผสัของรเีลยอ์นิพุท
สามารถเขยีนซ ้ากนัได ้และใช้ได้
ไม่จ ากดัตราบเท่าที่จ านวน step 
ของโปรแกรมไมเ่ตม็

รูป 3.34

รูป 3.36
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Output relay (Y)

รีเลย์เอาท์พทุ (output relay) ใช้สญัลกัษณ์ Y เป็นอปุกรณ์แบบบติ มีความหมายสองแบบคือ

Output relay (Y), Hardware 
Relay, Transistor, Triac (SSR), TTL CMOS output

Output relay (Y)

Output relay (Y)
, PLC device memory

1
2

1. รีเลย์เอาท์พทุจริง คืออปุกรณ์ใน output module ใช้เป็นอปุกรณ์เอาท์พทุเพ่ือจ่ายไฟให้กบั
โหลด เช่นโซลินอยล์วาล์ว หลอดไฟ buzzer เป็นต้น
2. รีเลย์เอาท์พทุในโปรแกรม เป็นรีเลย์ในหน่วยความจ าของ PLC ใช้เป็นหน้าสมัผัสและเป็น
รีเลย์เอาท์พทุใน sequence program รีเลย์เอาท์พทุในโปรแกรมใช้ส าหรับ ON/OFF รีเลย์
เอาท์พทุจริงของ output module อีกด้วย

จากรูป3.38 เมื่อ X20 ON จะท าให้คอยล์รีเลย์ Y30 ในโปรแกรม ON จากนัน้รีเลย์ Y30 ซึง่
เป็นอปุกรณ์เอาท์พทุจริงก็จะ ON ด้วยเช่นกนั และท าให้หลอดไฟ L0 ติด

รูป 3.38

Y30
Y31

L0
L1

COM

Output relay  Y30 
ON

Y3F

X20 X21

X20 ON

Y30

CPU module

Sequence program

Output module

Output Y30 
ON

กรณีเป็นอุปกรณ์ของโมดลูเอาทพ์ุท รเีลยเ์อาทพ์ุท (output 
relay) คอืค าเรยีกรวมอุปกรณ์แบบเอาทพ์ุท ซึง่หมายถงึ
อุปกรณ์ทัง้หมดของโมดลูเอาทพ์ุท คอื Relay, Transistor, 
Triac (SSR), TTL CMOS

กรณีเป็นอุปกรณ์ของโปรแกรม รเีลย์
เอาทพ์ุท (output relay) ใช ้ON/OFF
รเีลยเ์อาทพ์ุทจรงิของ output module

รูป 3.37
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SM402

ค าสั่งอินพุทเป็นค าสั่งพืน้ฐาน ใช้เป็น หน้าสัมผัส(contact) ในวงจรแลดเดอร์ ใช้ส าหรับ
สัง่งาน OUT instruction และ applied instruction ค าสัง่อินพทุใช้ได้กบั CPU ทกุแบบ โดย
จะใช้ได้กบัอปุกรณ์แบบบติเท่านัน้ การใช้ค าสัง่อินพทุมีดงันี ้

X0

M0

Y1

Y1

SM400

3.3 ค ำสั่งอินพุท (input instruction)

ใชก้บัอุปกรณ์แบบบติ X,Y, 
M ,S, T, C, L

1

ใชก้บัอุปกรณ์แบบบติทีเ่ป็น
รเีลยพ์เิศษ (SM)

2

D3.C
ใชก้บัหน่วยความจ าแบบบติของ 
data register (Bit specific of data 
register )

W10.A

X0Z1 Indexing หรอืเรยีกวา่index modify 
คอืการระบุอุปกรณ์โดยใชอุ้ปกรณ์
แบบบติรวมกบัอนิเดก็ซร์จีสิเตอร(์Z)

Y0Z2

รูป 3.65

Basic High performance Process Redundant Universal LCPU

U\G Constant
K, H

d

Setting 
data

Internal device
Bit Word

J\R, ZR
Bit Word

Zn Other
DX

ตาราง 3.8 แสดงอปุกรณ์ท่ีสามารถใช้ได้ (d = devices)

3

4
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ค าสัง่ OUT ใช้เป็นคอยล์รีเลย์ (relay coil) ในวงจรแลดเดอร์ ค าสัง่ใช้ได้กบั CPU ทกุแบบ 
โดยจะใช้ได้กบัอปุกรณ์แบบบติเท่านัน้ การใช้ค าสัง่ OUT มีดงันี ้

กำรใช้ค ำสั่ง OUT

ใชก้บัอุปกรณ์แบบบติ X,Y, 
M ,S, T, C, L

1

ใชก้บัหน่วยความจ าแบบบติของ 
data register (Bit specific of 
data register )

Indexing หรอืเรยีกวา่index 
modify คอืการระบุอุปกรณ์โดย
ใชอุ้ปกรณ์แบบบติรวมกบัอนิ
เดก็ซร์จีสิเตอร(์Z)

รูป 3.71

Basic High performance Process Redundant Universal LCPU

U\G Constant
K, H

d

Setting 
data

Internal device
Bit Word

J\R, ZR
Bit Word

Zn Other
DY

ตาราง 3.9 แสดงอปุกรณ์ท่ีสามารถใช้ได้ (d = devices)

2

3

X0
Y3

X0
D5. 2

M100
T0

Timer coil
K50

XF
Y0Z1

C0
M102 K10

Counter coil
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3.12  ค ำสั่ง FF

ค าสัง่ FF (Inverting the bit device output) คือค าสัง่ท่ีท าให้อปุกรณ์แบบบิต ON และ OFF
สลบักนัเมื่อมีสญัญาณขาขึน้ของหน้าสมัผสัสัง่เข้ามา (เช่นเดียวกบัค าสั่ง ALTP ) รูปแบบ
ของค าสัง่คือ

รูปแบบกำรท ำงำน

การท างานของค าสัง่ FF เป็นแบบพลัล์ (pulse operation)

Input instruction

d คอือุปกรณ์แบบบติ

รูป 3.124

FF       d

Basic High performance Process Redundant Universal LCPU

U\G Constant
E

d

Setting 
data

Internal devices
Bit Word

J\R, ZR
Bit Word

Zn Other
DY

ตาราง 3.13 แสดงอปุกรณ์ท่ีสามารถใช้ได้ (Applicable device)

จากรูป3.125 เมื่อ X0 ON สญัญาณขาขึน้ของ X0 จะท าให้ M0 ท างาน เมื่อมีสญัญาณขาขึน้
ของ X0 ในครัง้ท่ี 2 จะท าให้ M0 OFF และเมื่อมีสญัญาณขาขึน้ในครัง้ท่ี 3 จะท าให้ M0 ON 
สลบักนัไปเร่ือยๆ

M0 OFF

X0

ON ON
1 2 3 4

รูป 3.125FF      M0
X0

กำรท ำงำนของค ำสั่ง FF
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ตัวอย่ำงโปรแกรมกำรใช้ค ำสั่ง FF

รูป 3.126

รูป 3.127

X0

X1

X2

M0

1. ทดลองเขียนวงจรตามรูปท่ี3.128 และทดลองโปรแกรมโดยการใช้ Simulation
2. ON X4 และดกูาร ON-OFF ของ Y10 

วงจรไฟกระพริบโดยใช้ค ำสั่ง FF

X4

X4

T1

T1
รูป 3.128

X00

Y10

หลอดไฟ

สวติช์ S1

X01
สวติช์ S2

สวติช์ S3
X02

จากรูป3.126 ให้เขียนวงจรควบคมุการเปิด-ปิดหลอดไฟ 1 หลอด โดยใช้สวิตช์แบบกดติด
ปล่อยดบั คือ S1(X0), S2(X1) และ S3(X2) ส่วนหลอดไฟใช้ Y10 เช่นเมื่อกด S1 Y10 ติด
เมื่อกด S1 อีกครัง้ Y10 ดบั หรือเมื่อกด S2 Y10 ติด แต่เมื่อกดสวิตช์อื่นๆเช่น S1 หรือ S3 
หลอดไฟ Y10 จะดบั สามารถเขียนวงจรได้ดงัรูป 3.127

FF      M0

Y10

T1
K10

FF      Y10
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3.14  ค ำสั่ง STOP (Sequence program stop)

จากรูป3.134 เมื่อ X7 ท างาน CPU ของ PLC จะหยดุประมวลผล การท าให้ CPU 
ประมวลผลอีกครัง้ท าได้ดงันี ้

ค าสัง่ STOP คือค าสัง่หยุดการประมวลผลของCPU เมื่อค าสั่งท างานโปรแกรมแลดเดอร์
ทัง้หมดจะหยดุการประมวลผล และ output Y จะถกู reset ด้วย

รูปแบบกำรท ำงำน
การท างานของค าสัง่ STOP เป็นแบบต่อเนื่อง (continuous operation)

Input instruction

รูป 3.133STOP

ค าสัง่ STOP ไม่ต้องใช้กบัอปุกรณ์แบบบิตหรือแบบเวิร์ด การพิมพ์ค าสัง่คือกด F8 และพิมพ์
ค าว่า stop ได้เลย

รูป 3.134

X0

X2

END

M0

M1

STOP
X7

Sequence 
program

สวติช์ RUN/STOP/RESET

1. OFF X7
2. ปรับสวิตช์ RUN/STOP/RESET ไปยงั
ต าแหน่ง RUN

Basic High performance Process Redundant Universal LCPU

รูป 3.135
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ชนิดของ Data register

Data register มีสองแบบคือ แบบทัว่ไป และแบบ Latch

Data register (D)

แบบทัว่ไป แบบ Latch

1. Data register แบบทั่วไป(general type) ข้อมลูท่ีเก็บใน data register จะถกูเคลียร์ให้
เป็นศนูย์เมื่อ PLC อยู่ในสถานะ stop หรือแหล่งจ่ายไฟ PLC ถกูตดั ดงันัน้จะสามารถเก็บ
ข้อมลูได้ชัว่คราวเฉพาะช่วงท่ี PLC RUN
2. Data register แบบ latched สามารถเก็บข้อมลูได้โดยไม่ต้องใช้แหล่งจ่ายไฟ การใช้
data register แบบ latched สามารถตัง้ค่าได้ท่ี parameter

data register  สามารถเป็นได้ทัง้อปุกรณ์แบบจ าค่าไม่ได้และแบบจ าค่าได้ ขึน้อยู่กบั
การตัง้ค่า parameter ของ PLC โดยค่าเร่ิมต้นแล้ว data register จะเป็นอปุกรณ์แบบทัว่ไป 
แต่สามารถเปลี่ยนเป็นแบบ latched ได้โดยการตัง้ค่าท่ี parameter 

2

1 1. คลิกเลือก parameter
2. ดบัเบลิคลิก PLC parameter

กำรตั้งค่ำเพื่อใช้ data register แบบ Latch

ตวัอย่างนีเ้ป็นการตัง้ค่าเพื่อใช้ data register แบบ latch ของ Q03UDE CPU โดยตัง้ค่าให้ 
D500 ถงึ D1000 เป็นอปุกรณ์แบบ latch ซึง่ท าได้ดงันี ้

รูป 3.143

รูป 3.144
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1

Basic High performance Process Redundant Universal LCPU

2

X1
T0

K1000

3.21  ไทม์เมอร์ (T)

ไทม์เมอร์ (Timer) ท่ีใช้กบัค าสัง่ OUT คืออปุกรณ์แบบบิต ส่วนค่าท่ีไทม์เมอร์นบัคืออปุกรณ์
แบบเวิร์ด มีขนาด 16 บติ (16 bits word devices) การท างานของไทม์เมอร์คือจะนบัจังหวะ
นาฬิกา (clock pulse) ในPLC เมื่อถึงเวลาท่ีตัง้ไว้ หน้าสมัผสัของไทม์เมอร์จะท างาน (ON) 
ไทม์เมอร์มี 4 แบบคือ

Low speed timer
(1ms  to 1000ms )

Hi speed timer
(0.01 ms to 100ms 
)

T2
X1 K1000H

การพิมพ์ค าสัง่ H T2 K1000

ST6
X1

การพิมพ์ค าสัง่ H ST6 K1000

K1000H

ST5
X1

การพิมพ์ค าสัง่ ST5 K1000

K1000

การพิมพ์ค าสัง่ T0  K1000

3

4

Low speed retentive timer
(1ms  to 1000ms )

Hi speed retentive timer
(0.01 ms to 100ms )

U\G Constant
K, H

Set value

Internal device
Bit Word

J\R, ZR
Bit Word

Zn Other

ตาราง 3.20 แสดงค่าท่ีสามารถตัง้ได้ (set value)
รูป 3.188
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กำรใช้ไทม์เมอร์

Bit device Word device

การท างานของไทมเ์มอรจ์ะนบัจงัหวะ
นาฬกิา(clock pulse)

ไทมเ์มอรใ์ชเ้กบ็ขอ้มลูแบบ
data register

ไทม์เมอร์เป็นได้ทัง้อปุกรณ์แบบบติและแบบเวิร์ด กรณีใช้ไทม์เมอร์เป็นหน้าสมัผสัและคอยล์
รีเลย์ ไทม์เมอร์ก็คืออปุกรณ์แบบบิต แต่ถ้าใช้กบัค าสั่งประยกุต์ ไทม์เมอร์ก็คืออปุกรณ์แบบ
เวิร์ด สามารถเก็บข้อมลูได้ขนาด 16 บติ (16 bits word devices)

Timer

การใชเ้ป็นคอยล์ การใชก้บัค าสัง่ประยุกต์

X0
T0

Y0
T0

K50

รูป 3.190

Current value

Word device ,T0Write

memory

current value เป็นคา่เวลาที่ไทม์เมอร์
ก าลงันบั ซึง่จะเก็บในหน่วยความจ าของ
ไทม์เมอร์นัน้ๆ

T0 = Bit device

1. กรณีใช้เป็นคอยล์นับเวลำ

การเขียนคอยล์ไทม์เมอร์ใน sequence program จะเขียนสญัลกัษณ์แบบวงเล็บและตาม
ด้วยหมายเลขไทม์เมอร์ จากรูป 3.190 เมื่อคอยล์ไทม์เมอร์ T0 ท างาน ก็จะนบัเวลา 5 วินาที 
ค่าตวัเลขท่ี T0 นบั (timer current value) จะบนัทกึในหน่วยความจ า T0 ซึง่เป็นอปุกรณ์แบบ
เวิร์ด ขนาด 16 บติสามารถนบัได้ตัง้แต่ 0 ถงึ 32767

จากวงจร3.191 เมื่อ X20 ON จะเป็นการเขียนค่าคงท่ี 100 ไปยงั T30 จะได้ T30 เท่ากบั 100

2. กำรใช้งำนไทม์เมอร์กับค ำสั่งประยุกต์

100

Word device T30write
memory

X20
MOV        K100       T30

รูป 3.189

รูป 3.191
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Basic High performance Process Redundant Universal LCPU

เคาน์เตอร์ (counter) คืออปุกรณ์แบบบิตและแบบเวิร์ด ใช้สญัลกัษณ์ C และตามด้วยเลข
ฐาน 10 เคาน์เตอร์สามารถใช้ได้กบัค าสัง่ต่างๆเช่นค าสัง่ OUT และค าสัง่ประยกุต์

X1
C0

K100

3.22  เคำน์เตอร์ (C)

จากรูป 3.220 การท างานของวงจรคือ เมื่อ X1 ON จะท าให้คอยล์เคาน์เตอร์ C0 ท างาน การ 
ON ของ C0 จะท าให้ค่าของ C0 เพิ่มขึน้ เมื่อถึงจ านวนท่ีตัง้ไว้ หน้าสมัผัส C0 จะท างาน
(ON) และท าให้ Y20 ON

เคาน์เตอร์ท่ีใช้กบัค าสัง่ OUT คืออปุกรณ์แบบบิต ส่วนค่าท่ีเคาน์เตอร์นบัคืออปุกรณ์
แบบเวิร์ด มีขนาด 16 บติ (16 bits word devices)

C  0
Device name device address 

(เลขฐาน10)
รูป 3.218

การใช้เคาน์เตอร์นับจ านวน ได้โดยใช้เคาน์เตอร์กับค าสั่ง OUT โดยเขียนสัญลักษณ์เป็น
วงเล็บและตามด้วยอปุกรณ์เคาน์เตอร์ มีรูปแบบค าสัง่คือ

กำรใช้เคำน์เตอร์นับจ ำนวน

C0
Y20

C0= 100
Current value

Word device ,C0Write

memoryBit device

Word device

Input contact
C 

d

d = set value คือค่าท่ีตัง้ให้เคาน์เตอร์นบั

รูป 3.219

รูป 3.220
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4.5  ค ำสั่ง CJ, SCJ

ค าสัง่ CJ และ SCJ (Conditional Jump) คือค าสัง่ท่ีใช้ข้ามการประมวลผลโปรแกรมมี
รูปแบบค าสัง่คือ พิมพ์ CJ แล้วตามด้วย pointer number (Pn)

รูปแบบกำรท ำงำน

ค าสัง่ CJ จะท างานทนัทีเมื่อ input contact ON ส่วน ค าสัง่ SCJ เมื่อ input contact ON 
ค าสัง่จะไม่ท างานทนัที โดยจะท างานใน scan time ถดัไป

ค าสัง่ CJ และ SCJ จะท างานแบบต่อเน่ือง เมื่อมีการสัง่งานอย่างต่อเน่ืองจะท าให้
วงจรท่ีถกูข้ามไม่มีการประมวลผลเลย

Basic High performance Process Redundant Universal LCPU

ตาราง 4.2 แสดงอปุกรณ์ที่สามารถใช้ได้

U\G Constant
K, H

Pn

Setting 
data

Internal device
Bit Word

J\R, ZR
Bit Word

Zn Other
P

Input contact
CJ        Pn

Input contact
SCJ      Pn

continuous operation

Pn คือ pointer number, ใช้ได้ตัง้แต่ P0 ถงึ 4095 (ขึน้อยู่กบัรุ่น CPU)

continuous operation

OFF ON

CJ

CJP

ONOFF

1 scan

Input contact

1 scan

รูป 4.10

รูป 4.11

ค าสัง่ประยกุต์   237

www.pl
cs

an
oo

k.c
om

 

Mod
ern

 el
ec

tric
 an

d a
uto

mati
on



จากรูป4.12 หน้าสมัผสั X0 ใช้ส าหรับท าให้ค าสัง่ CJ ท างาน ส่วน pointer number P5 คือ
จดุปลายทางที่ต้องการกระโดดไปประมวลผล

กำรท ำงำนของค ำสั่ง CJ และ SCJ

การท างานของวงจรคือกรณีค าสัง่ CJ ยังไม่ท างาน โปรแกรมแลดเดอร์จะถกูประมวลผล
ตามปกติตัง้แต่ step 0 จนถงึค าสัง่ END กรณี X2 ON จะท าให้ Y2 ON ได้ตามปกติ

เมื่อ X0 ON จะท าให้ค าสัง่ CJ ท างาน และท าให้ program processing ไม่มีการ
ประมวลผลวงจร A ดงันัน้เมื่อ X2 ON (หลงัจากค าสัง่ CJ ท างาน) Y72 จะไม่ท างาน

กรณี Y72 ON (X2 ON) ก่อนค าสัง่ CJ ท างาน และหลงัจากนัน้เมื่อค าสั่ง CJ ท างาน 
จะท าให้วงจร A ไม่ถกูประมวลผล แต่สถานะของ Y72 ก็ยงัคง ON อยู่

ต าแหน่งของ pointer จะต้องอยู่ step ท่ีมากกว่าค าสัง่ CJ และSCJ ถ้าต าแหน่ง
pointer อยู่ step ท่ีน้อยกว่าจะท าให้ PLC error

M90
M100

X2
Y72

Y73
X3

END

CJ      P5
X0

P5

Jump
X0 = ON

A

ถ้าต้องการ jump ไปท่ีค าสั่ง
ENDให้เราเขียน P1 ท่ีบรรทัด
เดียวกับค าสัง่ END และเมื่อ
convert program P1 จะเลื่อน
ขึน้ไปบรรทัดบน ซึ่งโปรแกรมจะ
เพิ่มบรรทัดให้ เองโดยจะเป็น
พืน้ท่ีของ NOP

วงจรรูป 4.13 เป็นการใช้ค าสัง่ CJ เพื่อกระโดดไปท่ีค าสัง่ END ส่วน P1 จะถกูเขียนท่ีบรรทดั
ล่างสดุก่อนค าสัง่ END กรณีนีก้ารประมวลผลจะวิ่งไปท่ีค าสัง่ END และจบการประมวลผล

Y26
X3

END

Y25
X2

P1

X0
CJ     P1

jump

END
NOP

รูป 4.13

รูป 4.12
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4.10  ค ำสั่ง SFT, SFTP

ค าสัง่ SFT (Bit device shift) คือค าสัง่ท่ีน าค่าของอปุกรณ์แบบบติท่ีอยู่ก่อนหน้า d มาเก็บไว้
ยงั d ส่วนค่าอปุกรณ์แบบบติท่ีอยู่ก่อนหน้าจะถกูเคลียร์ทิง้ไป รูปแบบของค าสัง่คือ

รูปแบบกำรท ำงำน
การท างานของค าสัง่ SFT เป็นแบบต่อเน่ือง (continuous operation) การท างานของค าสัง่
SFTP เป็นแบบพลัล์ (pulse operation)

Input instruction

รูป 4.25

SFT         d

U\G Constant
E

d

Setting
data

Internal devices
Bit Word

J\R, ZR
Bit Word

Zn Other
DY

ตาราง 4.5 แสดงอปุกรณ์ท่ีสามารถใช้ได้

Basic High performance Process Redundant Universal LCPU

d คืออปุกรณ์อปุกรณ์แบบบติและแบบเวิร์ด (D .b)

Input instruction
SFTP       d

continuous operation

pulse operation

0 0 00 0 0 0 0 0 00 0 0 0 0

b15 b0

1

D100

b15 b1

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 00

D100ก่อนค าสัง่ท างาน

ค าสัง่ท างานครัง้ที ่1

รูป 4.26SFTP   D100.1
X0

จากรูป4.26 สมมตุิว่าบิต 0 ของ D100 เท่ากบั 1 เมื่อ X0 ON จะท าให้ค าสัง่ SFTP ท างาน 
ท าให้ค่าของ b0 เลื่อนไปท่ี b1 จะได้ b1 เท่ากบั 1  และ b0 มีค่ากลายเป็นศนูย์

เมื่อ X0 ON ในครัง้ท่ี 2 จะท าให้ b1 = 0 เนื่องจากก่อนหน้านัน้ค่า b0 = 0

b0
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XA

Step motor

Sensorชิน้งาน
Eject ชิน้งาน (Y10)

d

Camera (X5)

รูปท่ี 4.29 มีชิน้งานเคลื่อนท่ีมาตาม conveyor โดย conveyor จะหมนุและหยดุทกุๆระยะ d, 
XA จะ ON เมื่อ conveyor หมนุ , ท่ีจดุ A เป็นจดุท่ีใช้กล้องตรวจสอบชิน้งาน โดย X5 จะ ON 
กรณีชิน้งาน NG โดยจะ ON ในช่วงท่ี XA OFF ส่วนจดุ B เป็นจดุดนัชิน้งานทิง้กรณีชิน้งาน 
NG (ไม่ผ่านจากการตรวจสอบจากกล้อง) ดงันัน้เมื่อ X5 ON ท่ีจดุ A เมื่อมาถึงจดุ B ชิน้งาน
จะถกูดนัทิง้ กรณี X5 ไม่ ON ชิน้งานจะผ่านจดุ B ได้ สามารถเขียนโปรแกรมได้ดงัรูปท่ี 4.30

A
B

X5

1 1

XA 0 0

การท างานของวงจรคือ เมื่อ X5 ON จะท าให้ M10 ON  เมื่อ conveyor หมนุและ XA ON ท า
ให้ค าสัง่ SFTP ท างาน และ M11 ON และท าให้ M10 OFF จากนัน้เมื่อ XA OFF จะท าให้ 
Y10 ON เพื่อดนัชิน้งานทิง้ เมื่อ Y10 ON ก็จะ Reset M11 ด้วย ถ้า X5 ไม่ON  M10 จะ OFF
ท าให้กรณี XA ON เมื่อค าสัง่ SFTP ท างาน M11 ก็จะไม่ ON

กำรประยุกต์ใช้ค ำสั่ง SFTP

X5
NG status
ON = NG, OFF = 
OK

M100

M11
Y10 NG Eject

XA
Auto Conveyor stop

XAM100

XA

NG

SET     M10

T2 
K5

T2

Y10

SFTP     M11

Y10
RST     M11

รูป 4.29

รูป 4.30
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4.28  ค ำสั่ง BKRST, BKRSTP (Batch reset of bit devices)

ค าสัง่ BKRST และ BKRSTP คือค าสัง่เคลียร์ค่าอปุกรณ์แบบบติคราวละมากๆ เป็นจ านวน n 
บติ, n คือจ านวนบติท่ีต้องการ reset มีรูปแบบค าสัง่คือ

รูปแบบกำรท ำงำน
ค าสัง่ BKRST ท างานแบบต่อเนื่อง ส่วน BKRSTP ท างานเป็นแบบพลัล์

Input instruction
BKRST       d     n

U\G Constant
K, H

d

Setting
data

Internal devices
Bit Word

J\R, ZR
Bit Word

Zn Other

ตาราง 4.23 แสดงอปุกรณ์ท่ีสามารถใช้ได้

Basic High performance Process Redundant Universal LCPU

d คืออปุกรณ์แบบบติเช่น M,L,Y, D[ ].n, T, C เป็นต้น n คือจ านวนบิตท่ีต้องการ reset (BIN 
16 bits)

Input instruction
BKRSTP  d      n

continuous operation

pulse operation

n

ตัวอย่ำงโปรแกรม

รูปท่ี 4.118 เมื่อค าสัง่ BKRST ท างาน ข้อมลูบติ M0 ถงึ M3 จะมีค่าเป็น 0

ก่อนค าสัง่ท างาน

ค าสัง่ท างาน

X20
BKRST      M0       K4

1 1 1 1
M0M1M2M3

0 0 0 0
M0M1M2M3

K4

รูป 4.117

รูป 4.118
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BKRST  ST2 K2
X1

M0
ST2

K100

M1
ST3

K200

รูปท่ี4.119 เมื่อ X1 ON จะท าให้ค าสัง่ BKRST ท างาน และท าให้ค่าเวลาท่ี ST2 และ ST3 
นบั มีค่าเป็น 0

รูปท่ี 4.120 เมื่อค าสัง่ BKRST ท างาน ท าให้ข้อมลู b0 ถึง b15 ของ D15 และข้อมลู b0 ถึง 
b2 ของ D16 มีค่าเป็น 0

X20
BKRST      D15.0     K18

K18

0 0 11 1 0 1 0 0 11 1 0 1 1

b15 b0

1

0 0 00 0 0 0 0 0 00 0 0 0 0

b15 b0

0

D15

D15

1 1

b0

1 D16

กรณี d คือ timer หรือ counter เมื่อค าสัง่ท างาน ค่าของ timer หรือ counter จะถกูเคลียร์
เป็นศนูย์

0 0

b0

0 D16

ก่อนค าสัง่ท างาน

ค าสัง่ท างาน

กรณี Error
เมื่อการระบคุ่า n ท าให้อปุกรณ์ d ไม่มีในหน่วยความจ า PLC จะท าให้ PLC error, การ
error จะท าให้รีเลย์พิเศษ SM0 ON ส่วน error code จะถกูเก็บท่ี SD0 จากรูป 4.121 เมื่อ 
ค าสัง่ท างาน จะท าให้ PLC Error เน่ืองจากหมายเลขไทม์เมอร์ท่ีระบคุือ T0 และไม่มีไทม์
เมอร์ก่อน T0

BKRST  T0    K-2
X1

M20
T0

K100

รูป 4.119

รูป 4.120

รูป 4.121
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รูปแบบกำรท ำงำน

RND เป็นค าสัง่ท่ีท างานแบบต่อเนื่อง ส่วน RNDP เป็นค าสัง่ท่ีท างานแบบพลัล์

d คืออปุกรณ์แบบเวิร์ด

Input contact
RND        d

d
transfer

0 to 32767
Word device

continuous operation

pulse operation
Input contact

RNDP         d

ตาราง 4.24 แสดงอปุกรณ์ท่ีสามารถใช้ได้

U\G Constant
K, H

d

Setting
data

Internal device
Bit Word

J\R, ZR
Bit Word

Zn Other

4.29  ค ำสั่ง RND , RNDP

RND และ RNDP คือค าสัง่สุ่มตวัเลข 0 ถึง 32767 และน าค่าไปเก็บยงัอปุกรณ์แบบเวิร์ด 
รูปแบบของค าสัง่คือ

Random

Basic 
*

High performance Process Redundant Universal LCPU

* Basic model QCPU: The serial number (first five digits) is "04122" or later.

X1
RND      
D100

ตัวอย่ำงกำรใช้ค ำสั่ง RND

จากวงจร 4.123 เมื่อ X1 ON ค าสัง่ RND จะสุ่มตวัเลขตัง้แต่ 0 ถงึ 32767 และน าค่าไปเก็บท่ี 
D100 โดยค่า D100 จะเปลี่ยนแปลงแบบสุ่มตลอดทกุ cycle กรณีใช้ค าสัง่ RNDP เมื่อ X1 
ONค าสัง่จะสุ่มตวัเลขครัง้เดียวและน าค่าไปเก็บท่ี D100

รูป 4.122

รูป 4.123
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4.30  ค ำสั่ง BSET, BSETP (Bit set for word devices)

ค าสัง่ BSET และ BSETP คือค าสัง่ท่ีเขียนค่า 1 ไปยงับติท่ี n โดย n คือต าแหน่งบติของ word 
device มีรูปแบบค าสัง่คือ

รูปแบบกำรท ำงำน

ค าสัง่ BSET ท างานแบบต่อเนื่อง ส่วน BSETP ท างานเป็นแบบพลัล์

Input instruction
BSET       d       n

U\G Constant
K, H

d

Setting
data

Internal devices
Bit Word

J\R, ZR
Bit Word

Zn Other

ตาราง 4.25 แสดงอปุกรณ์ท่ีสามารถใช้ได้

Basic High performance Process Redundant Universal LCPU

d คืออปุกรณ์แบบเวิร์ด , n คือต าแหน่งบติท่ีต้องการให้มีค่าเป็น 1

Input instruction
BSETP     d      n

continuous operation

pulse operation

ตัวอย่ำงโปรแกรม

n

0 0 11 1 0 1 0 0 10 1 0 1 1

b15 b0

1

รูปท่ี 4.125 เมื่อค าสัง่ BSET ท างาน ข้อมลูบติ 6 ของ D10 จะมีค่าเป็น 1

D10ก่อนค าสัง่ท างาน

ค าสัง่ท างาน

X20
BSET     D10        
K6

b6

0 1 11 1 0 1 0 0 10 1 0 1 1

b15 b0

1 D10

b6

รูป 4.124

รูป 4.125
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4.39  ค ำสั่ง DATERD, DATERDP (Reading clock data)

คือค าสัง่อ่านข้อมลูนาฬิกาจาก PLC มีรูปแบบค าสัง่คือ

Basic High performance Process Redundant Universal LCPU

pulse operation

PLC Clock

d

command input
DATERD         d continuous operation

command input
DATERDP        d

16-bit BIN data

(1980 to 2079)

Month
Year

Day

Hour

Minute
Second

Day of week

d
d
d
d
d
d

+1

+2
+3

+4
+5

+6

(1 to 12 )

(1 to 31 )
(0 to 23 )

(0 to 59 )

(0 to 59 )

(0 to 6 )

ข้อมลูนาฬิกาคือ Year, Month, Day, Hour(24-Hour), Minute, second และ Day of week
เมื่อค าสัง่ท างาน ข้อมลูนาฬิกาจาก PLC จะถกูเขียนไปที่อปุกรณ์แบบเวิร์ดจ านวน 7 

เวิร์ด โดย d คือเวิร์ดแรก ตวัอย่างเช่น ถ้า d คือ D90 ข้อมลู Year จะถกูเขียนไปท่ี D90 ข้อมลู
Month จะถกูเขียนไปท่ี D91 ข้อมลู Day จะถกูเขียนไปท่ี D91 เป็นต้น โดยข้อมลูของ D90 
ถึง D96 จะเป็นเลขฐาน2 ( day of week หมายถึงวนัอาทิตย์ถึงวนัเสาร์ โดยค่า 0 คือวนั
อาทิตย์ ค่า 1 คือวนัจนัทร์ และค่า 6 คือวนัเสาร์ )

D90

D91

D92

D93

D94

D95

D96

DATERD คือค าสัง่ท่ีท างานแบบต่อเนื่อง ส่วน DATERDP คือค าสัง่ท่ีท างานแบบพลัล์

รูปแบบกำรท ำงำน

ตาราง 4.34 แสดงอปุกรณ์ท่ีสามารถใช้ได้

U\G Constant
K, H

d

Setting
data

Internal device
Bit Word

J\R, ZR
Bit Word

Zn Other

รูป 4.152
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5.1 Intelligent function module

Intelligent function module หรือเรียกสัน้ๆว่า Intelligent module คือโมดลูที่ท าหน้าท่ีรับส่ง
ข้อมลูในรูปแบบต่างๆเช่น เช่น network module ใช้ส าหรับการสื่อสาร, Analog I/O module 
ใช้วัดแรงดัน,วัดกระแส, Temperature control module ใช้ควบคุมอุณหภูมิ เป็นต้น
Intelligent module ชนิดต่างๆมีดงันี ้

Loop control
module

High speed
Counter module

High speed 
communication module

Temperature 
control module

Load cell
input module

Positioning 
module

Interface 
module

Network 
module

Web server 
module

MES interface 
module

High speed data 
logger module

Interrupt module and 
high-speed input

Dummy 
module

Analog I/O 
module

ต ำแหน่ง Intelligent module ของ PLC Q series

ต าแหน่งของ Intelligent module ใช้เป็นต าแหน่งอ้างอิงในค าสัง่ FORM และ TO เพื่อติดต่อ
กบั buffer memory ของโมดลู

ต าแหน่งของ Intelligent module จะนับตามต าแหน่ง I/O ของโมดูล จากรูป5.2 
QD75D1 คือโมดลูต าแหน่ง 0, QJ61BT11N คือโมดลูต าแหน่งหมายเลข 7

00-1F

Q00UJCPUPower 
supply

Slot 0 Slot 1 Slot 2 Slot 3 Slot 4

Input
64points

Output
16points

X20-X5F Y60-Y6F

QX42 QY22
QD75D1 QJ61BT11N

70-8F

Module No.0 Module No.7

ต าแหน่ง Intelligent module

บท ท่ี  5  I n t e l l i g e n t  modu l e

รูป 5.1

รูป 5.2
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กำรสื่อสำรระหว่ำง PLC กับ Intelligent module
การสื่อสารระหว่าง PLC กบั Intelligent module (ยกเว้น Network module) มีสองรูปแบบ
คือใช้ I/O signal ซึง่ใช้อปุกรณ์แบบบติคือ X, Y และสื่อสารกบั Buffer memory ของโมดลูซึง่
ใช้ค าสัง่เช่น FORM, TO, MOV เป็นต้น

Intelligent modulePLC

X0

กำรสื่อสำรโดยใช้ I/O signal

I/O signal Buffer memory

Data communication

X, Y -FORM , TO
-MOV

Y10

ตวัอย่างเช่นรูปท่ี 5.4 เป็นการสื่อสารระหว่าง Q00UJCPU กบั QD75D1, X0 คือสญัญาณ 
READY signal, X0 จะON โดยอตัโนมตัิเมื่อ module พร้อมท างาน เมื่อ X0 ON หน้าสมัผสั
ในวงจรแลดเดอร์ก็จะ ON เช่นกนั,  Y10 คือสญัญาณ Positioning start signal เมื่อ M100
ON จะท าให้ Y10 ON และเป็นการสัง่ให้ QD75 จ่ายสญัญาณพลัล์ให้ servo amplify

intelligent module บางรุ่นเช่น positioning module, analog I/O module สามารถใช้
อปุกรณ์ X, Y สื่อสารระหว่าง module กบั CPU ได้ โดยตรง โดยอินพทุ X เป็นสญัญาณท่ี
สร้างขึน้มาจากตัวโมดลูเอง และสามารถส่งการ ON-OFF ไปยงั CPU module ได้ ส่วน
เอาท์พทุ Y เมื่อเขียนโปรแกรมให้ Y ท างาน ก็จะส่งค่าไปยงั intelligent module ได้

Q00UJCPU QD75D1

M100
Y10

X0
M0

QD75 ready

M0

Start signal

Amplify

Pulse 
signal

MR-JE

รูป 5.3

รูป 5.4
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กำรสื่อสำรโดยใช้ Buffer memory
เป็นการสื่อสารโดยการอ่านค่าจาก buffer memory (เพื่อดงึข้อมลูมายงั PLC ) หรือเขียนค่า
ไปยงั buffer memory ( เพื่อตัง้ค่าการท างานของ intelligent module) การสื่อสารกบั Buffer 
memory ท าได้โดยใช้ค าสัง่เช่น FORM , TO หรือใช้ค าสัง่ MOV, BMOV เป็นต้น การใช้ค าสัง่
ท่ีนอกเหนือจากค าสัง่ FROM, TO ต้องใช้อปุกรณ์ Module access device

5.2 Module access device
Module access device คืออปุกรณ์ท่ีใช้ Link กบัโมดลูต่างๆ เช่น Intelligent function
module หรือ CPU module ตวัอื่นๆ มีสองแบบคือ Intelligent function module device 
และ Multiple CPU shared device

1. Intelligent function module device ( U \G )
2. Multiple CPU shared device

Word device

Module access device

Intelligent function module device

Intelligent function module device ใช้สญัลกัษณ์ U\ G เป็นอปุกรณ์แบบเวิร์ด

U\G
Buffer memory address (setting range: 
0 to16383 (decimal))

Intelligent function 
module/special function 
module I/O No.

1 2

การ link กบั buffer memory จะต้องระบุต าแหน่งของโมดูลและหมายเลขของ buffer 
memory โดยใช้สญัลกัษณ์ดงันี ้
1. U คือหมายเลขของโมดูล คือค่า start XY ของโมดลู (เลขฐาน 16)
2. Gคือหมายเลขของ buffer memory ตัง้ค่าได้ตัง้แต่ 0 ถึง 16383 (เลขฐาน 10 )
ต าแหน่งของโมดลูและหมายเลขของ buffer memory จะต้องเขียนคัน่ด้วยเคร่ืองหมาย \
(black space)

ตวัอย่างเช่น U0\G0, U0 หมายถึง Intelligent function module No.0 ส่วน G0 คือ 
BFM#0

เลขฐาน 10เลขฐาน 16

รูป 5.5

รูป 5.6
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6.1  Analog I/O module

Analog control คือการรับข้อมลูแบบ Analog เพื่อน าข้อมลูมาประมวลผลในโปรแกรม PLC 
และจ่ายสญัญาณ analog เพื่อควบคมุอปุกรณ์ภายนอก

1. analog input module เป็นอปุกรณ์แปลงสญัญาณอนาล็อก ให้เป็นข้อมลูแบบดิจิตอล 
(เลขฐาน2) และน าค่าดิจิตอลไปใช้กบัโปรแกรมของ PLC สญัญาณอนาล็อกที่จ่ายให้โมดลู
ใช้ 2 แบบคือแรงดนัไฟฟ้าและกระแสไฟฟ้า รูปท่ี 6.2 CT input module คืออุปกรณ์วัด
สญัญาณไฟฟ้ากระแสสลบัจาก Current Transformer
2. analog output module เป็นอปุกรณ์แปลงสญัญาณดิจิตอลให้เป็นสญัญาณอนาล็อก
สญัญาณอนาล็อกท่ีได้ก็จะน าไปใช้ควบคมุอปุกรณ์เช่น อินเวอร์เตอร์ วาล์วไฮดรอลิกส์ (แบบ
ใช้แรงดนัไฟฟ้าควบคมุ) เป็นต้น
3. Analog I/O module เป็นโมดลูรวมระหว่าง analog input module และ analog output 
module สามารถรับสญัญาณ analog และจ่ายสญัญาณ analog ได้ในโมดลูเดียวกนั

คืออปุกรณ์รับข้อมลูแบบ analog และจ่ายข้อมลูแบบ analog มี 3 แบบใหญ่ๆคือ

Analog input module Analog I/O module

Analog I/O module

-Voltage input
-Current input
-Voltage/current input
-Load cell input
-CT input module

Voltage and current input/
output

Analog output module

-Current output
-Voltage/current output

บท ท่ี  6  A na l og  c o n t r o l

1

2 3

รูป 6.2

รูป 6.1

Analog control 409

www.pl
cs

an
oo

k.c
om

 

Mod
ern

 el
ec

tric
 an

d a
uto

mati
on



1
Signal name

2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12
13
14
15
16
17

Terminal block

18

V+
V-
I+
SLD
V+
V-
I+
SLD
V+
V-
I+
SLD
V+
V-
I+
SLD
AG
FG

CH1

CH2

CH3

CH4

6.2 Q64AD Analog-Digital Converter Module

analog input 
module

signal

Q64AD

Flow sensor

รูปท่ี 6.3 Q64AD คือ analog input module ใช้รับสญัญาณอนาล็อกเช่น แรงดนัไฟฟ้าจาก
เซน็เซอร์ตรวจจบัการไหล (Flow sensor), แรงดนัจากเซ็นเซอร์วดัอณุหภมูิ, แรงดนัตกคร่อม
ตวัต้านทาน แรงดนัจาก pressure sensor เป็นต้น

Q64AD สามารถแปลงสญัญาณได้ 4 สญัญาณ สญัญาณอนาล็อกท่ีต้องการแปลงก็
จะต่อท่ีเทอร์มินอลของโมดลู ซึง่มีจ านวน 4 channel (4ch) แต่ละ channel สามารถเลือกต่อ
ได้ทัง้แรงดนัและกระแส

รูปท่ี 6.4 โมดลูเป็นแบบ terminal block มีจ านวน 18 terminal การต่อสายไฟกบัโมดลู ท าได้
โดยใช้หางปลาแฉกหรือหางปลากลมยดึและขนัสกรู

รูป 6.4

รูป 6.3

ตาราง 6.1

Analog control 410
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*สายชีลด์คือสายที่มีตวัน าแบบตาขา่ยล้อมรอบเพ่ือป้องกนัสญัญาณรบกวน โดยจะต้องตอ่กบัสายดิน
เพ่ือเคลียร์สญัญาณรบกวน

Q64AD

CH1

CH2

0 ถงึ+20mA

V+
I+
V-

V+
I+
V-

SLD

อุปกรณ์จา่ย
แรงดนั

‒

+

-10V ถงึ +10V

สายชลีด*์

รูป 6.5

SLD

อุปกรณ์จา่ย
กระแส

FG

รูปท่ี6.5 แสดงการต่อสายไฟของ Q64AD ในรูปแสดงเฉพาะ CH1 และ CH2 , FG คือจดุ
ส าหรับต่อกับสายดิน โดยต่อกบัสายดินของ power supply module, AG คือ Analog 
ground (ไม่ต้องต่อสายใดๆ)

ch1 เลือกใช้วดัแรงดนัไฟฟ้า การต่อแรงดนักบั ch1 ท าได้โดยต่อขัว้บวกกับ V+ และ
ขัว้ลบกบั V- ส่วน ch2 เลือกใช้วดักระแสไฟฟ้า โดยจะต้องต่อขัว้ V+ และ I+ เข้าด้วยกนั ส่วน
สายทัง้สองของแหล่งจ่ายกระแสจะต่อกบั I+ และ V-

AG

กำรวำยร่ิง Q64AD

ช่วงของอนิพุท
Item Current input

-10V ถงึ10VDC

Voltage input

DC 0 ถงึ20mA

ความเรว็ในการแปลง 80 μs /ch

ตาราง 6.2 แสดงข้อมลูจ าเพาะของ Q64AD

Analog control 411
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การใช้งาน PLC ผู้ ใช้งาน (user)จะต้องใช้คอมพิวเตอร์และซอฟต์แวร์ประยกุต์ในการติดต่อ
กบั PLC เช่นเขียนโปรแกรมไปยงั PLC, โหลดโปรแกรมจาก PLC, monitor ดกูารท างานของ
โปรแกรม, เปลี่ยนแปลงค่า parameter ของ PLC เป็นต้น ซอฟต์แวร์ประยุกต์ท่ีใช้เขียน
โปรแกรมให้กบั PLC MELSEC (ในยุคท่ีสอง,ยุคท่ีสามและ New generation) เรียกว่า
MELSOFT ซึง่มี 3 ซอฟต์แวร์ คือ GX Developer, GX works2 และ GX works3 ซึง่แต่ละ
ซอฟต์แวร์สามารถใช้ได้กบั PLC ในแต่ละซรีีส์ดงัรูป 7.1

GX Works2 ใช้เขียนโปรแกรมส าหรับ PLC MELSEC-F series กบั MELSEC-Q series
ตวัอย่างการใช้งาน GX Works2 มีดงันี ้
1. ใช้สร้างภาษาโปรแกรมของ PLC โดยเป็นโปรแกรมส าหรับเขียนโปรแกรมอีกที ภาษาที่
ใช้เขียนโปรแกรม เช่นภาษาแบบแลดเดอร์ ภาษาแบบ Function Block (FB) เป็นต้น
2. ใช้ส าหรับเขียนโปรแกรมไปยังPLCหรืออ่านโปรแกรมจากPLC
3. monitorดูสถานะของโปรแกรม เช่น circuit monitor, device monitor (ดสูถานะของ
อปุกรณ์) เป็นต้น
4. Debugging คือฟังก์ชนัการแก้ปัญหา เช่น การตรวจสอบการท างานของโปรแกรม PLC ว่า
มีการท างานปกติหรือผิดปกติ
5. Diagnostics คือฟังก์ชนัส าหรับแสดงสถานะ error ของ PLC

7.1 ซอฟต์แวร์ที่ใช้เขียน Ladder diagram ส ำหรับ PLC MELSEC

iQ-R series, iQ-F 
series

QCPU, LCPU, FXCPU

รูป 7.1

MELSOFT GX Works2

QCPU, LCPU, FXCPU

บทที่  7  G X  Wo r k s 2

GX Works 3 GX Works 2 GX Developer

GX Works2 429
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7.2 ส่วนประกอบของซอฟต์แวร์ GX Works2
รูปท่ี7.2 เป็นหน้าต่างของ GX Works2 รายละเอียดของแต่ละส่วนมีดงันี ้

Title bar

1. Title bar ใช้แสดงช่ือซอฟต์แวร์ ท่ีอยู่โปรเจกต์ และชื่อโปรเจกต์
2. Menu bar ใช้ด าเนินการเกี่ยวกบัการเขียนโปรแกรม การตัง้ค่าโปรแกรม การด าเนินการ
เกี่ยวกบั PLC โดยเป็นรูปแบบ drop down menu
3. Tool bars เป็นคีย์ลดัของ Menu bar
4. Work window คือหน้าต่างส าหรับเขียนวงจรแลดเดอร์
5. Navigation ใช้ตัง้ค่าต่างๆของ PLC เช่นตัง้ค่า parameter การเพิ่มโมดลูพิเศษ เป็นต้น

รูป 7.2

1

Work window

4

Tool bars

3

Navigation window5

Menu bar2

หน้าต่างสามารถยอ่หรอื
ขยายไดโ้ดยใชเ้มาสด์งึที่
ขอบแลว้เลื่อนไป

GX Works2 430
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กำรปิด/เปิดหน้ำต่ำง Navigation window

ถ้าต้องการปิด/เปิด หน้าต่าง Navigation window ท าได้หลายแบบดงันี ้

1

1. เมื่อคลิกท่ีเคร่ืองหมาย X จะเป็นการปิดหน้าต่าง

คลกิทีเ่ครื่องหมายX 

หน้าต่างจะหายไป

2 2. คลิกไอคอน Navigation window
เมื่อคลิกท่ีไอคอนจะเป็นการปิด

หน้าต่าง เมื่อคลิกอีกครัง้ จะเป็นการ
เรียกหน้าต่างให้ขึน้มา

2

1

1. คลิกเมนู View
2. เลือก Docking window
3. คลิกไอคอน Navigation window

เมื่อคลิกท่ีไอคอนจะเป็นการปิดหน้าต่าง เมื่อคลิกอีกครัง้ จะเป็นการเรียกหน้าต่างให้
ขึน้มา

กำรปิด/เปิดหน้ำต่ำง Navigation window โดยใช้ Menu bar

3

รูป 7.5

รูป 7.6

รูป 7.7
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การเขียนวงจรแลดเดอร์ไปยงั PLC มีสองแบบคือ
7.9 กำรเขียนโปรแกรมไปยงั PLC

1. กำรเขียนวงจรโดยกำร Write to PLC

เป็นการเขียนข้อมลูทัง้หมดใน GX Works2 ไปยัง PLC การเขียนวงจรในกรณีนีจ้ะต้อง
Convert โปรแกรมก่อนทกุครัง้ การเขียนโปรแกรมแบบ write to PLC , PLC จะหยดุการ
ท างานเสมอ

Q03UDECPU

2. กำรเขียนวงจรในขณะที่ PLC ก ำลังประมวลผล
การเขียนวงจรในขณะท่ี PLC ก าลงัประมวลผล (PLC RUN) หรือเรียกว่าการแก้ไขโปรแกรม
แบบ Online เป็นการเขียนวงจรบางส่วนไปยัง PLC โดยเขียนเฉพาะจดุท่ีต้องการแก้ไข
เท่านัน้ ในระหว่างเขียนโปรแกรม PLCจะไม่มีการหยุดการประมวลผล ซึ่งมีข้อดีคือ PLC
สามารถท างานได้อย่างต่อเนื่อง

PLC stop

Q03UDECPU

Shift + F4

คลกิ

การเขียนโปรแกรมแบบ online ท าได้โดยการกดปุ่ ม Shift+F4 หรือคลิกท่ีไอคอน Online
program change

รูป 7.77

รูป 7.78
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4. เลือกรุ่น PLC เป็น QCPU  5. กด OK

5

8.9 กำรโหลดโปรแกรม PLC ผ่ำนGOT และEthernet module โดยใช้GX Works2

4

กรณีท่ี GOT ต่อกบั PLC ผ่าน Ethernet module เราสามารถโหลดวงจรแลดเดอร์ผ่านทาง
GOT ได้

จากรูป8.50 GOT2000 ต่อกบัPLC QCPU แบบ Ethernet ผ่าน Ethernet module 
QJ71E71-100 การโหลดโปรแกรมจาก PLC ท าได้ดงันี ้
1. เปิดโปรแกรม GX Works2  2. เลือก online  3. เลือก Read from PLC

Q03UDE
CPU

Q61P QJ71E71-
100

LAN cable

USB GOT

2

3

6

6. กดดบัเบลิคลิกท่ี GOT

IP address 192.168.3.15

รูป 8.50

รูป 8.51

รูป 8.52

รูป 8.53

การโหลดโปรแกรมจาก PLC และการเขียนโปรแกรมไปยงัPLC 510
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