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1-1-1  PLC 簡介

1-1  PLC使用須知

可編程邏輯控制器( ，簡稱PLC)，是一種擁有易于修改維護、低Programmable Logic Controller

成本、省空間特性的工業用控制器。由于，使用在工業控制領域，PLC除了可編程的特性以外
，也被要求必須具備高可靠度及高耐候性。

PLC的概念在 1968年由美國通用汽車公司提出。發展至今，已有數十年的歷史。最初的PLC僅
有簡單邏輯控制的能力。所以，命名為可編程邏輯控制器。今日的PLC功能已涵蓋數學運算、
伺服控制及通訊連結等範圍，比較正確的名稱應為可編程控制器(Programmable  Controller，
簡稱PC)。亦即，可被規劃的控制器。但是個人電腦(Personal Computer，簡稱PC)的英文簡
稱與PLC相同。所以，為了易于區別，還是把可編程控制器的英文簡稱稱為PLC。

PLC以微控制器(Micro Controller)為核心。由于，半導體技術的突飛猛進，使得PLC的運算速
度、程序容量及通訊連結能力等，大幅提升，並且價格低廉。再加上高可靠度、高耐候性的設
計要求， PLC廣泛應用在自動控制領域，已成為自動控制極為重要的一部分。

1-1-2  PLC 的構成

可編程控制器的構成如圖 1-1所示。以下就各組成部分進行簡單說明:

各
種

輸
入

元
件

圖 1-1 PLC的構成

各
種

負
載

週邊設備

變頻器、人機界面
溫控器、組態軟件
其他PLC等

編程裝置

掌上型書寫器
或

PC 規劃軟件

可 編 程 控 制 器

輸
入
界
面

程  式  處  理  中  心

輸
出
界
面

編程界面 通訊界面

程序記憶體
使用者程序

資料記憶體
電源
供給

極限開關

接近開關

光電開關

按鈕開關

˙
˙
˙
˙
˙

電磁接觸器

電機

指示燈

電磁閥

˙
˙
˙
˙
˙

電源供給      PLC內部為一般電子電路，所以，需要供給直流電源。
目前市售的PLC通常會有交流電源及直流電源機型供客戶選擇。交流電源機型，就是將交流
轉 直流的電源供應電路直接安裝在PLC內部。直流電源機型，則是由外部電源供應器提供換
直流電源(通常為DC24V)給PLC，PLC內部再以DC to DC回路轉換成內部電路所需的電源。
以往，使用者以採用交流電源機型為主。但近年來，由于控制盤內有許多控制設備也需要供
應直流電源。所以，採用外部電源供應器統一供應直流電的應用越來越普遍。因為，使用外
部電源供應器供電可以避免交流電源不穩定，造成損壞控制器(頂多是電源供應器損壞，較
易維修)的現象。進而提高控制系統的穩定性。另一方面，也降低了控制系統總體的成本。
可謂一舉多得。

程序處理中心     PLC的核心，也就是CPU。負責將使用者程序進行解讀，運算出結果，達
成控制的目的。

小型PLC通常使用微控制器做為核心。現在的半導體技術已經可以將CPU、記憶體及各種週
邊電路整合到一個晶片上(System On Chip簡稱SOC) 。不但提高整體效能，也降低成本。所
以，現在即使是小型PLC也會使用 32位元CPU的高效能晶片，製作出執行速度快、程序容量
大及功能多元，真正物超所值的控制器。

1.VS系列PLC簡介
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資料記憶體        PLC中負責存放資料的記憶體。
無論是系統程序或使用者程序都必須有資料工作區。通常，會使用SRAM(靜態隨機存取記憶
體)作為資料工作區。
另外，PLC中有一部分資料必須具有停電保持的特性，以便于保存相關參數設定，或特定的
運轉結果。此種資料記憶體的作法有兩種。第一種使用SRAM加鋰電池，第二種使用非揮發
性記憶體(如EEPROM、 Flash ROM、 FRAM等)，其優缺點請參考程序記憶體的說明。

輸入界面        PLC透過輸入界面讀取外界信號，以便做為程序運轉的參考。
通常，為了防止雜訊干擾，PLC會以光耦合器隔離內部電路。光耦器的耐電壓能力不高，所
以，在外部接線的時候須特別注意，太高的電壓信號會損壞光耦合器，導致輸入界面故障。

輸出界面        PLC透過輸出界面將運算結果送到外界，以驅動負載，做出有效的控制動作。
為了避免雜訊干擾，PLC會在輸出界面安裝隔離電路。通常，有繼電器輸出(磁性隔離)及光
耦合器加上晶體管輸出。
繼電器輸出為接點開關，其優點為無電流極性，可接受交流、直流信號，較為單純。缺點為
繼電器有接點壽命的問題，屬于消耗性零件，會影響控制器的使用壽命。且接點開關的動作
較慢(約 5∼10mS)，不適用于切換快速的信號。
晶體管輸出為半導體無接點開關，其優缺點剛好與繼電器相反。
所以，使用者在設計控制系統時，應依控制標的的特性適當選擇輸出界面形式。為了控制系
統的可靠度，應儘可能選擇晶體管輸出界面。

編程界面        PLC中負責與編程裝置連結的通訊界面。
使用者利用編程裝置編寫好控制程序後，透過與PLC編程界面連結，進行程序讀出寫入及監
看除錯等工作，進而完成程序的調校測試。
一般編程界面為串口通訊界面，常見者為RS-232、RS-422或RS-485界面。近期有些 PLC已導
入USB界面，提供更快速的通訊連結。

通訊界面        PLC中負責與週邊設備連結進行資料傳輸的界面。
現在常見的通訊界面有RS-232 、RS-422、RS-485，而Ethernet也逐漸增多。
各品牌PLC除了自家的通訊協議之外，通常也會提供MODICON公司的MODBUS通訊協議，以
便于與週邊設備進行連結。
自動控制系統越來越複雜，PLC也越來越重視與週邊設備連結的能力。所以，較高階的PLC會
提供多個通訊連結界面，讓PLC可以與週邊設備共同完成複雜的控制需求。

編程裝置        PLC製造商提供給其使用者進行編程、除錯的裝置。
常見的編程裝置有掌上型書寫器及PC規劃軟件。掌上型書寫器搭配指令碼( Instruction List)
程序語法，實為PLC發展歷程中極為重要的一部分。但是，隨著時代的進步，個人電腦的普
及，能夠提供圖形化界面的 PC規劃軟件，已成為 PLC編程的不二選擇。

週邊設備        與PLC互相連結，共同完成控制系統的設備。
PLC常連結的週邊設備有電腦(PC)、人機界面(HMI)、變頻器、溫控器、伺服驅動器、電力
表頭及PLC等。
PLC最常執行的通訊需求為:

一、以電腦或人機界面連結PLC進行機台設定、監控。

二、以電腦或人機界面連結多台PLC，形成區域網路，進行系統監控。

三、多台PLC互相連結，進行分散式控制。

四、PLC與各種特定用途週邊設備連結，延伸控制領域。

程序記憶體        PLC使用者將編寫的控制程序存放在PLC的程序記憶體中，供CPU解讀運算，
做出控制程序。

程序記憶體必須具備停電保持的特性，才能在斷電復電後繼續正常工作。目前，使用的方法
有兩種。
第一種，使用SRAM(靜態隨機存取記憶體)加上鋰電池。此種方法的優點 較有彈性，限制為
較少。缺點為一旦電池沒電就會導致程序消失災情慘重。
第二種，使用非揮發性記憶體(如EEPROM、Flash ROM、FRAM等)。此種方法利用半導體元
件的特性，不需加電池就能停電保持。其優點為穩定可靠。缺點為成本較高、記憶體有寫入
次數的限制及寫入速度較慢。
小型PLC所組成的控制系統，通常較缺乏專人照顧。所以，採用免電池的非揮發性記憶體儲
存使用者程序，是比較好的選擇，
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1-1-3  PLC 的運轉及掃描時間

PLC是利用微電腦技術達成模擬傳統繼電器配電盤之目的。微電腦首先讀取外界輸入狀態。緊
接著依序掃描並執行使用者程序，以便運算出使用者所希望達成之控制結果。最後，將運算結
果輸出，驅動外部負載，進行實際的控制動作。PLC執行的順序如圖 1-2所示。
PLC執行(     外界狀態輸入     使用者程序處理     運算結果輸出)一次所需的時間稱為掃描時間。2 3

圖 1-2 PLC的執行順序及掃描時間

外界狀態輸入
透過輸入界面將外界各種輸入元件ON/OFF狀態讀入，

並存放在資料記憶體中

一個掃描時間
(Scan time)

使用者程序處理

程序處理中心根據資料記憶體中之資料，及使用者所寫

成的程序，作成控制的結果，並將結果存回資料記憶體中

使用者程序

運算結果輸出
將資料記憶體中存放運算結果的部份，經由輸出界面

送到外界，驅動各種負載

PLC是以順序掃描(依梯形圖，由左至右，由上而下的順序)的方式處理使用者程序。
如圖 1-3所示。所以，程序的執行有其先後順序，一定要特別注意。

圖 1-3 PLC順序掃描程序

"掃描時間"及"順序掃描"是PLC中最基本也最重要的觀念。PLC的使用者一定要清楚其意
義，並在設計PLC程序時，注意會發生的影響。

Y0

Y25

X0

Y0

Y20

M0

M100

M105

X1

˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
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1-1-4  關于PLC的輸入信號

PLC的輸入端點為PLC接受外界控制信號的窗口，用來連接各種開關及感測元件。
近年來，PLC功能朝多元化發展，輸入端連接的感測元件也更多樣化。所以，使用者對PLC的
輸入界面有更進一步了解的必要。以下提出幾點該注意的事項:

一、由于PLC的工作環境經常充滿各種雜訊及干擾源，為能正常工作，PLC通常會在其輸入端

二、上述光耦合器的反應速度有快慢之分，高速光耦合器可通過較快速的信號，但成本較高。

三、為防止雜訊，PLC的輸入端，除光耦合器外還會加上濾波器。
濾波器分為模擬量濾波器(由RC回路構成)及數位濾波器(可調整濾波時間)。
PLC的輸入端又因功能需求分為高速輸入及一般輸入。一般輸入所連接的信號通常不會太
快，且經常接上機械式的開關信號(機械式開關在動作時會有彈跳的現象)。所以，會在
一般輸入端加上約 10mS的濾波回路。而高速輸入端通常為多用途輸入，可能當作一般輸
入(需較長的濾波時間)也可能執行高速信號處理(需較短的濾波時間)。所以，會在高速
輸入端採用數位濾波器，因應不同需求適度調整濾波時間(速度並非越快越好)。

所以，PLC通常會在需高速反應的輸入端才採用高速光耦合器，其餘的輸入端則採用一般
光耦合器。

利用光耦合器隔離雜訊。

四、PLC的CPU讀取到的輸入信號與外界輸入信號之間是有時間延遲的。而延遲的時間就是前

五、為因應多元的需求，現今的PLC通常會設計一些高速輸入點，執行諸如高速計數、外部中

六、PLC的輸入端點有一定的驅動電流，選用感測元件時一定要注意，尤其使用兩線式感測元

七、PLC無法讀取變化太快的輸入信號。
PLC的輸入信號，無論ON或OFF其持續的時間一定要比掃描時間長，否則PLC就很可能讀
不到正確的信號。如圖 1-4所示。
當輸入信號變化太快，而無法正常讀取時，可使用中斷輸入或脈衝抓取功能。

件時更要特別注意。

斷、脈衝抓取、速度偵測及頻率測量等功能。這些信號通常要求快速反應，相對也較容易
受雜訊干擾。所以，在使用上要特別注意其配線。要盡量避開干擾源，可能要使用隔離線
，避免因受干擾而誤動作。

述光耦合器加上濾波器所累積的延遲。

運算結果輸出 外界狀態輸入 一次掃描時間

使用者程序處理 使用者程序處理 使用者程序處理

這個ON信號讀不到 這個ON信號讀得到

輸入信號

這個OFF信號讀不到

ON OFF ON OFF

時間

圖 1-4 PLC讀不到變化太快的信號
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1-1-5  關于PLC的輸出信號

PLC的輸出端點為PLC送出運算結果控制信號的窗口，用來連接各種負載。由于輸出信號推動
實際負載完成機械設備的動作，要特別注重其安全性。以下提出幾點注意事項:

一、不要忽略PLC有故障的可能性。所以，對于與重大事件相關的輸出信號，請務必設計外部

三、為防止雜訊干擾，PLC輸出端會採取隔離措施。繼電器輸出為磁性隔離，會造成約10mS

的輸出延遲。而晶體管輸出則採光耦合器隔離，一般輸出約有1mS以下的輸出延遲，高
速輸出約有數 µS以下的輸出延遲。

四、PLC的輸出點有其推動負載的規格，應予以重視，切勿超額使用。通常繼電器輸出的規格
為AC220V 2A以下，晶體管輸出的規格為DC30V 0.1A∼ 0.5A以下。推動超額負載，一時之
間或許不會有問題。但是，一定會影響PLC的使用壽命。

二、PLC通常會透過繼電器或晶體管推動外部負載。兩者特性相差很大，各有優缺點，在設計
時應正確選用。

繼電器的優點為其接點開關沒有電流極性、推動電流較大(約 2A)且交直流皆可使用。而
其缺點為接點開關是機械性動作，有機械壽命及電氣壽命的限制。基本而言，繼電器屬

晶體管的優點為其接點開關為半導體開關，沒有動作次數的限制，且開關切換速度快，
視需求可達數百KHz。而其缺點為必須注意電流極性，只能用于 30V以下的直流負載，推
動電流較小(約 0.1A∼ 0.5A)。
使用繼電器輸出，必須注意負載的動作頻度，計算機械的使用壽命，避免控制器因繼電
器損壞而故障。所以，多數的控制盤會採取在PLC外部連接繼電器的方式，利用外部繼
電器推動負載，這可說是最正確的配盤方式。此時，就可以使用晶體管輸出的控制器，
提高控制盤的可靠度。

于消耗品，安裝在控制器中有其不可靠性。

安全回路及安全機構，防止意外發生。

1-1-6  PLC 無法編寫程序的回路

有些傳統繼電器配電盤回路，無法直接以PLC梯形圖回路取代。以下左圖列出這些回路，右圖
為PLC替代回路。

Y0

X1
Y1

X0

X2

Y0

Y1

X1 X2

X2

X0

X0

X1

X0
Y0

X1

Y1

Y0
X0

X1

Y1

Y0

X0

X1

Y0

X0

X1
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束後的運算結果輸出部份進行的。 

如下圖所示Y0被OUT兩次，稱之為雙重輸出。在此情況下實際驅動外部負載的是X1之狀態。

解決雙重輸出的方法建議如下：

將驅動輸出的條件並聯後再輸出。

使用SET、RST指令。

使用CJ指令。

使用步進階梯指令。

1-1-7  雙重輸出

PLC具備以下之特性，會影響運算結果，請特別注意。

  PLC執行程序是以順序掃描的方式(由左而右，由上而下)。1

PLC在程序執行過程中，改變的僅是資料記憶體的內容。實際驅動外部負載是在程序執行結2

1-1-8  結語

PLC在自動控制系統中通常扮演重要的角色。適度保護PLC就可以提高控制系統的可靠度。

我們所熟悉傳統PLC的樣貌，通常是交流電源、繼電器輸出及端子台配線。交流電源，容易因
外在電源系統不穩定(尤其在非工業先進國家)而遭受損壞。繼電器，因其接點開關而有一定
的使用壽命。端子台接線，拆裝費時，則不利于故障維修(雖然有分離式端子台的產品，但價
格頗高)。

新世代最佳配置的PLC，應是直流電源、晶體管輸出及連接器接線，儘可能將會影響可靠度的
因素排除在PLC之外。而且，還可以減少配線工時，降低成本，提高維護方便性。
如果，再配置可儲存程序及資料的記憶卡，就更完善了。當PLC發生故障時，真正重要且困難
的是程序系統的移轉(須系統相關專業人員方可實施)，而不是端子台的拆裝工作(一般機電人
員即可實施)。有了記憶卡，PLC的更換工作會變得輕而易舉。

使用PLC之前，應確實了解其各項規格，避免超額使用(特別注意電源容量及輸出端規格)。
並且，針對目標選擇正確的產品，才能設計出優質且合乎成本效益的控制系統。

PLC是控制系統的核心!
正確的知識與觀念有助于建立穩定可靠的控制系統

˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙

Y0
X0

X1
Y0
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1-2  VS系列PLC產品概要

VS系列家族包含VS1基本型，VS2通用型，VSM運動控制型及VS3高功能型控制器。提供從基本控制
到高階應用完整產品線，取得兼顧價格及功能的最佳組合。透過"最適產品"的設計理念，提高產品
競爭力，以達到一貫的物超所值。

基本型VS1系列，適用于各種簡單的自動控制系統，諸如載貨升降機、停車設備、輸送設備、製鞋
機、製磚機、木工機械等，各種只需簡單順序控制的產業機械。

通用型VS2系列，適用于各種一般的自動控制系統。諸如，載客用昇降機、橡膠加硫機、塑膠射出
成型機、金屬沖壓設備、包裝機械等，各種需要配合模擬量、溫度，較複雜程序控制的產業機械。

運動控制型VSM系列，適用于各種定位控制系統。諸如，貼標/套標機、點膠機、薄膜貼合機、彎
管機、裁斷機、棒材送料機等，各種需要配合伺服/步進電機執行精準定位控制的產業機械。

高功能型VS3系列，適用于各種複雜程序的自動控制系統。諸如，印刷機械、自動化生產線、半導
體週邊設備、自動倉儲、電鍍設備流程控制等，控制程序較複雜或控制規模較大的控制系統。

功能更強大 組合更多元

VS系列PLC採用96MHz高速高效能32位元晶片，
系統總體效能較VB、VH系列提高了10倍以上。

專案記憶體容量由4K∼16K Words提高到16K∼
64K Words，資料記憶體空間也大幅提高。

通訊口可擴充至6個，USB+CP1∼CP5，且皆為
多功能通訊口，充分支持高階控制系統。

VS系列家族包含基本型VS1系列、通用型VS2系
列、運動控制型VSM系列及高功能型VS3系列控
制器，涵蓋簡單到高階的應用範圍。

模塊化結構，支持多樣主機、擴充模塊、特殊模
組、擴充卡及記憶卡等，提供完整的產品組合。

VS系列PLC最具特色的擴充卡機能，支持包含
DIO擴充卡、通訊擴充卡及特殊功能擴充卡，
提供具備成本效益及節省安裝空間的超彈性擴
充組合。

易于組合、易于維護，可編程控制器的最佳選擇。

VS系列控制器   提供全方位控制應用

執行更快速

高速晶片使得指令執行速度倍速提升，基本指令
執行速度達0.15μS/ Step，遠勝業界同級產品。

電腦連線使用先進USB界面，波特率飆速提升
至12Mbps。專案讀出/寫入只在一瞬間，16K 
Words約只需3秒。全新體驗，更勝以往。

更具競爭力

VIGOR研發團隊憑藉多年經驗，本著"多元組合
、最適產品"的設計理念。精心挑選優質高功能
之控制晶片，研製成超高CP值的VS系列PLC。

VS系列PLC去蕪存菁、貼近市場需求的靈活規劃
，完美呈現。超值再進化，更具競爭力。

高速脈衝輸出多達4軸，並支持多種定位控制
功能。8點高速輸入，提供外部中斷、軟硬件
高速計數、脈衝抓取、脈衝測量及電子手輪
等功能。

項     目 基本型VS1系列 通用型VS2系列 運動控制型VSM系列 高功能型VS3系列

基本指令執行速度

專案記憶體容量

最大輸出入點數

編程通訊口

主機內建通訊口

可擴充通訊口

多功能高速輸入點

高速脈衝輸出點

可連接特殊模塊數

可安裝特殊卡數

擴充卡機能

記憶卡機能

0.17μS  /Step

16K Words

128點+擴充卡24點

USB高速通訊界面，波特率高達 12Mbps(Mini USB插座 )

CP1(RS-485)具備Computer Link、MODBUS通訊、CPU Link及Non-protocol等多功能通訊

8點 10KHz

0.17μS  /Step 0.17μS  /Step 0.15μS  /Step

CP2∼CP5，功能同CP1

8點 50KHz

4點 50KHz(4軸)

8個

3個

8個

3個

16個

3個

免電池停電保持記憶卡，可儲存專案及大量資料，提供系統維護最佳方案

32K Words 32K Words 64K Words

256點+擴充卡24點 256點+擴充卡24點 512點+擴充卡24點

4點 50KHz(4軸)

1個

※4點 200KHz+4點 50KHz

※4點 200KHz(4軸 )

※VSM-28ML多功能高速輸入為 (4點 1MHz差動輸入+4點 50KHz)， 高速脈衝為 4點 1MHz線驅動輸出。  

7

EC1∼EC3，DIO卡、通訊卡(RS-232、RS-485、Ethernet)、特殊卡(模擬量、溫度、變頻器控速)等

CP2∼CP3，功能同CP1，VS1韌體版本V1.6以上開始支援CP3  



1-3  VS系列PLC功能規格

程序語言

輸出入控制方式

執行速度

指令個數

基本指令

基本指令

應用指令

項　　　目

控制方式 程序儲存，循環掃描方式

總括處理方式

0.17μS   0.17μS   0.17μS   

數μS∼數百μS  

29個

2個

2個

VS1系列 VS2系列 VSM 系列 VS3系列

0.15μS

(梯形圖＋SFC順序功能圖)或(梯形圖＋步進梯形圖)

SFC指令

步進階梯指令

2點 HHSC1∼HHSC2 (計數範圍-2,147,483,648∼2,147,483,647) 

內部

繼電器

計時器

(T)

計數器

(C)

軟件
高速

計數器

寄存器

最大輸出入點數

輔助
繼電器
(M)

步進
繼電器
(S)

停電保持

停電保持

特殊用途

警示用

一般用途

100mS

10mS

1mS(積算型)

100mS(積算型)

初始用

一般用途

應用指令

16位元
上數

32位元
上下數

32位元
上下數

停電保持

停電保持

雙相計數

停電保持

停電保持(D)

索引寄存器(V，Z)

主控回路 (N)

特殊用途(D)

擴充寄存器(R)

一般用途

單相計數

一般用途

一般用途(D)

程序指標

AB相

中斷指標 ( I )

指     標

1mS

168個 170個 170個 208個

16k Words  32k Words  32k Words  64k Words

128點＋
擴充卡 24點

256點＋
擴充卡 24點

256點＋
擴充卡 24點

512點＋
擴充卡 24點

X0∼X77  X0∼X177  X0∼X177  X0∼X377

Y0∼Y77  Y0∼Y177  Y0∼Y177  Y0∼Y377

輸入繼電器(X)  

輸出繼電器(Y)  

6192點      

2000點      

5 12點       

10點        

3086點      

9 00點       

1 00點       

200點        

46點          

4點            

6點            

256點        

100點        

100點        

20點          

1 5點          

11點          

5點            

5點            

7000點      

2000點      

512點        

16點          

10000點R0∼R9999   10000點R0∼R9999   10000點R0∼R9999   

M0∼M1999，M4000∼M8191   

M2000∼M3999   

M9000∼M9511   

S0∼S9   

S10∼S499，S1500∼S4095   

S500∼S899，S1000∼S1499   

S900∼S999(停電保持)

T0∼T199  (計時範圍 0.1∼3,276.7秒)

T200∼T245  (計時範圍 0.01∼327.67秒)

T246∼T249  (計時範圍 0.001∼32.767秒)

T250∼T255  (計時範圍 0.1∼3,276.7秒)

T256∼T511  (計時範圍 0.001∼32.767秒)

C0∼C99  (計數範圍 0∼32,767)  

C100∼C199  (計數範圍 0∼32,767)  

C200∼C219  (計數範圍 –2,147,483,648∼2,147,483,647)  

C220∼C234  (計數範圍 –2,147,483,648∼2,147,483,647)  

C235∼C245  (計數範圍 –2,147,483,648∼2,147,483,647)

C246∼C250  (計數範圍 –2,147,483,648∼2,147,483,647)  

C251∼C255  (計數範圍 –2,147,483,648∼2,147,483,647)  

D0∼D6999     

D7000∼D8999     

D9000∼D9511     

V0∼V7， Z0∼Z7     

24000點R0∼23999

分歧指標 (P )

1024點      

 21點          外部中斷 8點，定時中斷 3點，高速計數器中斷 10點

8點           N0∼N7

輸出入
繼電器

由 8個中文字或 16個英文數字組成的程序指標       

1024點 P0∼P1023  

表格名稱 32點 由 8個中文字或 16個英文數字組成的表格名稱

表格指標(Q ) 32點 Q0∼Q31  

專案記憶體容量(Flash ROM)
記憶體內容包含參數設定區、程序、程序指標、表格儲存區及註釋。

硬件AB相高速計數器
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項　　　目 VS1系列 VS2系列 VSM 系列 VS3系列

8點10KHz  
4點200KHz
4點50KHz   

4點200KHz
4點50KHz

輸入反應時間調整 8點            X0∼X7 (0 60mS)∼

8點            X0∼X7 (具備延遲功能)

8點            X0∼X7    

4點            X0、X1、X3、X4 (具備寬度∕週期測量功能)

8點            X0∼X7    

4點50KHz  4點50KHz 4點 200KHz 4點 200KHz

8個 8個 16個 

模擬量輸出入模塊、溫度輸入模塊等

10/14M主機(EC1)， 20/24M主機(EC1∼EC2)， 28/32M主機(EC1∼EC3)  

可連接特殊模塊數

配合高速脈衝輸出進行定位控制

8點50KHz  

支持單/雙/AB相計數模式，最多單相8點或AB相4組

2組支持U、U/D+DIR、U+D、AB*1、AB*2及AB*4工作模式

安裝VS-MCR多功能記憶卡，可表示年、月、日、時、分、秒、週

安裝VS-MCR或VS-MC記憶卡，擴充 16Mb免電池停電保持記憶體，
可存放專案及 655,360個Words資料儲存空間

DIO卡、通訊卡、特殊功能卡(模擬量輸出入、溫度輸入、變頻器控速等) 

CP2∼CP3(EC1)

CP4∼CP5(EC3)

通訊功能

主機內建
通訊口

編程通訊

機能通訊

擴充多功能通訊口

USB高速通訊界面，波特率高達 12Mbps(Mini USB插座)

CP1(RS-485)具電腦連結、MODBUS、CPU Link及Non-Protocol等多功能通訊  

輸入點反應頻率

外部中斷輸入點

脈衝抓取輸入點

脈衝測量輸入點

速度測量輸入點

電子手輪

軟件高速計數

硬件高速計數

多功能
高速輸入

高速脈衝輸出 (4軸定位控制 )

萬年曆(選購配備)

擴充記憶體(選購配備)

特殊模塊種類
特殊模塊

擴充卡

擴充卡插槽數

 擴充卡種類

可安裝特殊卡數 3個 3個 3個
1個

(不含VS-3AV-EC)

數值系統

32位元

32位元

16位元

16位元

10進制
(K)

16進制
(H)

實數(E) 32位元 ＋ ∼ ＋ 小數點或指數表示式E−3. 402 38 E3. 402 38

K–32,768∼K32,767  

K  –2,147,483,648∼K2,147,483,647  

H 0∼HFFFF     

H  0∼HFFFFFFFF

※VSM-28ML多功能高速輸入為 (4點 1MHz差動輸入+4點 50KHz)， 高速脈衝為 4點 1MHz線驅動輸出。  

※

※
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1-4  機型一覽表VS系列PLC

品 名

VS1系列
主機

規　　　　　　　　格型 號

★VS1-10M -D
16K Words專案記憶體， 6點DC24V輸入(6點 10KHz)， 4點輸出(4點 50KHz)
，可擴充 1個擴充卡 ，接線採用端子台(包含一個特殊卡)

★VS1-14M -D
16K Words專案記憶體， 8點DC24V輸入(8點 10KHz)， 6點輸出(4點 50KHz)
，可擴充 1個擴充卡 ，接線採用端子台(包含一個特殊卡)

★VS1-20M -D 
16K Words專案記憶體， 12點DC24V輸入(8點 10KHz)， 8點輸出(4點 50KHz)
，可擴充 2個擴充卡 ，接線採用端子台(包含一個特殊卡)

★VS1-24M -D
16K Words專案記憶體， 14點DC24V輸入(8點 10KHz)， 10點輸出(4點 50KHz)
，可擴充 2個擴充卡 ，接線採用端子台(包含一個特殊卡)

★VS1-28M -D
16K Words專案記憶體， 16點DC24V輸入(8點 10KHz)， 12點輸出(4點 50KHz)
，可擴充DIO模塊及 3個擴充卡 ，接線採用端子台(包含一個特殊卡)

★VS1-32M -D
16K Words專案記憶體， 20點DC24V輸入(8點 10KHz)， 12點輸出(4點 50KHz)
，可擴充DIO模塊及 3個擴充卡 ，接線採用端子台(包含一個特殊卡)

VS1-32MT-DI  
16K Words專案記憶體， 16點DC24V輸入(8點 10KHz)， 16點 100mA NPN晶體管輸出
(4點 50KHz)，可擴充DIO模塊及 3個擴充卡 ，接線採用 IDC連接器(包含一個特殊卡)

★VS2-24M -D

★VS2-32M -D

VS2-32MT-DI 

VS2系列
主機

VSM系列
主機

32K Words專案記憶體，12點DC24V輸入(8點50KHz)，12點輸出(4點50KHz)
，可擴充8個特殊模塊及2個擴充卡，接線採用端子台

32K Words專案記憶體，16點DC24V輸入(8點50KHz)，16點輸出(4點50KHz)
，可擴充8個特殊模塊及3個擴充卡，接線採用端子台

32K Words專案記憶體， 16點DC24V輸入(8點 50KHz)， 16點 100mA NPN晶體管輸出
(4點 50KHz)，可擴充 8個特殊模塊及 3個擴充卡，接線採用 IDC連接器

VSM-32MT-DI 
32K Words專案記憶體，16點DC24V輸入(4點200KHz+4點50KHz)，16點100mA NPN晶體
管輸出(4點200KHz)，可擴充8個特殊模塊及3個擴充卡，接線採用 IDC連接器

VSM-28ML-D

32K Words專案記憶體， 4點差動輸入( )， 12點DC24V輸入(4點 50KHz)，1MHz

8點線驅動輸出(4點 )， 4點 0.5A NPN晶體管輸出，1MHz

可擴充 8特殊模塊及 3個擴充卡，接線採用端子台

VSM-14MT-D

VSM-24MT-D

VSM-32MT-D

32K Words專案記憶體， 8點DC24V輸入(4點 200KHz+4點 50KHz)， 6點 0.5A NPN晶體管
輸出(4點 200KHz)，可擴充 1個擴充卡，接線採用端子台

32K Words專案記憶體，12點DC24V輸入(4點200KHz+4點50KHz)，12點0.5A NPN晶體管
輸出(4點200KHz)，可擴充8個特殊模塊及2個擴充卡，接線採用端子台

32K Words專案記憶體， 16點DC24V輸入(4點 200KHz+4點 50KHz)， 16點 0.5A NPN晶體
管輸出(4點 200KHz)，可擴充 8個特殊模塊及 3個擴充卡，接線採用端子台

DIO模塊， 16點DC24V輸入， 16點輸出，接線採用端子台

DIO模塊， 16點DC24V輸入， 12點繼電器輸出，接線採用端子台

DIO
擴充模塊

★VS-32XY  

VS-28XYR

★VS-16XY  DIO模塊， 8點DC24V輸入， 8點輸出，接線採用端子台

VS-16X  DIO模塊， 16點DC24V輸入，接線採用端子台

★VS-16Y  DIO模塊， 16點輸出，接線採用端子台

★VS-8XY  DIO模塊， 4點DC24V輸入， 4點輸出，接線採用端子台

VS-8X  DIO模塊， 8點DC24V輸入，接線採用端子台

★VS-8Y  DIO模塊， 8點輸出，接線採用端子台

VS-32XYT-I DIO模塊， 16點DC24V輸入， 16點 100mA NPN晶體管輸出，接線採用 IDC連接器

VS-16XYT-I DIO模塊， 8點DC24V輸入， 8點 100mA NPN晶體管輸出，接線採用 IDC連接器

VS-16X-I DIO模塊， 16點DC24V輸入，接線採用 IDC連接器

VS-16YT-I DIO模塊， 16點 100mA NPN晶體管輸出，接線採用 IDC連接器

VS-PSD  電源中繼模塊，電源輸入DC24V，電源輸出DC5V 500mA及DC12V 800mA電源模塊

特殊模塊

-VS 4AD

-VS 2DA

-VS 3A

-VS 6A

-VS 4TC

-VS 8TC

-VS 2PT

-VS 4PT

模擬量輸入模塊，4點16bits輸入，可任意選擇電壓或電流形式

模擬量輸出模塊，2點16bits輸出，可任意選擇電壓或電流形式

模擬量輸入輸出模塊，2點16bits輸入，1點16bits輸出，可任意選擇電壓或電流形式

模擬量輸入輸出模塊，4點16bits輸入，2點16bits輸出，可任意選擇電壓或電流形式

溫度輸入模塊，4點Thermo Couple輸入，解析度0.1℃

溫度輸入模塊，8點Thermo Couple輸入，解析度0.1℃

溫度輸入模塊，2點3線式PT100輸入，解析度0.1℃

溫度輸入模塊，4點3線式PT100輸入，解析度0.1℃

★VS3-32M -D

VS3-32MT-DI 

64K Words專案記憶體，16點DC24V輸入(4點200KHz+4點50KHz)，
16點輸出(4點200KHz)，可擴充16個特殊模塊及3個擴充卡，接線採用端子台

64K Words專案記憶體，16點DC24V輸入(4點200KHz+4點50KHz)，16點100mA NPN晶體
管輸出(4點200KHz)，可擴充16個特殊模塊及3個擴充卡，接線採用 IDC連接器

VS3系列
主機
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多功能記憶卡， 16Mb免電池停保記憶體，具備專案及大量資料儲存功能，具備RTC
記憶卡

VS-MC

VS-MCR 

記憶卡， 16Mb免電池停保記憶體，具備專案及大量資料儲存功能

VSPC-200A 連接線，PLC程序編輯插槽 (Mini USB)與電腦 (USB)之連接線，長 200公分

VSEC-050  連接線，VS系列PLC擴充延長線，長 50公分

VSEC-100  連接線，VS系列PLC擴充延長線，長 100公分

連接線

品 名 規　　　　　　　　格型 號

VS-1PT-EC 溫度輸入擴充卡，非隔離， 1點 3線式PT100輸入，解析度 0.1℃

VS-2PT-EC 溫度輸入擴充卡，非隔離， 2點 3線式PT100輸入，解析度 0.1℃

特殊
擴充卡

VS-3AV-EC  簡易模擬量擴充卡，非隔離， 2點 12bits(0∼10V)輸入， 1點 10bits(0∼10V)輸出

VS-4AD-EC 模擬量輸入擴充卡，非隔離， 4點 12bits輸入，可任意選擇電壓或電流形式

VS-2DA-EC 模擬量輸出擴充卡，非隔離， 2點 12bits輸出，可任意選擇電壓或電流形式

VS-4A-EC 模擬量輸出入擴充卡，非隔離， 2點 12bits輸入， 2點 12bits輸出，可選擇電壓或電流

VS-3ISC-EC 變頻器控速擴充卡， 3組完全隔離之變頻器速度控制回路，解析度 0.1%

VS-2TC-EC 溫度輸入擴充卡，非隔離， 2點 Thermo Couple輸入，解析度 0.2∼0.3℃

VS-4TC-EC 溫度輸入擴充卡，非隔離， 4點 Thermo Couple輸入，解析度 0.2∼0.3℃

VS-485A-EC  通訊擴充卡，一組隔離式RS-485通訊界面，具備通訊指示燈，通訊距離 1000米

VS-485-EC  通訊擴充卡，一組非隔離式RS-485通訊界面，具備通訊指示燈，通訊距離 50米

VS-D232-EC  通訊擴充卡，兩組非隔離式RS-232C通訊界面，具備通訊指示燈，接線採用端子台

VS-D 485A-EC  通訊擴充卡，兩組隔離式RS-485通訊界面，具備通訊指示燈，通訊距離 1000米

VS-D 485-EC  通訊擴充卡，兩組非隔離式RS-485通訊界面，具備通訊指示燈，通訊距離 50米

通訊
擴充卡

DIO
擴充卡 ★VS-8XY -EC  DIO擴充卡， 4點DC24V輸入， 4點輸出，接線採用端子台

VS-8X-EC  DIO擴充卡， 8點DC24V輸入，接線採用端子台

VS-8YT-EC  DIO擴充卡， 8點 0.3A NPN晶體管輸出，接線採用端子台

★VS-4XY -EC  DIO擴充卡， 2點DC24V輸入， 2點輸出，接線採用端子台

VS-4X-EC  DIO擴充卡， 4點DC24V輸入，接線採用端子台

★VS-4Y -EC  DIO擴充卡， 4點輸出，接線採用端子台

VS-8XI-EC  DIO擴充卡， 8點DC24V輸入，接線採用 IDC連接器

VS-8YTI-EC  DIO擴充卡， 8點 100mA NPN晶體管輸出，接線採用 IDC連接器

VS-D52A-EC  通訊擴充卡，一組隔離式RS-485及一組非隔離式RS-232C通訊界面，具備通訊指示燈

VS-ENET-EC  
通訊擴充卡，一組Ethernet附帶非隔離RS-485界面，及一組非隔離RS-485界面，
共兩個通訊口，均具備通訊指示燈

 VS-2PG

 VS-4PG
特殊模塊

脈衝輸出定位模塊， 2軸定位控制，輸出脈衝頻率 200KHz

脈衝輸出定位模塊， 4軸定位控制，輸出脈衝頻率 200KHz

IDC連接線，單端 IDC接頭， 10色 22AWG連接線，長度 050公分

IDC連接線，單端 IDC接頭， 10色 22AWG連接線，長度 100公分

IDC連接線，單端 IDC接頭， 10色 22AWG連接線，長度 200公分

IDC連接線，單端 IDC接頭， 10色 22AWG連接線，長度 300公分

IDC連接排線，兩端 IDC接頭排線，長度 050公分

IDC連接排線，兩端 IDC接頭排線，長度 100公分

IDC連接排線，兩端 IDC接頭排線，長度 150公分

IDC連接排線，兩端 IDC接頭排線，長度 200公分

IDC連接排線，兩端 IDC接頭排線，長度 250公分

IDC連接排線，兩端 IDC接頭排線，長度 300公分

轉接模塊， 8點繼電器轉接模塊，接點電流 16A，具備繼電器插座及突波吸收器

轉接模塊， 8點繼電器轉接模塊，接點電流 5A，著脫式歐規端子台

轉接模塊， 8點MOSFET轉接模塊，源型(電流流出)，負載電流 2A

轉接模塊， 16點MOSFET轉接模塊，源型(電流流出)，負載電流 2A

  VB-T8R  

 VB-T8RS  

 VB-T8M  

 VB-T16M  

IDC
連接器

機型相關
週邊產品 

 VB-T16TB  轉接模塊， 16點端子台轉接模塊， IDC連接器轉成歐規端子台

 VBIDC-050

 VBIDC-100

 VBIDC-150

 VBIDC-200

 VBIDC-250

 VBIDC-300

 VBIW-050

 VBIW-100

 VBIW-200

 VBIW-300

 VS-E8X-EC  

 VS-E8YT-EC  

★VS-32XY 模塊專用擴充卡， 8點DC24V輸入，接線採用端子台

★VS-32XY 模塊專用擴充卡， 8點 0.3A NPN晶體管輸出，接線採用端子台
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IDC排線， IDC接頭壓接用排線， 10P，灰色， 28AWG，長度 100呎

IDC排線， IDC接頭壓接用排線， 10P，灰色， 28AWG，長度 250呎

IDC排線壓接鉗

IDC 10P排線壓接頭，灰色，含反折壓條， 20PCS

IDC 10P排線壓接頭，灰色，含反折壓條， 100PCS

★表示輸出之形式  R:2A繼電器輸出  T:0.5A  NPN晶體管輸出 (DIO卡 0.3A)  P:0.5A  PNP晶體管輸出  

 VBIDC-FC100  

 VBIDC-FC250  

 VB-HT214  

 VBIDC-HD20  

 VBIDC-HD100  

IDC
連接器

機型相關
週邊產品 

品 名 規　　　　　　　　格型 號



項     目 說                             明

輸入繼電器
X

輸出繼電器
Y

VS1系列

VS1系列

VS2系列

VS2系列

VSM系列

VSM系列

VS3系列

VS3系列

X0∼X77，64點， 8進制編碼

Y0∼Y77，64點， 8進制編碼

X0∼X177，128點， 8進制編碼

Y0∼Y177，128點， 8進制編碼

X0∼X177，128點， 8進制編碼

Y0∼Y177，128點， 8進制編碼

X0∼X377，256點， 8進制編碼

Y0∼Y377，256點， 8進制編碼

輔助繼電器
M

步進繼電器
S

一般用途

停電保持

特殊用途

初始用

一般用途

停電保持

警示用

M0∼M1999，M4000∼M8191，共 6192點

M2000∼M3999， 2000點

M9000∼M9511， 512點

S0∼S9， 10點

S10∼S499，S1500∼S4095，共 3086點

S500∼S899，S1000∼S1499，共 900點

S900∼S999， 100點，停電保持

T0∼T199， 200點，計時範圍 0.1∼3,276.7秒

T200∼T245， 46點，計時範圍 0.01∼327.67秒

T246∼T249， 4點，計時範圍 0.001∼32.767秒

T250∼T255， 6點，計時範圍 0.1∼3,276.7秒

T256∼T511， 256點，計時範圍 0.001∼32.767秒

計時器
T

100mS

10mS

1mS積算型

100mS積算型

1mS

計數器
C

16位元上數

32位元上 /下數

C0∼C99， 100點，計數範圍 0∼32,767

C100∼C199， 100點，停電保持，計數範圍 0∼32,767

C200∼C219， 20點，計數範圍 –2,147,483,648∼2,147,483,647

C220∼C234， 15點，停電保持

軟件
高速計數器

C

寄存器
D

32位元上 /下數
停電保持

C235∼C245， 11點，單相計數器

C246∼C250， 5點，雙相計數器

C251∼C255， 5點，AB相計數器

合計最多8點

一般用途

停電保持

特殊用途

D0∼D6999， 7000點

D7000∼D8999， 2000點

D9000∼D9511， 512點

索引寄存器V、Z V0∼V7、Z0∼ Z7， 16點

擴充寄存器
R

VS1、VS2、VSM系列

VS3系列

R0∼R9999， 10000點

R0∼R23999， 24000點

合計1024點

合計32點

程序指標

分歧指標P

表格名稱

表格指標Q

由8個中文字或16個英文數字組成的程序指標

P0∼P1023， 1024點

由8個中文字或16個英文數字組成的表格指標

Q0∼Q31， 32點

中斷指標
I

外部中斷

定時中斷

軟件高速計數器中斷

硬件高速計數器中斷

IX0P/F∼ IX7P/F， 8點

I □□∼ I □□，3點TA TC

IHC0∼ IHC7， 8點

IHHC1∼ IHHC2， 2點

主控回路N N0∼N7， 8點

10進制常數
K

16進制常數
H

16位元

16位元

32位元

32位元

K–32,768∼K32,767  

K  –2,147,483,648∼K2,147,483,647  

H 0∼HFFFF     

H  0∼HFFFFFFFF

實數常數E ＋ ∼ ＋ 小數點或指數表示式E−3. 402 38 E3. 402 3832位元

2.各種元件功能說明

2 -1 元件一覽表
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VS系列 PLC透過輸入繼電器讀取各種外界開關、傳感器之ON/OFF狀態，作為 PLC運作時的條
件。為了避免雜訊干擾及開關彈跳等問題，每個輸入端點均裝置約 10mS濾波器。由于，主機
的X0∼X7輸入端點被指定為多功能輸入點，可執行各種高速功能。所以，這 8個輸入點的濾波
時間是可調整的。

以下列出這 8個輸入點可執行的功能。

2-2 輸入繼電器 及輸出繼電器X Y

2-2-1  輸入繼電器X

參考
頁碼

每一項功能的說明請參考"參考頁碼"處。

一般輸入功能可與其他功能同時使用。

X0∼X7執行以上特殊功能時，只能選擇一種功能，不可重複使用輸入點。但是，選擇執行脈
波測量時，可使用外部中斷功能。(詳見該功能說明)

當多功能輸入點X0∼X7執行特殊功能時，反應速度變快，相對的也變得比較敏感(反應頻率
愈快的愈敏感)，容易受雜訊干擾。所以，要特別注意其外部配線，應儘量避開干擾源，甚
至使用隔離線。

軟件高速計數器

功     能

硬件高速計數器

IX3P/F

外    部   輸   入   點

X0 X1 X2 X3 X4 X5 X6 X7

一般輸入

速度偵測

外部中斷

脈衝抓取

脈衝測量

利用D9020調整輸入濾波時間 0∼60mS

利用SPD指令，可執行速度偵測功能

C235∼C255單/雙/AB相計數，並可產生 IHC0∼ IHC7中斷

IX0P/F IX1P/F IX2P/F IX4P/F IX5P/F IX6P/F IX7P/F

M9170 M9171 M9172 M9173 M9174 M9175 M9176 M9177

HHSC1
可產生 IHHC1中斷

HHSC2
可產生 IHHC2中斷

寬度/週期測量 寬度/週期測量

定位控制 可作為定位控制的DOG、PG0、 INT信號及電子手輪輸入

183

190

25

54

55

58

56

427

執行以上特殊功能時，輸入點濾波時間會自動調整到 0mS，無需另外設定。為了避免雜訊干
擾，X0∼X7輸入點也安裝RC濾波器。所以，即使濾波時間調整到 0mS，實際上並不是真的為
0mS。而且，X0∼X7輸入點依VS1、VS2、VSM及VS3系列不同，其反應頻率並不相同。
以下列出當濾波時間調整到 0mS時，送到各輸入點輸入信號所需的最小脈衝寬度。

X0 X1 X2 X3 X4 X5 X6 X7

VS1

VS2

VSM

VS3

系   列
外    部   輸   入   點

50µS

10µS 10µS 10µS 10µS 10µS 10µS 10µS 10µS

2.5µS 2.5µS 2.5µS2.5µS

50µS 50µS

10µS

50µS 50µS 50µS 50µS 50µS

10µS 10µS 10µS

2.5µS 2.5µS 2.5µS2.5µS 10µS 10µS 10µS 10µS

0.5µS 0.5µS 0.5µS0.5µS 10µSVSM-28ML 10µS 10µS 10µS
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2-2-2  輸出繼電器Y

VS系列PLC的輸出繼電器接點可直接驅動外部負載。PLC是透過輸出繼電器將運算結果送到外
界，驅動各種不同負載，如電機、電磁閥、電磁接觸器……等，以達到實際控制動作。
為了因應各種不同負載，VS系列PLC的輸出型式有繼電器、NPN晶體管及PNP晶體管。繼電器
透過線圈及接點的磁耦合，晶體管則透過光耦合器的隔離，分隔 PLC內部及外部電路，避免
PLC遭受雜訊干擾。
繼電器輸出約有 10mS的輸出延遲，晶體管輸出約有 1mS的輸出延遲。這些延遲導致一般輸出
無法滿足某些應用。所以，Y0∼Y3共 4個輸出點被指定為多功能輸出點。
以下列出這 4個輸出點可執行的功能。

以上功能，除一般輸出以外，只適用在晶體管輸出的機型。

每一項功能的說明請參考"參考頁碼"處。

Y0∼Y3執行以上功能時，只能選擇一種功能，不可重複使用輸出點。

VS1、VS2、VSM及VS3系列的Y0∼Y3可輸出的頻率並不相同，表列如下:

參考
頁碼

定位控制 利用定位控制指令產生定位脈衝，驅動步進及伺服電機，執行精準定位控制

PWM輸出

功     能
外    部   輸   出   點

Y0 Y1 Y2 Y3

一般輸出

脈衝輸出

有繼電器、NPN晶體管及PNP晶體管輸出型式

利用PLSY及PLSR指令輸出脈衝串，控制步進及伺服電機

利用PWM指令輸出PWM信號

VS1

VS2

VSM

VS3

Y0 Y1 Y2 Y3

50KHz

50KHz

200KHz 200KHz 200KHz 200KHz

50KHz

50KHz

50KHz

50KHz

50KHz

50KHz

外    部   輸   出   點
系     列

200KHz 200KHz 200KHz 200KHz

191

193

427

1MHzVSM-28ML 1MHz 1MHz 1MHz
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2-2-3  輸出入繼電器編號

輸 入繼電器 編號採 進制編碼出 之 8 。

VS1 X Y主機之輸入( )與輸出( )的編號如下表:

Y0 Y3∼
4點

Y0 Y∼ 5
6點

Y0 Y∼ 7
8點

Y0 Y∼ 11
10點

Y0 Y 3∼ 1
12點

Y0 Y 3∼ 1
12點

Y0 Y∼ 17
16點

VS1-10M VS1-14M VS1-20M VS1-24M VS1-28M VS1-32M VS1-32MT-DI

X0 X5∼

6點
X0 X∼ 7

8點
X0 X13∼

12點
X0 X 5∼ 1

14點
X0 X∼ 17

61 點
X0 X∼ 23

20點
X0 X∼ 17

61 點

機 型

輸入編號

輸出編號

VS2 X Y主機之輸入( )與輸出( )的編號如下表:

Y0 Y∼ 13

12點
Y0 Y∼ 17

16點

VS2-24M VS2-32M

X0 X∼ 13
12點

X0 X1∼ 7
16點

Y0 Y∼ 17

16點

VS2-32MT-DI

X0 X∼ 17
61 點輸入編號

輸出編號

機 型

VSM X Y主機之輸入( )與輸出( )的編號如下表:

Y0 Y∼ 5

6點
Y0 Y∼ 13

12點
Y0 Y∼ 17

16點

VSM-14MT-D VSM-24MT-D VSM-32MT-D VSM-32MT-DI VSM-28ML-D

X0 X∼ 7

8點
X0 X∼ 13

12點
X0 X1∼ 7

16點
X0 X∼ 17

61 點輸入編號

輸出編號
Y0 Y∼ 17

16點

X0 X1∼ 7

16點

Y0 Y∼ 13

12點

機 型

VS3 X Y主機之輸入( )與輸出( )的編號如下表:

輸入編號

輸出編號
Y0 Y∼ 17

16點
Y0 Y∼ 17

16點

VS3-32M VS3-32MT-DI

X0 X∼ 17

61 點
X0 X∼ 17

61 點

機 型

VS1系列PLC模塊擴充相關注意事項

VS1-10M/VS1-14M/VS1-20M/VS1-24M主機不配備模塊擴充槽。

VS1-28M/VS1-32M主機配備模塊擴充槽。最大可擴充至X0∼X77共 64點輸入，Y0∼Y77共
64點輸出，合計 128點。

VS1系列PLC模塊擴充槽，可擴接DIO模塊，但不可擴接特殊模塊。

VS1-28M/VS1-32MT-DI主機會佔用X0∼X17及Y0∼Y17編號。所以，第一個擴充模塊的編
號會從X20及Y20開始。

VS1-32M主機會佔用X0∼X27及Y0∼Y17編號。所以，第一個擴充模塊的編號會從X30及
Y20開始。

VS-8XY模塊會佔用 8點輸入及 8點輸出。

VS-28XYR模塊會佔用 16點輸入及 16點輸出。且VS-28XYR模塊不能再往後擴充。

VS1-32MR

X0 1 2 3 4 5 6 7

10

21 22 23

RUN ERR

Y0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13

PWR

20

11 12 13 14 15 16 17

VS-16XYR

C0 Y0 Y1 Y2 Y3 C1 Y6 Y7

X7X6X5X4X3X2X1X0S S

X0 1 2 3 4 5 6 7

Y0 1 2 3 4 5 6 7

PWR

INPUT  X

OUTPUT  Y

Y4 Y5

X7X6X5X4X3X2X1X0S S

X0 1 2 3 4 5 6 7

PWR

INPUT  X

VS-8X

X0 X23 X30 X40

Y0 Y13 Y20

DC24V
INPUT
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VSM-14M主機不配備模塊擴充槽，不可連接擴充模塊。

VS2、VSM及VS3主機均配備模塊擴充槽(VSM-14M除外)，可連接DIO擴充模塊及特殊模塊。

VS2及VSM系列PLC透過模塊擴充，最大可擴充至X0∼X177共128點輸入及Y0∼Y177共128點
輸出，合計256點。並可擴接最多8個特殊模塊。

VS2、VSM及VS3主機會佔用X0∼X17及Y0∼Y17編號。所以，第一個擴充模塊編號會從X20及
Y20開始。

VS3系列PLC透過模塊擴充，最大可擴充至X0∼X377共256點輸入及Y0∼Y377共256點輸出，
合計512點。並可擴接最多16個特殊模塊。

VS2、VSM及VS3系列PLC模塊擴充相關注意事項

X0 X17 X20 X30

Y0 Y17 Y20

VS-8XY模塊會佔用 8點輸入及 8點輸出。

VS-28XYR模塊會佔用 16點輸入及 16點輸出。且VS-28XYR模塊不能再往後擴充。

特殊模塊與DIO模塊均擴接在主機的右側，依序串聯，沒有特定順序。最靠近主機的第一個
特殊模塊指定為 1號特殊模塊，往右的下一個特殊模塊為 2號特殊模塊，餘此類推。

1號特殊模塊

VS系列PLC之主機本身具備電源供給電路，而擴充模塊及擴充卡之電源供應，必須由主機提
供。擴充時必須注意電源消耗，當主機電源供給不足時，應加裝VS-PSD電源中繼模塊。
關于各個擴充模塊及擴充卡的電源消耗量及電源消耗計算，請參考"產品說明書之 1-8電源
規格"的說明。
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2-3 輔助繼電器M

PLC內部含有為數眾多的輔助繼電器，用來組合控制回路。輔助繼電器的驅動方式與輸出繼電
器相同，但輔助繼電器的接點不能直接驅動外部負載。
輔助繼電器的編號採 10進制。依其性質可區分為下列三種：

( 1)一般用途輔助繼電器

一般用途輔助繼電器于PLC運轉狀態中，若遇到停電時，其內容將全部被復歸為OFF。再送
電時，其內容為OFF。

(2)停電保持輔助繼電器

于PLC運轉狀態中，若遇到停電情況，其內容將被保持。再送電時，其內容為停電前之狀
態。亦即若停電前某保持繼電器內容為ON，則再送電後，其內容亦保持為ON。

(3)特殊用途輔助繼電器

每一個特殊繼電器均有其特定的功用。有些特殊繼電器只有接點而沒有同號輸出線圈存在
，在程序中不可驅動其線圈。未定義的特殊繼電器請勿使用。至于特殊繼電器的詳細內容
請參考 2-14節〝特殊繼電器及特殊寄存器〞。

M0∼M1999，M4000∼M8191
共6192點 M2000∼M3999，共2000點 M9000∼M9511，共512點

一般用途輔助繼電器 停電保持輔助繼電器 特殊用途輔助繼電器

VS1、VS2、VSM及VS3系列的輔助繼電器範圍完全相同:

以下舉例說明:

假設有一個平台，在電機正反轉時，會帶動平台左右移動。另外，在移動範圍的左右兩端
分別接上左極限開關(X0)，及右極限開關(X1)。如果，希望在電機運轉到半途突然停電再
復電時，仍然記得電機的運轉方向，此時就必須使用停電保持輔助繼電器。

M2000

M2001

X0 X1

X0

M2000

X1

M2001

自保持回路，利用M2000記住平台的移動方向是向右移動。

自保持回路，利用M2001記住平台的移動方向是向左移動。

另外，由于現在很多機械設備會使用人機界面(HMI)做為操作界面。此時，由HMI對PLC

所做的許多設定，可能都需要停電保持的功能。
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2-4 步進繼電器S

步進繼電器是順序功能圖(Sequential Function Chart，SFC)最基本的元件。其編號採 10進制編
碼。依其性質可區分為下列四種：

(1)初始用步進繼電器

在順序功能圖(Sequential Function Chart，SFC)中作為初始狀態使用之步進繼電器。

(2)一般用途步進繼電器

在SFC中作為一般用途使用之步進繼電器。在PLC運轉中，若遇停電時，則其狀態被復歸
而成為無效狀態。

(3)停電保持用步進繼電器

在PLC運轉中，若遇停電時，則其狀態被保持。所以，PLC可以在復電時，從停電時的步
進流程繼續執行。

(4)警示用步進繼電器

具停電保持功能，主要是配合警報點驅動指令ANS(FNC46)作為警報用接點，用于記錄相
關警示信息，以利于故障排除。

初始用步進繼電器 一般用途步進繼電器 停電保持用步進繼電器 警示用步進繼電器

S0 S9 10∼ ， 點
S10∼S499，S1500∼S4095

共3086點
S500 S899 S1000 S1499∼ ， ∼

共 點900
S900 S999 100∼ ， 點

VS1、VS2、VSM及VS3系列的步進繼電器範圍完全相同:
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X0

T0

T0

Y0

K100

2-5 計時器T

2-5-1  一般計時器

當X0＝ON時，計時器 T0之現在值開始以 100mS加數方式 

計數，當其值到達設定值K100(10秒)時，其接點則動作。

當輸入點X0＝OFF或者停電時，計時器之現在值會清為0
，且接點變為OFF。

2-5-2  積算型計時器

當 X1＝ON時，計時器 T246之現在值開始以 1mS加數方式
計數，當其現在值到達設定值K2000(2秒)時，其接點則動
作。

計時途中若X1變成OFF或PLC斷電， T246會暫停計時。
其現在值保持不變，待X1再變成ON時 T246繼續計時。
其現在值再往上累加，直到現在值＝設定值K2000(2秒)
時，其接點ON。

當X2＝ON時， T246之現在值被清除為 0，且接點變為
OFF。

計時器的計時方式採上數計時，當計時器之現在值＝設定值時，該計時器之輸出接點ON。

計時器之實際設定時間＝設定值×計時單位。

計時器設定值可使用常數K直接設定或使用寄存器D、R中之數值作間接設定。並且，可用VZ

寄存器索引。

積算型計時器

10mS計時器
0.01∼327.67秒

1mS計時器
0.001∼32.767秒

100mS計時器
0.1∼3276.7秒

1mS計時器
0.001∼32.767秒

T0∼T199

  200點
T200∼T245

       46點
T256∼T511

256點
T246∼T249

        4點
T250∼T255

       6點

X1

X2

Y1

T246

現在值

設定值

積算
時間

積算
時間

t1 t2
t1+t2=2秒

10秒

設定值(K100)
X0

現在值
T0

Y0

一般 計 時 器

VS1、VS2、VSM及VS3系列的計時器範圍完全相同:

100mS計時器
0.1∼3276.7秒

X1

T246

X2

T246

Y1

K2000

R S T     T 2 4 6
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由以上動作來看，從線圈被啟動後至接點ON，其動作精度如下所示。

α： 1mS計時器為 0.001秒、10mS計時器為 0.01秒、 100mS計時器為 0.1秒

T  ：計時器設定時間(秒)

Ts ：掃描時間(秒)

程序中若接點程序比計時器線圈程序還要先寫時，最差情況要加 2Ts。計時器的設

定值為 0時，在下一次掃描時其輸出接點動作。

以中斷執行計時的計時器 T246 T249，在計時開始後，即以 1mS的脈衝來計時。∼

+Ts

－α

輸入處理

˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙

X0

T0

T0

Y1

K120

2-5-3  在子程序中使用計時器之注意事項

一般計時器，是在PLC掃描至計時器指令時，執行該計時器的計時動作及接點動作。
T192∼T199計時器，是在PLC掃描至END時，執行該計時器的計時動作及接點動作。
T246∼T249計時器，是在 1mS脈衝中斷時，執行該計時器的計時動作，而在PLC掃描至計時器
指令時，執行接點動作。
綜合以上說明，在子程序中使用計時器時，應注意以下幾點:

(1)每次掃描時間會被執行一次的子程序，可以使用所有計時器。

(2)一次掃描時間可能被執行多次的子程序，可以使用 T192∼T199及 T246∼T249計時器。

(3)非每次掃描時間均會被執行的子程序，可以使用 T192∼T199計時器。

(4)中斷子程序(中斷發生時才會執行)中的計時器，一定要使用 T192∼T199計時器。

2-5-4  設定值的指定方法

用常數K直接設定
T200是以 10mS為計時單位的計時器。

設定常數K150時，則 150×10mS＝1500mS＝1.5S，
T200為 1.5秒之計時器。

T200是以 10mS為計時單位的計時器。

當D0＝ 200時， T200為 2秒之計時器。

當D0＝1000時，T200為10秒之計時器。

變更 T200之計時時間，可經由改變D0之內容值達成。

用寄存器D間接設定

2-5-5  計時器的詳細動作及精度

一般計時器的動作流程如下所示：

此時 T0累計計時至 12秒
但此時接點尚不會ON

執行OUT T0指令時進行計時動作。掃描

時間較長時CPU會自動以複數個計時單

位來計數

第一次掃描 第二次掃描 第 n次掃描 第 n+1次掃描

T0
接點動作

Y1
ON

X0＝OFF→ON
計時器開始計時

X0
T200

K150

MOV   K200   D0

X1

X0

T200
D0
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X1

C0

C0

Y0

K10

X0
R S T     C 0

計數信號 X1由OFF→ON一次C0的現在值加 1。由計數
信號 X1來驅動計數器C0，當第 10次OFF→ON時其輸出
接點動作。之後 X1 即使再有變化，計數器的現在值也
不會變化。

計數器之計數脈衝輸入信號由OFF→ON時，計數器之現在值將依計數器型態為上 /下數形式
而執行上數(加一)或下數(減一)的動作。當計數器之現在值＝設定值時，則該計數器之接
點ON。

計數器之設定值可使用常數K直接設定或使用寄存器D、R中之數值作間接設定。並且，可用
VZ寄存器索引。

16位元和 32位元計數器的特性如下表所示。

2-6 計數器C

項      目 1 6位 元 計 數 器 3 2位 元 計 數 器

計數方向

設定值

設定值的指定

現在值的變化

復歸動作

現在值寄存器

上數

1 32,767(當設定值超出此範圍一律視為1)∼

常數K或資料寄存器

到達設定值後計數值不再變化

到達設定值後ON並保持

RST指令執行時現在值清除為 0，接點變成OFF

16位元

可切換上數/下數

－2,147,483,648 ＋2,147,483,647∼

同左，但一次佔用 2個資料寄存器

到達設定值後計數值會繼續變化

上數到達設定值時ON
下數到達設定值時OFF

32位元

輸出接點

2-6-1  位元計數器16

一般用途 停電保持 一般用途 停電保持

C0 C99∼
  100點

C100 C199∼
   100點

C200 C219∼
       20點

C220 C234∼
       15點

一般型計數器在PLC停電時，計數器現在值即被清除。若為停電保持型計數器會將停電前的

現在值記憶著，復電後會繼續累計。

計數器的設定值，可使用常數或資料寄存器D、R。並且，可用VZ寄存器索引。

使用MOV指令將一個大于設定值的數值傳送到現在值寄存器時，在下次計數輸入信號ON時
，則接點立即變成ON，同時現在值內容變成與設定值相同。

復歸信號 X0＝ON 時RST指令執行，計數器現在值被清
除為 0，且接點也變成OFF。

現在值
C0

0
1

2
3

4
5

6
7

8
9

10

復歸信號 X0

計數信號 X1

設定值

Y0

1 6位 元 計 數 器 3 2位 元 計 數 器

VS1、VS2、VSM及VS3系列的計數器範圍完全相同:
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X2

C200

X0

C200

Y0

M9200

K-5

X1
R S T     C 2 0 0

2-6-2  位元計數器32

X0驅動M9200來決定C200之上 /下數動作。
OFF時上數，ON時下數。

計數信號X2＝OFF→ON時計數器C200累計計數，其現
在值寄存器內容產生變化。

當計數器之現在值為 6到 5變化時，其輸出接點由OFF- -
變為ON。當現在值為 5到 6變化時，其輸出接點由ON- -
變為OFF。

復歸信號 X1＝ON時，RST指令被執行。計數器現在值
被清除為 0，且接點變為OFF。

計數器現在值由 2,147,483,647再往上累計時則變為－2,147,483,648。同樣的，計數器現在值
由－2,147,483,648再往下遞減時則變為＋2,147,483,647。

停電時，停電保持型計數器的現在值和接點狀態被保持著。

32位元計數器可以當成一個 32位元的資料寄存器來使用。

當使用DMOV指令將一個大于設定值的數值傳送到現在值寄存器時，在下回計數輸入信號ON

時會計數但接點不會變化。

32位元上 /下數計數器C200∼C234，其上 /下數方向是由M9200∼M9234特殊繼電器來決定。
M9200決定C200之上 /下數方向，M9201決定C201之上 /下數方向，餘此類推。而OFF時上數
，ON時下數。

設定值可使用常數K或資料寄存器D、R，且可以是正負數。若使用資料寄存器，則一個設定
值會佔用 2個連續的資料寄存器。

32位元計數器，OUT C指令的元件號碼不可用VZ寄存器索引。但是，其設定值可用VZ寄存器
索引。

上 /下數控制X0

C200
現在值

Y0

上數 上數下數

輸出接點原本為ON時

計數信號X2

復歸信號X1
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MOV   K50   D0

X1

X0

C0
D0

32位元計數器

用常數K直接設定 用寄存器D間接設定

C200成為設定值為K43210

之上 /下數計數器。

當由D1及D0所構成的 32位元寄存器(D1為
上 16 位元， D0 為下 16 位元)，其內容值為
(K-5)時，C200成為設定值是( -5)的上 /下數
計數器。

變更C200之設定值，可經由改變D1、D0之
內容值達成。

2-6-3  設定值的指定方法

16位元計數器

用常數K直接設定 用寄存器D間接設定

C0成為計數次數 100次的
上數計數器。

當D0＝ 50時，C0為計數 50次之計數器。

當D0＝ 200時，C0為計數 200次之計數器。
變更C0之計數次數，可經由改變D0之內容
值達成。

X0
C0

K100

X0
C200

K43210

DMOV   K-5   D0

X1

X0

C200
D0
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由于高速輸入點只有X0∼X7，當X0∼X7中某些輸入端被佔用後，其相對應之高速輸入功能將
不可再次使用X0∼X7輸入端點。所以使用者必須審慎規劃系統，妥善運用X0∼X7輸入端點。

VS系列PLC之X0∼X7輸入點擁有高速計數器、外部中斷插入、速度偵測等多種高速輸入功能。
當X0∼X7未使用高速輸入功能時，可以當作一般之輸入點使用。

軟件高速計數器是以中斷插入方式接受高速脈衝輸入達到高速計數之目的。軟件高速計數器
為 32位元上 /下數計數器，具停電保持功能，共計有三種型式之計數器，其特性如下表所示：

2-7 軟件高速計數器

計數器編號 計數器型式 設定值範圍計數方向

C235∼C245

C246∼C250

C251∼C255

單相高速計數器

雙相高速計數器

AB相高速計數器

由M9235∼M9245決定上 /下數方向。
OFF時上數，ON時下數。

上 /下數各有獨立的輸入端點，並可由M9246
∼M9250觀察其計數方向。
OFF表上數，ON表下數。

由AB相輸入信號決定上 /下數方向。

當A相信號=ON，B相信號=OFF→ON時上數。

當A相信號=ON，B相信號=ON→OFF時下數。

並可由M9251∼M9255觀察其計數方向。

OFF表上數，ON表下數。

－2,147,483,648

＋2,147,483,647

∼

此處僅針對軟件高速計數器提出說明，實際規劃時還必須參照其他有關高速輸入端X0∼X7

所有功能，一併考慮才不致有所抵觸。

2-7-1∼2-7-3各種計數器動作說明，均以模式一為參考依據。

D：下數計數輸入端         A： A相輸入端            B： B相輸入端U：上數計數輸入端         

U/D：上下數計數輸入端      R：復歸輸入端                  S：啟動輸入端

X0∼X7輸入端做為軟件高速計數應用時，有以下兩種工作模式，可在編程軟件的"專案參數設
定"功能中選定其中一種工作模式。

模式一:

模式二:

單相計數器

A

B

R

A

B

R

S

S

U/D

U/D

U/D

U/D

U/D

U/D

U/D

U/D

U/D

U/D

U/D

A

B

R

A

B

U

D

R

U

D

R

U

D

R

U

D

U

D

R

A

B

R

R

R

R

R

R

S

S

S

S

雙相計數器 AB  相計數器

輸
入

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X0

X7

C235 C236 C237 C238 C239 C240 C241 C242 C243 C244 C245 C246 C247 C248 C249 C250 C251 C252 C253 C254 C255

單相計數器

A

B

A

B

R

U/D

U/D

U/D

U/D

U/D

U/D

U/D

U/D

U/D

U/D

A

B

A

B

U

D

U

D

R

U

D

U

D

U

D

A

B

R

R

R

雙相計數器 AB  相計數器
C235 C236 C237 C238 C239 C240 C241 C242 C243 C244 C245 C246 C247 C248 C249 C250 C251 C252 C253 C254 C255

U/D

輸
入

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X0

X7
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X22

X20

C235

M9235

K-5

X21
R S T     C 2 3 5

X20驅動M9235來決定C235的上/下數動作。

C235在X22＝ON時，接受由X0輸入端來的計數信號。

2-7-1  單相高速計數器

X21＝ON時，RST指令被執行。C235之現在值清除為 0，且
其輸出接點變為OFF。

C235∼C240為具有軟件啟動控制及軟件復歸控制之單相高速
計數器。

　

X20驅動M9242來決定C242之上/下數動作。

C242在X22=ON時，接受由X2輸入端來的計數信號。

X21=ON時，RST指令被執行。C242之現在值清除為 0 ，
且其接點變為OFF。若不以軟件復歸C242時，此RST 指令
可以不寫。

X3=ON時(X3為硬件復歸信號)，C242之現在值清除為 0

，且其接點變為OFF。

C242以D1、D0之內容值為設定值。

C241 ∼ C243為具有軟件啟動控制及軟硬件復歸控制之單
相高速計數器。

X20驅動M9244來決定C244之上/下數動作。

C244在X22=ON而且X6=ON時(X6為硬件啟動信號)，接
受由X0輸入端來的計數信號。

X1=ON時(X1為硬件復歸信號)，C244之現在值清除為 0

，且其接點變為OFF。

C244∼C245為具有軟硬件啟動控制及軟硬件復歸控制之
單相高速計數器。

當啟動信號X22＝ON且有脈衝從X0輸入端進入時，C235之現在值產生上 /下數之變化。

當計數器之現在值為－ 6到－ 5變化時，其輸出接點由OFF變為ON。當現在值為－ 5到－ 6變
化時，其輸出接點由ON變為OFF。

計數器現在值由 2,147,483,647再往上累加時則變為－ 2,147,483,648。同樣的，計數器現在
值由－ 2,147,483,648再往下遞減時則變為＋ 2,147,483,647。

當復歸信號X21＝ON時，RST指令被執行。此時C235之現在值被清除為 0，而且其輸出接點
變為OFF。

單相高速計數器C235〜C245之上/下數方向由M9235〜M9245之ON/OFF狀態決定。OFF時上
數，ON時下數。

X21=ON時，RST指令被執行。C244之現在值清除為 0，
且其接點變為OFF。若不以軟件復歸C244時，此RST指
令可以不寫。

上數 上數
下數

C235 現在值

上 /下數控制X20

復歸信號X21

啟動信號X22

計數信號X0

C235 輸出接點

輸出接點原本為ON時

X22

X20

C242

M9242

D0

X21
R S T     C 2 4 2

X22

X20

C244

M9244

K200

X21
R S T     C 2 4 4
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2-7-2  雙相高速計數器

C246在X21＝ON時，接受由X0或X1輸入端來的計數信號。

X20＝ON時，RST指令被執行。C246之現在值清除為 0，
且其接點變為OFF。

C246為具有軟件啟動控制及軟件復歸控制之雙相高速計
數器。

C248在X21=ON時，接受由X3或X4輸入端來的計數信號。
當X3=OFF→ON時，C248現在值加 1。
當X4=OFF→ON時，C248現在值減 1。

X20=ON時，RST指令被執行。C248之現在值清除為 0，且
其接點變為OFF。若不以軟件復歸C248時，此RST指令可
以不寫。

X5=ON時(X5為硬件復歸信號)，C248之現在值清除為 0，
且其接點變為OFF。

C248以D1、D0之內容值為設定值。

C247 ∼ C248為具有軟件啟動控制及軟硬件復歸控制之雙
相高速計數器。

C249在X21=ON而且X6＝ON時(X6為硬件啟動信號)， 
接受由X0或X1輸入端來的計數信號。
當X0=OFF→ON時，C249現在值加 1。
當X1=OFF→ON時，C249現在值減 1。

X20=ON時，RST指令被執行。C249之現在值清除為 0，
且其接點變為OFF。若不以軟件復歸C249時，此RST指令
可以不寫。

X2=ON時(X2為硬件復歸信號)，C249之現在值清除為 0

，且其接點變為OFF。

C249 ∼ C250為具有軟硬件啟動控制及軟硬件復歸控制之
雙相高速計數器。

當啟動信號X21=ON且有脈衝從X0或X1輸入端進入時，C246之現在值產生上 /下數變化。
當X0=OFF→ON時，C246現在值加 1。
當X1=OFF→ON時，C246現在值減 1。

當計數器之現在值為－ 6到－ 5變化時，其輸出接點由OFF變為ON。當現在值為－ 5到－ 6變
化 時，其輸出接點由ON變為OFF。

計數器現在值由 2,147,483,647再往上累加時則變為－ 2,147,483,648。同樣的，計數器現在值
由－ 2,147,483,648再往下遞減時則變為＋ 2,147,483,647。

雙相高速計數器C246∼C250目前之上 /下數狀態可由M9246∼M9250監視得知。OFF表上數，
ON表下數。

輸出接點原本為ON時

C246輸出接點

C246現在值

上數計數信號X0

復歸信號X20

啟動信號X21

下數計數信號X1

X21
C246

K-5

X20
R S T     C 2 4 6

X21
C248

D0

X20
R S T     C 2 4 8

X21
C249

K100

X20
R S T     C 2 4 9
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X21
C255

K-200

X20
R S T     C 2 5 5

X21
C251

K-5

X20
R S T     C 2 5 1

C255在X21=ON而且X7=ON時(X7為硬件啟動信號)，接受
由X3及X4輸入端來的AB相脈衝。
當X3=ON且X4=OFF→ON時，C255現在值加 1。
當X3=ON且X4=ON→OFF時，C255現在值減 1。

C251在 X21=ON時，接受由 X0輸入端(A相脈衝)及 X1輸入
端(B相脈衝)來的信號，並依據其時序進行上 /下數動作。

且其接點變為OFF。
X20=ON時，RST指令被執行。C251之現在值清除為 0，

AB相高速計數器是專門用來接受旋轉編碼器(ROTARY ENCODER)之AB相脈衝的高速計數器。

2-7-3  相高速計數器AB

C252在X21=ON時，接受由X0及X1輸入端來的AB相脈衝。
當X0=ON且X1=OFF→ON時，C252現在值加 1。
當X0=ON且X1=ON→OFF時，C252現在值減 1。

當啟動信號X21=ON且有AB相脈衝從X0及X1輸入端進入時，C251之現在值產生上 /下數變化。
當X0=ON(A相脈衝 =ON)且X1=OFF→ON(B相脈衝=OFF→ON)時，C251現在值加 1。
當X0=ON(A相脈衝 =ON)且X1=ON→OFF(B相脈衝=ON→OFF)時，C251現在值減 1。

AB相高速計數器C251∼C255目前之上 /下數狀態可由M9251∼M9255監視得知。OFF表上數，
ON 表下數。

與電機傳動軸連動的旋轉編碼器會依據電機的正反轉送出相對應之AB相脈衝。將此AB相脈
波送到C251之AB相輸入端，則C251之現在值會依電機之正反轉而遞增或遞減。

數器。
C251為具有軟件啟動控制及軟件復歸控制之AB相高速計

X20＝ON時，RST指令被執行。C252之現在值清除為 0，
且其接點變為OFF。若不以軟件復歸C252時，此RST指令
可以不寫。

X2＝ON時(X2為硬件復歸信號)，C252現在值清除為 0，
且其接點變為OFF。C252以D11、D10之內容值為設定值。

C252∼C253為具有軟件啟動控制及軟硬件復歸控制之AB

相高速計數器。

X20＝ON時，RST指令被執行。C255之現在值清除為 0，
且其接點變為OFF。若不以軟件復歸C255時，此RST指令
可以不寫。

X5=ON時(X5為硬件復歸信號)，C255現在值清除為 0，
且其接點變為OFF。

C254∼C255為具有軟硬件啟動控制及軟硬件復歸控制之
AB相高速計數器。

輸出接點原本為ON時

旋轉編碼器在此反轉

C251現在值

C251輸出接點

A相脈衝X0

復歸信號X20

啟動信號X21

B相脈衝X1

X21
C252

D10

X20
R S T     C 2 5 2
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2-7-4  使用軟件高速計數器之注意事項

VS系列PLC配備有軟件高速計數器(SHSC)及硬件高速計數器(HHSC)。在使用上，應優先考
慮使用硬件高速計數器。因為，軟件高速計數器以中斷方式運作，會佔用不少CPU時間，影
響CPU效率。而硬件高速計數器，則有專用的硬件電路負責計數器運作，幾乎不佔用CPU時
間。

軟件高速計數器比較指令(HSCS、HSCR、HSZ及HSCT)，是在高速計數器計數的當下立刻進
行比較、產生結果，並且，將結果立即輸出到指定的輸出端，驅動負載。
使用軟件高速計數器比較指令，可以得到最即時的比較結果。但是，也因為每次計數皆進行
比較動作，耗費CPU時間，會降低總體效能。所以，在程序中啟動軟件高速計數器後，要使
用軟件高速計數器比較指令或使用一般比較指令，應該依應用需求適當選擇。

在程序中使用軟件高速計數器比較指令，有以下限制:
(1)HSCS、HSCR、HSZ及HSCT指令，同時啟動的指令數不可超過 8個。

(2)HSCT指令在程序中只可以使用一次。

注意高速計數器的訊號來源，不應帶有雜波或甚至開關的彈跳信號。這樣會使得高速計數器
錯誤計數。

程序中使用軟件高速計數器時，與該計數器相關的輸入端濾波時間會自動調整成高速輸入。

軟件高速計數器的輸出接點狀態，是由計數器的計數動作所決定，利用指令直接改變其現在
值，並不會影響輸出接點狀態。

正確的程序 錯誤的程序

程序中驅動軟件高速計數器的條件接點，其作用是啟動控制，而非一般計數器之計數
輸入。
所以，請不要以軟件高速計數器相對應之脈衝輸入端，當作程序中驅動軟件高速計數
器之條件接點，這麼做會使計數結果錯誤。

通常使用常ON接點M9000驅動軟件高速計數器。

驅動軟件高速計數器

M9000
C235

K100 X0
C235

K100

軟件高速計數器之計數動作是利用中斷插入方式完成的，與掃描時間無關。所以，當計
數器之現在值=設定值時，計數器之輸出接點會立刻變化。
但如上圖中，C235的接點狀態要在程序掃描到這裡時，才會傳送到Y0，且Y0之狀態必須
在END指令執行時才實際送到輸出端，仍然與掃描時間相關，並非即時輸出驅動負載。
如果希望作即時輸出的話，必須使用軟件高速計數器專用比較指令 FNC53(DHSCS)、
FNC54(DHSCR)、 FNC55(DHSZ)及 FNC280(DHSCT)方可達成。
最後，使用繼電器輸出，仍然會有約 10mS的輸出延遲。若使用晶體管輸出，則會有約
1mS以下的輸出延遲(視輸出點的頻率響應而定)，必要時也要納入考量。

軟件高速計數器的輸出

M9000

C235

C235

Y0

K100
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軟件高速計數器的復歸問題

通常，要復歸軟件高速計數器，我們會使用以下的程序。下例中RST指令啟動的期間該
計數器會停止計數。

決定SHSC計數頻率，有兩個重要的因素:

(單相計數頻率總和)＋(雙相計數頻率總和)＋(AB相計數頻率總和)×2

=軟件高速計數器所發生的中斷頻率總和

軟件高速計數器的計數頻率

(1)硬件電路的限制:X0∼X7高速輸入點的光耦合器反應速度及輸入濾波回路的濾波時間
，限制了可送進PLC內部的最高脈衝頻率。依控制器系列不同，表列如下:

系     列

VS1

VS2

VSM

VS3

X0

10KHz 10KHz 10KHz 10KHz 10KHz 10KHz 10KHz

X1 X2 X3 X4 X5 X6 X7

10KHz

200KHz 50KHz 200KHz 200KHz 50KHz 50KHz 50KHz200KHz

(2)PLC系統可接受的總中斷頻度限制:

VS系列PLC約可接受 200KHz的總中斷頻度。

這些輸入點組合成AB相計數器時，計數頻率還會降低為一半。

PLC中會產生中斷需求的來源很多，軟件HSC、外部中斷、速度測量、脈衝測量、脈
波輸出、定時中斷等。考量總中斷頻度時，應統合這些來源進行總體評估。

X20
R S T     C 2 3 5

如果，要避免上例的狀況，請使用以下程序。

X20

M9001

R S T     C 2 3 5

R S T     C 2 3 5

1
2

3

1
2

3在此期間，X0雖有信
號進來，卻無法計數

計數信號X0

C235現在值

復歸信號X20

RST C235
C235持續被 reset

計數信號X0

C235現在值

復歸信號X20

RST C235

---- A

---- B

1
2

3

1
2

3
4

因為RST指令已經釋放，所
以計數器可以正常計數。

A 部分致使計數器復歸 部分的程序，致使RST指令釋放B

200KHz 50KHz 200KHz 200KHz 50KHz 50KHz 50KHz200KHz

1MHz 50KHz 50KHz 50KHz 50KHz

50KHz 50KHz 50KHz 50KHz 50KHz 50KHz 50KHz50KHz

VSM-28ML 1MHz 1MHz 1MHz
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2-8 資料寄存器 及擴充寄存器RD

資料寄存器依其用途可區分如下：

資料寄存器D及擴充寄存器R的特性完全相同，以下說明以資料寄存器統稱之。資料寄存器用
于儲存數值資料。其資料長度為 16位元，最高位元為正負號，可儲存－ 32,768∼＋ 32,767之
數值資料。亦可將兩個 16位元寄存器合併成一個 32位元寄存器使用，號碼小者為下 16位元，
號碼大者為上 16位元，而其最高位元為正負號，可儲存－ 2 ,147 ,483 ,648 ＋ 2 ,147 ,483 , ,647∼

(1)一般用途寄存器

(2)停電保持寄存器

當PLC由RUN→STOP或斷電時，寄存器內的資料被清除為 0。如果讓M9033=ON時，則PLC

由RUN→STOP時，資料會保持不被清除，但斷電時資料仍然會被清除為 0。

當PLC斷電時，儲存于停電保持寄存器內之資料不會被清除，仍保持其斷電前之數值。

清除停電保持寄存器的內容值，可使用RST及 ZRST指令。

停電保持寄存器主要用于儲存設定資料、資料紀錄、及模具資料記憶等。

停電保持寄存器空間不足或儲存的資料具有移動的特性時，可安裝記憶卡擴充資料儲存空
間。

由于記憶卡使用 Flash ROM儲存資料，其寫入次數限制為 100,000次。所以，在程序中使
用DBWR指令寫入記憶卡時，應使用DBWRP指令，以避免無謂的寫入動作，而減短
Flash ROM記憶體的壽命。

VS系列PLC提供VS-MC及VS-MCR記憶卡。只要安裝記憶卡，即可擁有 655,360個words，
具停電保持特性之資料儲存空間。透過資料銀行寫入指令DBWR(FNC91)及資料銀行讀
出指令DBRD(FNC90)，即可于資料寄存器及記憶卡間傳遞資料。

(3)特殊用途寄存器

每個特殊用途寄存器都有其特定用途，主要做為存放系統狀態、錯誤信息、監視狀態之用
。詳細內容表列于 2-14特殊繼電器及特殊寄存器。

VS系列的記憶卡

(4)擴充寄存器

當PLC由RUN→STOP或斷電時，寄存器內的資料被清除為 0。如果讓M9033=ON時，則PLC

由RUN→STOP時，資料會保持不被清除，但斷電時資料仍然會被清除為 0。

VS1、VS2、VSM及VS3系列的資料寄存器D的範圍完全相同:

系列 一 般用途 寄 存器 停 電保持 寄 存器 擴 充寄存 器特殊 用 途寄存器

D0 D6999∼

共 00 點7 0

D7000 D8999∼

共 點2000

D9000 D95∼ 11

共 12點5

R ∼R 999，共 10000點0 9

R ∼R23999，共 24000點0

VS1

VS2

VSM

VS3

之數值資料。
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2-9 索引寄存器V、Z

索引寄存器V、Z，在VS系列PLC中是很特別的寄存器。它的用途是利用索引的方式改變指令
中的運算元件，達到間接指定運算元件的目的，進而提高程序編輯的彈性與效率。

索引寄存器提供指令執行時，彈性指定運算元件的能力。對于編寫複雜控制程序有很大的幫
助，經常能化繁為簡。以下提出一些可能的應用場合供參考:

(1)子程序。子程序一般具有針對不同運算元件執行相同功能的需求。

(2)程序中限制使用次數的指令。

(3)大量資料處理時，可利用索引寄存器指定目標資料。

索引寄存器為 16位元寄存器，編號為V0 V7、Z0 Z7共計 16點。∼ ∼

可將V、Z寄存器配對使用，成為 32位元寄存器。在 32位元應用指令中須指定V、Z配對暫存
器(V0、Z0)(V1、Z1) .. .. ..(V7、Z7)，運算元指定時只要指定 Z寄存器即可。

16位元

上位 16位元 下位 16位元

32位元

2-9-1  索引寄存器在基本指令的使用

在基本指令中可用索引寄存器修飾各種運算元件。可被修飾的元件如下:

位  元  元  件:X、Y、M、S、T、C。(32位元C除外)

OUT T的設定值:K、D、R。

OUT C的設定值:K、D、R。

以下列舉幾個V、Z修飾運算元件的例子:

當 Z0=10時，X0Z0=X12(X為 8進制元件)
Y5Z0=Y17(Y為 8進制元件)
M10Z0=M20

S2Z0=S12

K100Z0=K110

D0Z0=D10

16位元

Z0

Z1

Z2

Z3

Z4

Z5

Z6

Z7

V0

V1

V2

V3

V4

V5

V6

V7

V0

V1

V2

V3

V4

V5

V6

V7

Z0

Z1

Z2

Z3

Z4

Z5

Z6

Z7

32位元指令中指定 Z0即可

當 Z0=V0=0時，X0驅動的是設定值D0的 T0計時器。
當 Z0=1，V0=2時，X0驅動的是設定值D1的 T2計時器。

索引寄存器在程序中的使用範例。

當 Z0=0時，左圖為由X0起動，X1解除，Y0輸出的自保持回路。
當 Z0=5時，左圖為由X5起動，X6解除，Y5輸出的自保持回路。

X0Z0

Y0Z0

X1Z0
Y0Z0

X0
T0V0

D0Z0
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2-9-2  索引寄存器在應用指令的使用

在應用指令中可用索引寄存器修飾各種運算元件，可被修飾的元件如下:

位元元件：X、Y、M、S

指     標：P、Q(作為跳躍目的地或子程序的指標P不可修飾)

字元元件：T及C現在值
D、R寄存器
KnX、KnY、KnM、KnS的X、Y、M、S(Kn不可修飾)
UnG的G(Un不可修飾)

常     數：K、H

在 32位元應用指令中使用索引寄存器，一定要使用V、Z配對的寄存器。此時，要特別注意
上位寄存器V中是否有殘留數值。保守起見，將數值放入V、Z配對寄存器時，請使用DMOV

指令。

以下列舉幾個V、Z修飾運算元件的例子:

① 16位元指令，當 Z0=4時 
Y27Z0=Y33(Y為 8進制元件)
T5Z0=T9

D0Z0=D4

K4M8Z0=K4M12

U1G0Z0=U1G4

② 32位元指令(會佔用V、Z寄存器)，當(V1、Z1)=8時 
X20Z1=X30(X為 8進制元件)
M0Z1=M8

D0Z1=D8

K8M40Z1=K8M48

R10Z1=R18

2-9-3  利用索引寄存器的程序例子

MOV   K10   Z0

X0

X0

M9000

MOV   K0   Z0 X0=OFF時， Z0=0。

在子程序中使用索引寄存器

CALL   算術運算

FEND

算術運算

X0=ON時， Z0=10。

˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙

呼叫"算術運算"子程序。

"算術運算"子程序。

SRET

當 Z0=0時，執行(D0+D1)×D2→(D4,D3)運算。
當 Z0=10時，執行(D10+D11)×D12→(D14,D13)
運算。

T號碼選擇
指撥開關

T現在值顯示器

2

X23∼X20

Y37       ∼        Y20

配合以下的程序及外部接線，就可利用 Z0來修飾 T0，輕易的將 T0∼T9的現在值顯示在外部
的七段顯示器上。

將 T0Z0(T0∼T9之中的一個)的現在
值轉換成BCD值傳送到Y20∼Y37，
由七段顯示器顯示出來。

M9000
ADD   D0Z0   D1Z0   D3Z0

MUL   D3Z0   D2Z0   D3Z0

將由X20∼X23來的指撥開關號碼轉
換成BIN值傳送到 Z0， Z0＝ 0∼9。BIN   K1X20   Z0

BCD   T0Z0   K4Y20

M9000
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將D0∼D9的值相加後結果放在D10。

以上程序，如果改為將D0∼D99的值相加後，結果放在D100，只需將 FOR K10指令的K10

改為K100即可。

灑水系統于週日∼週六有不同的啟閉時間。以下範例將啟動時間設置在D0∼D13，關閉時
間設置在D20∼D33，灑水電機由Y0驅動。將萬年曆(RTC)的時間資料與啟閉時間設定值相
比較，決定灑水電機的ON/OFF。

時 分

D1 D0

D3 D2

D5 D4

D7 D6

D9 D8

D11 D10

D13 D12

時 分

D21 D20

D23 D22

D25 D24

D27 D26

D29 D28

D31 D30

D33 D32

週日

週一

週二

週三

週四

週五

週六

ON時間設定 OFF時間設定

以上程序是不是感覺很簡單呢!其實，處理大量且規律性的資料，最重要的就是選定一個
適當的資料結構(資料存放的方式)。然後，配合索引寄存器的特性，就可以編輯出有效率
的程序。

RST

FOR   K10

D100

M9000

M9000

RST

ADD   D0V1   D100   D100

INC   V1

NEXT

V1 將V1的內容值清除為 0。

將存放結果的位置D100清除為 0。

指定 FOR∼NEXT迴圈內的程序執行 10次。

每次迴圈將D0V1的值累加到D100。

V1的值加 1，指到下一個要累加的值。

FOR∼NEXT迴圈結束。

RTC時間資料:
D9019 0(週日)∼ 6(週六)
D9014 分
D9015 時

M9000 將RTC"週"的資料，乘 2後，
放進 Z0，作為指標。

A D D   D 9 0 1 9   D 9 0 1 9   Z 0

D =   D 9 0 1 4   D 0 Z 0 "啟動時間"比較。S E T Y 0

"關閉時間"比較。R S T Y 0D =   D 9 0 1 4   D 2 0 Z 0
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M9000

M9000

P6

˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙

CALL   P0Z0

SRET

MOV   D9019   Z0

P0

SRET

FEND

˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙

讀取萬年曆的週資料(D9019)做為索引值。

根據索引值呼叫對應子程序，以達到一週七天，
每天執行不同程序之應用。

Z0=0(週日)時，執行P0子程序。

Z0=1 5(週一至週五)時，分別執行P1 P5子程序。∼ ∼

Z0=6(週六)時，執行P6子程序。

2-10 程序指標及指標P

程序指標及指標P的用途是在程序中標示特定位址之用。通常用來標示CJ指令的目的地，或
CALL指令的子程序起始位置。

以往，VB系列PLC中僅有指標P，指標P以指標號碼標示特定位址，程序可讀性不佳。所以，
VS系列PLC新增程序指標功能，讓程序設計者以具說明性的文數字標示特定位址，令程序可
讀性大幅提高。

VS1、VS2、VSM及VS3系列的指標P範圍完全相同:P0∼P1023，共 1024點。

指標P63及P255相當于程序END的位置。

程序指標以 8個中文字或 16個英文數字所組成，使用的場合與指標P完全相同。

程序指標與指標P在程序中，合計最多可使用 1024個。

指標P的指標號碼可以V、 Z寄存器加以索引使用，程序指標的文數字則無法以VZ寄存器索
引，使用時可依其特性擇優使用。

程序指標及指標P的使用例，使用程序指標可讀性較佳。

指標P配合V、 Z寄存器索引的使用例。

FEND

SRET

END

˙
˙

˙
˙

˙
˙

˙
˙

˙
˙

緊急停止

CALL   緊急停止

FEND

SRET

END

˙
˙

˙
˙

˙
˙

˙
˙

˙
˙

CALL   P0

P0
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2-11 表格名稱及表格指標Q

PLC的使用者有些時候為了應付諸如物料配方、參數對照、通訊程序等需求，必須設定大量的
資料。以往，經常透過程序編寫的方式建立所需的參考資料。非但耗費大量的程序容量及人
力，所建立的資料內容也大都可讀性不佳，且難以變更及維護。
VS系列 PLC為了因應需求，發展出"表格"的資料型態。表格是一群具有相關特質的資料所集
合而成的資料群，例如資料表格、MBUS通訊表格、 LINK通訊表格等。每個表格有其特定的型
態及用途，我們透過電腦編程軟件，提供表格編輯界面，讓表格容易建立及管理。大幅提高
編程效率。表格的編輯方法會在編程軟件中說明。

表格會佔用PLC的記憶體空間。編輯軟件對PLC進行寫入時，表格會隨著PLC程序一起寫入記
憶體中。讀出時，表格會隨著程序一起從PLC記憶體中讀出。表格等同于程序的一部分。

VS系列PLC的表格有其個別的表格名稱或表格指標Q，用以分辨每個不同的表格。應用指令
也利用表格名稱或表格指標Q指定工作表格。

表格指標Q0∼Q31，以指標號碼標示表格。而表格名稱則以 8個中文字或 16個英文數字所組成
。表格名稱的可讀性較佳，但它的缺點就是無法以V、 Z寄存器進行索引。相反的，表格指標
Q0∼Q31，可讀性較差，但對于需要以V、 Z索引應用的場合就非它莫屬。

VS1、VS2、VSM及VS3系列的表格指標Q範圍完全相同為Q0∼Q31。

表格名稱由 8個中文字或 16個英文數字所組成。

表格名稱與表格指標Q在程序中，合計最多可以有 32個。

表格名稱及表格指標的使用例，使用表格名稱可讀性較佳。

表格指標Q配合V、 Z寄存器索引的使用例。

X0=OFF時，以下的MBUS指令執行Q0表格通訊。
X0=ON時，以下的MBUS指令執行Q1表格通訊。

MBUS   變頻器 1通訊   D100   K1

MBUS   溫控器 1通訊   D200   K2

X20

X21 ˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙

MBUS   Q0   D100   K1

MBUS   Q1   D200   K2

X20

X21 ˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙

X20=ON時，CP1執行MODBUS通訊，通訊
內容依"變頻器 1通訊"通訊表格。

X21=ON時，CP2執行MODBUS通訊，通訊
內容依"溫控器 1通訊"通訊表格。

X21=ON時，CP2執行MODBUS通訊，通訊內容依"Q1"
通訊表格。

X20=ON時，CP1執行MODBUS通訊，通訊內容依"Q0"
通訊表格。

X0

X0

X20

M O V   K 0   Z 0

M O V   K 1   Z 0

M B U S   Q 0 Z 0   D 1 0 0   K 1
CP1執行MODBUS通訊，經由通訊表格索引
功能，可以執行不同的通訊表格內容。
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2-12 中斷指標 I

PLC一般是以順序掃描的方式執行使用者程序，甚至系統也是依循(外界狀態輸入→使用者程
式處理→運算結果輸出)的執行順序規律運行。但是，這樣的規律運行往往無法滿足須快速反
應的控制需求。所以，中斷規律運行，要求即時處理的中斷插入功能，應運而生。

中斷插入，顧名思義，就是中斷現正執行的程序，然後插入一段須即時處理的程序。在VS系
列PLC中，以中斷指標搭配中斷子程序的方式，處理使用者的中斷插入需求。

中斷指標的用途是在程序中標示中斷子程序起始位址之用。

VS1、VS2、VSM及VS3系列的中斷指標 I範圍完全相同:

外  部  中  斷 定  時  中  斷 軟件高速計數器中斷

外部輸入 中斷指標 中斷指標 中斷指標 中斷指標

X0

X1

X2

X3

X4

X5

IX0□ IHC0

IHC1

IHC2

IHC3

IHC4

IHC5

IHC6

IHC7

ITA □□

ITB□□

ITC □□

IX1□

IX2□

IX3□

IX4□

IX5□

IX6□

IX7□

=P表上升沿時中斷

=F表下降沿時中斷

□

□

□□=01∼99表示
時間間隔為1∼99mS

X6

X7

中斷禁止 中斷禁止 中斷禁止 中斷禁止

M9050

M9051

M9052

M9053

M9054

M9055

M9058

M9061

M9056

M9059

M9057

M9060

硬件高速計數器中斷

IHHC1

IHHC2

M9062

M9063

配合DHSCS指令

發生中斷信號

當現在值計數到達設定

值時，可產生中斷信號

中斷指標有其相對應的中斷禁止特殊繼電器，使用者可透過這些特殊繼電器禁止相對應的
中斷發生。

中斷指標依其性質可分為外部中斷、定時中斷、軟件高速計數器中斷及硬件高速計數器中斷
四種。

①  外部中斷：特定的輸入端(X0∼X7)信號于上升沿或下降沿時產生中斷信號，中斷目前正在
執行中的程序，而跳到指定的中斷指標( IX0□∼ IX7□)處，執行相對應的中斷
子程序。VS-PLC的外部中斷，甚至具備延遲中斷發生的功能。請參考"2-15-1

外部中斷"之相關說明。

②  定時中斷：當定時中斷指標( ITA□□∼ ITC□□)被寫入程序中時，PLC會在固定的時間(時
間依據中斷指標中□□的指定)自動中斷目前正在執行的程序，而跳到相對應
的中斷指標處，執行中斷子程序。

定時中斷主要用來產生快速而固定週期的執行時序。當某些程序所需的執行週
期比掃描時間還要快，或者，該程序執行時需要固定的時間週期配合，就可以
考慮使用定時中斷功能。

就如，HKY(FNC 71)及SEGL(FNC 74)指令可以利用程序掃描時間，做為該指令
的掃描週期。但是，程序掃描時間太長或太短都可能造成指令功能不正常。此
時，就可以利用定時中斷功能執行適當的掃描作業。

再如，RAMP(FNC 67)指令，一般利用程序掃描時間做為傾斜信號的步階週期
。通常，掃描時間並不穩定，所產生的傾斜信號就會有不平順的現象，利用定
時中斷功能配合RAMP指令，將步階週期固定下來，就可以產生平順的傾斜信
號。

 ③  軟件高速計數器中斷： FNC53(DHSCS)高速計數器比較指令的比較結果可指定執行中斷副程

 ④  硬件高速計數器中斷：硬件高速計數器HHSC1當其現在值計數到設定值時，可產生 IHHC1中

斷。而HHSC2則產生 IHHC2中斷。請參考"2-15-4硬件高速計數器"之相關說明。

式。DHSCS指令指定執行某中斷子程序( IHC0∼ IHC7)時，當比較結果相等，則

PLC會跳到所指定的中斷指標處，執行中斷子程序。請參考 FNC53(DHSCS)指令

之相關說明。

中斷子程序中經常需要立即讀取外部狀態或立即驅動外部負載。此時，應于中斷子程序中使
用 I/O更新指令REF(FNC 50)，以便于立即更新 I/O狀態。

中斷子程序中，如果必須使用計時器時，請使用 T192∼ T199。
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中斷指標的應用及中斷子程序的觀念，在應用指令 IRET、EI、DI中會有詳細說明。

以下的例子說明，在中斷子程序中被驅動的元件會一直保持其狀態。

C0
K100

Y0

C0R S T     
M9000

IRET

X20

FEND

IX0P

以下的例子為修正過的程序。

1
2

C0無法正確計數

中斷信號X0

C0現在值

Y0
Y0維持在ON的狀態

C0持續被Reset

計數信號X20

RST C0

C0
K100

Y0

C0

C0

Y0

R S T     

R S T     

R S T     

M9000

M9001

IRET

X20

X21

FEND

IX0P

B

A

A 程序 程序的結果B

1
2

中斷信號X0

C0現在值

計數信號X20

Y0

RST C0

1
2

X21

中斷是一種打破規律運行的機制，中斷子程序並不是經常性的被執行。所以，必須特別注意
在中斷子程序中被驅動的元件。

使用在SFC程序中的步進繼電器(S)，就不可以在中斷子程序中被驅動。
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16位元

32位元

數值之範圍

16位元及 32位元所能表示之最大數值範圍如下：

數值之表示

無論是字元組或是雙字元組，亦即無論是 16位元，或 32位元之數值，一般均以其最高位
元(MSB)，字元組之b15或雙字元組之b31，表示數值之正負， 0：正數， 1：負數。其餘
之位元，b14∼b0或b30∼b0，表示出數值的大小，負數則以 2的補數形式表示。
茲以 16位元數值表示如下:

(1)二進制(Binary Number，BIN)

    PLC內部之數值運算或儲存均採用二進制，二進制數值及相關術語如下：

        例：b3∼b0，可用以表示一個位數的16進制數值：0∼F。

        例：b7∼b0，可表示2個位數的16進制數值：00∼FF。

        例：b15∼b0，可表示4個位數的16進制數值：0000∼FFFF。

        例：b31∼b0，可表示8個位數的16進制數值：00000000∼FFFFFFFF。

          二進制各位元、位數、位元組、字元組及雙字元組之關係

2-13  數值系統

－32 ,768∼32 ,767

－2 ,147 ,483 ,648～2 ,147 ,483 ,647

          位數(Nibble)：是由連續的 4個位元所組成。

        位元組(Byte)：是由連續的 8個位元所組成。

          位元(Bit)：為二進制之最基本單位，其值不是 0就是 1。

        字元組(Word)：是由連續的 2個位元組或 16個位元所組成。

        雙字元組(Double Word)：是由連續的 2個字元組或 4個位元組或 32個位元所組成。

0：正數

32767
(10進值)

b0

16384+8192+4096+2048+1024+512+256+128+64+32+16+8+4+2+1=32767

1248

1
6

3
2

6
4

1
2

8

2
5

6

5
1

2

1
0

2
4

2
0

4
8

4
0

9
6

8
1

9
2

1
6

3
8

4

0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 

b15

雙字元組

字元組
位元組

位數

位元b31 b30 b29 b28 b27 b26 b25 b24 b23 b22 b21 b20 b19 b18 b17 b16 b15 b14 b13 b12 b11 b10  b9   b8   b7   b6   b5   b4   b3   b2   b1   b0

NB7 NB6 NB5 NB4 NB3 NB2 NB1 NB0

BY3 BY2 BY1 BY0

W1 W0

DW

7FFFH
(16進值)

①

②

③

④

⑤

⑥

⑦

⑧

4+1=5

1248

1
6

3
2

6
4

1
2

8

2
5

6

5
1

2

1
0

2
4

2
0

4
8

4
0

9
6

8
1

9
2

1
6

3
8

4

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 1

–5
(10進值)

b0

1 

b15

FFFBH
(16進值)

1：負數

1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 

0 1 

b0

0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 

b14

2的補數

每個位元反相 (0變1，1變0)

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

+1
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(4)BCD(Binary Code Decimal  BCD)

係以一個位數，或4個位元來表示10進制的一位數，連續的16個位元可表示10進制的4位數。 
BCD 碼主要用于讀取指撥開關的輸入數值，或將數值資料輸出至七段顯示器作為數值顯示之
用。

(5)16進制(Hexadecimal Number，HEX)

16進制數值在PLC中，通常在其數值前面冠以一“H”字元表示，例：H123，表示其為十六
進制，數值大小為 123。

(6)各數值系統之位元及數值轉換表如下所示：

8進數
(OCT)

10進數
(DEC)

16進數
(HEX)

2進數
(BIN)

BCD

0

1

2

3

4

5

6

7

10

11

12

13

14

15

16

17

20

143

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

15

16

99

00

01

02

03

04

05

06

07

08

09

0A

0B

0C

0D

0E

0F

10

63

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 1

0 1 1 0

0 0 0 0

0 0 0 1

0 0 1 0

0 0 1 1

0 1 0 0

0 1 0 1

0 1 1 0

0 1 1 1

1 0 0 0

1 0 0 1

1 0 1 0

1 0 1 1

1 1 0 0

1 1 0 1

1 1 1 0

1 1 1 1

0 0 0 0

0 0 1 1

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 0

0 0 0 1

0 0 0 1

0 0 0 1

0 0 0 1

0 0 0 1

0 0 0 1

0 0 0 1

1 0 0 1

0 0 0 0

0 0 0 1

0 0 1 0

0 0 1 1

0 1 0 0

0 1 0 1

0 1 1 0

0 1 1 1

1 0 0 0

1 0 0 1

0 0 0 0

0 0 0 1

0 0 1 0

0 0 1 1

0 1 0 0

0 1 0 1

0 1 1 0

1 0 0 1

..
..
..
..
..

..
..
..
..
..

..
..
..
..
..

..
..
..
..
..

..
..
..
..
..

(3)十進制(Decimal Number，DEC)

十進制是人們所習用之數值系統，十進制數值在PLC中，通常在數值前面冠以一“K”字表
示，例：K123，表示其為十進制，數值大小為 123。     
十進制數應用場合如下：

(2)八進制(Octal Number，OCT)

PLC外部輸入及輸出端子編號，是採八進制，例：
外部輸入：X0∼X7，X10∼X17

外部輸出：Y0∼Y7，Y10∼Y17

          作為 T、C之設定值，例：K10。

          M、S、T、C等元件編號，採 10進制，例：M9、S10等。

          在應用指令作為運算元使用，例：MOV   K1   D1

①

②

③
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2進制浮點數→ 10進制浮點數變換 FNC118（ EBCD）D 

10進制浮點數→ 2進制浮點數變換 FNC119（ EBIN）D 

(7)浮點數值(實數)

浮點運算指令使得PLC具備處理實數數值的能力。而PLC儲存小數數值的格式可分為二進制
浮點數與十進制浮點數，分述如下：

          二進制浮點數

          PLC內部之浮點運算或小數數值儲存均採用二進制浮點數。一個二進制浮點數使用兩個
連續號碼的寄存器儲存其數值。今以（D1、D0）為例，說明二進制浮點數之儲存格式。

D1(b15〜b0)

S  E7   E6  E1    E0 A22 A21 A16 A15 A14 A1 A0 

72 62 12 02 -12 -22 -72 -82 -92 -222 -232

D0(b15〜b0)

(D1、D0)
b31 b30 b29 b24 b23 b22 b21 b16 b15 b14 b1 b0

指數部分
8個位元

整數部分
23個位元

整數符號位元（0表正數，1表負數）

0 -1 -2 -22 -232進制浮點數值＝±(2 +A22×2 +A21×2 +.....+A1×2 +A0×2 )
7 6 1 0（E7×2 +E6×2 +.....+E1×2 ＋E0×2 ） 127    ×2 /2

假設S＝0，A22＝1，A21＝1，A20〜A0＝0
E7＝1，E6〜E0＝0

0 -1 -2 -23則該寄存器所表示的 2進制浮點數＝ (2 +1×2 +1×2 +.....+0×2 ）
7 6 0（1×2 +0×2 +.....+0×2 ） 127           ×2 /2

128 127 1＝1.75×2 /2 ＝1.75×2

          2進制浮點數的有效範圍如下所示：

-38          最小絕對值  1.175×10 38          最大絕對值  3.402×10

①

          十進制浮點數

十進制浮點數也是使用兩個連續號碼的寄存器儲存一個數值。今以（D3、D2）為例說
明十進制浮點數之儲存格式。

D3 D2

(D3、D2)
b15 b14 b13 b2 b1 b0 b15 b14 b13 b2 b1 b0

指數部分 整數部分

指數符號位元（0表正數，1表負數） 整數符號位元（0表正數，1表負數）

（指數）
10進制浮點數值＝(整數)×10

整數＝±（1000〜9999）

－假設D2＝1234，D3＝ 1
-1則（D3、D2）所表示的10進制浮點數＝1234×10 ＝123.4

十進制浮點數的有效範圍如下所示：
-41          最小絕對值  1175×10 35          最大絕對值  3402×10

十進制浮點值可使用于下列應用指令：

－指數＝ 41〜+35

②

128 -126 -126 128−1.0 × 2  ∼ −1.0 × 2 , 0, 1.0 × 2  ∼ 1.0 × 2

在PLC程序中，通常在實數常數值的前面冠以"E"字表示。而實數常數的有效範圍為
38 38−3.402×10 3.402×10 ，可以用小數點表示式或指數表示式。∼

小數點表示式:直接以小數形式表達數值大小，例如以 E102.35 表示數值 102.35" " " "。

指數表示式:以指數形式表達數值大小，例如以"E1.0235+2"表示數值"102.35"，
+"E1.0235+2"表示式中的 +2 表示乘以 10 。2" "

41

①

②



2-14 特殊繼電器及特殊寄存器

■下列一覽表中標示 “ ”符號者，表示程序中不可使用指令驅動其繼電器線圈或寫入資料。
另外在表中未列明之特殊繼電器及特殊寄存器為系統保留使用，亦不可驅動或寫入資料。

2-14-1  特殊繼電器一覽表

功 能 說 明

PLC運轉狀態

繼電器 系   列

■M9000 運轉中常ON 接點，在PLC  RUN期間M9000均為ON。

運轉中常OFF 接點，在PLC  RUN期間M9001均為OFF。

初始ON 脈衝接點，在PLC  RUN的瞬間M9002  ON一個掃描時間。

初始OFF脈衝接點，在PLC  RUN的瞬間M9003  OFF一個掃描時間。

錯誤標誌位，當錯誤標誌位M9066、M9067任一為ON時，M9004＝ON。

■M9001

■M9002

■M9003

■M9004

RTC時鐘脈衝

標誌位

PLC運轉模式

10mS脈衝。ON 5mS/OFF 5mS之脈衝。

100mS脈衝。ON 50mS/OFF 50mS之脈衝。

1秒鐘脈衝。ON 0.5秒 /OFF 0.5秒之脈衝。

1分鐘脈衝。ON 30秒 /OFF 30秒之脈衝。

■M9011

■M9020

M9031

■M9012

■M9021

M9032

■M9013

M9022

M9033

■M9014

■M9023

M9034

■M9025

M9039

M9024

M9026

M9027

M9028

M9160

M9161

■M9029

■M9090

■M9162

■M9163

M9015

M9016

M9017

■M9018

■M9019

停止計時並將D9013∼D9019的值寫入萬年曆(RTC) 。

停止從萬年曆(RTC)讀取時間資料。

萬年曆(RTC)±30秒修正。

RTC安裝標誌位。系統安裝萬年曆時，M9018=ON。

對萬年曆(RTC)寫入錯誤資料時，M9019=ON。 

加減運算零標誌位。加減法結果為零時，M9020=ON。

加減運算借位標誌位。加減法結果有借位時，M9021=ON。 

加減運算進制標誌位。加減法結果有進制時，M9022=ON。

乘除運算零標誌位。乘法除法指令運算結果為零的標誌位。 

除法運算溢位標誌位。除法指令運算結果溢位的標誌位。 

執行完畢標誌位。某些應用指令執行完畢時，M9029=ON。(參考該相關指令)

BKCMP比較結果。BKCMP(FNC194∼FNC199)指令之區塊比較結果信號。

HSCT指令執行完畢標誌位。

外部中斷插入延遲時間設定標誌位。 

非停電保持區域全部清除。 清除時Y、M、S、 T、C之線圈變成OFF， T、C、
D、R之內容變成 0。但特M及特D則保持不變。停電保持區域全部清除。 

當M9033=ON時，PLC由RUN→STOP，所有元件之狀態全部被保持。

輸出全部禁止。當M9034=ON時，PLC外部輸出全部OFF。

固定掃描時間。當M9039=ON時，PLC的掃描時間間隔由D9039設定。 

應用指令工作模式指定

BMOV指令傳送方向指定。OFF:S→D，ON:S←D。

RAMP工作模式指定。OFF:連續產生傾斜信號，ON:僅會產生一次傾斜信號。

PR指令工作模式指定。詳見PR指令說明。

FROM/TO指令避免重複執行的指定。
當M9028=OFF時，在 FROM/TO指令執行期間會禁止中斷發生。
當M9028=ON時，則禁止在中斷子程序中使用 FROM/TO指令。

指定XCH指令執行SWAP功能。

指定8位元/16位元模式。OFF:16位元模式，ON:8位元模式。

M9091

BINDA指令工作模式指定。
16位元指令：M9091=OFF時，轉換結果的尾端加上 0000H結束碼。
                M9091=ON時，轉換結果的尾端不加其他資料。

32位元指令：M9091=OFF時，轉換結果最后一個元件的上 8位元設定為 00H。
                M9091=ON時，轉換結果最后一個元件的上 8位元設定為 20H。
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PWM指令工作模式指定。OFF:選擇 1mS為時基，ON:選擇 0.1mS為時基 。M9035
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功 能 說 明繼電器 系   列

M9047

■M9048

M9049

步進階梯指令相關

中斷插入禁止

錯誤信息

步進點監視有效。當M9047=ON時，D9040∼D9047之內容才有效。

警報點動作中。當M9049=ON時，如果S900∼S999任一點為ON則M9048=ON。

警報點監視有效。當M9049=ON時，D9049之內容才有效。 

M9040

M9050

M9068

M9051

M9052

M9053

M9054

M9055

M9056

M9057

M9058

M9059

M9060

M9061

M9062

M9063

■M9046

步進移行禁止。當M9040=ON時，步進點的移行被禁止。

步進點動作中。當M9047=ON時，如果步進繼電器有任一點ON則M9046=ON。

外部中斷 IX0禁止。外部中斷插入 IX0P、 IX0F禁止發生。

外部中斷 IX1禁止。外部中斷插入 IX1P、 IX1F禁止發生。

外部中斷 IX2禁止。外部中斷插入 IX2P、 IX2F禁止發生。

外部中斷 IX3禁止。外部中斷插入 IX3P、 IX3F禁止發生。

外部中斷 IX4禁止。外部中斷插入 IX4P、 IX4F禁止發生。

外部中斷 IX5禁止。外部中斷插入 IX5P、 IX5F禁止發生。

外部中斷 IX6禁止。外部中斷插入 IX6P、 IX6F禁止發生。

外部中斷 IX7禁止。外部中斷插入 IX7P、 IX7F禁止發生。

定時中斷 ITA禁止。定時中斷插入 ITA□□禁止發生。

定時中斷 ITB禁止。定時中斷插入 ITB□□禁止發生。

定時中斷 ITC禁止。定時中斷插入 ITC□□禁止發生。 

SHSC中斷禁止。軟件高速計數器中斷插入 IHC0∼ IHC7禁止發生。

HHSC1中斷禁止。硬件高速計數器中斷插入 IHHC1禁止發生。

HHSC2中斷禁止。硬件高速計數器中斷插入 IHHC2禁止發生。

■M9066

■M9067

程序CHECK SUM錯誤。PLC停止運轉且主機上之ERR燈以約1Hz之頻率閃爍。

程序運算錯誤。當程序執行中發生運算錯誤時M9067＝ON，但PLC繼續運轉。

程序運算錯誤鎖定。當運算錯誤發生時M9068＝ON，且錯誤發生的位址號碼
                    會被鎖定在D9068、D9069中。 

循環計數器

脈衝測量

M9072

M9099

M9076

M9077

M9078

M9079

M9080

M9081

M9082

M9083

啟動 32位元上數循環計數器 0∼ 2,147,483,647。(單位:mS)

啟動 16位元高速上數循環計數器 0∼32,767。(單位:0.1mS)

■M9075 脈衝測量設定標誌位。X0、1、3、4脈衝寬度∕脈衝週期測量啟動設定標誌位。

X0脈衝測量功能啟動。

X1脈衝測量功能啟動。

X3脈衝測量功能啟動。

X4脈衝測量功能啟動。

X0脈衝測量模式設定。OFF:脈衝寬度測量，ON:脈衝週期測量。

X1脈衝測量模式設定。OFF:脈衝寬度測量，ON:脈衝週期測量。

X3脈衝測量模式設定。OFF:脈衝寬度測量，ON:脈衝週期測量。

X4脈衝測量模式設定。OFF:脈衝寬度測量，ON:脈衝週期測量。 

CP1通訊

M9100

M9101

M9102

M9103

CP1之RS指令送信要求信號。

CP1之RS指令接收完畢標誌位。

CP1之RS指令逾時檢查標誌位。

■M9104 CP1之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。 

CP1之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

M9167

M9168

HKY指令工作模式指定。OFF:10進數值模式，ON:16進數值模式。

SMOV指令工作模式指定。OFF:10進數值模式，ON:16進數值模式。

應用指令工作模式指定
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M9165 SORT2指令工作模式指定。OFF:以遞增方式排序，ON:以遞減方式排序 。
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功 能 說 明繼電器 系   列

CP2通訊

CP3通訊

CP4通訊

CP5通訊

脈衝輸入抓取

硬件高速計數器

32位元計數器計數方向設定

軟件高速計數器計數方向設定

軟件高速計數器計數方向監視

EC1擴充卡工作區

M9120

M9130

M9140

M9170

■M9196

M9121

M9131

M9141

M9171

■M9197

M9172

M9173

M9174

M9175

M9176

M9177

M9122

M9132

M9142

CP3之RS指令送信要求信號。

CP4之RS指令送信要求信號。

CP5之RS指令送信要求信號。

CP3之RS指令接收完畢標誌位。

CP4之RS指令接收完畢標誌位。

CP5之RS指令接收完畢標誌位。

CP3之RS指令逾時檢查標誌位。

CP4之RS指令逾時檢查標誌位。

CP5之RS指令逾時檢查標誌位。

■M9124 CP3之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

■M9134 CP4之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

■M9144 CP5之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

M9123 CP3之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

M9133 CP4之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

M9143 CP5之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

X0輸入脈衝抓取信號。

X1輸入脈衝抓取信號。

X2輸入脈衝抓取信號。

X3輸入脈衝抓取信號。

X4輸入脈衝抓取信號。

X5輸入脈衝抓取信號。

X6輸入脈衝抓取信號。

X7輸入脈衝抓取信號。

硬件高速計數器HHSC1計數方向標誌位。OFF表示上數，ON表示下數。

硬件高速計數器HHSC2計數方向標誌位。OFF表示上數，ON表示下數。 

M9200

M9234

∼

M9235

M9245

∼

■M9246

■M9255

∼

C2□□計數方向設定。當M92□□=OFF時，則C2□□作上數計數。
當M92□□=ON時，則C2□□作下數計數。

C2□□計數方向設定。當M92□□=OFF時，則C2□□作上數計數。
當M92□□=ON時，則C2□□作下數計數。

C2□□計數方向標誌位。當M92□□=OFF時，表示C2□□作上數計數。
當M92□□=ON時，表示C2□□作下數計數。

EC1擴充卡工作區。M9260∼M9267：EC1X0∼EC1X7。
M9270∼M9277：EC1Y0∼EC1Y7。

M9260

M9279

∼

■M9114 CP2之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。
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M9110

M9111

M9112

CP2之RS指令送信要求信號。

CP2之RS指令接收完畢標誌位。

CP2之RS指令逾時檢查標誌位。

CP2之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 M9113
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M9350 Y0輸出軸之中斷信號上升/下降沿選擇信號。OFF：上升沿，ON：下降沿。

M9370 Y1輸出軸之中斷信號上升/下降沿選擇信號。OFF：上升沿，ON：下降沿。

M9390 Y2輸出軸之中斷信號上升/下降沿選擇信號。OFF：上升沿，ON：下降沿。

功 能 說 明繼電器 系   列

M9332

M9334

DUTY指令輸出信號

Y0輸出軸

Y1輸出軸

Y2輸出軸

M9330

M9331

M9333

M9345

M9346

M9365

M9366

M9385

M9386

DUTY (FNC186)指令之輸出信號1。

DUTY (FNC186)指令之輸出信號2。

DUTY (FNC186)指令之輸出信號3。

DUTY (FNC186)指令之輸出信號4。

DUTY (FNC186)指令之輸出信號5。 

■M9340

■M9360

■M9380

■M9341

■M9361

■M9381

■M9342

■M9343

■M9344

■M9362

■M9363

■M9364

■M9382

■M9383

■M9384

Y0輸出軸脈衝輸出監視，ON表脈衝輸出中。

Y1輸出軸狀態。OFF：READY表示可接受執行脈衝輸出指令，ON：BUSY。

Y2輸出軸狀態。OFF：READY表示可接受執行脈衝輸出指令，ON：BUSY。

Y0輸出軸原點復歸完成標誌位。

Y1輸出軸脈衝輸出監視，ON表脈衝輸出中。

Y2輸出軸脈衝輸出監視，ON表脈衝輸出中。

Y0輸出軸定位完成標誌位。

Y0輸出軸異常結束標誌位。

Y1輸出軸定位完成標誌位。

Y1輸出軸異常結束標誌位。

Y1輸出軸原點復歸完成標誌位。

Y2輸出軸定位完成標誌位。

Y2輸出軸異常結束標誌位。

Y2輸出軸原點復歸完成標誌位。

Y0輸出軸之減速停止信號。

Y0輸出軸之立即停止信號。

Y1輸出軸之減速停止信號。

Y1輸出軸之立即停止信號。

Y2輸出軸之減速停止信號。

Y2輸出軸之立即停止信號。

EC2擴充卡工作區

EC3擴充卡工作區

M9280

M9299

∼

M9300

M9319

∼

EC2擴充卡工作區。M9280∼M9287：EC2X0∼EC2X7。
M9290∼M9297：EC2Y0∼EC2Y7。

EC3擴充卡工作區。M9300∼M9307：EC3X0∼EC2X7。
M9310∼M9317：EC3Y0∼EC2Y7。

Y0輸出軸狀態。OFF：READY表示可接受執行脈衝輸出指令，ON：BUSY。

M9387

■M9388

M9389

M9367

■M9368

M9369

M9347

■M9348

M9349

Y0輸出軸之表格定位開始信號。

Y0輸出軸之m code ON標誌位。

Y0輸出軸之m code OFF命令。

Y1輸出軸之表格定位開始信號。

Y1輸出軸之m code ON標誌位。

Y1輸出軸之m code OFF命令。

Y2輸出軸之表格定位開始信號。

Y2輸出軸之m code ON標誌位。

Y2輸出軸之m code OFF命令。

45

○○○ ○

○○○ ○

○○○ ○

VS1

VS1

VS1

VS1

VS2

VS2

VS2

VS2

VSM

VSM

VSM

VSM

VS3

VS3

VS3

VS3

○

○

○

○
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○
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○

○

○

○
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○

○
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○

○

○

○

○

○

○

○
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○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○
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○
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○

○

○

○

○

○
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○

○

○

○

○
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○

○

○
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○

○

○

○

○

○

○
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○
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VS1
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VS3

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○

○ ○

○ ○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○
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○

○

○

○

○

○



M9410 Y3輸出軸之中斷信號上升/下降沿選擇信號。OFF：上升沿，ON：下降沿。

Y3輸出軸

M9405

M9406

■M9400

■M9401

■M9402

■M9403

■M9404

Y3輸出軸狀態。OFF：READY表示可接受執行脈衝輸出指令，ON：BUSY。

Y3輸出軸脈衝輸出監視，ON表脈衝輸出中。

Y3輸出軸定位完成標誌位。

Y3輸出軸異常結束標誌位。

Y3輸出軸原點復歸完成標誌位。

Y3輸出軸之減速停止信號。

Y3輸出軸之立即停止信號。

功 能 說 明繼電器 系   列

M9407

■M9408

M9409

Y3輸出軸之表格定位開始信號。

Y3輸出軸之m code ON標誌位。

Y3輸出軸之m code OFF命令。
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2-14-2  特殊寄存器一覽表

功 能 說 明寄存器 系   列

PLC運轉狀態

D9010

D9011

D9000

■D9004

D9012

■D9001

■D9002

■D9003

     D9020

     D9039

記憶體容量。16表16K Words， 32表32K Words， 64表64K Words。

記憶體種類。 00H表PLC內建 Flash記憶體。 10H表外加記憶卡。

X0〜X7輸入反應時間設定。初始值 10mS，設定範圍 0∼60mS。(單位：mS)

固定掃描時間之設定值。初始值為0mS。(單位：mS)

PLC系統狀態

PLC之系列及版本。 系列 版本：V1.00

01 1 0 0VS1 系列：10
VS2 系列：11

VSM系列：12
VS3 系列：13

Watch Dog Timer時間設定。初始值為 200mS。 (單位：mS)

錯誤編號。

當次掃描時間 (單位： 0.1 mS)。

最小掃描時間 (單位： 0.1 mS)。

最大掃描時間 (單位： 0.1 mS)。

RTC萬年曆時間資料

VS-3AV-EC擴充卡

錯誤信息

循環計數器

D9013

D9032

D9069

D9070

D9071

D9014

D9015

D9016

D9017

D9018

D9019

RTC之秒。 0∼59秒。

RTC之分。 0∼59分。

RTC之時。 0∼23時。

RTC之日。 1∼31日。

RTC之月。 1∼12月。

RTC之年。 2000∼2099年，西元 4位數。

RTC之週。 0(週日 ) ∼  6 (週六 )。

■D9030

■D9067

■D9031

D9068

VS-3AV-EC擴充卡之AD1讀值 0∼4000。

VS-3AV-EC擴充卡之AD2讀值 0∼4000。

VS-3AV-EC擴充卡之DA1寫入值 0∼1000。 

■D9041

■D9042

■D9043

■D9044

■D9045

■D9046

■D9047

■D9049

■D9040 ON步進點號碼 1

ON步進點號碼 2

ON步進點號碼 3

ON步進點號碼 4

ON步進點號碼 5

ON步進點號碼 6

ON步進點號碼 7

ON步進點號碼 8

當M9049＝ON時，動作中的最小警報點號碼，會被存放在D9049。

當M9047＝ON時，動作中的步進點其號碼會被存放在

D9040∼D9047當中。

號碼最小者存放在D9040，號碼次小者存放在D9041，

由小到大依此類推。

步進階梯指令相關

運算錯誤的錯誤號碼。

下位16位元  
鎖定運算錯誤發生的位址號碼。

上位16位元 

下位16位元  
運算錯誤發生的位址號碼。

上位16位元 

VS1

VS1

VS2

VS2

VSM

VSM

VS3

VS3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

VS1

VS1

VS1

VS1

VS1

VS2

VS2

VS2

VS2

VS2

VSM

VSM

VSM

VSM

VSM

VS3

VS3

VS3

VS3

VS3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○ ○ ○D9099

D9073

D9072 下位16位元  

上位16位元 
32位元上數循環計數器 0∼ 2,147,483,647。(單位:mS)

16位元高速上數循環計數器 0∼ 32,767。(單位:0.1mS)

當M9004＝ON時，其內容值表示錯誤產生的來源。
請參考"2-14-3錯誤信息說明"。
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功 能 說 明寄存器 系   列

脈衝測量

D9075

D9074 下位16位元  

上位16位元 

D9077

D9076 下位16位元  

上位16位元 

D9079

D9078 下位16位元  

上位16位元 

D9081

D9080 下位16位元  

上位16位元 

D9083

D9082 下位16位元  

上位16位元 

D9085

D9084 下位16位元  

上位16位元 

D9087

D9086 下位16位元  

上位16位元 

D9089

D9088 下位16位元  

上位16位元 

D9091

D9090 下位16位元  

上位16位元 

D9093

D9092 下位16位元  

上位16位元 

D9095

D9094 下位16位元  

上位16位元 

D9097

D9096 下位16位元  

上位16位元 

X0上升沿之循環計數器計數值。(單位:1/6μS)

X0下降沿之循環計數器計數值。(單位:1/6μS)

X0脈衝寬度 /週期測量值。(單位:10μS)
可測量脈衝寬度 10μS∼100S，脈衝週期最小 20μS

X1上升沿之循環計數器計數值。(單位:1/6μS)

X1下降沿之循環計數器計數值。(單位:1/6μS) 

X1脈衝寬度 /週期測量值。(單位:10μS)
可測量脈衝寬度 10μS∼100S，脈衝週期最小 20μS 

X3上升沿之循環計數器計數值。(單位:1/6μS) 

X3下降沿之循環計數器計數值。(單位:1/6μS)

X3脈衝寬度 /週期測量值。(單位:10μS)
可測量脈衝寬度 10μS∼100S，脈衝週期最小 20μS 

X4上升沿之循環計數器計數值。(單位:1/6μS) 

X4下降沿之循環計數器計數值。(單位:1/6μS) 

X4脈衝寬度 /週期測量值。(單位:10μS)
可測量脈衝寬度 10μS∼100S，脈衝週期最小 20μS

CP1通訊

CP2通訊

CP3通訊

CP4通訊

D9100

D9110

D9120

D9130

■D9102

■D9112

■D9122

■D9132

■D9101

■D9111

■D9121

■D9131

CP1之通訊站號設定。

CP2之通訊站號設定。

CP3之通訊站號設定。

CP4之通訊站號設定。

CP1之RS指令送信剩餘資料數。

CP2之RS指令送信剩餘資料數。

CP3之RS指令送信剩餘資料數。

CP4之RS指令送信剩餘資料數。

CP1之RS指令接收資料數。 

CP2之RS指令接收資料數。 

CP3之RS指令接收資料數。 

CP4之RS指令接收資料數。 

CP5通訊

VS1 VS2 VSM VS3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

VS1

VS1

VS1

VS1

VS2

VS2

VS2

VS2

VSM

VSM

VSM

VSM

VS3

VS3

VS3

VS3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

VS1 VS2 VSM VS3

○

○

○

D9140

■D9142

■D9141

CP5之通訊站號設定。

CP5之RS指令送信剩餘資料數。

CP5之RS指令接收資料數。 
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功 能 說 明寄存器 系   列

索引寄存器

D9180

D9183

D9181

D9184

D9182

D9185

D9186

D9187

D9188

D9189

D9190

D9191

D9192

D9193

D9194

D9195

Z0索引寄存器

V0索引寄存器

Z1索引寄存器

V1索引寄存器

Z2索引寄存器

V2索引寄存器

Z3索引寄存器

V3索引寄存器

Z4索引寄存器

V4索引寄存器

Z5索引寄存器

V5索引寄存器

Z6索引寄存器

V6索引寄存器

Z7索引寄存器

V7索引寄存器

硬件高速計數器

D9224

D9227

D9225

D9228

D9226

D9229

D9230

D9231

D9232

D9233

HHSC1工作模式。

HHSC2工作模式。

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

HHSC1之現在值寄存器。

HHSC2之現在值寄存器。

HHSC1之設定值寄存器。

HHSC2之設定值寄存器。

EC1擴充卡工作區

EC2擴充卡工作區

EC3擴充卡工作區

EC1擴充卡工作區。EC1D0∼EC1D19。

EC2擴充卡工作區。EC2D0∼EC2D19。

EC3擴充卡工作區。EC3D0∼EC3D19。

D9260

D9279

∼

D9280

D9299

∼

D9300

D9319

∼

0表示不啟動HHSC， 1∼6分別表示不同之工作模式。
請參考"2-15-4硬件高速計數器"的說明。

RND、HSCT、 INT

D9160 下位16位元  
供RND(FNC184)指令產生亂數的資料。初始值: K1。

D9161 上位16位元 

■D9162  HSCT指令之表格計數器。

D9163 外部中斷插入延遲時間設定值。(單位：mS)

DUTY指令

DUTY (FNC186)指令輸出信號 1之"掃描週期"計數值。

DUTY (FNC186)指令輸出信號 2之"掃描週期"計數值。

DUTY (FNC186)指令輸出信號 3之"掃描週期"計數值。

DUTY (FNC186)指令輸出信號 4之"掃描週期"計數值。

DUTY (FNC186)指令輸出信號 5之"掃描週期"計數值。

■D9330

■D9331

■D9332

■D9333

■D9334
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○

○

○
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○
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○
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○
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○
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○

○

○

○

○

○

○
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○



功 能 說 明 系   列寄存器

Y0輸出軸

Y1輸出軸

D9340

D9360

D9341

D9361

D 3429

D 3629

D 3439

D 3639

D9345

D9365

D 3449

D 3649

D9346

D9366

D9347

D9367

D 3689

■ 9D 369

■D9350

■D9370

■D9351

■D9371

D 3529

D 3729

D 3539

D 3739

D 3749

D 3759

D 3489

■ 9D 349

D 3549

D 3559

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

Y0輸出軸之m  code。

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

Y0輸出軸加速時間， 0∼32,000mS。<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。

Y0輸出軸減速時間， 0∼32,000mS。<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。

Y0輸出軸速度倍率， 1∼30,000(0.1%∼3,000%)。不在範圍內，則視為 1000。 

Y0輸出軸原點復歸之PG0零點信號數， 1∼32,767Ps。<1，則視為 1。

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

Y1輸出軸之m  code。

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

Y1輸出軸加速時間， 0∼32,000mS。<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。

Y1輸出軸減速時間， 0∼32,000mS。<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。

Y1輸出軸速度倍率， 1∼30,000(0.1%∼3,000%)。不在範圍內，則視為 1000。 

Y1輸出軸原點復歸之PG0零點信號數， 1∼32,767Ps。<1，則視為 1。

下位16位元  

上位16位元 
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VS1

VS1

VS2

VS2

VSM

VSM

VS3

VS3

○○

○○

○○

○ ○

○ ○

○○

○

○

○

○

○○

○○

○○

○ ○

○○○ ○

○○○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○○

○○

○○

○ ○

○ ○

○○○ ○

○

○

○

○

○○

○○

○○

○ ○

○○○ ○

○○○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

Y0輸出軸最高速度。  
VS1及VS2為1Hz∼50KHz，VSM及VS3為1Hz∼200KHz，
VSM-28ML為1Hz∼1MHz。

Y0輸出軸偏移速度，0∼20KHz。

Y0輸出軸現在速度值。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y0現在速度值。

Y0輸出軸現在位置值，初始值:0。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y0輸出 數，初始值：0。脈衝

Y0輸出軸現在位置值，初始值:0。

Y0輸出軸之原點位置值。

Y1輸出軸最高速度。  
VS1及VS2為1Hz∼50KHz，VSM及VS3為1Hz∼200KHz，
VSM-28ML為1Hz∼1MHz。

Y1輸出軸偏移速度，0∼20KHz。

Y1輸出軸之原點位置值。

Y1輸出軸現在速度值。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y1現在速度值。

Y1輸出軸現在位置值，初始值:0。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y1輸出 數，初始值：0。脈衝

Y1輸出軸現在位置值，初始值:0。



Y2輸出軸原點復歸之PG0零點信號數， 1∼32,767Ps。<1，則視為 1。

Y3輸出軸原點復歸之PG0零點信號數， 1∼32,767Ps。<1，則視為 1。

功 能 說 明 系   列寄存器

Y2輸出軸

Y3輸出軸

D9400

D9401

D 4029

D 4039

D9405

D 4049

D9406

D9407

D 4089

■ 9D 409

■D9410

■D9411

D 4129

D 4139

D 4149

D 4159

D9380

D9381

D 3829

D 3839

D9385

D 3849

D9386

D9387

D 3889

■ 9D 389

■D9390

■D9391

D 3929

D 3939

D 3949

D 3959

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

Y2輸出軸之m  code。

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

Y3輸出軸之m  code。

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

Y2輸出軸加速時間， 0∼32,000mS。<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。

Y2輸出軸減速時間， 0∼32,000mS。<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。

Y2輸出軸速度倍率， 1∼30,000(0.1%∼3,000%)。不在範圍內，則視為 1000。 

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

Y3輸出軸加速時間， 0∼32,000mS。<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。

Y3輸出軸減速時間， 0∼32,000mS。<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。

Y3輸出軸速度倍率， 1∼30,000(0.1%∼3,000%)。不在範圍內，則視為 1000。 

下位16位元  

上位16位元 
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○○○ ○

○○○ ○

VS1

VS1

VS2

VS2

VSM

VSM

VS3

VS3

○○

○○

○○

○ ○

○ ○

○○○ ○

○○

○○

○○

○ ○

○ ○

○○○ ○

○

○

○

○

○○

○○

○○

○ ○

○○○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○

○

○

○

○○

○○

○○

○ ○

○○○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

Y2輸出軸最高速度。  
VS1及VS2為1Hz∼50KHz，VSM及VS3為1Hz∼200KHz，
VSM-28ML為1Hz∼1MHz。

Y2輸出軸偏移速度，0∼20KHz。

Y2輸出軸之原點位置值。

Y2輸出軸現在速度值。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y2現在速度值。

Y2輸出軸現在位置值，初始值:0。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y2輸出脈衝數，初始值：0。

Y2輸出軸現在位置值，初始值:0。

Y3輸出軸最高速度。  
VS1及VS2為1Hz∼50KHz，VSM及VS3為1Hz∼200KHz，
VSM-28ML為1Hz∼1MHz。

Y3輸出軸偏移速度，0∼20KHz。

Y3輸出軸之原點位置值。

Y3輸出軸現在速度值。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y3現在速度值。

Y3輸出軸現在位置值，初始值:0。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y3輸出脈衝數，初始值：0。

Y3輸出軸現在位置值，初始值:0。



錯誤號碼 錯誤內 容
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2-14-3  錯誤信息說明

系統錯誤信息(D9004之內容值)

錯誤編號 錯誤名稱 錯誤信息檢出時機 PLC狀態 ERR指示燈狀態

Check Sum錯誤

ROM存取錯誤

以 1Hz頻率閃爍9064

9065

9066

9067

6100

6101

6105

PLC  ID≠程序 ID

PLC機型錯誤

運算錯誤

RAM存取錯誤

Watch Dog Timer逾時

STOP→RUN

STOP→RUN

STOP→RUN

程序執行中

電源OFF→ON

電源OFF→ON

程序執行中

STOP

STOP

STOP

RUN

STOP

STOP

STOP

以 1Hz頻率閃爍

以 1Hz頻率閃爍

以 1Hz頻率閃爍

OFF

ON

ON

運算錯誤之錯誤碼(D9067之內容值)

0

6701

6702

6704

6705

6706

6708

6710

CALL的巢狀超過 5層

應用指令的對象元件指定錯誤

應用指令的運算元超過正常範圍，或運算元內容值超出範圍。

FROM/TO指令錯誤

無異常發生

CJ及CALL執行時，無目標地址。可能，目標地址經索引後超出範圍。

FOR/NEXT的巢狀超過 5層

應用指令所指定的參數之間發生不匹配現象

以下為PID指令相關

6730

6732

6733

6734

6735

6736

6740

6742

6743

6744

6745

6746

6747

取樣時間(Ts)設定值不在範圍內(Ts＜1)

輸入脈衝常數(α)設定值不在範圍內(α＜0或α≧100)

比例增益(KP)設定值不在範圍內(KP＜1)

積分時間(TI)設定值不在範圍內(TI＜0)

微分增益(KD)設定值不在範圍內(KD＜0或KD＞100)

微分時間(TD)設定值不在範圍內(TD＜0)

取樣時間≦PLC掃描時間

測量值變動太大(△PV＜－32768或△PV＞32767)

積分計算值超出－32768∼32767以外

比例增益(KP)太大，致使比例運算值超過範圍

微分計算值超出－32768∼32767以外

PID運算結果超出－32768∼32767以外

PID指令

停止運算

偏差值變動太大(△EV＜－32768或△EV＞32767)
PID指令

繼續運算

錯誤號碼 錯 誤內容 處 理方式



0.5µS 0.5µS 0.5µS0.5µS 10µSVSM-28ML 10µS 10µS 10µS

2-15 高速輸入 功能說明X0∼X7

VS系列PLC的X0∼X7輸入點擁有高速反應的能力，可以執行多種高速功能。下表列出這 8個輸
入點可執行的功能。

軟件高速計數器

功     能

硬件高速計數器

IX3P/F

參考
頁碼

外    部   輸   入   點

X0 X1 X2 X3 X4 X5 X6 X7

一般輸入

速度偵測

外部中斷

脈衝抓取

脈衝測量

定位控制

利用D9020調整輸入濾波時間 0∼60mS

利用SPD指令，可執行速度偵測功能

C235∼C255單/雙/AB相計數，並可產生 IHC0∼ IHC7中斷

IX0P/F IX1P/F IX2P/F IX4P/F IX5P/F IX6P/F IX7P/F

M9170 M9171 M9172 M9173 M9174 M9175 M9176 M9177

HHSC1 
可產生 IHHC1中斷

HHSC2 
可產生 IHHC2中斷

寬度/週期測量 寬度/週期測量

可作為定位控制的DOG、PG0、 INT信號及電子手輪輸入

一般輸入功能可與其他功能同時使用。

X0∼X7執行以上特殊功能時，只能選擇一種功能，不可重複使用輸入點。但是，選擇執行脈
波測量時，可使用外部中斷功能。(詳見該功能說明)

執行以上特殊功能時，輸入點濾波時間會自動調整到 0mS，無需另外設定。為了避免雜訊干
擾，X0∼X7輸入點會安裝RC濾波器。所以，即使濾波時間調整到 0mS，實際上並不是真的為
0mS。而且，X0∼X7輸入點依VS1、VS2、VSM及VS3系列不同，其反應頻率並不相同。
以下列出當濾波時間調整到 0mS時，送到各輸入點之輸入信號所需的最小脈衝寬度。

系   列
X0 X1 X2 X3 X4 X5 X6 X7

外    部   輸   入   點

當多功能輸入點X0∼X7執行特殊功能時，反應速度變快，相對的也變得比較敏感(反應頻率
愈快的愈敏感)，容易受雜訊干擾。所以，要特別注意其外部配線，應儘量避開干擾源，甚
至使用隔離線。

由于，調整輸入濾波時間、速度偵測及軟件高速計數器功能都已有相關的說明。以下，將針
對外部中斷、脈衝抓取、硬件高速計數器及脈衝測量功能進行說明。

179

186

25

54

55

58

56

423

50µS

10µS 10µS 10µS 10µS 10µS 10µS 10µS 10µS

2.5µS 2.5µS 2.5µS2.5µS

50µS 50µS

10µS

50µS 50µS 50µS 50µS 50µSVS1

VS2

VSM

VS3 10µS 10µS 10µS

2.5µS 2.5µS 2.5µS2.5µS 10µS 10µS 10µS 10µS
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2-15-1  外部中斷

VS系列PLC有X0∼X7共 8個外部中斷輸入點。當外部輸入信號需要快速即時反應，不受掃描時
間影響，或者抓取波寬很窄的輸入信號時，都可以利用外部中斷功能。

外部中斷信號搭配相對應的中斷子程序就可以執行外部中斷功能。

外部中斷指標表列如下:

外 部 輸 入 上升沿中斷指標 下降沿中斷指標 中斷禁止標誌位

X0

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

IX0P

IX1P

IX2P

IX3P

IX4P

IX5P

IX6P

IX7P

M9050

M9051

M9052

M9053

M9054

M9055

M9056

M9057

IX0F

IX1F

IX2F

IX3F

IX4F

IX5F

IX6F

IX7F

※一個外部輸入點只能對應一個外部中斷指標。程序中不能同時存在 IX0P及 IX0F指標，餘此
類推。

程序範例
當外部輸入X1由ON→OFF時，執行 IX1F中斷子程序，將Y0設為ON。並透過 I/O更新指令
REF(FNC 50)將Y0 ON的狀態立即送到外部輸出。

Y0S E T
M9000

IRET

FEND

IX1F

R E F   Y 0   K 8

主程序部分

主程序結束指令

IX1F中斷指標

將Y0設為ON

將Y0 ON的狀態立即送到外部輸出

中斷子程序結束返回指令

IX1F中斷子程序

VS系列PLC的外部中斷具備延遲發生中斷的功能，延遲時間的設定以 1mS為單位。此功能可
以讓使用者透過電子調校的方式改變中斷發生的時機，而不必改變發生中斷信號的外部檢知
器位置。

中斷延遲時間的設定，是透過寫在中斷指標以下的一列制式程序來完成。此制式程序的格式
不能任意改變。

M O V   K X X X   D 9 1 6 3
M9163

IX0P

中
斷

子
程

序

延遲時間，單位mS，
可使用K或D指定。

IRET

中斷輸入
X0∼X7

中斷子程序
實際執行

延遲時間 IRET

本功能相關的特殊元件表列如下：

D9163 外部中斷插入延遲時間設定值。(單位：mS)

■M9163 外部中斷插入延遲時間設定標誌位。 

功 能 說 明

功 能 說 明

繼電器編號

寄存器編號
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2-15-2  脈衝抓取

脈衝抓取功能用來抓取波寬很窄的輸入信號。X0∼X7輸入點中只要沒有使用特殊功能的輸入
點，就擁有脈衝抓取的功能。

X0∼X7輸入點抓取到的脈衝信號會反應在特殊繼電器M9170∼M9177，抓取信號後必須使用
RST指令將信號清除，並直到END指令之後，才能夠再次抓取下一個信號。

一個掃描週期的期間無法抓取兩次信號。所以，有此需求的時候，就要使用外部中斷功能才能
達到目的。

本功能相關的特殊繼電器表列如下：

M9170

M9171

M9172

M9173

M9174

M9175

M9176

M9177

X0輸入脈衝抓取信號。

X1輸入脈衝抓取信號。

X2輸入脈衝抓取信號。

X3輸入脈衝抓取信號。

X4輸入脈衝抓取信號。

X5輸入脈衝抓取信號。

X6輸入脈衝抓取信號。

X7輸入脈衝抓取信號。

功 能 說 明繼電器編號

程序範例
在程序執行當中，當外部輸入X0由OFF→ON時，會立即以中斷的方式將M9170設為ON。
之後，再有X0由OFF→ON的信號也不會改變M9170的狀態。直到X20=ON令M9170=OFF，
此時，若再有X0由OFF→ON的信號，則M9170會再設為ON。

Y0
M9170

X20
R S T M9170

.
.
.
.
.
.

X0輸入信號

M9170

X20(Reset)
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2-15-3  脈衝測量

VS系列PLC的脈衝測量功能，可以測量X0、X1、X3、X4輸入信號的脈衝寬度或脈衝週期。

脈衝測量功能利用一個週期為 1/6 µS的循環計數器，分別在輸入信號的上升沿及下降沿將循環
計數器的計數值存放到特定的特殊寄存器。再以寄存器的內容值計算出輸入信號的脈衝寬度
或脈衝週期。計算出的寬度或週期則以 10 µS為單位存放在相對應的特殊寄存器。

本功能相關的特殊繼電器及特殊寄存器表列如下：

功 能 說 明繼電器編號

M9076

M9077

M9078

M9079

M9080

M9081

M9082

M9083

■M9075 脈衝測量設定標誌位。X0、1、3、4脈衝寬度∕脈衝週期測量啟動設定標誌位。

X0脈衝測量功能啟動。

X1脈衝測量功能啟動。

X3脈衝測量功能啟動。

X4脈衝測量功能啟動。

X0脈衝測量模式設定。OFF:脈衝寬度測量，ON:脈衝週期測量。

X1脈衝測量模式設定。OFF:脈衝寬度測量，ON:脈衝週期測量。

X3脈衝測量模式設定。OFF:脈衝寬度測量，ON:脈衝週期測量。

X4脈衝測量模式設定。OFF:脈衝寬度測量，ON:脈衝週期測量。 

D9075

D9074

D9077

D9076

D9079

D9078

D9081

D9080

D9083

D9082

D9085

D9084

D9087

D9086

D9089

D9088

D9091

D9090

D9093

D9092

D9095

D9094

D9097

D9096

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

下位16位元  

上位16位元 

X0上升沿之循環計數器計數值。(單位:1/6μS)

X0下降沿之循環計數器計數值。(單位:1/6μS)

X0脈衝寬度 /週期測量值。(單位:10μS)
可測量脈衝寬度 10μS∼100S，脈衝週期最小 20μS

X1上升沿之循環計數器計數值。(單位:1/6μS)

X1下降沿之循環計數器計數值。(單位:1/6μS) 

X1脈衝寬度 /週期測量值。(單位:10μS)
可測量脈衝寬度 10μS∼100S，脈衝週期最小 20μS 

X3上升沿之循環計數器計數值。(單位:1/6μS) 

X3下降沿之循環計數器計數值。(單位:1/6μS)

X3脈衝寬度 /週期測量值。(單位:10μS)
可測量脈衝寬度 10μS∼100S，脈衝週期最小 20μS 

X4上升沿之循環計數器計數值。(單位:1/6μS) 

X4下降沿之循環計數器計數值。(單位:1/6μS) 

X4脈衝寬度 /週期測量值。(單位:10μS)
可測量脈衝寬度 10μS∼100S，脈衝週期最小 20μS

功 能 說 明寄存器編號

本功能以M9075驅動M9076∼M9079，用以啟動X0、X1、X3或X4相對應輸入點的脈衝測量
功能。

脈衝測量與外部中斷功能可以使用相同的外部輸入點。
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程序例子 1

程序例子 2

X0輸入點之脈衝寬度測量。

X1輸入點的脈衝週期測量。

X0輸入信號

測量區間

X1輸入信號

測量區間

M9076

D M O V   D 9 0 7 8   D 0
M9000

IRET

M9075

FEND

IX0F

.
.
.
.
.
.

.
.
.
.
.
.

以M9075驅動M9076，用以啟動X0輸入點之脈衝測量功能。

主程序結束

IX0F中斷指標，X0=ON→OFF時，執行此中斷子程序。

由于M9080=OFF，所以，執行的是波寬測量的功能。
將D9079、D9078內的脈衝寬度資料傳送到D1、D0寄存器。

中斷子程序執行完畢返回

M9077

M9081

D M O V   D 9 0 8 4   D 1 0
M9000

IRET

M9075

X20

FEND

IX1P

.
.
.
.
.
.

.
.
.
.
.
.

以M9075驅動M9077，用以啟動X1輸入點之脈衝測量功能。

主程序結束

IX1P中斷指標，X1=OFF→ON時，執行此中斷子程序。

由于M9081=ON，所以，執行的是脈衝週期測量的功能。
將D9085、D9084內的脈衝週期資料傳送到D11、D10寄存器。

中斷子程序執行完畢返回

令M9081=ON，選擇脈衝週期測量功能。

M9081

D9085、D9084
不會被更新

D9085、D9084
會被更新

D9085、D9084
不會被更新

D9085、D9084
會被更新

X1

此區間必須≧一個掃描時間

如上圖所示，選定週期測量模式(M9081=OFF→ON)後的第一個上升沿並不會更新D9085、
D9084的週期測量值。要等到下一個上升沿來的時候才會更新D9085、D9084的週期測量值。
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2-15-4  硬件高速計數器

VS系列PLC擁有兩組硬件高速計數器，分別為HHSC1及HHSC2。

HHSC是以硬件電路接受高速脈衝輸入達到高速計數之目的。所以，HHSC在計數過程中不會影
響CPU執行效率，規畫控制系統時，應善用HHSC功能。

HHSC為 32位元上/下數計數器，具停電保持功能。且具備設定值比較功能，當現在值與設定值
相等時，可以發出 IHHC中斷信號。

HHSC之組成結構如下圖所示：

※ HHSC1及HHSC2之結構完全相同。圖中標示之元件，上方表示
   HHSC1之對應元件，括弧中的元件則表示HHSC2之對應元件。

上 數

下 數

啟 動

模
式

選
擇

回
路

現
在

值
寄

存
器

比
 
 
  較

 
  

 器

設
定

值
寄

存
器

中斷禁止
標誌位

模式寄存器

比較相等

PLC之特殊寄存器及特殊繼電器

D9231、D9230
(D9233、D9232)

D9224

(D9225)

M9196
(M9197)

D9227、D9226
(D9229、D9228)

M9062
(M9063)

HHSC
模式寄存器

HHSC
現在值寄存器

HHSC
計數方向

HHSC
設定值寄存器

HHSC
中斷禁止

X0
(X3)

X1
(X4)

HHSC之硬件電路

IHHC1中斷
(IHHC2)

由上圖可知HHSC同時擁有記憶體寄存器及硬件電路寄存器。

PLC系統程序會在END指令執行時，主動將HHSC之模式寄存器、設定值寄存器及中斷禁止旗
號寫入硬件電路，並將HHSC之計數值由硬件電路讀出，存放在現在值寄存器中。

為了因應快速即時的需求，VS-PLC還設計了"硬件高速計數器資料傳送HHCMV(FNC 189)"的
指令。利用HHCMV指令可以即時將HHSC硬件電路中的現在值讀出或將設定值寫入HHSC硬件
電路中。

HHSC之工作模式表列如下：

硬件
高速計數器

編號
輸入點

H H S C 工 作 模 式

單相計數

HHSC1

HHSC2

X0

X1

X3

X4

1 2

U

U

U/D

DIR

D：下數計數輸入端         A： A相輸入端            B： B相輸入端U：上數計數輸入端   

U/D：上下數計數輸入端 DIR：上下數選擇輸入端                

U/D

DIR

AB相×4

6

A

B

A

B

AB相×2

5

A

B

A

B

AB相×1

4

A

B

A

B

雙相計數

3

U

D

U

D
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HHSC相關的特殊繼電器及特殊寄存器表列如下：

功 能 說 明

功 能 說 明

繼電器編號

寄存器編號

M9062

M9063

HHSC1中斷禁止。硬件高速計數器中斷插入 IHHC1禁止發生。

HHSC2中斷禁止。硬件高速計數器中斷插入 IHHC2禁止發生。

■M9196

■M9197

硬件高速計數器HHSC1計數方向標誌位。OFF表示上數，ON表示下數。

硬件高速計數器HHSC2計數方向標誌位。OFF表示上數，ON表示下數。 

D9224

D9227

D9225

D9228

D9226

D9229

D9230

D9231

D9232

D9233

HHSC1工作模式選擇。 0表示不啟動HHSC1， 1∼6分別表示不同之工作模式。  

HHSC2工作模式選擇。 0表示不啟動HHSC2， 1∼6分別表示不同之工作模式。 

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

HHSC1之現在值寄存器。

HHSC2之現在值寄存器。

HHSC1之設定值寄存器。

HHSC2之設定值寄存器。

HHSC各種工作模式說明，說明以HHSC1表示。

模式 1 單相上數

U/D(X0)

HHSC1
現在值

DIR(X1) 上數

模式 2 單相上下數

模式 3 雙相上下數 模式 4 AB相×1計數

U(X0)

HHSC1
現在值

模式 5 AB相×2計數 模式 6 AB相×4計數

下數

D(X1)

HHSC1
現在值

U(X0)

B(X1)

HHSC1
現在值

A(X0)

旋轉編碼器在此反轉

HHSC1
現在值

B(X1)

A(X0)

旋轉編碼器在此反轉

HHSC1
現在值

B(X1)

A(X0)

旋轉編碼器在此反轉
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程序例子
本程序例子主要在說明HHSC1及HHSC2之實際使用方法。

使用HHSC時，只要設定好計數模式，HHSC即可正常計數。PLC之系統程序會在END指令執行
時，主動將HHSC之計數值由硬件電路讀出，並放在現在值寄存器中。

若在程序執行中要得到最即時之計數值，可利用DHHCMV指令讀取現在值寄存器。DHHCMV

指令執行時，PLC系統程序會先將HHSC之硬件電路計數值讀出，並存放在現在值寄存器中。
然後，也將此值傳送到DHHCMV指令所指定的寄存器。如果，要立即清除HHSC之計數值也一
定要用DHHCMV指令，不可使用RST指令。

X10

X10

M9000

M0

M1

M9002

M9002

X11

X11

M9000

M9000

MOVP   K0   D9224

MOVP   K4   D9224

DHHCMV   D9226   D0

DHHCMVP   K0   D9226

DHHCMVP   K0   D9228

DHHCMV   K1000   D9230

DHHCMV   K2000   D9232

FEND

MOVP   K0   D9225

MOVP   K6   D9225

DHHCMV   D9228   D2

REF   Y0   K8

Y0
Y0

X10為HHSC1之啟動信號。當X10=OFF時，HHSC1不計數。
當X10=ON時，HHSC1之計數模式設定為AB相×1計數。

將HHSC1之計數現在值讀出。

將HHSC1之計數現在值清除為 0。

將HHSC1之設定值設定為 1000。
當現在值=設定值時會發生 IHHC1中斷。

X11為HHSC2之啟動信號。當X11=OFF時，HHSC2不計數。
當X11=ON時，HHSC2之計數模式設定為AB相×4計數。

將HHSC2之計數現在值讀出。

將HHSC2之計數現在值清除為 0。

將HHSC2之設定值設定為 2000。
當現在值=設定值時會發生 IHHC2中斷。

主程序結束。

HHSC1之中斷子程序。

Y0反相輸出。

將Y0之狀態立即輸出。

IRET 中斷子程序返回。

HHSC2之中斷子程序。

IHHC1

IHHC2

Y1
Y1

M9000

END

REF   Y0   K8

Y1反相輸出。

將Y1之狀態立即輸出。

程序結束。

IRET 中斷子程序返回。

另外，可視應用需求，啟動硬件比較功能，產生即時中斷，以避免掃描時間所造成的誤差。
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2-16 擴充卡相關元件

擴充卡插槽
工 作 區 可 安 裝的擴 充 卡選項

DIO卡 CP卡 SF卡*

 EC1

 EC2

 EC3

M9260∼M9269 EC1X0∼EC1X7

EC2X0∼EC2X7

EC3X0∼EC3X7

EC1Y0∼EC1Y7

EC2Y0∼EC2Y7

EC3Y0∼EC3Y7

EC1D0∼EC1D19

EC2D0∼EC2D19

EC3D0∼EC3D19

D9260 ∼ D9279

M9280∼M9289

D9280 ∼ D9299

M9300∼M9309

D9300 ∼ D9319

○

○

○

○—

—

○ ○

○

*VS-3AV-EC SF卡一定要安裝在EC2，否則無法生效。VS1系列PLC僅能安裝一個SF卡
 (不包含VS-3AV-EC)。

特殊元件 助憶代碼

M9270∼M9279

M9290∼M9299

M9310∼M9319

VS系列PLC依機型不同配備 1個∼ 3個擴充卡插槽，並針對每個擴充卡插槽配置了 20個特殊繼電
器及 20個特殊寄存器，做為其工作區。
為了幫助記憶及方便使用，我們給予擴充卡對應的特殊元件"助憶代碼"。在將來的文件中，
一律以助憶代碼進行說明。

VS系列PLC主機上方的擴充卡插槽提供彈性擴充機能。可安裝小點數數位輸出入(DIO)擴充卡
，補足小量的控制點數需求，避免浪費。也可安裝通訊口(CP)擴充卡，擴充通訊機能，完成
需與外界週邊設備連結的通訊控制需求。更可安裝特殊功能(SF)擴充卡，滿足需要位置偵測
、速度控制、溫度控制等各種特殊應用的控制需求，完成較複雜高階的控制系統。

品 名 規　　　　　　　　格型 號

★表示輸出之形式  R:2A繼電器輸出  T:0.3A  NPN晶體管輸出

VS-3AV-EC  簡易模擬量擴充卡，非隔離，2點12bits(0∼10V)輸入，1點10bits(0∼10V)輸出

VS系列PLC擴充卡一覽表

DIO
擴充卡

★VS-8XY -EC  DIO擴充卡，4點DC24V輸入，4點輸出，接線採用端子台

VS-8X-EC  DIO擴充卡，8點DC24V輸入，接線採用端子台

VS-8YT-EC  DIO擴充卡，8點0.3A NPN晶體管輸出，接線採用端子台

★VS-4XY -EC  DIO擴充卡，2點DC24V輸入，2點輸出，接線採用端子台

VS-4X-EC  DIO擴充卡，4點DC24V輸入，接線採用端子台

★VS-4Y -EC  DIO擴充卡，4點輸出，接線採用端子台

VS-8XI-EC  DIO擴充卡，8點DC24V輸入，接線採用IDC連接器

VS-8YTI-EC  DIO擴充卡，8點100mA NPN晶體管輸出，接線採用IDC連接器

VS-485A-EC  通訊擴充卡，一組隔離式RS-485通訊界面，具備通訊指示燈，通訊距離1000米

VS-485-EC  通訊擴充卡，一組非隔離式RS-485通訊界面，具備通訊指示燈，通訊距離50米

VS-D232-EC  通訊擴充卡，兩組非隔離式RS-232C通訊界面，具備通訊指示燈，接線採用端子台

VS-D 485A-EC  通訊擴充卡，兩組隔離式RS-485通訊界面，具備通訊指示燈，通訊距離1000米

VS-D 485-EC  通訊擴充卡，兩組非隔離式RS-485通訊界面，具備通訊指示燈，通訊距離50米

通訊
擴充卡

VS-1PT-EC 溫度輸入擴充卡，非隔離，1點3線式PT100輸入，解析度0.1℃

VS-2PT-EC 溫度輸入擴充卡，非隔離，2點3線式PT100輸入，解析度0.1℃

特殊
擴充卡

VS-4AD-EC 模擬量輸入擴充卡，非隔離，4點12bits輸入，可任意選擇電壓或電流形式

VS-2DA-EC 模擬量輸出擴充卡，非隔離，2點12bits輸出，可任意選擇電壓或電流形式

VS-4A-EC 模擬量輸出入擴充卡，非隔離，2點12bits輸入，2點12bits輸出，可選擇電壓或電流

VS-3ISC-EC 變頻器控速擴充卡，3組完全隔離之變頻器速度控制回路，解析度0.1%

VS-2TC-EC 溫度輸入擴充卡，非隔離，2點Thermo Couple輸入，解析度0.2∼0.3℃

VS-4TC-EC 溫度輸入擴充卡，非隔離，4點Thermo Couple輸入，解析度0.2∼0.3℃

VS-D 52A-EC  
通訊擴充卡，一組隔離式RS-485通訊界面及一組非隔離式RS-232C通訊界面，
具備通訊指示燈，RS-485通訊距離1000米，接線採用端子台
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VS-ENET-EC  
通訊擴充卡，一組Ethernet附帶非隔離RS-485界面，及一組非隔離RS-485界面
，共兩個通訊口，均具備通訊指示燈



2-16-1  D IO擴充卡相關元件

當DIO擴充卡安裝在主機上，擴充卡上的X、Y元件編號會對應到相對應的助憶代碼。

擴充卡型號
DIO卡元件編號

EC1

EC1

EC1

EC1

EC2

EC2

EC2

EC2

EC3

EC3

EC3

EC3

擴充卡插槽
X0 X1 X2 X3 Y0 Y1 Y2 Y3

★VS-4XY -EC  

★VS-8XY -EC  

VS-4X-EC  

★VS-4Y -EC  

EC1X0

EC2X0 EC2X1

EC3X0 EC3X1

EC1X1

EC1X0 EC1X1 EC1X2 EC1X3

EC2X0 EC2X1 EC2X2 EC2X3

EC3X0 EC3X1 EC3X2 EC3X3

EC1X0 EC1X1 EC1X2 EC1X3

EC2X0 EC2X1 EC2X2 EC2X3

EC3X0 EC3X1 EC3X2 EC3X3

EC1Y1

EC1Y1

EC1Y1

EC1Y0

EC1Y0

EC1Y0

EC2Y0

EC2Y0

EC2Y0

EC3Y0

EC3Y0

EC3Y0

EC2Y1

EC2Y1

EC2Y1

EC3Y1

EC3Y1

EC3Y1

EC1Y2

EC1Y2

EC2Y2

EC2Y2

EC3Y2

EC3Y2

EC1Y3

EC1Y3

EC2Y3

EC2Y3

EC3Y3

EC3Y3

擴充卡型號

擴充卡型號

DIO卡元件編號

DIO卡元件編號

EC1

EC1

EC2

EC2

EC3

EC3

擴充卡插槽

擴充卡插槽

X0

Y0

X1

Y1

X2

Y2

X3

Y3

X4

Y4

X5

Y5

X6

Y6

X7

Y7

VS-8X-EC 

VS-8XI-EC  

VS-8YT-EC 

VS-8YTI-EC  

EC1X0

EC2X0

EC3X0

EC1X1

EC2X1

EC3X1

EC1X2

EC2X2

EC3X2

EC1X3

EC2X3

EC3X3

EC1X4

EC2X4

EC3X4

EC1X5

EC2X5

EC3X5

EC1X6

EC2X6

EC3X6

EC1X7

EC2X7

EC3X7

EC1Y1EC1Y0 EC1Y2 EC1Y3 EC1Y4 EC1Y5 EC1Y6 EC1Y7

EC2Y1EC2Y0 EC2Y2 EC2Y3 EC2Y4 EC2Y5 EC2Y6 EC2Y7

EC3Y1EC3Y0 EC3Y2 EC3Y3 EC3Y4 EC3Y5 EC3Y6 EC3Y7

如左圖所示，VS-8XYR-EC安裝在EC3擴充卡插槽。
所以，VS-8XYR-EC上的X0∼X3會對應到EC3X0∼EC3X3

，Y0∼Y3會對應到EC3Y0∼EC3Y3。

Y0

X0
EC3Y0

將VS-8XYR-EC的X0輸入狀態，
由主機的Y0輸出點輸出。

將主機的X0輸入狀態，
由VS-8XYR-EC的Y0輸出點輸出。

EC3X0
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D9130

■D9132

■D9131

M9130

M9131

M9132

■M9134

M9133

2-16-2  通訊擴充卡相關元件

CP1相關元件：

功 能 說 明元件編號

CP1之RS指令送信要求信號。

CP1之RS指令接收完畢標誌位。

CP1之RS指令逾時檢查標誌位。

CP1之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。 

CP1之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

M9100

M9101

M9102

M9103

■M9104

D9100

■D9102

■D9101

CP1之通訊站號設定。

CP1之RS指令送信剩餘資料數。

CP1之RS指令接收資料數。 

CP2相關元件：

CP3相關元件：

CP4相關元件：

功 能 說 明

功 能 說 明

功 能 說 明

元件編號

元件編號

元件編號

CP2之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

CP2之RS指令送信要求信號。

CP2之RS指令接收完畢標誌位。

CP2之RS指令逾時檢查標誌位。

CP2之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

■M9114

M9110

M9111

M9112

M9113

D9110

■D9112

■D9111

CP2之通訊站號設定。

CP2之RS指令送信剩餘資料數。

CP2之RS指令接收資料數。 

CP3之RS指令送信要求信號。

CP3之RS指令接收完畢標誌位。

CP3之RS指令逾時檢查標誌位。

CP3之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

CP3之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

■M9124

M9123

M9120

M9121

M9122

D9120

■D9122

■D9121

CP3之通訊站號設定。

CP3之RS指令送信剩餘資料數。

CP3之RS指令接收資料數。 

CP4之RS指令送信要求信號。

CP4之RS指令接收完畢標誌位。

CP4之RS指令逾時檢查標誌位。

CP4之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

CP4之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

CP4之通訊站號設定。

CP4之RS指令送信剩餘資料數。

CP4之RS指令接收資料數。 
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VS1、VS2及VSM系列PLC，CP卡僅能安裝在EC1。而且，一定是CP2∼CP3通訊口。所以，VS1

、VS2及VSM系列PLC最多可以有CP1∼CP3三個通訊口。

VS3系列PLC，CP卡可安裝在EC1，其通訊口為CP2∼CP3。另外，CP卡也可安裝在EC3，
其通訊口為CP4∼CP5。所以，VS3系列PLC最多可以有CP1∼CP5五個通訊口。但是，如果
安裝了CP5通訊口，則EC2插槽只能安裝VS-3AV-EC卡，其他DIO卡及特殊卡則無法安裝。

通訊擴充卡上的通訊口運作與擴充卡工作區無關，而是由系統設定及程式直接驅動使用。



CP5相關元件：

功 能 說 明元件編號

CP5之RS指令送信要求信號。

CP5之RS指令接收完畢標誌位。

CP5之RS指令逾時檢查標誌位。

CP5之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

M9140

M9141

M9142

■M9144

M9143 CP5之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

D9140

■D9142

■D9141

CP5之通訊站號設定。

CP5之RS指令送信剩餘資料數。

CP5之RS指令接收資料數。 
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2-16-3  特殊擴充卡相關元件

擴充卡插槽
擴充卡 工 作 區

EC1

EC2

EC3

D9260 ∼ D9279

D9280 ∼ D9299

D9300 ∼ D9319

特殊寄存器

EC1D0∼EC1D19

EC2D0∼EC2D19

EC3D0∼EC3D19

以下程序表示，將安裝于EC1之特殊擴充卡上的EC1D0元件資料傳送到PLC之D100寄存器。

M9000
MOV   EC1D0  D100

PLC之D100寄存器

EC1擴充槽之EC1D0位址

以下程序表示，將PLC之D0寄存器內容值寫到安裝于EC2之特殊擴充卡的EC2D5位址。

M9000
MOV   D0   EC2D5

EC2擴充槽之EC2D5位址

PLC之D0寄存器

助憶代碼

為能方便使用特殊功能擴充卡，VS-PLC針對EC1∼EC3擴充卡插槽，分別配置了 20個特殊暫存
器做為擴充卡工作區。當特殊擴充卡安裝在擴充卡插槽上時，VS-PLC即可透過這些擴充卡工作
區存取特殊擴充卡上相對應的元件資料。
為了幫助記憶及方便使用，我們給予擴充卡對應的特殊元件"助憶代碼"。在將來的文件中，
一律以助憶代碼進行說明。

VS-3AV-EC簡易模擬量擴充卡，僅能安裝在EC2插槽。而且，其運作與擴充卡工作區無關，而
是由特定的特殊寄存器對應操作。

功 能 說 明寄存器編號

D9032

■D9030

■D9031

VS-3AV-EC擴充卡之AD1讀值 0∼4000。

VS-3AV-EC擴充卡之AD2讀值 0∼4000。

VS-3AV-EC擴充卡之DA1寫入值 0∼1000。 

VS-3AV-EC相關元件

VS-4AD-EC相關的EC卡寄存器

EC3EC1 EC2 功 能 說 明

EC1D0

EC1D1

EC1D2

EC1D3

EC1D4

EC2D0

EC2D1

EC2D2

EC2D3

EC2D4

EC3D0

EC3D1

EC3D2

EC3D3

EC3D4

AI1∼AI4之輸入模式指定。

AI1之讀值， 0∼4000或 0∼3200。

AI2之讀值， 0∼4000或 0∼3200。

AI3之讀值， 0∼4000或 0∼3200。

AI4之讀值， 0∼4000或 0∼3200。

EC1D18

EC1D19

辨識碼K101 為K240時，表示主機與擴充卡間通訊錯誤。，當此值

版本:XX，表示X.X版。

EC2D18 EC3D18

EC2D19 EC3D19

輸入模式指定:

位數 4 位數 3 位數 2 位數 1

b15 b0

輸入模式指定

AI2 AI1

位數值=0時，指定為 0∼10V電壓輸入模式。

位數值=1時，指定為 4∼20mA電流輸入模式。

位數值=2時，指定為 0∼20mA電流輸入模式。

位數值為其他值時，表示不使用。

例:若將VS-4AD-EC安裝在EC1，且將EC1D0設定為H3210則
AI1:0∼10V電壓輸入
AI2:4∼20mA電流輸入
AI3:0∼20mA電流輸入
AI4:不使用

AI4 AI3
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VS-2DA-EC相關的EC卡寄存器

EC3EC1 EC2 功 能 說 明

EC1D10

EC1D11

EC1D12

EC2D10

EC2D11

EC2D12

EC3D10

EC3D11

EC3D12

AO1∼AO2之輸出模式指定。

AO1之寫入值，0∼4000或 0∼3200。

AO2之寫入值，0∼4000或 0∼3200。

輸出模式指定:

位數 4 位數 3 位數 2 位數 1

b15 b0

不使用 不使用

輸出模式指定

AO2 AO1

位數值=0時，指定為 0∼10V電壓輸出模式。

位數值=1時，指定為 4∼20mA電流輸出模式。

位數值=2時，指定為 0∼20mA電流輸出模式。

位數值為其他值時，表示不使用。

例:若將VS-2DA-EC安裝在EC1，且將EC1D10設定為H10則
AO1:0∼10V電壓輸出
AO2:4∼20mA電流輸出

EC1D18

EC1D19

辨識碼K102 為K240時，表示主機與擴充卡間通訊錯誤。，當此值

版本:XX，表示X.X版。

EC2D18 EC3D18

EC2D19 EC3D19

VS-4A-EC相關的EC卡寄存器

EC3EC1 EC2 功 能 說 明

EC1D0

EC1D1

EC1D2

EC2D0

EC2D1

EC2D2

EC3D0

EC3D1

EC3D2

AI1∼AI2之輸入模式指定。

AI1之讀值，0∼4000或 0∼3200。

AI2之讀值，0∼4000或 0∼3200。

EC1D18

EC1D19

辨識碼K103 為K240時，表示主機與擴充卡間通訊錯誤。，當此值

版本:XX，表示X.X版。

EC2D18 EC3D18

EC2D19 EC3D19

EC1D10

EC1D11

EC1D12

EC2D10

EC2D11

EC2D12

EC3D10

EC3D11

EC3D12

AO1∼AO2之輸出模式指定。

AO1之寫入值，0∼4000或 0∼3200。

AO2之寫入值，0∼4000或 0∼3200。

輸入模式指定:

位數 4 位數 3 位數 2 位數 1

b15 b0

輸入模式指定

AI2 AI1

位數值=0時，指定為 0∼10V電壓輸入模式。

位數值=1時，指定為 4∼20mA電流輸入模式。

位數值=2時，指定為 0∼20mA電流輸入模式。

位數值為其他值時，表示不使用。

例:若將VS-4A-EC安裝在EC1，且將EC1D0設定為H10則
AI1:0∼10V電壓輸入
AI2:4∼20mA電流輸入

輸出模式指定:

位數 4 位數 3 位數 2 位數 1

b15 b0

不使用 不使用

輸出模式指定

AO2 AO1

位數值=0時，指定為 0∼10V電壓輸出模式。

位數值=1時，指定為 4∼20mA電流輸出模式。

位數值=2時，指定為 0∼20mA電流輸出模式。

位數值為其他值時，表示不使用。

例:若將VS-4A-EC安裝在EC1，且將EC1D10設定為H10則
AO1:0∼10V電壓輸出
AO2:4∼20mA電流輸出

不使用 不使用
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VS-3ISC-EC相關的EC卡寄存器

EC3EC1 EC2 功 能 說 明

EC1D0

EC1D1

EC1D2

EC1D3

EC1D4

EC1D5

EC1D6

EC1D7

EC1D8

EC2D0

EC2D1

EC2D2

EC2D3

EC2D4

EC2D5

EC2D6

EC2D7

EC2D8

EC3D0

EC3D1

EC3D2

EC3D3

EC3D4

EC3D5

EC3D6

EC3D7

EC3D8

CH2之寫入值，0∼1000。

EC1D18

EC1D19

辨識碼K104 為K240時，表示主機與擴充卡間通訊錯誤。，當此值

版本:XX，表示X.X版。

EC2D18 EC3D18

EC2D19 EC3D19

CH1之寫入值，0∼1000。

CH3之寫入值，0∼1000。

CH1之V+電壓值設定。

CH2之V+電壓值設定。

CH3之V+電壓值設定。

CH1之VO範圍設定。

CH2之VO範圍設定。

CH3之VO範圍設定。

VO端子輸出 0V VO 的電壓值，送到∼" 範圍"
變頻器模擬量輸入端，控制轉速。
寫入值若<0則視為 0，>1000則視為 1000。

利用電表測量變頻器提供的電源，將測量值
填入。若為 10V，填入 1000，單位 0.01V。
此值若不在 400 1200範圍內，VO輸出 0V。∼

將變頻器的模擬量輸入電壓範圍填入。若為
0 10V，填入 1000，單位 0.01V。此值不在∼
0 "V+電壓值設定"範圍內，VO輸出 0V。∼

VS-2TC-EC相關的EC卡寄存器

EC3EC1 EC2 功 能 說 明

EC1D0

EC1D1

EC1D2

EC1D3

EC1D6

EC1D7

EC1D17

EC2D0

EC2D1

EC2D2

EC2D3

EC2D6

EC2D7

EC2D17

EC3D0

EC3D1

EC3D2

EC3D3

EC3D6

EC3D7

EC3D17

TC1∼TC2之熱電偶樣式指定。

溫度單位℃或℉指定。 0:℃， 1:℉，其他值 :℃。

TC1之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

EC1D18

EC1D19

辨識碼K105 為K240時，表示主機與擴充卡間通訊錯誤。，當此值

版本:XX，表示X.X版。

EC2D18 EC3D18

EC2D19 EC3D19

熱電偶樣式指定:

TC2之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

TC1之平均次數設定。

TC2之平均次數設定。

狀態及錯誤標誌位。

設定值1∼32767，此值以外一律視為1。

位數 4 位數 3 位數 2 位數 1

b15 b0

TC2 TC1

例:若將VS-2TC-EC安裝在EC1，且將EC1D0設定為H0010則，
TC1:K Type熱電偶輸入， TC2:J Type熱電偶輸入。

位數值

熱電偶樣式

0 1 2 3 4 5 6

JK R S T E B

7

N

狀態及錯誤標誌位:

位數值不是 0∼7時，
表示不使用。

不使用不使用

b0b1b2b3b4b15∼b5

TC1斷線或讀值超出測量範圍

TC2斷線或讀值超出測量範圍

擴充卡發生硬件錯誤
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VS-4TC-EC相關的EC卡寄存器

EC3EC1 EC2 功 能 說 明

EC1D0

EC1D1

EC1D2

EC1D3

EC1D4

EC1D5

EC1D6

EC1D7

EC1D8

EC1D9

EC1D17

EC2D0

EC2D1

EC2D2

EC2D3

EC2D4

EC2D5

EC2D6

EC2D7

EC2D8

EC2D9

EC2D17

EC3D0

EC3D1

EC3D2

EC3D3

EC3D4

EC3D5

EC3D6

EC3D7

EC3D8

EC3D9

EC3D17

TC1∼TC4之熱電偶樣式指定。

溫度單位℃或℉指定。 0:℃， 1:℉，其他值 :℃。

TC1之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

EC1D18

EC1D19

辨識碼K106 為K240時，表示主機與擴充卡間通訊錯誤。，當此值

版本:XX，表示X.X版。

EC2D18 EC3D18

EC2D19 EC3D19

熱電偶樣式指定:

TC2之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

TC3之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

TC4之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

TC1之平均次數設定。

TC2之平均次數設定。

TC3之平均次數設定。

TC4之平均次數設定。

狀態及錯誤標誌位。

設定值1∼32767，此值以外一律視為1。

位數 4 位數 3 位數 2 位數 1

b15 b0

TC2 TC1

例:若將VS-4TC-EC安裝在EC1，且將EC1D0設定為H8100則，
TC1及 TC2:K Type熱電偶輸入， TC3:J Type熱電偶輸入，TC4:不使用。

TC4 TC3

位數值

熱電偶樣式

0 1 2 3 4 5 6

JK R S T E B

7

N

狀態及錯誤標誌位: b0b1b2b3b4b15∼b5 TC1斷線或讀值超出測量範圍

TC2斷線或讀值超出測量範圍

TC3斷線或讀值超出測量範圍TC4斷線或讀值超出測量範圍

擴充卡發生硬件錯誤

位數值不是 0∼7時，
表示不使用。

VS-1PT-EC相關的EC卡寄存器

EC3EC1 EC2 功 能 說 明

EC1D0

EC1D1

EC1D2

EC1D6

EC1D17

EC2D0

EC2D1

EC2D2

EC2D6

EC2D17

EC3D0

EC3D1

EC3D2

EC3D6

EC3D17

溫度單位℃或℉指定。 0:℃， 1:℉，其他值 :℃。

PT1之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

EC1D18

EC1D19

辨識碼K107 為K240時，表示主機與擴充卡間通訊錯誤。，當此值

版本:XX，表示X.X版。

EC2D18 EC3D18

EC2D19 EC3D19

PT1之平均次數設定。設定值 1∼32767，此值以外一律視為 1。

狀態及錯誤標誌位。

狀態及錯誤標誌位:

PT1斷線或讀值超出測量範圍

擴充卡發生硬件錯誤

雜訊濾除頻率選擇。0:60Hz，1:50Hz，其他值:60Hz。
濾除電力系統對輸入信號之影響，若為50Hz之電力系統，務必設定為1。

b0b1b2b3b4b15～b5
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VS-2PT-EC相關的EC卡寄存器

EC3EC1 EC2 功 能 說 明

EC1D0

EC1D1

EC1D2

EC1D3

EC1D6

EC1D7

EC1D17

EC2D0

EC2D1

EC2D2

EC2D3

EC2D6

EC2D7

EC2D17

EC3D0

EC3D1

EC3D2

EC3D3

EC3D6

EC3D7

EC3D17

溫度單位℃或℉指定。 0:℃， 1:℉，其他值 :℃。

PT1之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

EC1D18

EC1D19

辨識碼K108 為K240時，表示主機與擴充卡間通訊錯誤。，當此值

版本:XX，表示X.X版。

EC2D18 EC3D18

EC2D19 EC3D19

PT2之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

PT1之平均次數設定。

PT2之平均次數設定。

狀態及錯誤標誌位。

設定值1∼32767，此值以外一律視為1。

狀態及錯誤標誌位:

PT1斷線或讀值超出測量範圍

PT2斷線或讀值超出測量範圍

擴充卡發生硬件錯誤

b0b1b2b3b4b15∼b5

雜訊濾除頻率選擇。0:60Hz，1:50Hz，其他值:60Hz。
濾除電力系統對輸入信號之影響，若為50Hz之電力系統，務必設定為1。
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2-17 特殊功能模塊BFM

VS系列PLC提供模擬量輸入輸出及溫度輸入等，多樣性的特殊功能擴充模塊供選擇使用。

特殊模塊與DIO模塊均擴接在主機的右側，依序串聯，沒有特定順序。最靠近主機的第一個特
殊模塊指定為 1號特殊模塊，往右的下一個特殊模塊為 2號特殊模塊，餘此類推。當所擴接的
模塊數較多時，需特別注意電源供給額度問題，適度串聯電源中繼模塊，如下所示。

每個特殊模塊均安排有緩衝記憶體BFM，藉以存放相關資料。VS主機則利用 FROM/TO指令，
存取特殊模塊中的緩衝記憶體BFM，達到資料傳遞之目的。 FROM指令，可以從特殊模塊的
BFM讀取資料。 TO指令，則可以將資料寫入特殊模塊的BFM。關于 FROM/TO指令，請參考
下兩頁的說明。

另外，VS系列PLC也提供了在應用指令中直接定址的方式，可以更方便存取特殊模塊的BFM

資料。

X Y M S KnX KnY KnM KnS T C UnG " $"V,Z K,H ED.b R.b D,R
運算元

S1

S2

D

對 象 元 件

以上為應用指令之運算元對象元件表格。表格中的UnG指的就是特殊模塊中的BFM寄存器。
U1G3表示運算元指定 1號特殊模塊的BFM#3。

以下程序表示，將 1號特殊模塊的BFM#30與K201，進行"相等"比較，並將結果輸出到M0。
當U1G30的內容值等于K201時，M0會ON。 Ladder Master S無法監看到U1G30的內容值，且
該比較接點也不會呈現ON的狀態，但這並不會影響程序執行的結果。

以下程序表示，將H1100資料寫入2號特殊模塊的BFM#0。

M0＝ U1G30   K201

M9000
MOV   H1100   U2G0

品 名 規　　　　　　　　格型 號

特殊模塊

-VS 4AD

-VS 2DA

-VS 3A

-VS 6A

-VS 4TC

-VS 8TC

-VS 2PT

-VS 4PT

模擬量輸入模塊，4點16bits輸入，可任意選擇電壓或電流形式

模擬量輸出模塊，2點16bits輸出，可任意選擇電壓或電流形式

模擬量輸入輸出模塊，2點16bits輸入，1點16bits輸出，可任意選擇電壓或電流形式

模擬量輸入輸出模塊，4點16bits輸入，2點16bits輸出，可任意選擇電壓或電流形式

溫度輸入模塊，4點Thermo Couple輸入，解析度0.1℃

溫度輸入模塊，8點Thermo Couple輸入，解析度0.1℃

溫度輸入模塊，2點3線式PT100輸入，解析度0.1℃

溫度輸入模塊，4點3線式PT100輸入，解析度0.1℃

1號
特殊模塊

2號
特殊模塊

電源
中繼模塊

VS2-32MT

RUN ERR

Y0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13

PWR

DC24V
INPUT

X0 1 2 3 4 5 6 7

15 16 1714

10 11 12 13 14 15 16 17

X0S S X2X1 X5X4X3 X7X6

INPUT  X

X12X11X10 X14X13 X16 X17X15

C0 Y0 Y1 Y2 Y3 Y4C1 Y5 Y6 Y7

OUTPUT  Y

C2 Y10 Y11 Y12 Y13 C3 Y14 Y15 Y16 Y17

INPUT  X

OUTPUT  Y

X7X6X5X4X3X2X1X0S S

VS-16XYT

1 2 3 4 5 6 7

1 2 3 4 5Y0

PWR

X0

6 7

C0 Y0 Y1 Y2 Y3 C1 Y6 Y7Y4 Y5 10V 0V

FG

PWR

AI AI AI AI AI AI FG AI AI

AI1 AI2 AI3

DC24V
INPUT

10V OUT
60mA

AI4

VS-4AD

PWR

DC24V
INPUT

VS-PSD

FG

PWR

AI AI AI AI AI AI FG AI AI

AI1 AI2 AI3

10V 0V

AO1
DC24V
INPUT

V I VI IV

10V OUT
60mA AO2

AI4

VS-6A

由于， Ladder Master S編程軟件無法確知特殊模塊BFM的即時狀態。所以，當指令中指定此種
對象元件時，無法監看其內容值。

70

 VS-2PG

 VS-4PG

脈衝輸出定位模塊，2軸定位控制，輸出脈衝頻率200KHz

脈衝輸出定位模塊，4軸定位控制，輸出脈衝頻率200KHz



2-17-1  VS-4AD之BFM

BFM號碼

#0

#1

#2

#3

#4

#5

#6

#7

#8

#30

#31

功 能 說 明

AI1∼AI4之輸入模式指定。當PLC之電源由OFF→ON時，此值=H0000。

AI1之平均次數設定

AI2之平均次數設定

AI3之平均次數設定

AI4之平均次數設定

當PLC之電源由OFF→ON時，此值=10。

可設定之範圍為 1∼ 32,767，此範圍之外一律視為 10。

AI1之平均讀值，平均次數由BFM#1決定。

AI2之平均讀值，平均次數由BFM#2決定。

AI3之平均讀值，平均次數由BFM#3決定。

AI4之平均讀值，平均次數由BFM#4決定。

VS-4AD辨識碼K201。可利用 FROM指令讀出，以驗證該模塊是否存在。

版本:XX，表示X.X版。

BFM#0 輸入模式指定:

例:若將BFM#0設定為H5420，則指定
AI1: -10V∼+10V電壓輸入，讀值為 -32000∼+32000之模式。
AI2:4∼20mA電流輸入，讀值為 0∼+16000之模式。
AI3: -20mA∼+20mA電流輸入，讀值為 -20000∼+20000之模式。
AI4:不使用

位數 4 位數 3 位數 2 位數 1

b15 b0

輸入模式指定

AI2 AI1AI4 AI3

BFM#0
位數值

0

1

2

3

4

其他值 不使用

-20mA∼+20mA電流輸入

-10V∼+10V電壓輸入

4mA∼20mA電流輸入

輸 入 模 式

讀值 -32000∼+32000

讀值 -10000∼+10000

讀值 0∼+16000

讀值 -16000∼+16000

讀值 -20000∼+20000
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BFM號碼 功 能 說 明

#20

#21

#22

#23

#30

#31

AO1∼AO2之輸出模式指定。當PLC之電源由OFF→ON時，此值=H00。

AO1之數位寫入值

AO2之數位寫入值
當PLC之電源由OFF→ON時，此值=0。

輸出保持功能設定。當PLC之電源由OFF→ON時，此值=H00。

VS-2DA辨識碼K202。可利用 FROM指令讀出，以驗證該模塊是否存在。

版本:XX，表示X.X版。

BFM#20 輸出模式指定:

位數 4 位數 3 位數 2 位數 1

b15 b0

不使用 不使用

輸出模式指定

AO2 AO1

BFM#20

BFM#23 輸出保持功能設定:

位數 4 位數 3 位數 2 位數 1

b15 b0

不使用 不使用 AO2 AO1

BFM#23 當PLC由RUN→STOP時，AO1及AO2之輸出值是否要保持。
位數值=0時，輸出值保持。
位數值≠ 0時，輸出值不保持。

位數值

0

1

2

3

4

其他值 不使用

-20mA∼+20mA電流輸出

-10V∼+10V電壓輸出

4mA∼20mA電流輸出

輸 出 模 式

數位寫入值 -32000∼+32000

數位寫入值 -10000∼+10000

數位寫入值 0∼+32000

數位寫入值 -32000∼+32000

數位寫入值 -20000∼+20000

例:若將BFM#20設定為H20，則指定
AO1:數位寫入值為 -32000∼+32000之 -10V∼+10V電壓輸出模式。
AO2:數位寫入值為 0∼+32000之 4∼20mA電流輸出模式。

2-17-2  VS-2DA之BFM
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位數值

0

1

2

3

4

其他值 不使用

-20mA∼+20mA電流輸出

-10V∼+10V電壓輸出

4mA∼20mA電流輸出

輸 出 模 式

數位寫入值 -32000∼+32000

數位寫入值 -10000∼+10000

數位寫入值 0∼+32000

數位寫入值 -32000∼+32000

數位寫入值 -20000∼+20000

2-17-3  VS-3A之BFM

BFM#20 輸出模式指定:

位數 4 位數 3 位數 2 位數 1

b15 b0

不使用 不使用 AO1

BFM#20

BFM號碼

#0

#1

#2

#5

#6

#20

#21

#23

#30

#31

功 能 說 明

AI1∼AI2之輸入模式指定。當PLC之電源由OFF→ON時，此值=H00。

AI1之平均次數設定

AI2之平均次數設定

當PLC之電源由OFF→ON時，此值=10。
可設定之範圍為 1∼ 32,767，此範圍之外一律視為 10。

AI1之平均讀值，平均次數由BFM#1決定。

AI2之平均讀值，平均次數由BFM#2決定。

AO1之輸出模式指定。當PLC之電源由OFF→ON時，此值=H0。

AO1之數位寫入值 當PLC之電源由OFF→ON時，此值=0。

輸出保持功能設定。當PLC之電源由OFF→ON時，此值=H0。

VS-3A辨識碼K203。可利用 FROM指令讀出，以驗證該模塊是否存在。

版本:XX，表示X.X版。

BFM#0 輸入模式指定:

例:若將BFM#0設定為H20，則指定
AI1: -10V∼+10V電壓輸入，讀值為 -32000∼+32000之模式。
AI2:4∼20mA電流輸入，讀值為 0∼+16000之模式。

位數 4 位數 3 位數 2 位數 1

b15 b0

輸入模式指定

AI2 AI1

BFM#0

BFM#23 輸出保持功能設定:

位數 4 位數 3 位數 2 位數 1

b15 b0

不使用 不使用 AO1

BFM#23 當PLC由RUN→STOP時，AO1之輸出值是否要保持。
位數值=0時，輸出值保持。
位數值≠ 0時，輸出值不保持。

位數值

0

1

2

3

4

其他值 不使用

-20mA∼+20mA電流輸入

-10V∼+10V電壓輸入

4mA∼20mA電流輸入

輸 入 模 式

讀值 -32000∼+32000

讀值 -10000∼+10000

讀值 0∼+16000

讀值 -16000∼+16000

讀值 -20000∼+20000

例:若將BFM#20設定為H2，則指定
AO1:數位寫入值為 0∼+32000之 4∼20mA電流輸出模式。

不使用 不使用

不使用

不使用
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BFM#23 輸出保持功能設定:

位數 4 位數 3 位數 2 位數 1

b15 b0

不使用 不使用 AO2 AO1

BFM#23 當PLC由RUN→STOP時，AO1及AO2之輸出值是否要保持。
位數值=0時，輸出值保持。
位數值≠ 0時，輸出值不保持。

位數值

0

1

2

3

4

其他值 不使用

-20mA∼+20mA電流輸出

-10V∼+10V電壓輸出

4mA∼20mA電流輸出

輸 出 模 式

數位寫入值 -32000∼+32000

數位寫入值 -10000∼+10000

數位寫入值 0∼+32000

數位寫入值 -32000∼+32000

數位寫入值 -20000∼+20000

例:若將BFM#20設定為H20，則指定
AO1:數位寫入值為 -32000∼+32000之 -10V∼+10V電壓輸出模式。
AO2:數位寫入值為 0∼+32000之 4∼20mA電流輸出模式。

2-17-4  VS-6A之BFM

BFM號碼

#0

#1

#2

#3

#4

#5

功 能 說 明

AI1∼AI4之輸入模式指定。當PLC之電源由OFF→ON時，此值=H0000。

AI1之平均次數設定

AI2之平均次數設定

AI3之平均次數設定

AI4之平均次數設定

當PLC之電源由OFF→ON時，此值=10。

可設定之範圍為 1∼ 32,767，此範圍之外一律視為 10。

AI1之平均讀值，平均次數由BFM#1決定。

#6

#7

#8

AI2之平均讀值，平均次數由BFM#2決定。

AI3之平均讀值，平均次數由BFM#3決定。

AI4之平均讀值，平均次數由BFM#4決定。

#20

#21

#22

#23

#30

#31

AO1∼AO2之輸出模式指定。當PLC之電源由OFF→ON時，此值=H00。

AO1之數位寫入值

AO2之數位寫入值
當PLC之電源由OFF→ON時，此值=0。

輸出保持功能設定。當PLC之電源由OFF→ON時，此值=H00。

VS-6A辨識碼K204。可利用 FROM指令讀出，以驗證該模塊是否存在。

版本:XX，表示X.X版。

BFM#0 輸入模式指定:

例:若將BFM#0設定為H5420，則指定
AI1: -10V∼+10V電壓輸入，讀值為 -32000∼+32000之模式。
AI2:4∼20mA電流輸入，讀值為 0∼+16000之模式。
AI3: -20mA∼+20mA電流輸入，讀值為 -20000∼+20000之模式。
AI4:不使用

位數 4 位數 3 位數 2 位數 1

b15 b0

輸入模式指定

AI2 AI1AI4 AI3

BFM#0
位數值

0

1

2

3

4

其他值 不使用

-20mA∼+20mA電流輸入

-10V∼+10V電壓輸入

4mA∼20mA電流輸入

輸 入 模 式

讀值 -32000∼+32000

讀值 -10000∼+10000

讀值 0∼+16000

讀值 -16000∼+16000

讀值 -20000∼+20000

BFM#20 輸出模式指定:

位數 4 位數 3 位數 2 位數 1

b15 b0

不使用 不使用

輸出模式指定

AO2 AO1

BFM#20
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TC1之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

TC2之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

TC3之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

TC4之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

位數值

熱電偶樣式

0 1 2 3 4 5 6

JK R S T E B

7

N

位數值不是 0∼7時，
表示不使用。

2-17-5  VS-4TC之BFM

BFM號碼

#0

#2

#3

#4

#5

功 能 說 明

TC1∼ TC4之熱電偶樣式指定。當PLC之電源由OFF→ON時，此值=H0000。

TC3之平均次數設定

TC4之平均次數設定

當PLC之電源由OFF→ON時，此值=1。

設定值 1∼ 32,767，此範圍以外一律視為 1。

#6

#11

#12

#13

#14

#29

#30

#31

VS-4TC辨識碼K205。可利用 FROM指令讀出，以驗證該模塊是否存在。

版本:XX，表示X.X版。

溫度單位℃或℉指定。 0：℃，1：℉，其他值：℃。當PLC電源由OFF→ON時，此值=0。

狀態及錯誤標誌位

TC2之平均次數設定

TC1之平均次數設定

例:若將BFM#0設定為H8100，則指定
TC1及 TC2為K Type熱電偶輸入。
TC3為 J Type熱電偶輸入。TC4則不使用。

BFM#0熱電偶樣式指定:

位數 4 位數 3 位數 2 位數 1

b15 b0

TC2 TC1TC4 TC3

BFM#0

BFM#29狀態及錯誤標誌位:

b0b1b2b3b14∼b4

TC1斷線或讀值超出測量範圍

TC2斷線或讀值超出測量範圍

TC3斷線或讀值超出測量範圍

TC4斷線或讀值超出測量範圍

溫度輸入模塊
發生硬件錯誤

b15
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2-17-6  VS-8TC之BFM

BFM號碼

#0

#1

#2

#3

#4

#5

功 能 說 明

TC1∼ TC4之熱電偶樣式指定。當PLC之電源由OFF→ON時，此值=H0000。

TC3之平均次數設定

TC4之平均次數設定

TC5之平均次數設定

TC6之平均次數設定

TC7之平均次數設定

TC8之平均次數設定

當PLC之電源由OFF→ON時，此值=1。

設定值 1∼ 32,767，此範圍以外一律視為 1。

#6

#7

#8

#11

#12

#13

#14

#15

#16

#17

#18

#29

#30

#31

VS-8TC辨識碼K206。可利用 FROM指令讀出，以驗證該模塊是否存在。

版本:XX，表示X.X版。

TC5∼ TC8之熱電偶樣式指定。當PLC之電源由OFF→ON時，此值=H0000。

#9

#10

溫度單位℃或℉指定。 0：℃，1：℉，其他值：℃。當PLC電源由OFF→ON時，此值=0。

TC1之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

TC2之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

TC3之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

TC4之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

TC5之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

TC6之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

TC7之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

TC8之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

狀態及錯誤標誌位

TC2之平均次數設定

TC1之平均次數設定

例:若將BFM#0設定為H8100，則指定
TC1及 TC2為K Type熱電偶輸入。
TC3為 J Type熱電偶輸入。TC4則不使用。

BFM#29狀態及錯誤標誌位:

BFM#0、BFM#1熱電偶樣式指定:

位數 4

位數 4

位數 3

位數 3

位數 2

位數 2

位數 1

位數 1

b15

b15

b0

b0

TC2

TC6

TC1

TC5

TC4

TC8

TC3

TC7

位數值

熱電偶樣式

0 1 2 3 4 5 6

JK R S T E B

7

N

位數值不是 0∼7時，
表示不使用。

BFM#0

BFM#1

b0b1b2b6 b3b7 b4b5b14∼b8

TC1斷線或讀值超出測量範圍

TC2斷線或讀值超出測量範圍

TC3斷線或讀值超出測量範圍

TC4斷線或讀值超出測量範圍

TC5斷線或讀值超出測量範圍TC6斷線或讀值超出測量範圍

溫度輸入模塊
發生硬件錯誤

b15

TC7斷線或讀值超出測量範圍

TC8斷線或讀值超出測量範圍
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PT1之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

PT2之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

2-17-7  VS-2PT之BFM

功 能 說 明

VS-2PT辨識碼K207。可利用 FROM指令讀出，以驗證該模塊是否存在。

版本:XX，表示X.X版。

溫度單位℃或℉指定。 0：℃，1：℉，其他值：℃。當PLC電源由OFF→ON時，此值=0。

狀態及錯誤標誌位

PT2之平均次數設定

PT1之平均次數設定

BFM號碼

#2

#3

#4

#11

#12

#29

#30

#31

BFM#29狀態及錯誤標誌位:

b0b1b14∼b2

PT1斷線或讀值超出測量範圍

PT2斷線或讀值超出測量範圍
溫度輸入模塊
發生硬件錯誤

b15

當PLC之電源由OFF→ON時，此值=1。
設定值 1∼ 32,767，此範圍以外一律視為 1。
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2-17-8  VS-4PT之BFM

功 能 說 明

PT3之平均次數設定

PT4之平均次數設定

當PLC之電源由OFF→ON時，此值=1。

設定值 1∼ 32,767，此範圍以外一律視為 1。

VS-4PT辨識碼K208。可利用 FROM指令讀出，以驗證該模塊是否存在。

版本:XX，表示X.X版。

溫度單位℃或℉指定。 0：℃，1：℉，其他值：℃。當PLC電源由OFF→ON時，此值=0。

PT1之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

PT2之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

PT3之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

PT4之溫度讀值，單位 0.1℃或 0.1℉。

狀態及錯誤標誌位

PT2之平均次數設定

PT1之平均次數設定

BFM號碼

#2

#3

#4

#5

#6

#11

#12

#13

#14

#29

#30

#31

BFM#29狀態及錯誤標誌位:

b0b1b2b3b14∼b4

PT1斷線或讀值超出測量範圍

PT2斷線或讀值超出測量範圍

PT3斷線或讀值超出測量範圍

PT4斷線或讀值超出測量範圍

溫度輸入模塊
發生硬件錯誤

b15
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2-17-9  VS-2PG/VS-4PG之BFM

VS-2PG / VS-4PG模塊透過以下之BFM與VS主機進行資料傳遞。VS-2PG模塊有PG1、PG2，

VS-4PG模塊有PG1∼PG4。

■BFM#中標示" "者，為僅可讀取之BFM。
BFM#0∼31為各軸共用的BFM。
BFM#100∼137為PG1運轉時所需的BFM，BFM#200∼237為PG2運轉時所需的BFM，
BFM#300∼337為PG3運轉時所需的BFM，BFM#400∼437為PG4運轉時所需的BFM。
由於，每一軸功能均相同，以下僅列出PG1的BFM說明。

BFM#150∼163為PG1、PG2組合執行直線補間運轉時所需的BFM。
BFM#350∼363為PG3、PG4組合執行直線補間運轉時所需的BFM。
由於，兩組直線補間運轉的功能均相同，以下僅列出PG1、PG2組合的BFM說明。

1,0

■ 2

3

4

5

■ 6

■ 20

■ 21

MPG輸入現在值

MPG輸入頻率

MPG電子齒輪比之分子

MPG電子齒輪比之分母

MPG之反應時間

MPG狀態資訊

PG1、PG2端子台資訊

PG3、PG4端子台資訊

32位元值

16位元值

1∼32,767。以外的設定值，均視為1。

MPG指令輸出脈衝數=輸入脈衝數×分子/分母

1∼500mS。以外的設定值，均視為 5mS。

0

0

1

1

5

b0=MPG輸入上數中

b1=MPG輸入下數中

BFM # 說 明名 稱 初始值 單位

Pulse

Hz

mS

H0000

H0000

H0000

—

—

—

—

—

■ 30

■ 31

模塊辨識碼

版本

209

10版本:XX，表示X.X版。

VS-2PG:K209  以 FROM指令讀取，進行模塊

辨識。

※ 32位元值的範圍為 –2,147,483,648∼2,147,483,647。

16位元值的範圍為 –32,768∼32,767。  

VS-4PG:K210 210
—

—

 22

 23

STR、CK、DIR及CLR
端子功能選擇

CK、DIR及CLR
狀態寫入

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 b0C
K

D
IR

C
L

R

C
K

D
IR

C
L

R

C
K

D
IR

C
L

R

C
K

D
IR

C
L

R

PG1PG2PG3PG4

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 b0C
K

&
D

IR

C
L

R

S
T

R

C
L

R

S
T

R

C
L

R

S
T

R

C
L

R

PG1PG2PG3PG4

STR:0表示PG使用 /1表示PG不使用。當STR
輸入點選擇做為一般用途時，必須設定
為PG不使用。

CK,DIR,CLR:0表示PG使用 /1表示由BFM#23決
定。當CK、DIR及CLR輸出點選擇
做為一般用途時，必須設定為PG
不使用。

H0000

H0000

—

—

15

15

14

14

13

13

12

12

11

11

10

10

9

9

8

8

7

7

6

6

5

5

4

4

3

3

2

2

1

1

b0

b0

ABD
O

G

D
O

G

D
O

G

D
O

G

P
G

0

P
G

0

P
G

0

P
G

0

IN
T

IN
T

IN
T

IN
T

C
L

R

C
L

R

C
L

R

C
L

R

MPG

PG3

PG1PG2

PG4

端子台上的外部信號與端子台資訊中的輸入
信號之間，會有 10mS的積分延遲。當輸入點
做為一般用途時，可以有效避免雜訊干擾。

端子台上的外部信號與端子台資訊中的輸入
信號之間，會有 10mS的積分延遲。當輸入點
做為一般用途時，可以有效避免雜訊干擾。

S
T

R

S
T

R

S
T

R

C
K

&
D

IR

C
K

&
D

IR

C
K

&
D

IR
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113,112 原點位置值 轉成脈衝單位時，應符合 32位元值的範圍。 0

114 速度倍率 0.1∼3,000.0%。不在範圍內，則視為 100.0%。 1,000 ×0.1%

使用者單位

b4=旋轉方向  
b4=0:現在位置值增加時，電機正轉。

:現在位置值增加時，電機反轉。b4=1

115 參數設定 H0000

b5=原點復歸方向
b5=0:現在位置值減少的方向

:現在位置值增加的方向b5=1  

b9=STR輸入點極性。   b9=0:N/O接點
b9=1:N/C接點

b10=DOG輸入點極性。   b10=0 N/O: 接點
b10=1 N/C: 接點

b11=PG0輸入點極性。   b11=0 N/O: 接點
b11=1 N/C: 接點

b12=INT輸入點極性。   b12=0 N/O: 接點
b12=1 N/C: 接點

121,120

125,124

123,122

127,126

目標位置 2

運轉速度 1

運轉速度 2

0

0

轉成脈衝單位時，應符合 1∼200KHz的範圍。 200,000

50,000

117,116

119,118

電機轉一圈所需脈衝數

電機轉一圈的移動距離

目標位置 1

2,000

2,000

1∼999,999。不在範圍內，則視為2,000。

1∼999,999。不在範圍內，則視為2,000。

Pulse

使用者單位

使用者單位

使用者單位

轉成脈衝單位時，應符合 32位元值的範圍。

使用者單位

使用者單位

轉成脈衝單位時，應符合 32位元值的範圍。

轉成脈衝單位時，應符合 1∼200KHz的範圍。

b3、b2=位置資料倍率。   b3b2=00 X1:
b3b2=01 X10:
b3b2=10 X100:
b3b2=11 X1,000:

b1、b0=單位系統。  

Hz電機單位

機械單位

組合單位

b1

0

0

1

b0

0

1

X

使用者單位
項 目

位置資料 速度資料

Pulse

Hz

μm

mdeg
-410 inch

cm/min
10deg/min
inch/min

b8∼b6=原點復歸模式選擇

b8

0

0

0

0

1

b7

0

0

1

1

X

原點復歸模式

DOG後緣定位原點復歸

DOG前緣定位原點復歸

DOG後緣計數PG0定位原點復歸

DOG前緣計數PG0定位原點復歸

數據設定型原點復歸

b6

0

1

0

1

X

101,100

102

103

104

106,105

107

109,108

110

111

最高速度

偏移速度

加速時間

減速時間

JOG速度

JOG運轉緩衝時間

原點復歸速度

原點復歸減速速度

原點復歸之PG0信號數

使用者單位

使用者單位

轉成脈衝單位時，應符合1∼200KHz的範圍。
不在範圍內，則視為200,000。

轉成脈衝單位時，應符合 0∼30KHz的範圍。
不在範圍內，則視為 0。

0∼32,000mS
<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。

200,000

0

100

100

10,000

300

mS

mS

轉成脈衝單位時，應符合 1∼200KHz的範圍。

1∼32,767mS。不在範圍內，則視為 1mS。 mS

使用者單位

使用者單位

轉成脈衝單位時，應符合 1∼200KHz的範圍。

轉成脈衝單位時，應符合 1∼30KHz的範圍。

200,000

1,000

11∼32,767。不在範圍內，則視為1。 Pulse

使用者單位

BFM # 說 明名 稱 初始值 單位

—
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128 系統命令 H0000

b0=ERROR RESET錯誤清除，Edge detection

b1=STOP Command停止命令，減速停止

b2=LSF正轉極限， Level detection

b3=LSR反轉極限， Level detection

b4=絕對位置/相對位置。   b4=0:絕對位置
: 對位置b4=1 相

b5=START開始執行，Edge detection

b6=執行二段速中斷位置定位時之變速信號

狀態資訊

錯誤碼

■ 136

■ 137

H0000

0

b0=READY/BUSY  b0=0:READY可執行指令
b0=1:BUSY

b1=正轉脈衝輸出中

b2=反轉脈衝輸出中

b3=原點復歸完成旗號

b4=現在位置值BFM#133、 132超出範圍

b5=錯誤發生，錯誤碼存放在BFM#137

b6=定位完成旗號

K0=無錯誤發生

KXXX1=設定數值超出範圍
XXX表示發生錯誤的BFM編號

KXXX2=設定數值發生溢位
XXX表示發生錯誤的BFM編號

K3=同時選擇多個運轉命令

K4=運轉命令執行中 LSF或 LSR=ON
執行 JOGF、 JOGR或MPG指令脫離極限
開關時，錯誤碼會自動消除。

b0=ZRN原點復歸

b1=JOGF正轉寸動

b2=JOGR反轉寸動

b3=DRV一段速定位

b4=DRV2二段速定位

b5=DVIT一段速中斷位置定位

b6=DV2I二段速中斷位置定位

b7=DVS一段速中斷停止定位

b8=PLSV可變速度脈衝輸出

b9=MPG電子手輪

b10=LI直線補間定位

129 運轉命令 H0000

0

0

0

使用者單位

使用者單位

32位元值現在速度值

現在位置值

現在位置值

■ 131,130

133,132

135,134

32位元值

由PLC以ABS指令讀取的伺服電機
絕對位置，可由此處寫入控制器

Pulse

BFM # 說 明名 稱 初始值 單位

150

152,151

直線補間偏移向量速度

直線補間運轉向量速度

153 直線補間加減速時間

轉成脈衝單位時，應符合 0∼30KHz的範圍。
不在範圍內，則視為 0。

轉成脈衝單位時，應符合 10∼200KHz的範圍。
不在範圍內，則視為 200,000。

200,000

0∼32,000mS
<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。 100 mS

155,154

157,156

■ 158

■ 160,159

■ 161

■ 163,162

直線補間X軸目標值

直線補間Y軸目標值

直線補間X軸偏移速度

直線補間X軸運轉速度

直線補間Y軸偏移速度

直線補間Y軸運轉速度

轉成脈衝單位時，應符合 32位元值的範圍。

轉成脈衝單位時，應符合 32位元值的範圍。

16位元值

32位元值

16位元值

32位元值

0 使用者單位

使用者單位

0

0

0

0

0

0

使用者單位

使用者單位

使用者單位

使用者單位

使用者單位

使用者單位

BFM # 說 明名 稱 初始值 單位

32位元值

指令執行時，
經系統計算後主動填入。

—

—

—

—
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3.基本指令

3-1 基本指令一覽表

對  象  元  件 功    能

母線開始 a 接點

母線開始 b 接點

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

母線開始上微分接點

母線開始下微分接點

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

串聯 a 接點

串聯 b 接點

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

串聯上微分接點

串聯下微分接點

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

並聯 a 接點

並聯 b 接點

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

並聯上微分接點

並聯下微分接點

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

兩個回路串聯

兩個回路並聯

分歧點開始

分歧點繼續

分歧點結束

運算結果反向

運算結果取上微分

運算結果取下微分

輸出指令

自保持指令

Y、M、S、T、C、D.b、R.b

Y、M、S、D.b、R.b

保持解除Y、M、S、D.b、R.b、T、C、D、R
、V、Z

Y、M(特M除外)

Y、M(特M除外) 上昇微分指令

下降微分指令

MPS

MPP

MRD

PLF
(PULSE FALLING)

PLS
(PULSE)

LD
(LOAD)

LDI
(LOAD INVERSE)

LDP
(LOAD PULSE)

LDF
(LOAD FALLING PULSE)

AND
(AND)

ANI
(AND INVERSE)

ANDP
(AND PULSE)

ANDF
(AND FALLING PULSE)

OR
(OR)

ORI
(OR INVERSE)

ORP
(OR PULSE)

ORF
(OR FALLING PULSE)

ANB
(AND BLOCK)

ORB
(OR BLOCK)

MPS
(POINT STORE)

MRD
(POINT READ)

MPP
(POINT POP)

INV
(INVERSE)

 MEP

 MEF

OUT
(OUT)

Y0

SET
(SET)

Y0SET

RST
(RESET)

RST Y0

Y0PLS

Y0PLF

梯  形  圖指 令 名 稱
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X Y M SM T D.b V,Z

對 象 元 件
指令 16位元

C
S

32位元
C

R.b D R

LD

"元件索引"功能就是讓基本指令中的運算元可
以加上V、 Z索引的能力。如下例所示:

X0Z0 當 Z0=0時，左圖為由
X0啟動，X1解除，Y0

輸出的自保持回路。

X1Z0

Y0Z0

Y0Z0

當 Z0=5時，左圖為由
X5啟動，X6解除，Y5

輸出的自保持回路。

MC
(MASTER CONTROL)

MCR
(MC RESET)

END
(END)

NOP
(NO OPERATION)

主控制點開始

主控制點解除

程序結束

無處理

N0〜N7

N0〜N7

MC  N0

MCR  N0

END

LDP

基 本 指 令 元 件 明 細 表

LDI

LDF

AND

ANI

ANDP

ANDF

OR

ORI

ORP

ORF

OUT

SET

RST

PLS

PLF

  表示不可用VZ寄存器索引                       表示可用VZ寄存器索引  

OUT  T、OUT  C指令的設定值可使用K、D、R，並且可用VZ寄存器索引 

VS系列 PLC的基本指令提供"寄存器位元"處理功能及"元件索引"功能，大大提高程序編寫的方
便性，也使得總體性能大幅提昇。"

"寄存器位元"處理功能就是將寄存器D、R中
的個別位元當作可處理的位元元件。由于，
一個寄存器有 16個位元，分別以 0∼ F指定。
如下例所示:

R1.5D0.3

D0.F

D0.F

D0的b3 R1的b5

D0的b15

D0的b15

左圖為由D0的 bit3

啟動，R1的 bit5解
除， D 0 的 b i t 1 5 輸
出的自保持回路。

對  象  元  件 功    能指 令 名 稱
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3-2 LD、 LDI、AND、ANI、OR、ORI、 INV、OUT、END指令

對  象  元  件

母線開始 a 接點

母線開始 b 接點

串聯 a 接點

串聯 b 接點

並聯 a 接點

並聯 b 接點

運算結果反向

輸出指令

程序結束

LD
(LOAD)

LDI
(LOAD INVERSE)

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

AND
(AND)

ANI
(AND INVERSE)

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

OR
(OR)

ORI
(OR INVERSE)

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

INV
(INVERSE)

OUT
(OUT)

Y0 Y、M、S、T、C、D.b、R.b

END
(END)

END

指 令 語

程序結束END

母線開始 a 接點LD X20

並聯 a 接點OR Y20

串聯 a 接點AND X21

輸出指令OUT Y20

母線開始 b 接點LDI X22

並聯 b 接點ORI Y21

串聯 b 接點ANI X23

輸出指令OUT

LD

Y21

梯 形 圖

OUT  T及OUT C指令在 3-9節說明。

當PLC執行到END指令時，代表程序結束。END之後的程序不會被執行。

END指令可用來插入程序段落中，以便局部測試程序是否正確。

INV

OUT

X24 母線開始 a 接點

運算結果反向

Y22 輸出指令

X20 X21
Y20

Y21

Y22

Y20

X22

Y21

X24

X23

E N D   

功    能指 令 名 稱
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梯 形 圖 指 令 語

並聯上微分接點

串聯上微分接點

輸出指令

母線開始下微分接點

並聯下微分接點

串聯下微分接點

輸出指令

母線開始 a 接點

輸出指令

ORP

ANDP

OUT

LDF

ORF

ANDF

OUT

LD

MEP

OUT

OUT

母線開始上微分接點LDP X0

X1

X2

Y0

X3

X4

X5

Y1

X6

Y3

M0的狀態

M0的 a接點

M0的 b接點

M0的上微分接點

M0的下微分接點

一個掃描時間 一個掃描時間

當位元元件之狀態由OFF → ON變化時，
檢測出該變化之接點稱為上微分接點。
上微分接點通常會持續ON一個掃描時間。

當位元元件之狀態由ON → OFF變化時，
檢測出該變化之接點稱為下微分接點。
下微分接點通常會持續ON一個掃描時間。

3-3 LDP、LDF、ANDP、ANDF、ORP、ORF、MEP、MEF指令

對  象  元  件

母線開始上微分接點

母線開始下微分接點

串聯上微分接點

串聯下微分接點

並聯上微分接點

並聯下微分接點

運算結果取上微分

運算結果取下微分

LDP
(LOAD PULSE)

LDF
(LOAD FALLING PULSE)

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

ANDP
(AND PULSE)

ANDF
(AND FALLING PULSE)

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

ORP
(OR PULSE)

ORF
(OR FALLING PULSE)

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

 X、Y、M、S、T、C、D.b、R.b

 MEP

 MEF

Y2 輸出指令

母線開始 a 接點LD X7

運算結果取上微分

MEF 運算結果取下微分

右圖以位元元件M0為例，說明 a接點、
b接點、上微分接點及下微分接點之間的
關是。

X0 X2
Y0

Y1

Y2

Y3

X1

X3

X4

X6

X7

X5

功    能指 令 名 稱
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3-4 ANB、ORB指令

梯 形 圖

指 令 語

LD

ORI

LD

AND

LDI

ANI

ORB

OR

ANB

OR

OUT

X20

X21

X22

X23

X24

X25

X26

X27

Y0

指 令 語

母線開始 a 接點

並聯 a 接點

區塊回路起始 a 接點

並聯 a 接點

兩個回路串聯

輸出指令

母線開始 a 接點

串聯 a 接點

區塊回路起始 a 接點

串聯 a 接點

兩個回路並聯

輸出指令

LD

OR

LD

OR

ANB

OUT

LD

AND

LD

AND

ORB

OUT

X0

X1

X2

X3

Y0

X4

X5

X6

X7

M0

區塊回路的起始接點指令為 LD或 LDI。

梯 形 圖

連續輸入ANB及ORB指令的次數不可超過 8次。

同一回路中有ANB及ORB指令的程序例子：

對  象  元  件

ANB
(AND BLOCK)

ORB
(OR BLOCK)

兩個回路串聯

兩個回路並聯

X0 X2
Y0

M0

X1 X3

X4

X6 X7

X5

X20 X22 X23
Y0

X21 X24 X25

X27

X26

功    能指 令 名 稱
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3-5 MPS、MRD、MPP指令

對  象  元  件

分歧點開始

分歧點繼續

分歧點結束

MPS
(POINT STORE)

MRD
(POINT READ)

MPP
(POINT POP)

MPS

MPP

MRD

梯 形 圖

遇到分歧點時使用MPS指令將分歧點之狀態記錄下來。

同屬一個分歧點時，從第二列開始使用MRD指令將分歧點之狀態讀出。

分歧點的最後一列使用MPP指令將分歧點之狀態讀出，並且從記憶中移除該分歧點狀態。

在連續分歧回路中，MPS指令的個數與MPP指令的個數相差不得超過 11個，而且在所有分歧
回路結束時，兩者的使用個數必須相同。

3段分歧之程序例子：

指 令 語梯 形 圖

LD

MPS

AND

MPS

AND

OUT

MPP

AND

OUT

MPP

AND

MPS

AND

OUT

MPP

AND

OUT

X20

X21

X22

Y20

X23

Y21

X24

X25

Y22

X26

Y23

指 令 語

母線開始 a 接點

分歧點開始

串聯 a 接點

輸出指令

分歧點繼續

串聯 a 接點

輸出指令

分歧點結束

串聯 a 接點

輸出指令

LD

MPS

AND

OUT

MRD

AND

OUT

MPP

AND

OUT

X0

X1

Y20

X2

Y21

X3

Y22

X21

X24

X22

X23

X25

X26

MPS
MPP

MPS
MPP

MPS

MPP

Y20
X20

Y21

Y22

Y23

MPS

MPP

MRD

X0 X1

X2

X3

Y20

Y21

Y22

功    能指 令 名 稱
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3-6 MC、MCR指令

對  象  元  件

MC
(MASTER CONTROL)

MCR
(MC RESET)

主控制點開始

主控制點解除

N0〜N7

N0〜N7

MC  N0

MCR  N0

指 令 語梯 形 圖

梯 形 圖

當條件接點ON時，MC∼MCR指令間之回路正常執行。

當條件接點OFF時，MC∼MCR指令間之一般計時器及由OUT指令所驅動的線圈全部變為OFF，
積算型計時器、計數器及由SET/RST指令所驅動的線圈則保持不變。

MC指令將母線轉移至條件接點之後，MCR指令則將母線還原。

主控回路內永許再有主控回路，形成巢狀結構。最多永許 8層巢狀，編號為N0∼N7，且最外面

一層必須使用N0，接著照N1、N2…N7之順序不可跳號，越往內層號碼越大。

多層巢狀結構程序例子：

第 4層 第 3層 第 2層 第 1層

LD

MC

LD

OUT

LD

OUT

MCR

X0

N0

X1

Y20

M10

Y21

N0

形成一個主控回路受控于X0

X0為條件接點

X0 = ON則

X0=OFF則

Y20的狀態=X1的狀態
Y21的狀態=M10的狀態

Y20=OFF

Y21=OFF

X0

X1

M10

MC   N0

Y20

Y21

   MCR   N0

X0

X1

X21

X2

X22

X3

X23

X24

X25

MCR   N2

MCR   N1

Y26

MCR   N0

Y25

MC   N1

   Y21

MC   N2

   Y22

MC   N3

Y23 

  MCR   N3

Y24  

X20
   Y20

X26

   MC   N0

功    能指 令 名 稱
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3-7 SET、RST指令

對  象  元  件

自保持指令

保持解除

SET
(SET)

Y0SET Y、M、S、D.b、R.b

RST
(RESET)

RST Y0
Y、M、S、D.b、R.b、T、C、D、R
、V、Z

指 令 語梯 形 圖

LD

OUT

LD

SET

LD

RST

X0

Y20

X0

Y21

X1

Y21

動 作 時 序 圖

SET指令將輸出線圈設定為ON且自保持。

RST指令將輸出線圈復歸為OFF，或將某一計時器、計數器或寄存器等之現在值清除為 0。

SET/RST指令可使用同一輸出線圈，且使用次數無限制。

RST C指令在3-9節說明。

X 0

X 1

Y 2 0

Y 2 1

X0

X1

X0

Y20

S E T    

R S T    Y 2 1

Y 2 1

功    能指 令 名 稱

3-8 PLS、PLF指令

指 令 名 稱 對  象  元  件

Y、M(特M除外)

Y、M(特M除外) 上昇微分指令

下降微分指令PLF
(PULSE FALLING)

PLS
(PULSE)

Y0PLS

Y0PLF

指 令 語梯 形 圖 動 作 時 序 圖

LD

PLS

LD

PLF

X0

M0

X0

M1

當 X0＝OFF→ON時，M0會輸出一個掃描時間的脈衝。

當 X0＝ON→OFF時，M1會輸出一個掃描時間的脈衝。

X 0

M 0

M 1

一個掃描時間 一個掃描時間

X0

X0
P L S    M 0

P L F M 1

功    能
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  計時器、計數器的 指令3-9 OUT、RST

OUT指令所指定的元件如果是 T 或 C 時，必須再輸入其設定值。

計時器

梯 形 圖 指 令 語

LD

OUT

LD

OUT

X0

T0

K20

T0

Y20

設定值可以是K(常數)或資料寄存器D、R(變數)。

設定值的有效範圍如下：

計數器

指 令 語梯 形 圖 動 作 說 明

LD

OUT

LD

OUT

LD

RST

X0

C0

K5

C0

Y20

X1

C0

設定值可以是K(常數)或資料寄存器D、R(變數)。

設定值的有效範圍如下：

C0〜 C99

C100〜 C199

C200〜 C219

C220〜 C234

C235〜 C255

一般型

停電保持型

一般型

停電保持型

軟件高速計數器(停電保持)

16位元上數

32位元上 /下數

1∼32,767
(當設定值超出此範圍一律視為1)

－2,147,483,648〜2,147,483,647

持在ON。

當 X 1 ＝ O N 時 C 0 的現在值被清除
為 0，且C0的輸出接點變為OFF。

積算型計時器 T246∼T255的現在值復歸必須使用RST指令。

計數器編號       計數器型態 設定值範圍  

使用軟件高速計數器時，請詳閱 2-7節〝軟件高速計數器〞之內容。

當 X0 ＝ OFF → ON 時 C0 往上計數
一次，直到 C0之現在值等于 5時
， C0的輸出接點ON。之後 C0的
現在值不再變化，且C0的接點保

X0

T0 線圈

T0 接點

Y20

動 作 時 序 圖

2秒

計時器編號           計時單位            設定值範圍                 實際設定時間

T0〜T199

T200〜T245

T246〜T249

T250〜T255

100mS

10mS

1mS

100mS

一般計時器

積算型計時器

0∼ 32,767

(當設定值超出此
範圍一律視為 0)

0.1〜3276.7秒

0.01〜327.67秒

0.001〜32.767秒

0.1〜3276.7秒

T256∼T511 0.001〜32.767秒1mS

計時器型態                

X0
T0

K20

T0
Y20

C0R S T     

C0
K5

Y20

X0

C0

X1
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2

3

4

5

6

7

8

9

10

X4

1

2
3

5

6

8

Y21

程序規劃時的注意事項3-10  

3-10-1  梯形圖轉換成指令碼

將梯形圖回路編輯成指令碼的原則是依圖形由左而右，由上而下依序轉換。

形成並聯區塊
形成串聯區塊

串聯 b 接點
結果輸出

串聯 a 接點
結果輸出

LD

ANI

LD

AND

ORB

OR

LDI

AND

LD

AND

ORB

ANB

ANI

OUT

AND

OUT

X0

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

X20

X21

Y20

X22

Y21

串聯區塊

串聯區塊

形成並聯區塊
並聯  a 接點

串聯區塊

串聯區塊

1

X0 X1 X5 X6 X21
Y20

Y21
X2 X3 X7 X20 X22

X4

Y20
X21

X22

X0            X1

X2            X3

4

X5           X6

X7           X20
7

9

10
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X0
Y0

X1

X21
Y0

X22

X20

˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙

1. 串聯接點較多的回路宜置于並聯回路的上方，程序編寫較為簡易。

3-10-2  程序規劃技巧

指 令 語梯 形 圖 指 令 語梯 形 圖

指 令 語梯 形 圖 指 令 語梯 形 圖

3. 輸出線圈重複使用，在語法上並無錯誤，但PLC執行時，以最後一個線圈為優先(有效)，
     因此宜修改條件信號接點，儘量避免使用同一編號之輸出線圈。

2. 並聯接點較多的回路宜置于回路左邊。

LD

LD

AND

ORB

OUT

X0

X1

X2

Y0

LD

AND

OR

OUT

X1

X2

X0

Y0

LD

LD

OR

ANB

OUT

X0

X1

X2

Y0

LD

OR

AND

OUT

X1

X2

X0

Y0

或

梯 形 圖

X0

X2

Y0

X1 X0

Y0
X2X1

X0
Y0

X2

X1
X0

Y0

X2

X1

梯 形 圖

X0
Y0

X1

X21

X22

X20

X0
M0

M1

X1

X21

X22

X20

Y0

M1

M0

˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙

指 令 語 指 令 語

˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙

LD

AND

OUT

X0

X1

Y0

LD

OR

ANI

OUT

X20

X22

X21

Y0

LD

AND

OUT

X0

X1

M0

˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙

LD

AND

LD

OR

ANI

ORB

OUT

X0

X1

X20

X22

X21

Y0

˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙

LD

OR

ANI

OUT

X20

X22

X21

M1

LD

OR

OUT

M0

M1

Y0

˙
˙
˙
˙
˙
˙
˙
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4.順序功能圖(SFC)及步進梯形圖

4-1 順序功能圖 ( )解說SFC

4-1-1  基本架構SFC

在自動控制的領域中，經常須要電氣控制與機械動作密切的配合，方能有效達成自動控制的目
的。這就是近年來很熱門的機電整合。然而要求機械工程師瞭解複雜的順序控制設計，無疑是
一件困難的工作。于是SFC(Sequence Function Chart)順序功能圖的設計理念產生了。

SFC的設計理念使得機械的動作容易被理解。其主要特點如下：

(1)對于經常變化的狀態步進動作，不需要作順序設計，PLC會自動執行各狀態間的互鎖及雙重

      輸出等處理。只要針對各狀態作簡單的順序設計即可使機械正常動作。

(2)即使第三者也可以容易了解全部動作，可以輕易作試運轉調整，偵錯及維護保養的工作。

SFC程序開始執行的第一個狀態。一般以開機初始脈衝來執行SET指令，使特定之SFC

開啟，以達成系統的初始狀態，在SFC中通常以雙線方框來表示。

PLC正在執行中的狀態，稱之為有效狀態。在有效狀態下，PLC將依序執行下列動作：

4-1-2  基本組成單元SFC

     (1)初始狀態

(2)有效狀態

狀態與狀態之間，通常使用線段加以連接，而線段上則用一條短線表示促使狀態發生移行的
相關條件。

示意圖SFC

第 1狀態

第 2狀態

第 n狀態

由初始狀態移行至第 1狀態之移行條件

由第 1狀態移行至第 2狀態之移行條件

由第 2狀態移行至第 3狀態之移行條件

由第(n-1)狀態移行至第 n狀態之移行條件

由第 n狀態移行至初始狀態之移行條件

第 1狀態所需的順序控制梯形圖

第 2狀態所需的順序控制梯形圖

第 n狀態所需的順序控制梯形圖

                                   實際之SFC

X20，X21，X22，…X26，X27

為各狀態之移行條件

X20

X22

X26

X27

X21

S0

S20

S21

左圖為SFC示意圖，而右圖為其對應之實際SFC。PLC會從初始狀態開始依據移行條件的變化，
順序完成第 1狀態→第 2狀態→……→第n狀態之動作，並達成一個循環的控制。

     驅動與此狀態有關之輸出繼電器、計時器或計數器之線圈。

     將上一個狀態復歸，亦即與上一個狀態相關的動作立即成為OFF狀態。

     移行條件成立時，則機械動作進入下一個狀態。狀態與動作之間，通常用一有向線段
     加以連接，用以表示信號的流向。

1

2

3

初始狀態

S30

SFC主要由狀態及移行條件所組成，分述如下:

1.  狀態

2.   移行條件

SFC將機械動作分割成一個個狀態，並在狀態中設計相對應的控制動作。然後，再依需求依
序執行狀態，完成控制目的。
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4-1-3 的狀態及動作 SFC

VS系列PLC使用步進繼電器指示SFC的狀態。下圖說明步進繼電器在各種情形下的動作狀況。

S21＝ON，狀態執行，Y0＝ON，Y1＝ON。
S21

X1

S20＝OFF，狀態未執行，Y7＝OFF。S20 Y7

Y0

SET Y1

S22

X0

Y2 S22＝OFF，狀態未執行，Y2＝OFF。

S21＝ON，狀態執行，Y0＝ON，Y1＝ON。
S21

X1

S20＝OFF，狀態未執行，Y7＝OFF。S20 Y7

Y0

SET Y1

S22

X0

Y2 S22＝ON，狀態執行，Y2＝ON。

X0＝OFF → ON，有效狀態由S21轉移到S22，S22由OFF變為ON

，但此時S21仍然為ON。

1

2

3
S21＝OFF，狀態執行，Y0＝OFF，
Y1由于SET指令的關係仍然為ON。

S21

X1

S20＝OFF，狀態未執行，Y7＝OFF。S20 Y7

Y0

SET Y1

S22

X0

Y2 S22＝ON，狀態執行，Y2＝ON。

S21＝OFF，狀態未執行，Y0＝OFF，
Y1由于SET指令的關係仍然為ON。

S21

X1

S20＝OFF，狀態未執行，Y7＝OFF。S20 Y7

Y0

SET Y1

S22

X0

Y2 S22＝ON，狀態執行，Y2＝ON。

4

下一個掃描周期，S21由ON變為OFF，但S21狀態仍然執行。

下一個掃描周期，S21狀態停止執行。
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單一流程       選擇分歧及合流        並進分歧及合流         跳躍             重複

4-1-4  的型態SFC

SFC依其流程控制方式，有下列 5種基本型態：

SFC在狀態移行的過程中，有一些必須特別注意的現象，見下圖說明。

S0

S20

S21

S22

S23

S24

S8

S100

S101

S102

S103

S104

S21

S21狀態執行區間

狀態不執行

狀態不執行

A B

4 狀態不執行

狀態執行
S22

B

A ：一個掃描周期，狀態移轉當次的掃描周期。S21及S22會有一個掃描周期同時ON。

：一個掃描周期，狀態移轉後的下一個掃描周期。S21雖然在這時已變為OFF，但仍會執
  行狀態內的程序，就是在此時將Y0由ON變為OFF。

狀態中由OUT指令所驅動的元件，在狀態移轉後的下一個掃描周期就會變為OFF(程序中的
OUT Y0)。而由SET指令所驅動的元件則會保持為ON(程序中的SET Y1)。

S5

S10

S30S20

S21

S22

S11

S31

S32

S3

S20 S30

S31S21

S11

S9

S200

S201

S202

S203

S204

1 2 3

S10

S32S22
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4-2 如何編寫 程序SFC

SFC有其規則，透過本章節的簡單說明，依序建構SFC程序，可以幫助設計人員了解使用SFC編
寫程序的方法。在此，利用一個公園噴水池的應用例依序說明SFC的設計流程。

公園噴水池控制的動作流程，說明如下：

(1) 當噴水池準備開始運作時，READY指示燈亮。

(2) 按下開始按鈕，照明燈亮起，並啟動 5秒計時器 。

(3) 5秒計時器計時到，噴水池周圍水柱噴出，並啟動 10秒計時器。

(4) 10秒計時器計時到，噴水池中央主水柱噴出，並啟動 20秒計時器。

(5) 20秒計時器計時到，關閉照明燈光，停止噴水，並進入READY狀態。

4-2-1 繪製動作流程圖 

依據公園噴水池控制動作流程的描述，繪製如下的流程圖。

首先，我們必須將要依序完成的動作，分割成一個接一個的狀態。然後，將改變狀態的條件，
插入在狀態與狀態之間。依序完成，便可產生如下的動作流程圖。

10秒計時到

開始按鈕

初始狀態

第2個狀態

第3個狀態

第4個狀態

照明燈光亮起，
啟動 5秒計時器

READY指示燈亮起

20秒計時到

動作結束

噴水池中央主水柱噴出，
啟動 20秒計時器

關閉照明燈光，停止噴水

噴水池周圍水柱噴出，
啟動 10秒計時器

第1個狀態

公園噴水池功能說明：
公園噴水池旁設有一個控制面板。面板上有READY指示燈表示待機狀態，另有開始按鈕供民眾
啟動噴泉。當待機狀態下，民眾按下開始按鈕後，會啟動噴水池之照明、噴水動作一個循環後
，又回到待機狀態。
啟動噴泉時，照明燈會先亮起，經過 5秒後，噴水池周圍的水柱噴出，再經過 10秒後，中央主
水柱加入噴出的行列。燈光及噴水在 20秒後全部停止，回到待機狀態。

5秒計時到

READY 開始
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4-2-2 由動作流程圖到 SFC

在實際的應用場合，必須將外部的
輸入信號及輸出負載，接線到PLC

的輸出入端子台。以便接收外部信
號狀態及實際驅動負載。

依圖所示，本例中的"開始按鈕"
接到 X 0 輸入點， Y 0 輸出點接到
"READY指示燈"，Y1輸出點接到
"照明燈"，Y2 輸出點接到"周圍
噴水閥"，Y3輸出點接到"中央噴
水閥"。

PLC 的 SFC程序，利用狀態繼電器
指示每一個動作狀態，並以移行條
件決定狀態的移動。其中，又規定
S0∼S9為一個SFC圖的初始狀態繼
電器，其餘狀態則可以任意指定狀
態繼電器( S 1 0 ∼ S 8 9 9 ， S 1 0 0 0 ∼
S4095)，並無順序之分。但是，所
有狀態繼電器均不可重複使用。

依據以上原則及PLC I/O元件使用
情形，將動作流程圖轉化為如右的SFC圖。當中的計時器T0∼T2為PLC內部元件(時基0.1秒的
計時器)。

計時到T1

開始按鈕

計時到T2

動作結束

S0

S10

S11

S12

S13

Y0

Y3

T2

RST

RST

Y1

Y2

點亮READY指示燈

驅動周圍噴水閥

T1

SET Y2

K100
啟動10秒計時器

點亮照明燈光

T0

SET Y1

K50
啟動5秒計時器

驅動中央噴水閥

K200
啟動20秒計時器

關閉照明燈光

4-2-3 用 編寫 Ladder Master S SFC

Ladder Master S編程軟件提供SFC程序編輯。上一節所完成的SFC，必須藉由Ladder Master S編
輯，寫入PLC、運轉、除錯。

SFC在Ladder Master S上的編輯方式說明如下：

開啟

SFC
展開圖

S0

S10

S11

S12

S13

S0

開啟

開啟

開啟

開啟

開啟

狀態展開圖

M9002
S E T     S 0

S F C   T E S T

藉此程序啟動
以下的SFC程序

V S 系列 P L C 以 S F C 指令建構
S F C 程序 ， S F C 指令後方可
以輸入該 S F C 的名稱，以資
識別。名稱可以由最多 16 個
英文數字或8個中文字組成。
在Ladder Master S中開啟SFC

程序，可以進入下一階 S F C

展開圖。

梯
形

圖

X0

Y0

T R A N   S 1 0

Y3

T2

T R A N   S 1 3

K200

T2

S13

RST

RST

Y1

Y2

T R A N   S 0

T1

T1

SET Y2

K100

T R A N   S 1 2

計時到T0

關閉周圍噴水閥

T0

T0

SET Y1

K50

T R A N   S 11
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型態說明4-3 SFC

本章節將個別說明SFC的各種工作型態，及建構SFC時應注意的事項。

4-3-1 單一流程、跳躍及重複 

單一流程是SFC最基本的型態，用于簡單的順序控制。
在實際設計SFC時，經常會配合 JUMP指令(以    表示)，形成跳躍或重複的流程。

單一流程配合 JUMP指令往回移行，稱之為重覆流程。

單一流程配合 JUMP指令跨越前方狀態移行或移行到別的SFC，稱之為跳躍流程。

S1

S10

S11

S12

S100

S101

S102

S103

S100

S101

S102

S103

S103

S2

S20

S21

S22

S1

S10

S11

S12

S22

S2

S20

S21

S22

一般圖示 一般圖示 Ladder Master S

編輯圖形
(分別編輯兩個SFC圖形)

Ladder Master S

編輯圖形

S20

S21

S22

S23

S21

S22

S23
S21

一般圖示

S20

Ladder Master S

編輯圖形

重覆流程單一流程

S10

S11

S12

S0

S10

S11

S12

S0一般圖示

Ladder Master S

編輯圖形

S0

100
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4-3-2 選擇性分歧及合流 

選擇性分歧：選擇多條分歧回路之一作狀態移行。
選擇性合流：由多條分歧回路回歸到單一流程。

S10

S20 S30 S40 S50 S60 S70 S80 S90

S21 S31

S32

S41 S51 S61 S71 S81 S91

S42 S52 S62 S72 S82 S92S22

0

S10狀態執行時，同時檢視其下8個移行條件，以便選擇移行到S20、S30、S40、S50、S60

、S70、S80或S90狀態。

當S10狀態執行時。假設第1個移行條件ON，則有效狀態由S10移行到S20。再依序移行到S21

，移行到S22。此時，如果S22的移行條件ON，則有效狀態移行到S11。
假設第2個移行條件ON，則有效狀態由S10移行到S30。
餘此類推。

4-3-3 並進式分歧及合流 

並進式分歧：若移行條件成立時，則各分歧回路的第一個狀態均變成有效狀態稱之為並進式分歧。

並進式合流：若各合流回路中的最後一個狀態均成為有效狀態，且移行條件滿足時，則流程控 制
                               權將移行至下一個狀態稱之為並進式合流。

S11

分歧回路數2∼8個，最多不可超過8個。

選擇性分歧之各個移行條件的設定必須明確，避免同時有不只一個移行條件成立的情況。
因為，這樣會導致不只一個回路同時執行，而造成錯誤。

S10

S20 S30 S40 S50 S60 S70 S80 S90

S21 S31

S32

S41 S51 S61 S71 S81 S91

S42 S52 S62 S72 S82 S92S22

S11

分歧回路數2∼8個，最多不可超過8個。

S10狀態執行且其移行條件ON時，S20、S30、S40、S50、S60、S70、S80及S90同時成為有效
狀態，並啟動個別相關流程之控制、移行作業。直到S22 、S32 、S42 、S52 、S62 、S72 、S82

及S92均成為有效狀態，且其並進合流移行條件ON，則有效狀態移行到S11。

7654321
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虛擬狀態                                            

X0

X3

X1

X4

S20 S30

S100

S40 S50

X0

X3

X1

X4

S20 S30

S40 S50

S10

T0

S10

T0•X0

S11

S12

T1•X0

S11

S12

T1

X0

S10

M0•M1

S11 S12

M0•M2M0

M1 M2

S10

S11 S12

4-3-4  必須特別注意的SFC

構思完成的SFC圖形必須透過 Ladder Master S(LMS)編輯方能在PLC上執行。而 LMS的SFC圖形
輸入功能有其限制，一個狀態搭配一個移行條件為其基本要求，所以，在必要的時機必須修改
SFC圖形，以符合要求。

回路中可能加入一個空的狀態，由于該狀態只做轉接之用，因此稱之為虛擬狀態。

S10

S20 S30 S40 S50

S21 S31 S41 S51

X0

X1

X0

X2 X2

M0 M1 M3

X6

T0 T1

X7

T2 T3

X1

M2

S11

S10

S11

X0•X1 X0•X1 X0•X2 X0•X2

M0 M1 M2 M3

X6•T0 X6•T1 X7•T2 X7•T3

S20 S30 S40 S50

S21 S31 S41 S51

虛擬狀態                                            

S100

S20 S30

S100

S40 S50

X0

S20 S30

X0

S40 S50

虛擬狀態                                            

X0 X1

S20 S30

S101

S40 S50

X0 X1

S20 S30

S40 S50

S101

虛擬狀態                                            

X1 X2

S20 S30

S200

S40 S50

X1 X2

S20 S30

S40 S50

X0

X0
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4-4  使用SFC編寫程序時之注意事項

VS系列PLC提供梯形圖配合SFC的程序編寫模式。使用時一定要了解其規範及限制，才能得心
應手，完成正確的控制程序。

狀態中的控制回路，可以串聯各種串並聯回路及應用指令。1

S10

X0 M10 T0

M100X20

Y5

T0
K50

M O V   D 0   D 1

狀態間的移行條件，可以使用串並聯回路。2

T0 X0

X1T1

T R A N   S 1 0

S105

S10

3 狀態中的控制回路，可以直接驅動輸出點。但是，一旦開始輸入接點後，其後的回路則不可
以從母線直接驅動輸出點。

S10
T2

Y1

Y2

Y0
可修改為

T2

Y0

Y1

Y2
T2

M9000

Y0

Y1

Y2

或

在狀態中使用OUT指令驅動輸出，則移行後被驅動之輸出會變為OFF。

在狀態中使用SET指令驅動輸出，則移行後被驅動之輸出仍然為ON。

4

S10

S11

X0

Y0

SET Y1

正在進行移行動作的兩個狀態，會有一個掃描時間，兩個狀態均在ON。請參考上圖。5

相鄰的兩個狀態，因為有一個掃描周期會同時為ON，必要時須編寫輸出互鎖回路。6

S10

S11

Y1
Y0

Y0
Y1

電機正轉

電機反轉

互鎖

S10

X0

S11

Y0

Y1

一個掃描時間

子程序中不可編寫SFC程序。

SFC回路中雖然不禁止使用跳躍指令，但由于會使程序處理流程複雜化，應該避免使用。

7

8

PLC程序中有SFC回路時，不可以在中斷子程序中使用SET及OUT指令驅動步進繼電器。9
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非相接的狀態，可以使用同一編號的計時器。而且，可以分別使用不同的設定時間。

S10

S12

S11

T0
K100

T0
K5

D0
T0

S11為S10的相接狀態，所以，左圖不永許。

S12為S10的非相接狀態，所以，左圖永許。

SFC回路中，不得使用MC、MCR指令。

SFC回路中，不可以使用SET、RST及OUT指令驅動步進繼電器。

SFC回路中，不可以重覆使用同一個步進繼電器。

10

設計SFC回路時，步進繼電器編號的使用，沒有任何順序關係。

11

12

SFC回路中，S0∼S9為初始步進繼電器。但是，一般步進繼電器也可當做初始步進繼電器使
用，做為一個SFC程序的開頭。

13

14

儘量避免在SFC回路中使用微分接點。真有需求時，可將微分接點在梯形圖程序中先轉移到
M繼電器。

15

S10

X0

X1

SET Y0
S10

M0

M1

SET Y0

SFC 狀態展開圖
X0

X1

M0

M1

梯形圖

SFC回路中"  "表示RESET指令。17

S20

S20

移行條件ON，則RESET S20。

S20

S30

移行條件ON，則RESET S30。
但不會有移行行為，所以，
S20仍然為ON。

每一個選擇性分歧或並進式分歧，最多只能有 8個分歧點。
以 Ladder Master S編寫SFC程序時，一個SFC圖形最多可以有 32行。

18

S5

1 2 8

最多 8個分歧點

最多 8個分歧點

S0 S10 S100

S10 S100 S500

16

最多 32行
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M9047

M9040

■M9046

4-5  SFC相關的特殊元件

表中標有“■” 符號者，表示程序中不可使用指令驅動其繼電器線圈或寫入資料。

寄存器編號

繼電器編號 功     能     說     明

以相同信號依次作狀態移行時，此信號必須為脈衝信號。由于移行過程中相鄰狀態會有一個
掃描時間同時ON。所以，必須如下圖產生M1信號，避免立即由S100移行至S101。

19

S100

S101

PLS M1

M0
T R A N   S 1 0 0

M0 M1
T R A N   S 1 0 1

PLS M2

如下圖的例子，當狀態S100由OFF變為ON時，希望Y1電機轉動帶動輸送帶將"容器 2"移
動到容器檢測X1處。
由于S100由OFF變為ON時，X1已經處在ON的狀態，致使圖一的SFC程序會繼續移行到S101

，而導致Y1不會ON。必須修改成圖二的SFC程序，才能順利達成目的。此種應用在自動化
控制中經常會遇到，使用者一定要了解其動作的原理。

20

輸送帶電機Y1

圖一

S100

S101

Y1

X1
TRAN   S101

S100

S101

M0 M1
TRAN   S101

Y1

PLS M1

PLS M0
X1

圖二

容器檢測X1

容
器

3
容

器
2

容
器

1

■D9041

■D9042

■D9043

■D9044

■D9045

■D9046

■D9047

■D9040

步進點監視有效。當M9047=ON，D9040∼D9047之內容才有效。

步進移行禁止。當M9040=ON時，步進點的移行被禁止。

步進點動作中。當M9047=ON，如果步進繼電器有任一點ON則M9046=ON。

ON步進點號碼 1

ON步進點號碼 2

ON步進點號碼 3

ON步進點號碼 4

ON步進點號碼 5

ON步進點號碼 6

ON步進點號碼 7

ON步進點號碼 8

當M9047＝ON時，動作中的步進點其號碼會被存放在D9040∼

D9047當中。

號碼最小者存放在D9040，號碼次小者存放在D9041，由小到大

依此類推。

功     能     說     明
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4-6  SFC與步進梯形圖的關係

VS系列PLC針對SFC程序，提供SFC及步進梯形圖編輯方式，編程時可擇一使用。以下，說明
兩者之間的關係。

4-6-1  步進階梯指令

步進階梯開始

步進階梯指令STL及對象元件S構成一個步進點。當STL指令出現在程序中，則代表程序進入以步進
流程控制的步進梯形圖狀態。而RET指令則代表步進梯形圖狀態結束，之後母線回歸至一般梯形圖
狀態。SFC圖作成後必需轉換成步進梯形圖。在轉換的過程中必須注意下列事項：

(1)輸出的驅動方法

     如下左圖所示，步進點內若是已經輸入 LD或 LDI指令，則不可從母線直接連接輸出線圈。
     請將左圖改成右圖。

插入常ON接點

常時ON接點

(4)RET指令的功能

RET指令代表一個步進流程的結束，所以一連串步進點的最後一定要有RET指令。一個程序可以
寫入多個步進流程，而每個步進流程一定要以RET指令做結束。RET指令的使用次數沒有限制。

(2)MPS、MRD、MPP指令的位置

步進點的母線不可直接使用MPS、MRD、MPP指令，必須先有 LD或 LDI指令之後再使用MPS、
MRD、MPP指令。

驅動本流程下一個步進點

驅動不同一流程之步進點

(3)步進點的移行方法

如下圖中 及 兩個指令都是用來驅動另一個步進點，並在控制權移轉到另一個步進SET S21 OUT S40

點之後，步進點本身就會自動復歸成OFF，功能完全相同。其中相異之處在于 SET指令是用來驅
動本流程之下一個步進點，而OUT指令則是用來驅動不同一流程之步進點。

對  象  元  件 功    能

STL S

指 令 名 稱

RET 步進階梯結束
RET

LD  X23

Y20

Y21

Y22

內STL
母線

S20 X21

X23

Y20

Y21

Y22

S20 X21

X23

M9000

MPS

MRD

MPP

Y20

Y21

Y22

S20 X21X20

X22

X23

LD  X20

內STL
母線

條件
移行

S40

S20 X20

X21

S21SET       

梯  形  圖
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4-6-2  SFC與步進梯形圖

選擇性分歧及合流之 及步進梯形圖SFC

(a)SFC                                                                         (b)步進梯形圖

M9002

X0

X1

X2

X3

X24

X26

Y22

Y0

Y21
M100

S0

S20

S21

S22

在SFC圖形(a)圖中的每一個狀態，都具備了對負載的驅動處理、指定移行對象及移行條件等 3

種功能。此SFC用梯形圖方式來表現即為(b)圖。其中　　　  符號表示使用指令STL，而STL指
令具有移行及自動復置的功能。

S20

S21

S22

S0

X1

X2

X26

X3

M100

X24

X0

SET       

SET       

S21

S22

SET       

RET       

S0

SET       S0

SET       S20

M9002

Y0

Y21

Y22

(a)SFC                                                                         (b)步進梯形圖

X0

X1

X2

Y22

Y20

Y21

S20

S24S21

S22

S23 Y23

X3

Y24

X4

S20

S21

X0

X3

X1

SET       

SET       

SET       

S21

S24

S22

Y20

Y21

S22

X2
SET       S23

Y22

S24

S23

X4
SET       S23

Y24

Y23

單一流程之 及步進梯形圖SFC
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跳躍之 及步進梯形圖SFC

並進式分歧及合流之 及步進梯形圖SFC

(b)步進梯形圖

X0

X1 X2

Y20

Y0

M100

S20

S23S21

S25

S22

Y22

X3

M101

S24 Y21

(a)SFC                                                                         

S20

S21

X0

X1

S22

S24

S24S22

S25

S23

X2

X3

SET       S21

Y0

SET       S23

M100

SET       S22

Y20

Y21

Y22

M101

SET       

SET       

S24

S25

(b)步進梯形圖(a)SFC                                                                         

X0

X1

X2

Y1

Y0

M100

S20

S21

S22

S23 Y20

X3

S20

S21

X0

X1

S22

S23

X2

SET       S21

Y0

M100

SET       S22

Y1

Y20

SET       S23

X3
SET       S23

重複之 及步進梯形圖SFC

(b)步進梯形圖(a)SFC                                                                         

S20

S21

X0

X1

S22

S23

X2

SET       S21

Y0

SET       S22

SET       S23

X0

X1

X2

Y1

Y0S20

S21

S22

S23

Y2

Y3

X2

Y1

Y2

Y3

SET       S21
X2
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4-7  SFC應用例

4-7-1  具備連續/單次/單步控制之公園噴水池

本例是將 4-2節"公園噴水池"的例子加以改良，使具有連續/單次/單步控制之能力。

X0

READY 開始

Y0

單次 單
步

連
續
  Y0：READY指示燈

Y1：噴水池照明燈光

Y2：噴水池周圍噴水閥

Y3：噴水池中央噴水閥

X2

OFF

：連續ON

：單次

ON ：單步

X1

X1

程序中利用"M9040步進移行禁止"特殊繼電器，達到單步控制之目的，使用者可以藉此了解使
用方法，並加以利用。以下，分別以 (a)SFC、 (b)步進梯形圖的方式編寫程序，提供比對參考。

S0

S10

S11

S12

S13

S10

Y0

X0
T R A N   S 1 0

Y3

T2
K200

T R A N   S 1 3
T2

RST

RST

Y1

Y2

T1

SET Y2

K100

T1
T R A N   S 1 2

T0

SET Y1

K50

T0
T R A N   S 11

M9002
梯形圖

X2 X0

S F C   噴 水 池

SET S0

M9040

X1
T R A N   S 1 0

X1
T R A N   S 0

S0

點亮READY指示燈

驅動周圍噴水閥

啟動10秒計時器

點亮照明燈光

啟動5秒計時器

驅動中央噴水閥

啟動20秒計時器

關閉照明燈光

關閉周圍噴水閥

控制步進移行禁止特殊繼電器，使得只有在X0=ON時
，才允許移行，達到單步執行的目的。

啟動S0起始的SFC程序

SFC圖的名稱為"噴水池"

X1=ON時，選擇移行到S10

，執行連續運轉。
X1=OFF時，選擇移行到S0

，執行單次運轉。

當選擇連續模式時(X1=ON，X2=OFF)，按下開始按鈕，則執行連續運行控制。
當選擇單次模式時(X1=OFF，X2=OFF)，按下開始按鈕，則執行一個循環運行。
當選擇單步模式時(X1=OFF，X2=ON)，每按下一次開始按鈕，則往前推進一個動作。

(a)以SFC 編寫程序                                                           

T0=ON時，移行到S11。

T1=ON時，移行到S12。

T2=ON時，移行到S13。

X0=ON時，移行到S10。
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(b)以步進梯形圖編寫程序

S10

S0

T0

X0

SET       S11

SET       

RET       

S0

SET       S0

SET       Y1

M9040
X2 X0

M9002

Y0

SET       S10

T0
K50

S11

T1
SET       S12

SET       Y2

T1
K100

S12

T2
SET       S13

T2
K200

Y3

S13
RST       Y1

RST       Y2

X1
SET       S10

X1

控制步進移行禁止特殊繼電器，使得只有在X0=ON時
，才允許移行，達到單步執行的目的。

點亮READY指示燈

啟動5秒計時器

啟動10秒計時器

啟動20秒計時器

驅動周圍噴水閥

驅動中央噴水閥

關閉照明燈光

關閉周圍噴水閥

點亮照明燈光

啟動S0起始的步進階梯程序

X1=ON時，選擇移行到S10，執行連續運轉。

T0=ON時，移行到S11。

T1=ON時，移行到S12。

T2=ON時，移行到S13。

X1=OFF時，選擇移行到S0，執行單次運轉。

步進階梯結束

X0=ON時，移行到S10。
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4-7-2  容器充填

容器

充填注口
移動閥Y2

ON ：下降
OFF：上升

注液閥Y3

ON ：注液
OFF：關閉

果
汁

容器檢測X1輸送帶電機Y1

X0

READY 開始

Y0

單
次

連
續
  

X2

OFF：連續
ON ：單次

容器充填功能說明：

(1) 當機器準備好開始運作時，READY指示燈亮。

(2) 按下開始按鈕，輸送帶電機開始轉動。容器檢測檢知到容器到達定位時，電機停止轉動。

(3) 充填注口移動閥ON，令充填注口下降。 3秒後確定充填注口已下降到達定位。

(4) 開啟注液閥，開始注液。注液時間 5秒，完成後關閉注液閥。

(5) 充填注口移動閥OFF，令充填注口上升。 3秒後確定充填注口已上升到達定位。

(6) 完成充填流程。此時，若選擇"單次"，則回到待機狀態。若選擇"連續"，則再次啟動輸送
帶電機，開始下一個充填流程。

容器充填設備旁有一個控制面板。面板上有READY指示燈表示待機狀態，開始按鈕啟動設備運
轉，而功能選擇開關則供單次或連續運作選擇之用。

以下，分別以 (a)SFC、 (b)步進梯形圖的方式編寫程序，提供比對參考。
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(a)以SFC 編寫程序                                                           

S0

S10

S11

S12

S13

S10

X0
TRAN   S10

M0 M1

T0
TRAN   S12

T1
TRAN   S13

T2 X2
TRAN   S10

M9002

S F C   容 器 充 填

SET S0

S0

T2 X2
TRAN   S0

Y0 點亮READY指示燈

TRAN   S11

PLS M1

Y1

PLS M0
X1

驅動輸送帶電機

S10由OFF變為ON時，X1早就已經ON了。
所以，要特別處理X1信號，才能讓移行順利。

SET Y2

T0
K30

驅動充填注口下移

啟動 3秒計時器

Y3

T1
K50

開啟注液閥

啟動 5秒計時器

RST Y2

T2
K30

釋放充填注口上移

啟動 3秒計時器

梯形圖
啟動S0起始的SFC程序

SFC圖的名稱為"容器充填"

T2=ON且X2=OFF時，選擇
移行到S10，執行連續運轉。

T2=ON且X2=ON時，選擇
移行到S0，執行單次運轉。

X0=ON時，移行到S10。

T0=ON時，移行到S12。

T1=ON時，移行到S13。
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(b)以步進梯形圖編寫程序

S10

S0

X1

X0

PLS M0

SET       

RET       

S0

SET       S0

PLS     M1

M9002

Y0

SET       S10

S11

T0
SET       S12

SET       Y2

T0
K30

S12

T1
SET       S13

T1
K50

Y3

S13
RST       Y2

T2
SET       S10

X2

點亮READY指示燈

啟動3秒計時器

啟動5秒計時器

啟動S0起始的步進階梯程序

T2=ON且X2=OFF時，選擇移行到S10，執行連續運轉。

T0=ON時，移行到S12。

T1=ON時，移行到S13。

T2=ON且X2=ON時，選擇移行到S0，執行單次運轉。

步進階梯結束

X0=ON時，移行到S10。

M0 M1
SET S11

T2
K30

X2

驅動充填注口下移

S10由OFF變為ON時，X1早就已經ON了。
所以，要特別處理X1信號，才能讓移行順利。

開啟注液閥

釋放充填注口上移

啟動3秒計時器

Y1 驅動輸送帶電機
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4-7-3  十字路口紅綠燈

本節選擇大家最熟悉的十字路口紅綠燈做為說明。

如下圖所示，分為A組燈號及B組燈號。啟動按鈕X0按下後，紅綠燈啟動運作。首先，A紅燈及
B紅燈均亮起， 2秒後，B紅燈熄滅，B綠燈持續亮 8秒後，B綠燈閃爍 5秒，然後B黃燈亮持續 5

秒，接著B紅燈亮起，經 2秒後換A組燈號運作。動作情形同B組燈號。

B綠燈Y5 8S

5S

B黃燈Y4 5S

2S

5S

10S

5S

啟動X0

A紅燈Y0

A黃燈Y1

A綠燈Y2

B紅燈Y3

2S

2S

十字路口紅綠燈動作時序圖：

以下，將以多種不同SFC編寫方法，編寫SFC回路，供使用者參考。

A組燈號

紅 黃

Y0 Y1 

綠

Y2

B組燈號

紅 黃

Y3 Y4

綠

Y5
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S11

S12

S13

S14

RST Y3

Y5

T1
K80

T1
TRAN   S12

T2
K5

T4
TRAN   S15

C0
K5

Y5

T3
K5

T3 C0
TRAN   S14

S12

T3 C0
TRAN   S12

RST C0

Y4

T4
K50

SET Y3

T5
K20S15

T5
TRAN   S16

RST Y0

Y2

T6
K100

T2
TRAN   S13

T6
TRAN   S17

S16

B紅燈熄燈

B綠燈，亮燈 8秒。

B綠燈，亮燈 0.5秒。

此重複回路，會令
B綠燈以 1秒的頻
率閃爍 5次。

B黃燈，亮燈 5秒。

B紅燈，亮 2秒後移行，並繼續亮燈。

A紅燈熄燈

A綠燈，亮燈 10秒。

T1=ON時，移行到S12。

T2=ON時，移行到S13。

T4=ON時，移行到S15。

T5=ON時，移行到S16。

T6=ON時，移行到S17。

啟動0.5秒計時器

啟動5次計數器

啟動8秒計時器

B綠燈亮燈

啟動0.5秒計時器

B綠燈亮燈

啟動5秒計時器

B黃燈亮燈

B紅燈亮燈

啟動2秒計時器

啟動10秒計時器

A綠燈亮燈

T3=ON且C0=ON時，
移行到S14。

T3=ON且
C0=OFF時，
移行到S12。

以單一流程方式編寫，並分別以 (a)SFC、 (b)步進梯形圖的方式編寫程序，提供比對參考。

接續下頁

M9002

S F C   十 字 路 口 紅 綠 燈

SET S0
梯形圖

啟動S0起始的SFC程序

SFC圖的名稱為"十字路口紅綠燈"

(a)以SFC 編寫程序                                                           

S10

SET Y0

SET Y3

T0
K20

T0
TRAN   S11

S0

X0
TRAN   S10

啟動 2秒計時器

A紅燈亮燈

B紅燈亮燈

X0=ON時，移行到S10。

T0=ON時，移行到S11。
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(b)以步進梯形圖編寫程序

S10

S0 X0

SET       S0
M9002

SET       S10

T0
SET       S11

S12

T2
SET       S13

T2
K5

S11
RST       Y3

T1
SET       S12

啟動S0起始的步進階梯程序

T2=ON時，移行到S13。

Y5

SET       Y0

SET       Y3

T0
K20

T1
K80

S13
C0

K5

Y5

T3
K5

SET       S14

T3
SET       S12

C0

C0

X0=ON時，移行到S10。

A紅燈亮燈

B紅燈亮燈

啟動2秒計時器

T0=ON時，移行到S11。

啟動8秒計時器

啟動0.5秒計時器

啟動0.5秒計時器

啟動5次計數器

B紅燈熄燈

B綠燈亮燈

T1=ON時，移行到S12。

B綠燈亮燈

T3=ON且C0=OFF時，移行到S12。

T3=ON且C0=ON時，移行到S14。

此重複回路，會令
B綠燈以 1秒的頻
率閃爍 5次。

B綠燈，亮燈 8秒。

B綠燈，
亮燈 0.5秒。

T7
K5

T7
TRAN   S18

S17

C1
K5

Y2

T8
K5

T8 C1
TRAN   S19

T8 C1
TRAN   S17

S17

S18

RST C1

Y1

T9
K50

T9
TRAN   S10

S10

S19

A綠燈，亮燈 0.5秒。

A黃燈，亮燈 5秒。

此重複回路，會令
A綠燈以 1秒的頻
率閃爍 5次。

T7=ON時，移行到S18。

T9=ON時，移行到S10。

啟動0.5秒計時器

啟動5次計數器

啟動0.5秒計時器

A綠燈亮燈

啟動5秒計時器

A黃燈亮燈

T8=ON且C1=ON時，
移行到S19。

T8=ON且
C1=OFF時，
移行到S17。
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S14
RST       C0

T4
SET       S15

Y4

T4
K50

S15

啟動5秒計時器

B黃燈亮燈

T4=ON時，移行到S15。

B黃燈，亮燈 5秒。

S18
C1

K5

Y2

T8
K5

SET       S19

T8
SET       S17

C1

C1

S19
RST       C1

T9
SET       S10

Y1

T9
K50

RET       步進階梯結束

啟動5秒計時器

啟動0.5秒計時器

啟動5次計數器

A綠燈亮燈

T8=ON且C1=OFF時，移行到S17。

T8=ON且C1=ON時，移行到S19。

A黃燈亮燈

T9=ON時，移行到S10。

SET       S18 T7=ON時，移行到S18。

此重複回路，會令
A綠燈以 1秒的頻
率閃爍 5次。A綠燈，

亮燈 0.5秒。

A黃燈，亮燈 5秒。

T5
SET       S16

SET       Y3

T5
K20

S16
RST       Y0

T6
SET       S17

Y2

T6
K100

啟動2秒計時器

啟動10秒計時器

B紅燈亮燈。

T5=ON時，移行到S16。

A綠燈亮燈

T6=ON時，移行到S17。

A紅燈熄燈

B紅燈，亮 2秒後移行，並繼續亮燈。

A綠燈，亮燈 10秒。

S17

T7

T7
K5

啟動0.5秒計時器
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以並進式分歧、合流方式編寫，並分別以 (a)SFC、 (b)步進梯形圖的方式編寫程序，提
供比對參考。

S0

S10

X0
TRAN   S10

Y0

Y3

T0
K20

T0
TRAN   S20   S30

S20 S30

Y5

T1
K80

T1
TRAN   S21

S21

S31
T2

T2

T2

T3
K50

K5

ALT   Y5

M9000

T3
TRAN   S22

S22

S32

Y4

T4
K50

T4
TRAN   S23

S23

S33Y3

T5
K20

T9
TRAN   S10

S10

Y0

T5
TRAN   S31

Y2

T6
K100

T6
TRAN   S32

Y1

T9
K50

T7

T7

T7

T8
K50

K5

ALT   Y2

M9000

T8
TRAN   S33

B紅燈亮燈

A紅燈亮燈

啟動 2秒計時器

B綠燈
亮燈 8秒

B綠燈
以 1秒
閃爍 5次

B黃燈
亮燈 5秒

B紅燈
亮燈 2秒

A紅燈亮燈

A綠燈
亮燈 10秒

A綠燈
以 1秒
閃爍 5次

A黃燈
亮燈 5秒

M9002

S F C   十 字 路 口 紅 綠 燈

SET S0
梯形圖

啟動S0起始的SFC程序

SFC圖的名稱為"十字路口紅綠燈"

(a)以SFC 編寫程序                                                           

X0=ON時，移行到S10。

T0=ON時，同時移行到S20及S30。

T1=ON時，
移行到S21。

T3=ON時，
移行到S22。

T4=ON時，
移行到S23。

T9=ON時，
移行到S10。

T5=ON時，
移行到S31。

T6=ON時，
移行到S32。

T8=ON時，
移行到S33。
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(b)以步進梯形圖編寫程序

S10

S0 X0

SET       S0
M9002

SET       S10

T0
SET       S20

S21

T2
ALT   Y5

T2
K5

S20

T1
SET       S21

啟動S0起始的步進階梯程序

Y5

T0
K20

T1
K80

X0=ON時，移行到S10。

A紅燈亮燈

B紅燈亮燈

啟動2秒計時器

啟動8秒計時器

B綠燈亮燈

T1=ON時，移行到S21。

B綠燈，亮燈 8秒。

Y0

Y3

SET       S30
T0=ON時，同時移行到S20及S30。

T2

T3
K50M9000

T3
SET       S22

S22

T4
SET       S23

Y4

T4
K50

S23
Y3

T5
K20

S30

T5
SET       S31

Y0

S31

T6
SET       S32

Y2

T6
K100

S32

T7
ALT   Y2

T7
K5T7

T8
K50M9000

T8
SET       S33

S33
Y1

T9
K50

S23 S33 T9
SET       S10

RET       步進階梯結束

B綠燈
以 1秒的頻率
閃爍 5次

T3=ON時，移行到S22。

T4=ON時，移行到S23。

T5=ON時，移行到S31。

T6=ON時，移行到S32。

T8=ON時，移行到S33。

T9=ON時，移行到S10。

B黃燈亮燈

B紅燈亮燈

A紅燈亮燈

A黃燈亮燈

A綠燈亮燈

啟動5秒計時器

啟動5秒計時器

啟動2秒計時器

啟動10秒計時器

啟動5秒計時器

B黃燈
亮燈 5秒

B紅燈
亮燈 2秒

A綠燈
亮燈 10秒

A綠燈
以 1秒的頻率
閃爍 5次

A黃燈
亮燈 5秒

啟動0.5秒計時器

T2=ON時，
B綠燈轉換狀態。

啟動0.5秒計時器

T7=ON時，
A綠燈轉換狀態。

啟動5秒計時器
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以選擇性分歧、合流方式編寫，並分別以 (a)SFC、 (b)步進梯形圖的方式編寫程序，提供比
對參考。

S0

S10

S20

S21

S22

S10

X0
TRAN   S10

SET

ALT   M0

Y0

SET Y3

T0
K20

T0

M0T0
TRAN   S20

T0 M0
TRAN   S30

S30

RST Y3

Y5

T1
K80

T1
TRAN   S21

T2

T2

T2

T3
K50

K5

M9000

T3
TRAN   S22

Y4

T4
K50

T4
TRAN   S10

S31

S32

RST Y0

Y2

T1
K100

T1
TRAN   S31

T2

T2

T2

T3
K50

K5

ALT   Y5 ALT   Y2

M9000

T3
TRAN   S32

Y1

T4
K50

T4
TRAN   S10

A紅燈
熄燈

A綠燈
亮燈
10秒

A綠燈
以 1秒
頻率
閃爍
5次

A黃燈
亮燈
5秒

B紅燈
熄燈

B綠燈
亮燈
8秒

B綠燈
以 1秒
頻率
閃爍
5次

B黃燈
亮燈
5秒

T0=ON時，M0轉換狀態。
M0之ON/OFF用以選擇A組燈號或B組燈號。
M0=ON時，選擇B組燈號。M0=OFF時，選擇A組燈號。

B紅燈亮燈

A紅燈亮燈

啟動 2秒計時器

M9002

S F C   十 字 路 口 紅 綠 燈

SET S0
梯形圖

啟動S0起始的SFC程序

SFC圖的名稱為"十字路口紅綠燈"

(a)以SFC 編寫程序                                                           

X0=ON時，移行到S10。

T0=ON且
M0=ON
時，移行
到S20。

T0=ON且
M0=OFF
時，移行
到S30。

T1=ON時
，移行到
S31。

T3=ON時
，移行到
S32。

T4=ON時
，移行到
S10。

T1=ON時
，移行到
S21。

T3=ON時
，移行到
S22。

T4=ON時
，移行到
S10。
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將以上回路稍加修改，就可以利用X0信號選擇執行"一般紅綠燈控制"或"附加閃黃燈之紅綠
燈控制"。

S0

S10

S20 S30

S21 S31

S22 S32

S0

X0
TRAN   S10

ZRST   Y0   Y5

S40

X0＝ON時，選擇執行"一般紅綠
燈控制"。

Y0∼Y5全部清為OFF

X0
TRAN   S40

T2

T2

T2
K5

ALT   Y1

ALT   Y4

X0
TRAN   S0

X0＝OFF時，選擇執行
"附加閃黃燈之紅綠燈
控制"。

每 0.5秒，令A黃燈及
B黃燈轉換狀態。
即可達到黃燈以 1秒
頻率閃爍之目的。

X0=ON時，移行到S0。
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(b)以步進梯形圖編寫程序

S10

S0 X0

SET       S0
M9002

SET       S10

T0

啟動S0起始的步進階梯程序

SET       Y0

SET       Y3

T0
K20

X0=ON時，移行到S10。

A紅燈亮燈

B紅燈亮燈

啟動2秒計時器

SET       S30

T0
SET       S20

M0

M0
T0=ON且M0=OFF時，移行到S30。

T0=ON且M0=ON時，移行到S20。

S20
RST       Y3

T1
SET       S21

Y5

T1
K80

啟動8秒計時器

B紅燈熄燈

B綠燈亮燈

T1=ON時，移行到S21。

B綠燈，亮燈 8秒。

S21

T2

T2
T2

T3
K50

K5

M9000

T3
SET       S22 T3=ON時，移行到S22。

啟動5秒計時器

S22

T4
SET       S10

Y4

T4
K50

T4=ON時，移行到S10。

B黃燈亮燈

啟動5秒計時器

B黃燈
亮燈 5秒

S30
RST       Y0

T1
SET       S31

Y2

T1
K100

啟動10秒計時器

A紅燈熄燈

A綠燈亮燈

T1=ON時，移行到S31。

A綠燈，亮燈 10秒。

S31

T2

T2
T2

T3
K50

K5

M9000

T3
SET       S32

A綠燈
以 1秒的頻率
閃爍 5次

T3=ON時，移行到S32。

啟動5秒計時器

S32

T4
SET       S10

Y1

T4
K50

RET       步進階梯結束

啟動5秒計時器

A黃燈亮燈

T4=ON時，移行到S10。

A黃燈，亮燈 5秒。

B綠燈
以 1秒的頻率
閃爍 5次

啟動0.5秒計時器

T2=ON時，
B綠燈轉換狀態。

啟動0.5秒計時器

T2=ON時，
A綠燈轉換狀態。

ALT   M0

ALT   Y5

ALT   Y2

T0=ON時，M0轉換狀態。
M0之ON/OFF用以選擇A組燈號或B組燈號。
M0=ON時，選擇B組燈號。M0=OFF時，選擇A組燈號。
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4-7-4  雙層機械式停車位

READY

1號車

2號車

3號車

取車面板

Y12

X10

X11

X12

1Y1

Y0

X0

X5

4

X3
Y6 Y7

5

X4
Y10 Y11

2

X1

Y3

Y2

3

X2

Y5

Y4

READY指示燈亮時，按下取車面板上之車號按鈕。車台板開始移動，上層車位(1、2、3號車位)
僅能上下昇降，下層車位(4、5號車位)僅能左右移動。直到取車車位移動到下層，取車動作完
成，READY指示燈再度亮起。

假設，在上圖狀況下，按下 2號車按鈕，則 5號車會先右移到達定位後，接著 2號車開始下降，
到達下層定位後，即完成取車動作。

本例子由以下 3步驟完成取車工作：

步驟一：將取車車號以外的上層車位全部移到上層(其實，只有一個上層車位可能在下層，
         甚至，根本沒有上層車位在下層)。S10、S20及S30執行此步驟。

步驟二：將取車車號下方的車位移走，清空位置。S11、S21及S31執行此步驟。

步驟三：將取車車位下移到下層，完成取車動作。S12、S22及S32執行此步驟。

依按下的按鈕走不同的流程，再依序完成流程中的步驟，即可輕易完成工作，完全發揮SFC簡
單易于瞭解的特性。

以下，分別以 (a)SFC、 (b)步進梯形圖的方式編寫程序，提供比對參考。
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S0

S10

S11

S12

S0

Y12

X10
TRAN   S10

X1

X2

Y3

Y5

X1 X2
TRAN   S11

X4

X5

Y7

Y11

X5X4
TRAN   S12

X3

Y0

TRAN   S0

S20

S21

S22

X11
TRAN   S20

X0

X2

Y1

Y5

X0 X2
TRAN   S21

X3

X5

Y6

Y11

X3 X5
TRAN   S22

X4

Y2

TRAN   S0

S30

S31

S32

X12
TRAN   S30

X0

X1

Y1

Y3

X0 X1
TRAN   S31

X3

X4

Y6

Y10

X3 X4
TRAN   S32

X5

Y4

TRAN   S0

(a)以SFC 編寫程序                                                           

M9002

SFC   雙層機械式停車位

SET S0
梯形圖

啟動S0起始的SFC程序

SFC圖的名稱為"雙層機械式停車位"

(b)以步進梯形圖編寫程序

S0

X10

SET       S0
M9002

SET       S10

SET       S11

Y12

X11
SET       S20

X12
SET       S30

S10 X1
Y3

X2
Y5

X1 X2

SET       S12

S11 X4
Y7

X5
Y11

X4 X5

S12

X3
SET       S0

Y0

SET       S21

S20 X0
Y1

X2
Y5

X0 X2

S21

S22

X4
SET       S0

Y2

SET       S31

S30 X0
Y1

X1
Y3

X0 X1

SET       S22

X3
Y6

X5
Y11

X3 X5

SET       S32

S31 X3
Y6

X4
Y10

X3 X4

S32

X5
SET       S0

Y4

RET       
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5.應用指令的通則

應用指令的格式5-1   

W D T

指令及運算元

每一個應用指令均有其指令名稱，如ADD、CMP……等。

應用指令中有些指令僅由指令部分構成：

每個應用指令依其需要擁有不同個數的運算元，且每個運算元所能使用的對象元件範圍也各
不相同，在指令說明中以表格方式列出各運算元之對象元件範圍。如下所示：

應用指令中大部分指令是由指令部分再加上數個運算元所構成：

運算元之對象元件

指令

表格中的   表示此元件可用索引寄存器V、Z做修飾，   則表示不可用V、Z修飾。

應用指令中，當運算元之對象元件指定為D.b、R.b或V、Z時，不可使用V、Z做修飾。

位元元件經組合後，以KnX、KnY、KnM、KnS之字元型態來存放數值資料，其中之n代表所
使用位數(Nibble)之個數。

表格中的 T、C指的是計時器(T)及計數器(C)的現在值寄存器。

T0∼T511、C0∼C199、D及R都是長度為 16位元的寄存器。當指令指定處理 32位元資料時，會
連續佔用 2個 16位元寄存器。例如 32位元指令的運算元指定D100，則(D101、D100)所組成的
32位元寄存器被佔用，D101為上 16位元而D100為下 16位元。至于 T、C、R之使用規則亦相同。

32位元計數器C200∼C255只能做為 32位元指令的運算元。

表格中的UnG指的是特殊模塊中的BFM寄存器。U1G3表示運算元指定 1號特殊模塊的BFM#3。

由于， Ladder Master S編程軟件無法確知特殊模塊BFM的即時狀態。所以，當指令中指定此種
對象元件時，無法監看其內容值。

表格中的E指的是實數常數。

表格中的"$"指的是由ASCII碼組成的字串常數。

指令 運算元

m 1 m 2 DSMOV S n

如上圖所示      、     、     、     、      都是運算元。應用指令中運算元有很多種類，其所代表的
意義分述如下：

       ：來源運算元，通常指示當指令被執行後其內容不會改變的運算元。當一個指令中有好幾

       ：目的地運算元，通常指示存放指令執行結果的運算元。當一個指令中有好幾個目的地運

      、     ：專門用來指示常數的運算元。但有些指令之      、      也可用寄存器作間接指定。
                      當一個指令中有好幾個   、   時，以    、   、   、   ……來表示。

在 Ladder Master S編程軟件中，所輸入之指令與每一個運算元間，需以一個空白鍵作為間隔。

          個來源運算元時，以   、    ……來表示。

          算元時，以   、    ……來表示。

n

S D n

S 1 S 2

D 1 D 2

S

D

m n

m

m n

n1 n2

m 1 m 2

m 1 m 2

X Y M S KnX KnY KnM KnS T C UnG " $"V,Z K,H ED.b R.b D,R
運算元

S1

S2

D

對 象 元 件
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部分應用指令因應需要可分為連續執行指令或脈衝執行指令。

脈衝指令是在指令名稱之後加上 "P"來表示。例如MOV表連續執行指令，MOVP表脈衝執行指
令。

在程序中適切使用脈衝執行指令取代連續執行指令，可以減少不必要的程序執行動作，進而
縮短程序執行時間。

X20＝OFF時，MOV指令及MOVP指令均不會被執行。

16位元及 32位元指令

脈衝執行指令

連續執行指令。當X20＝ON的區間，每個掃描週期，指令都會被執行一
次。

16位元指令，D0的內容值傳送到D10。

32位元指令，(D1、D0)的內容值傳送到(D11、D10)。

脈衝執行指令。指令只有在X20＝OFF→ON變化時才會被執行一次。

由于運算數值大小的不同，部分應用指令可分為 16位元指令及 32位元指令。

32位元指令是在指令名稱之前加上"D"來表示。例如MOV表 16位元指令，DMOV表 32位元指
令。

32位元指令的運算元所指定的元件號碼為奇數或偶數均可。但為了避免混亂，請儘可能指定
偶數號碼。

32位元計數器C200∼C255只能做為 32位元指令的運算元。

指令說明頁面的表頭會標示該指令的梯形圖示。圖示中，指令的左邊

MOV   D0   D10

S D

DMOV   D0   D10

S D

X20
MOV   D0   D1

MOVP   D0   D1
X20

2

3

1 沒有其他文字，表示該指令僅為16位元指令，如

有反白 ，表示該指令有16位元指令及32位元指令可供選擇，如D

指令說明頁面的表頭會標示該指令的梯形圖示。圖示中，指令的右邊

2

1 沒有其他文字，表示該指令僅為連續執行指令，如

有反白 ，表示該指令有連續執行及脈衝執行指令可供選擇，如P

有加邊框D，表示該指令僅為 32位元指令，如

BMOVP S D n

DMOVP S D

DH S C S S 1 S 2 D

NCDI

S D

S 1 S 2 D n

DMOVP
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當應用指令之運算元指定為連續數個元件時，不同型態元件之連續號碼分述如下：

         雙字元元件(32位元)

         由位元元件組成的字元元件

5-2 應用指令對資料的處理方式  

D0、D1、D2、D3 ............

R0、R1、R2、R3 .............

T0、T1、T2 .....................

C0、C1、C2 ....................

............D0(D1、D0)、D2(D3、D2)、D4(D5、D4)
.............R0(R1、R0)、R2(R3、R2)、R4(R5、R4)

................T0(T1、T0)、T2(T3、T2)、T4(T5、T4) 
................C200、C201、C202 

............K1X20、K1X24、K1X30、K1X34 

............K2Y20、K2Y30、K2Y40、K2Y50 
.........K3M0、K3M12、K3M24、K3M36 

.............K4S0、K4S16、K4S32、K4S48 

將位元元件組合成字元元件時，位元元件的編號可任意指定。但KnX、KnY時請儘可能指定
......最右邊號碼為 0的編號，例如X0、X20、Y20、Y30 。而KnM、KnS時請儘可能指定為 8的

......倍數，例如M0、M8、M16 。採用以上建議將可提高系統執行效率。

將位元元件組合成字元元件時，每一個位數(Nibble)是由 4個位元所組成。

K1M0表示由M0∼M3所組成的 1個位數字元元件

K2M0表示由M0∼M7所組成的 2個位數字元元件

K4M0表示由M0∼M15所組成的 4個位數字元元件

K5M0表示由M0∼M19所組成的 5個位數字元元件

K8M0表示由M0∼M31所組成的 8個位數字元元件

數值資料在寄存器及由位元元件所組成的字元元件間傳送時須特別注意其變化。

X、Y、M及S等只有ON/OFF狀態的元件稱之為位元元件，而 T、C、D及R等專門用來存放數
值資料的元件則稱之為字元元件。可將位元元件加以組合之後成為字元元件的型態，以KnX

、KnY、KnM及KnS來表示。此組合成的字元元件可使用在應用指令中存放數值資料。    

位元狀態保持不變
執行

補上 0
執行

MOV    D0   K2M0

1 0 1 0 1 0 1 0 K2M0

MOV    K2M0   D1

0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 1 0 1 0 1 0

M15  M14  M13 M12  M11  M10   M9   M8    M7   M6    M5    M4    M3   M2    M1    M0

0 1 0 1 0 1 0 1 1 0 1 0 1 0 1 0

b15 b0

b15 b0

D0

D1

         字元元件(16位元)1

2

3
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5-3   使用應用指令時之注意事項

對應應用指令的執行結果，會有以下的旗標信號產生變化：

M9020：零標誌位

M9021：借位標誌位

M9029：執行完畢標誌位

當指令被執行時，相關的標誌位會依據執行結果作ON或OFF變化，但是當指令不執行時標誌位
的ON/OFF狀態會被保持住。由于有許多指令將會影響標誌位的狀態，因此規劃程序時必須特
別注意。

處理小數數值的相關應用指令如下所示。

所有浮點數一律佔用兩個寄存器。

浮點數存放在寄存器中的格式，請參考"2-13數值系統"之說明。

浮點運算指令之來源運算元，若指定為常數K或H時，指令會將該常數先轉換為 2進制浮點數
後再進行運算。

執行浮點運算時，請特別注意運算元之資料格式。

旗標信號

浮點運算指令

M9022：進制標誌位

M9023：乘除運算零標誌位

M9025：除法運算溢位標誌位

DLOG10(FNC126) 

DRAD(FNC136) DDEG(FNC137) 

DEMOV(FNC112) 

DESTR(FNC116) DEVAL(FNC117) 

DEXP(FNC124) DLOGE(FNC125) 

DENEG(FNC128) 

DAS N(FNC133) I DACOS(FNC134) DATAN (FNC135) P

FLT(FNC49)         DECMP(FNC110)     DEZCP(FNC111)     

DEBCD(FNC118) DEBIN(FNC119)        

DEADD(FNC120)       DESUB(FNC121)       DEMUL(FNC122) DEDIV(FNC123)             

DESQR(FNC127)     

INT(FNC129)     DSIN(FNC130) DCOS(FNC131)     

DTAN(FNC132)
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6.應用指令

VS系列PLC中有很多應用指令，每個指令都有其特定的功能。善用應用指令可使得PLC輕易達
成更複雜的控制系統，且有效縮短程序碼及程序開發時間。希望各位讀者能深入瞭解各個應用
指令的動作情形，並善用應用指令編寫程序。

指令名稱FNC No.
控制器系列

功                 能

 應用指令表6-1 

頁碼

程序流程指令

比較指令

條件跳躍

子程序呼叫

子程序結束返回

中斷插入子程序結束返回

中斷插入允許

中斷插入禁止

主程序結束

看門狗計時器

重複執行迴圈開始

重複執行迴圈結束

比較

區域比較

母線開始（S1）＝ （S2）比較接點

串聯（S1）＝ （S2）比較接點

並聯（S1）＝ （S2）比較接點

母線開始（S1）＞ （S2）比較接點

串聯（S1）＞ （S2）比較接點

並聯（S1）＞ （S2）比較接點

母線開始（S1）＜ （S2）比較接點

串聯（S1）＜ （S2）比較接點

並聯（S1）＜ （S2）比較接點

母線開始（S1）≠ （S2）比較接點

串聯（S1）≠ （S2）比較接點

並聯（S1）≠ （S2）比較接點

母線開始（S1）≦ （S2）比較接點

串聯（S1）≦ （S2）比較接點

並聯（S1）≦ （S2）比較接點

母線開始（S1）≧ （S2）比較接點

串聯（S1）≧ （S2）比較接點

並聯（S1）≧ （S2）比較接點

VS1 VS2 VSM VS3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○ ○○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

傳送

位數移動

反相傳送

n n→ 多點傳送

n1→ 多點傳送

交換

BIN→BCD變換

BCD→BIN變換

BIN碼 → GRY碼變換

傳送指令

00

02

03

04

05

06

07

08

01

09

10

11

224

225

226

228

229

230

236

237

238

240

241

242

244

245

246

232

234

233

12

13

14

15

16

17

18

19

170  

 EI

 DI

 CJ

 CALL

 SRET

 IRET

 FEND

 WDT

 FOR

P

P

P

 NEXT

 CMP

 ZCP

P

P

D

D

D

D

D

D

D

D

D

D

D

D

D

D

D

D

D

D

D

D

 LD=

 LD>

 LD<

 LD<>

 LD<=

 LD>=

 AND<

 AND<>

 AND<=

 AND>=

 OR=

 OR>

 OR<

 OR<>

 OR<=

 AND=

 AND>

 OR>=

 MOV

 SMOV

 CML

 BMOV

 FMOV

 XCH

P

P

P

P

P

P

P

P

D

D

D

D

D

D

 BCD

 BIN

P  GRY  D  

碼變換指令

136

137

137

138

139

140

141

141

144

145

346

346

346

346

346

346

346

346

346

346

346

346

346

346

346

346

346

346

138

138

146

147

148

149

150

151

152

152

309
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指令名稱FNC No.
控制器系列

功                 能 頁碼

GRY碼 → BIN碼變換

算術運算指令

加法（S1）+（S2）→（D）

減法（S1） - （S2）→（D）

10進數ASCII碼 → BIN碼變換

BIN碼 → 10進數ASCII碼變換

碼變換指令

資料相加運算

將 16位元資料拆分為 8位元資料

將 8位元資料組合成 16位元資料

將 4位元資料組合成 16位元資料

將 16位元資料拆分為 4位元資料

從表格中刪除指定的資料

將資料插入表格中指定的位置

先進後出(FILO)資料讀出 

16位元資料進行n位右移

16位元資料進行n位左移

旋轉指令

減一 （D） - 1 →（D）

取負數（ ）+1 →（ ）D D

平均值

開平方根

異或運算 （S1）      （S2）→（D）

與運算（S1）      （S2）→（D）

或運算   （S1）       （S2）→（D）

ON位元判定

右旋轉

左旋轉

含進制標誌位CY之右旋轉

含進制標誌位CY之左旋轉

位元右移

位元左移

寄存器右移

寄存器左移

表格處理指令

資料處理指令

資料串行之資料寫入

先進先出（FIFO）資料讀出

區間復位

解碼

編碼

ON位元總數

資料排序

資料搜尋

除法（S1）÷（S2）→（ D），（D+1）

加一（D）+1 →（D）

171   

20

21

260

261

P  GBIN  D  

P  

P  

D  

D  

 ADD

 SUB

PD DABIN

PD B NDAI

WSUM PD140

141 PWTOB

142 PBTOW

143 PUNI

144 PDIS

210

211

212

213

214

P

P

P

P

P

FDEL

FINS

POP

SFR

SFL

P  

P  

P  

P  

P  

P  

P  

P  

D  

D  

D  

D  

D  

D  

D  

D  

 DEC25

 NEG29

 MEAN45

 SQR48

 BON

 WAND

 WOR

 WXOR

44

26

27

28

 ROR

 ROL

 RCR

 RCL

 SFTR

 SFTL

 WSFR

 WSFL

30

31

32

33

34

35

36

37

P

P

P

P

P

P

P

P

D

D

D

D

P

P

 SFWR

 SFRD

38

39

P

P

P

P

 ZRST

 DECO

 ENCO

 SUM

40

41

42

43

 SORT69

D

 SER61 PD

P  D   DIV23

P  D   INC24

P  D   MUL22 乘法（S1）×（S2）→（D+1，D）

邏輯運算指令

位移指令

VS1 VS2 VSM VS3

○ ○ ○○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○○

○ ○○

○ ○○

○ ○○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○○

○ ○○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○○ ○○

○○ ○

○○ ○

○○ ○○

○○ ○○

○○ ○○

○

○

310

353

354

154

155

156

157

158

158

160

175

178

159

159

159

174

162

162

163

163

164

164

165

166

343

343

167

168

340

341

342

170

171

172

173

198

207

286

287

288

289

290
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上/下 8位元互換

資料排序 2 

浮點運算指令

BIN整數→ 2進制浮點數變換

2進制浮點數比較

2進制浮點數區域比較

資料處理指令

指令名稱FNC No.
控制器系列

功                 能 頁碼

脈衝寬度調變

單ON/雙OFF

具加減速的脈衝輸出

硬件高速計數器資料傳送

軟件高速計數器表格比較 

便利指令

特殊計時器

教導式計時器

相對式凸輪控制

絕對式凸輪控制

速度偵測

脈衝輸出

軟件高速計數器比較ON

軟件高速計數器比較OFF

軟件高速計數器區域比較

2進制浮點數→ 2進制整數變換

三角函數S I N運算

三角函數COS運算

三角函數 TA N運算

-1三角函數SIN 運算

-1三角函數COS 運算

-1三角函數 TA N 運算

角度→弧度變換

弧度→角度變換

2進制浮點數除法

2進制浮點數開平方根

2進制浮點數指數運算

2進制浮點數自然對數運算

2進制浮點數常用對數運算

2進制浮點數取負數

2進制浮點數減法

2進制浮點數乘法

10進制浮點數→ 2進制浮點數變換

2進制浮點數加法

2進制浮點數傳送

2進制浮點數→字串變換

字串→2進制浮點數變換

2進制浮點數 → 10進制浮點數變換

高速處理指令

I/O強制更新

變更輸入反應時間

P SWAP

 SORT2

147

148 D

D

 FLT49 PD

 ECMP110 PD

 EZCP111 PD

 PWM58

 ALT66 P

59  PLSRD

189

280

D

D

 HHCMV

 HSCT

 ABSD

 INCD

 TTMR

 STMR

62

63

64

65

D

 SPD56 D

 PLSY57 D

 HSCS53 D

 HSCR54 D

 HSZ55 D

 INT

 SIN

 COS

 TAN

 ASIN

 ACOS

 ATAN

 RAD

 DEG

129

130

131

132

133

134

135

136

137

P

P

P

P

P

P

P

P

P

D

D

D

D

D

D

D

D

D

 EDIV

 ESQR

123

127

P

P

P

P

P

P

D

D

D

D

D

D

124  EXP

125  LOGE

126  LOG10

 ENEG128

 ESUB121 PD

 EMUL122 PD

 EBIN119 PD

 EADD120 PD

PD  EMOV112

PD116 ESTR

PD117 EVAL

 EBCD118 PD

 REF50 P

 REFF51 P

 MTR52 矩陣輸入

○○ ○○

○○ ○

○ ○ ○○

○ ○ ○○

○ ○ ○○

VS1 VS2 VSM VS3

○○ ○○

○○ ○○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○○ ○○

○○ ○○

○○ ○○

○○ ○○

○○ ○○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○ ○○

○ ○ ○○

○ ○ ○○

○ ○ ○○

○ ○ ○○

○

○

○ ○ ○○

○○ ○○

○○ ○○

○○ ○○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

P

291

292

179

260

261

262

263

265

266

266

267

268

269

270

271

272

273

274

275

276

277

278

279

280

281

282

283

284

182

183

184

185

187

188

190

191

193

194

319

355

199

201

202

203

204
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PID溫度控制

資料表格讀出

PID運算

傾斜信號

資料銀行讀出

資料銀行寫入

便利指令

指令名稱FNC No.
控制器系列

功                 能
VS1 VS2 VSM VS3

頁碼

萬年曆資料比較

萬年曆資料區域比較

萬年曆資料加法

萬年曆資料減法

萬年曆資料讀出

萬年曆資料寫入

時分秒資料換算成秒數

秒數換算成時分秒資料

10mS計時器

100mS計時器

1秒計時器

運轉計時器

兩個資料區塊進行加法運算

儲存所有索引寄存器

取回所有索引寄存器

上下極限值限定

死區控制運算

區間控制運算

比例轉換

比例轉換 2

10鍵鍵盤輸入

16鍵鍵盤輸入

指撥開關輸入

7段顯示器解碼

7段顯示器掃描輸出

英文字母變換成ASCII碼

ASCII碼輸出

特殊模塊之BFM讀出

特殊模塊之BFM寫入

串行界面通訊指令

8進制位元傳送

HEX→ASCII碼變換

ASCII碼→HEX變換

總和檢查

CPU LINK通訊指令

EASY LINK通訊指令

萬年曆指令

計時指令

資料區塊處理指令

外部設定及顯示指令

串口通訊指令

 TPID92

P93  DTRD

 PID88

 RAMP67

P DBRD90

P DBWR91

P

P

P

P

P

P

P

P

 TCMP

 TZCP

 TADD

 TSUB

TRD

TWR

160

161

162

163

166

167

D

D

164  HTOS

165 STOH

D

TFT

TFH

TFK

176

177

178

HOUR169

192 PD BK

P102 ZPUSH

P103 ZPOP

256 PD L M TI I

257 PD BAND

258 PD ZONE

PD259  SCL

PD269  SCL2

 TKY70 D

 HKY71 D

 DSW72

 SEGD73 P

 SEGL74

 ASC76

 PR77

PD  FROM78

PD  TO79

 RS80

PD  PRUN81

 ASCI82 P

 HEX83 P

 CCD84 P

 CPUL87

 LINK89

 MBUS149 MODBUS通訊指令

○○ ○○

○ ○ ○ ○

○○ ○○

○○ ○○

○○ ○○

○○ ○○

○ ○ ○○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○○ ○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○○ ○

○○ ○

○ ○ ○

○ ○ ○

○ ○ ○

○ ○ ○○

○ ○ ○

○ ○ ○

○ ○ ○

○○ ○

○○ ○

○ ○ ○○

○ ○ ○

○ ○ ○○

○ ○ ○○

○ ○ ○○

○ ○ ○○

○ ○ ○○

○ ○ ○○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

205

233

248

249

250

257

258

258

348

349

350

351

351

210

211

213

214

215

216

217

218

219

222

227

228

229

230

231

244

294

298

299

300

301

302

303

304

305

308

311

312

313

322
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指令名稱FNC No.
控制器系列

功                 能
VS1 VS2 VSM VS3

頁碼

資料區塊處理指令

兩個資料區塊進行減法運算

兩個資料區塊進行相等比較

兩個資料區塊進行大于比較

兩個資料區塊進行小于比較

兩個資料區塊進行不等于比較

兩個資料區塊進行≦比較

從字串左側擷取字串

從字串中間擷取字串

在字串中間改寫字串

在字串中搜尋字串

字串傳送

產生時序脈衝

雜項指令

警報點復歸

產生亂數

警報點驅動

定位控制指令

原點復歸

可變頻率脈衝輸出

一段速絕對位置定位

正轉寸動

反轉寸動

二段速相對位置定位

二段速絕對位置定位

二段速中斷位置定位

一段速中斷停止相對位置定位

一段速中斷停止絕對位置定位

一段速相對位置定位

一段速中斷位置定位

表格定位控制指令

伺服驅動器現在位置讀取

電子手輪

直線補間相對位置定位

直線補間絕對位置定位

產生CRC校驗碼

兩個資料區塊進行≧比較 

字串處理指令

2進制值→字串變換

字串→ 2進制值變換

字串相加

計算字串長度

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○○ ○○

○ ○○ ○

○○ ○○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○ ○○

○

○

○

○

○

○

193 PD BK

194 PD BKCMP=

195 PD BKCMP>

196 PD BKCMP<

197 PD BKCMP<>

198 PD BKCMP<=

205

206

207

208

209

P

P

P

P

P

LEFT

M DRI

M DWI

I TRNS

$ MOV

186 DUTY

 ANR47 P

P RND184

 ANS46

304

305

306

307

308

309

310

311

312

300

302

303

301

ZRN

PLSV

DRVR

DRVA

JOGF

JOGR

DV2R

DV2A

DV2I

DVSR

DVSA

 DVIT

 DTBL

D

D

D

D

D

D

D

D

D

D

D

D

313 ABSD

314 MPG

315  LIRD

316  LIAD

 CRC188 P

199 PD BKCMP>=

200 PD STR

201 PD VAL

202 P$    

203 PLEN

204 PR GHTI 從字串右側擷取字串

323

324

324

324

324

324

324

326

328

330

331

332

333

334

335

337

338

434

436

436

438

440

442

444

446

448

450

452

454

456

462

463

466

469

176

176

316

317

318
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 程序流程指令6-2 

FNC
No.

功   能   說   明梯      形      圖
系  列

02

07

08

09

 子程序呼叫

 子程序結束返回

 看門狗計時器

 重複執行迴圈開始

 重複執行迴圈結束

01 ○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

1 2 M 3

00  條件跳躍 ○ ○ ○○

○

○

03

04

05

 中斷插入子程序結束返回

 中斷插入允許

 中斷插入禁止

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

06  主程序結束 ○ ○ ○○

○

○

○

S R E T

C A L L P S

W D T P

N E X T

F O R n

C J P S

R E TI

E I

D I

F E N D
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P

S

使用CJ指令可以直接跳過不需要執行的部分程序，因此可以縮短程序的掃描時間。

CJ指令可以用來解決線圈雙重輸出的問題。

一個指標P的號碼或程序指標在程序中僅能出現一次，假如被指定一次以上將發生錯誤。

指標P63及P255相當于程序中END的位址，所以CJ  P63及CJ  P255相當于跳到程序END處。

S：條件跳躍之目的地指標

當CJ指令前之條件接點OFF時，程序會繼續往下執行。
當CJ指令前之條件接點ON時，程序會執行跳躍動作，
直接跳到目的地指標處，再繼續往下執行。

X20＝OFF時，"CJ  跳過B程序"指令執行跳躍動作，
B程序不會被執行。

X20＝ON時，"CJ  跳過A程序"指令執行跳躍動作，
A程序不會被執行。

CJ 指令執行跳躍動作時，被跳過的程序段落中之各種元件的變化情形如下所示：

CJ指令不被執行時，其所涵蓋的程序段落會如同一般
程序正常執行。

跳躍執行中各種元件動作情形

Y、M、S保持跳躍發生前之狀態。

積算型計時器及計數器之復歸指令若在跳躍前被驅動，則在跳躍期間該元件仍處在復
歸狀態。

應用指令將不會被執行。

執行計時中的 10mS、 100mS計時器會暫停計時。

執行計時中的 1mS計時器會持續計時的動作，但輸出接點要等到停止跳躍時才會正常
動作。

執行計時中的 T192∼ T199會持續計時的動作，且輸出接點也會動作。

執行計數中的高速計數器會持續計數的動作，且輸出接點也會動作。

計數器會停止計數。

運算元
對 象 元 件

由8個中文字或16個英文數字組成的程序指標

X20

X20
CJ   跳過B程序

A程序

B程序

S

跳過A程序CJ   

跳過A程序

跳過B程序

 條件跳躍
FNC
00

1 2 M 3

○ ○ ○○

P指標為P0∼P1023         P指標及程序指標，在程序中共可使用1024個

C J P S
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CALL指令在 X20＝ON時，將使程序跳至
指標為"緊急停止"處執行子程序，當遇
到SRET指令時，程序又跳回CALL之下一
個指令處繼續執行。

子程序必須寫在 FEND指令之後。

程序中若同時存在有CJ及CALL指令時，
不可使用相同的P指標號碼或程序指標。

程序中可以不限次數呼叫相同的子程序。

在子程序中可以再使用CALL指令呼叫其
他的子程序，但巢狀式子程序呼叫不可
超過 5層。   

在子程序中可使用的計時器編號為 T192

∼T199

S：子程序指標

2層巢狀子程序呼叫(最多不可超過 5層)

 子程序呼叫

 子程序結束返回S R E T

FNC
01

FNC
02

1 2 M 3

○ ○ ○○

1 2 M 3

○ ○ ○○

運算元
對 象 元 件

P

S

由8個中文字或16個英文數字組成的程序指標

X20

緊急停止
子程序

∼

∼

FEND

SRET

END

CALL   緊急停止

S

緊急停止

P0

子程序

P20

子程序

∼

CALL   P0

SRET

 P20

SRET

END

FEND

P0

CALL   P20
∼

∼

∼

P指標為P0∼P1023         P指標及程序指標，在程序中共可使用1024個

C A L L P S
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一般子程序及中斷子程序中要用到計時器時，請使用 T192∼T199。

如果中斷插入子程序的 I/O要即時處理時，請使用 FNC50  I/O強制更新指令。

假設程序處于中斷插入許可狀態下。
當X0＝OFF→ON時， IX0P中斷插入子程序被執行。程
式執行到 IRET指令時，程序返回主程序並繼續往下執
行。 

當X1＝ON→OFF時， IX1F中斷插入子程序被執行。程序
執行到 IRET指令時，程序返回主程序並繼續往下執行。

當 X20＝ON時，驅動 IX0□中斷插入禁止特殊繼電器
M9050，則禁止由外部輸入端X0來的中斷插入要求。

中斷指標 I 請寫在 FEND指令之後。

當正在執行某一個中斷插入子程序時，會禁止其他中斷
的發生。

程序一般而言是處于中斷插入許可的狀態，只有位于DI

∼EI指令間的程序禁止中斷插入處理的動作。

外部中斷插入信號的脈衝寬度必須參考各系列控制器的輸入反應時間。

在DI∼EI指令間發生的中斷要求無法立即執行，此要求會被記憶，並在中斷許可時才去執行
中斷子程序。

 中斷插入子程序結束返回

 中斷插入允許

 中斷插入禁止

FNC
03

FNC
04

FNC
05

R E TI

E I

D I

1 2 M 3

○ ○ ○○

1

1

2

2

M

M

3

3

○

○

○

○

○

○

○

○

中斷插入
禁止範圍

IX0P

中斷插入
子程序

IX1F

中斷插入
子程序

X20
M9050

FEND

IX0P

IRET

IX1F

IRET

END

〜

〜

〜

〜

〜

〜

DI

EI
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 主程序結束
FNC
06 F E N D

1 2 M 3

○ ○ ○○

FEND指令用于表示主程序的結束。

若將 FEND指令置于CALL指令之前，或SRET指令之
後，則視為錯誤。

由CALL指令所指定的指標P、程序指標及中斷指標 I 

一定要寫在 FEND指令的後面。

若使用一個以上的 FEND指令時，則子程序應置于最
後 一個 FEND指令和END指令之間。

P1

子程序

IX0P

中斷插入
子程序

主程序結束

X20

FEND

P1

〜

〜

〜

CALL    P1

SRET

IX0P

IRET

END

〜
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 看門狗計時器
FNC
07

1 2 M 3

○ ○ ○○

PLC系統中配備有一個看門狗計時器 (Watch Dog Timer)，用來監視PLC系統的正常運轉。當
PLC之CPU發生異常時，經由WDT的監視，會令PLC停止運轉並將外部輸出全部變為OFF，達
到保護的作用。

方法二：利用MOV指令改變D9000之內容值。

採用此種方式時必須特別注意，當PLC由STOP→RUN的第一次掃描時間，其看門狗計時
器時間仍為 200mS。若有必要可用以下之程序解決此問題。

WDT
M9000

〜

END

〜

將看門狗計時器設定為 300mS
M9002

MOV   K300   D9000

WDT是一個硬件計時器。當PLC由STOP→RUN時，會將WDT的計時值復置成特殊寄存器
D9000的內容值。而此時D9000的內容值等于 200，所以WDT為 200mS計時器。

WDT以 1mS之計時單位往下計時，當計時值等于零的時候WDT會認定為系統異常，而令
PLC停止運轉並將外部輸出全部變為OFF，達到保護的目旳。

當然在系統正常運轉時，每當PLC要開始從STEP 0處執行程序時，都會先將WDT復置，如
此一來WDT就沒有計時到的機會。

WDT的動作方式說明如下：

方法一：在程序中插入WDT指令。因為，WDT指令會復置看門狗計時器之計時值。

第一種是PLC系統真的發生異常，此時WDT當然要發揮保護系統的功能。
第二種情形卻是由于程序執行時間太長，造成掃描時間大于D9000的內容值導致WDT動作。
當第二種情形發生時有兩種方法可以改善此現象，讓系統正常運轉。

令WDT動作的時機有兩種：

M9002

WDT

MOV   K300   D9000

WDT指令會將WDT計時值復置成D9000的內容值

W D T P
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 重複執行迴圈開始

 重複執行迴圈結束

1

1

2

2

M

M

3

3

○

○

○

○

○

○

○

○

運算元
對 象 元 件

X

S

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S=1∼32767(此範圍之外一律視為 1)

FOR∼NEXT迴圈內可使用CJ指令來跳出迴圈。

巢狀式的 FOR∼NEXT迴圈最多可使用 5層，但要注意的是迴圈次數過多時，會使PLC的掃描
時間超過看門狗計時器的設定值，而導致錯誤產生。

在下列情況下將產生錯誤：

          NEXT指令放在 FOR指令之前。

          NEXT指令置于 FEND或END指令之後。

          FOR指令與NEXT指令未成對出現。

利用 FOR∼NEXT迴圈指令，再搭配V、 Z索引寄存器，將可使程序變得更有彈性。以下程序
例是將D0∼D9之內容值相加結果存放在D10中。

共有3層迴圈

M9000

M9000

Z0RST

D10RST

FOR   K10

NEXT

ADD   D10   D0Z0   D10

INC   Z0

S：迴圈重複執行的次數

FOR∼NEXT迴圈內的程序被重複執行      次。

如左圖A程序會被連續執行 5次。

多層迴圈的程序例子：

NEXT

NEXT

NEXT

〜

〜

〜

〜

〜

FOR K3

FOR D0

FOR K1X20

1

2

3

FNC
08

FNC
09 N E X T

F O R S

NEXT 

程序A

FOR   K5

S

S
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比較

區域比較

 比較、傳送及碼變換指令6-3 

FNC
No.

功   能   說   明
系  列

○ ○ ○

1 2 M 3

○ ○ ○○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○ ○○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

傳送

位數移動

反相傳送

n n→ 多點傳送

n1→ 多點傳送

交換

BIN →BCD變換

BCD →BIN變換

10

11

13

14

15

16

17

18

19

12

梯      形      圖

D C M P P S 1 S 2 D

D Z C P P S 1 S 2 DS

D M O V P DS

S M O V P D nm 1 m 2S

D C M L P DS

B M O V P DS n

D F M O V P DS n

D 1 D 2D X C H P

D B C D P DS

D B NI P DS
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比較
FNC
10

1 2 M 3

○ ○ ○○

將        比較值 1與        比較值 2之內容值做大小比較，結果存放在       比較結果中。

若需要≧、≦或≠之結果時，請將M100∼M102串並聯即可取得。

當X20＝OFF時，指令不執行。M100〜M102的ON/OFF狀態保持在X20＝OFF前的狀態。

S1：比較值 1

S2：比較值 2

D  ：比較結果，佔連續 3點

CMP    K100    D100    M100
X20

S 1 S 2 D

DS 1 S 2

運算元
對 象 元 件

D佔用 3點

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

D

當X20＝ON時，指令被執行。

      ＞       ，K100＞D100內容值時，M100＝ON。

      ＜       ，K100＜D100內容值時，M102＝ON。

      ＝       ，K100＝D100內容值時，M101＝ON。

S 1 S 2

S 1 S 2

S 1 S 2

D C M P P S 1 S 2 D
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區域比較
FNC
11

1 2 M 3

○ ○ ○○

運算元
對 象 元 件

D佔用 3點

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

S

D

S1≦S2

將       比較值與       下限值及       上限值做區域比較，結果存放在       比較結果中。

＜      ，D100內容值＜K100時(比較值＜下限值)，M100＝ON。

≦      ≦      ，K100≦D100內容值≦K200時(比較值介于上下限值之間)，M101＝ON。

＞      ，D100內容值＞K200時(比較值＞上限值)，M102＝ON。

當X20＝OFF時，指令不執行。M100〜M102的ON/OFF狀態保持在X20＝OFF前的狀態。

當       ＞       時，則指令以       做為上、下限值進行比較。

S1：區域比較之下限值

S2：區域比較之上限值

S  ：比較值

D  ：比較結果，佔連續 3點

ZCP    K100    K200    D100    M100
X20

S 1 S 2 S D

D

S 1 S 2 S 1

當X20＝ON時，指令被執行。

S S 1 S 2

S

S 1

S

S 1

S S 2

S 2

D Z C P P S 1 S 2 DS
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S  ：傳送之來源元件

D  ：傳送之目的地元件

當 X20＝ON時，D100的內容值傳送到D200中。

當X20＝OFF時，指令不執行，D200的內容不會變化。

左圖之程序也可以用右圖的程序來達成。

Y20

Y21

Y22

Y23

X0

X1

X2

X3

MOV   K1X0   K1Y20     
M9000

使用 32位元指令時，指令名稱的前面要加上D。

如果傳送對象是 32位元計數器，則指令名稱前一定要加上D。

32位元資料傳送

當X21＝ON時，將C200(32位元)之現在值傳送到(D11、D10)。DMOV   C200   D10
X21

當X20＝ON時，將(D1、D0)之內容值傳送到(D101、D100)。DMOV   D0   D100
X20

將      所指定的內容值傳送到    。

位元傳送

MOV    D100    D200     
X20

S D

S D

MOV指令作為位元與字元元件間之內容傳送時，位元元件須以位數(Nibble)為單位，範例
如下：

字元與位元元件間之資料傳送

位元狀態保持不變
執行

補上 0
執行

0 1 0 1 0 1 0 1 1 0 1 0 1 0 1 0

b15 b0

D0

MOV   D0   K2M0

MOV   K2M0   D1

傳送
1 2 M 3

○ ○ ○○

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

FNC
12

1 0 1 0 1 0 1 0 K2M0
M15  M14  M13 M12  M11  M10   M9   M8    M7   M6    M5    M4    M3   M2    M1    M0

0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 1 0 1 0 1 0
b15 b0

D1

D M O V P DS
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S   ：傳送之來源元件

m1 ：來源元件傳送起始位數

m2 ：來源元件傳送位數之個數

D   ：傳送之目的地元件

n    ：傳送之目的地起始位數

本指令可用來將資料重新組合。

本指令可依特殊繼電器M9168之狀態選擇不同之工作模式。

M9168＝OFF時

M9168＝ON時

D0(BIN 16位元數值) D1(BIN 16位元數值)

D1(BIN 16位元數值)

將D0之內容轉換成BCD碼，當BCD值超過

9999或D0為負值時，PLC判定為運算錯誤

將D1之內容轉換成BCD碼，當BCD值超過

9999或D1為負值時，PLC判定為運算錯誤

將D0被指定傳送的位數，傳送到指
定的位置並與D1之數值互相組合

將此組合的數值轉換成BIN值傳送到D1

b15  b14  b13  b12  b11    b10 b9   b8   b7   b6  b5  b4  b3  b2  b1  b0  b15  b14  b13  b12  b11    b10 b9   b8   b7   b6  b5  b4  b3  b2  b1  b0  

10                                3                                        10                         2                               10                      1                            10 0 10                                3                                        10                         2                               10                      1                            10 0

10                                3                                        10                         2                               10                      1                            10 0

b15  b14  b13  b12  b11    b10 b9   b8   b7   b6  b5  b4  b3  b2  b1  b0  

位數 4                   位數 3               位數2           位數 1 位數 4                    位數 3               位數 2           位數 1

位數 4                    位數 3                位數 2           位數 1

D1

D0 D1

b15  b14  b13  b12  b11    b10 b9   b8   b7   b6  b5  b4  b3  b2  b1  b0 b15  b14  b13  b12  b11    b10 b9   b8   b7   b6  b5  b4  b3  b2  b1  b0  

b15  b14  b13  b12  b11    b10 b9   b8   b7   b6  b5  b4  b3  b2  b1  b0  

SMOV    D0    K3    K2    D1    K2
X20

S m 1 m 2 D n

位數移動
1 2 M 3

○ ○ ○○

FNC
13

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

m1

D

n

m2

m1＝1〜4 m2＝1〜m1 n＝m2〜4

S M O V P D nm 1 m 2S



148

反相傳送
1 2 M 3

○ ○ ○○

FNC
14

將       所指定的內容全部反相(每個位元均 0變 1， 1變 0)，然後傳送到       。

當X20＝ON時，D0的內容全都反相然後傳送到D1。

當X20＝OFF時，指令不執行，D1的內容不變化。

S  ：傳送之來源元件

D  ：傳送之目的地元件

X20＝ON

0 1 0 1 0 1 0 1 1 0 1 0 1 0 1 0

b15 b0

D01 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0

b15 b0

D1

0 1 

CML    D0    D1     
X20

DS

S D

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

D C M L P DS
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n n→ 多點傳送
FNC
15

1 2 M 3

○ ○ ○○

S  ：來源元件起始號碼

D  ：目的地元件起始號碼

n  ：傳送區塊長度

BMOV指令執行        →        連續n點資料傳送。

當X20＝OFF→ON時，指定之D100〜D103內容值，
依序被傳送至D200∼D203中。

假如是執行位元元件之區塊傳送時，則       與       之位數必須一致。

為避免傳送過程中資料被不當覆蓋造成錯誤，當       ＞       或       ＜       時會以不同之傳送順
序進行傳送。

D100

D101

D102

D103

D200

D201

D202

D203

n=4

當X20＝ON時，K1M0、K1M4(相當于M0〜M7)被
傳送到K1Y20、K1Y24(相當于Y20〜Y27)。

BMOVP    D100    D200    K4
X20

S D n

S D

DS

K1M0

K1M4

K1Y20

K1Y24

M0

M1

M2

M3

M4

M5

M6

M7

Y20

Y21

Y22

Y23

Y24

Y25

Y26

Y27

n=2

BMOV    K1M0    K1Y20    K2
X20

S D n

D SS D

當         時之傳送順序＜       DS 時之傳送順序當        ＞       DS

BMOV   D1   D0   K3
X0

D1

D2

D3

D0

D1

D2

1

2

3

BMOV   D0   D1   K3
X0

D1

D2

D3

D0

D1

D2
1

2

3

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

n

當M9024=OFF時(S→D) D0∼D99→D100∼D199

當M9024=ON時(S←D) D0∼D99←D100∼D199

特殊繼電器M9024為BMOV指令專用傳送方向控制標誌位。M9024的ON/OFF狀態可以決定
BMOV指令的資料傳送方向。

S及D各佔用n點 n＝1〜512

BMOVP    D0    D100    K100
X0

S D n

B M O V P DS n
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1 2 M 3

○ ○ ○○
n1→ 多點傳送

FNC
16

運算元
對 象 元 件

n

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S  ：傳送之來源元件

D  ：目的地元件之起始號碼

n   ：傳送區塊長度

將       的內容值傳送到       開始的       個寄存器中。

當X20＝ON時，K0被傳送到由D100開始的連續 5個寄存器中 (D100∼D104)。

如果       所指定的範圍超過該元件的使用範圍時，只有有效範圍會被傳送。

FMOV    K0    D100    K5
X20

S D n

S D n

n

當X20＝ON
K0 D100          

D101          

D102          

D103          

D104          

0

0

0

0

0

16位元指令，D佔用n點 32位元指令，D佔用(2×n)點 n＝1〜512

D F M O V P DS n
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交換
FNC
17

1 2 M 3

○ ○ ○○

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D1

D2

D1：欲互相交換之資料 1

D2：欲互相交換之資料 2

將        及        所指定的元件其內容值互相交換。

當X20＝OFF→ON時，(D100)與(D200)的內容值互相交換。

當X21＝OFF→ON時，(D1、D0)與(D101、D100)的內容值互相交換。

執行前                                                           執行後

當X20＝OFF→ON

執行前                                                            執行後

當X21＝OFF→ON

XCHP    D100    D200     
X20

D 1 D 2

D 1 D 2

DXCHP    D0    D100     
X21

D 1 D 2

123

60

D100

D200

60

123

D100

D200

5

10

15

20

D0

D1

D100

D101

15

20

5

10

D0

D1

D100

D101

D 1 D 2D X C H P
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BIN →BCD變換

BCD →BIN變換

1

1

2

2

M

M

3

3

○

○

○

○

○

○

○

○

FNC
18

FNC
19

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S ：被轉換之來源

D ：轉換之結果

當X20＝ON時，將D0內之BIN值轉換成BCD值，然後傳送到K4Y20(Y20〜Y37)中。

當X21＝ON時，將K4X20(X20〜X37)所表示的BCD值轉換成BIN值，然後傳送到D1中。

若來源元件的內容不是BCD值時，則PLC認定為運算錯誤。

16位元指令時，若        的內容值超出 0∼ 9,999的範圍，則PLC認定為運算錯誤。

32位元指令時，若        的內容值超出 0∼ 99,999,999的範圍，則PLC認定為運算錯誤。

S ：被轉換之來源

D ：轉換之結果

S

BCD與BIN指令應用說明

將K4X20之BCD值轉換成BIN值傳送到D100。

將D100之BIN值轉換成BCD值傳送到K4Y20。

4位數BCD型態
指撥開關

4位數BCD型態
七段顯示器

X37                                       　　  X20 P L C 中的資料都是以 B I N 型態儲存，而且四則
運算等應用指令也都是以BIN值為運算的依據。

當PLC要從外界讀取一個BCD型態的指撥開關時
，就必須使用BIN指令先將讀取到的資料轉換成
BIN值再儲存在PLC中。

當 PLC要將內部儲存的資料經由外界一個BCD型
態的七段顯示器顯示出來時，就須使用BCD指令
先將要顯示的內部資料轉換成BCD值再送到顯示
器。

BIN   K4X20   D100    

BCD   D100   K4Y20    

M9000

BCD    D0    K4Y20     
X20

S D

S

BIN    K4X20    D1    
X21

S D

4位數BCD值

變成BIN值存入D100

變成 位數 值4 BCD

指令BIN

D100

BCD指令

Y37                Y20〜

D B C D P DS

D B NI P DS
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 算術及邏輯運算指令6-4 

FNC
No.

功   能   說   明
系  列

異或運算 (S1)    (S2)→ (D)

與運算 (S1)    (S2)→ (D)

或運算   (S1)    (S2)→(D)

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

1 2 M 3

○ ○ ○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○○

○ ○○

○ ○○

加法 (S1)+(S2)→(D)

減法 (S1)  (S2)→(D) –

乘法 (S1)×(S2)→(D+1，D)

除法 (S1)÷(S2)→(D)，(D+1)

加一 (D)+1 →(D)

減一 (D)  1 →(D)–

取負數( )+1 →(D)D

20

21

22

23

24

25

29

26

27

28

梯      形      圖

D A D D P S 1 S 2 D

D S U B P S 1 S 2 D

D M U L P S 1 S 2 D

D D VI P S 1 S 2 D

D IN C P D

D D E C P D

D N E G P D

D PW A N D S 1 S 2 D

D W O R P S 1 S 2 D

D W X O R P S 1 S 2 D
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FNC
20 加法 (S1)+(S2)→(D)

1 2 M 3

○ ○ ○○

S1：被加數

S2：加數

D ： 和

當X20＝OFF→ON時，被加數(D0)的內容值與加數(D1)的內容值相加後，將和存入目的地
元件(D2)中。

16位元指令

加法結果若        的內容值等于 0時，零標誌位M9020＝ON。

加法結果大于 32,767時，進制標誌位M9022＝ON。

加法結果小于－ 32,768時，借位標誌位M9021＝ON。

當X20＝ON時，(D1、D0)的內容值與(D3、D2)的內容值相加後，將和存入(D5、D4)中。

32位元指令

加法結果若        的內容值等于 0時，零標誌位M9020＝ON。

加法結果大于 2,147,483,647時，進制標誌位M9022＝ON。

加法結果小于－2,147,483,648時，借位標誌位M9021＝ON。

D0

D1

D2

10

5

15

(D1、D0)

(D3、D2)

(D5、D4)

100,000

100

99,900

DADD    D0    D2    D4
X20

ADDP    D0    D1    D2
X20

S 1 S 2 D

D

S 1 S 2 D

D

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

D

D A D D P S 1 S 2 D
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運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

D

1 2 M 3

○ ○ ○○
減法 (S1)  (S2)→(D) –

FNC
21

S1：被減數

S2：減數

D ：差

當X20＝OFF→ON時，被減數(D0)的內容值減去減數(D1)的內容值後，將差存入目的地元
件(D2)中。

16位元指令

減法結果若        的內容值等于 0時，零標誌位M9020＝ON。

減法結果大于 32,767時，進制標誌位M9022＝ON。

減法結果小于－ 32,768時，借位標誌位M9021＝ON。

當X20＝OFF→ON時，(D1、D0)的內容值減去(D3、D2)的內容值後，將差存入(D5、D4)
中。

D0

D1

D2

10

5

5

D

SUBP    D0    D1    D2
X20

S 1 S 2 D

DSUBP    D0    D2    D4
X20

S 1 S 2 D

32位元指令

減法結果若        的內容值等于 0時，零標誌位M9020＝ON。

減法結果大于 2,147,483,647時，進制標誌位M9022＝ON。

減法結果小于－2,147,483,648時，借位標誌位M9021＝ON。

D

(D1、D0)

(D3、D2)

(D5、D4)

100,000

100,100

100

D S U B P S 1 S 2 D
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乘法(S1)×(S2)→(D+1，D)
FNC
22

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

D

1 2 M 3

○ ○ ○○

當X20＝ON時，被乘數(D0)的內容值乘以乘數(D1)的內容值後，將積存入目的地元件(D3、

D2)中。

16位元被乘數乘以 16位元乘數，結果(積)為 32位元。

乘法結果為 32位元，而其最高位元用來表示正負值(0表正值， 1表負值)。

當X20＝OFF→ON時，(D1、D0)的內容值乘以(D3、D2)的內容值後，將積存入(D7、D6、D5

、D4)中。

32位元被乘數乘以 32位元乘數，結果(積)為 64位元。

乘法結果為 64位元，而其最高位元用來表示正負值(0表正值， 1表負值)。

S1：被乘數

S2：乘數

D  ：積

D0

D1

(D3、D2)

10

5

50

MUL    D0    D1    D2
X20

S 1 S 2 D

DMULP    D0    D2    D4
X20

S 1 S 2 D

乘法結果若      的內容值等于 0時，乘除運算零標誌位M9023＝ON。D

乘法結果若      的內容值等于 0時，乘除運算零標誌位M9023＝ON。D

(D1、D0)

(D3、D2)

(D7、D6、D5、D4)

100,000

10

1,000,000

D M U L P S 1 S 2 D
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除法(S1)÷(S2)→(D)，(D+1)
FNC
23

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

D

1 2 M 3

○ ○ ○○

當除數等于 0時，PLC認定為運算錯誤。

當被除數與除數同為正數或同為負數時，商必然為正數。被除數與除數當中有一個為
正數另一個為負數時，商必然為負數。

被除數為正數時，餘數也為正數。被除數為負數時，餘數也為負數。

S1：被除數

S2：除數

D ：商及餘數

當X20＝OFF→ON時，被除數(D0)的內容值除以除數(D1)的內容值後，將商存入目的地元
件(D2)中，而餘數則存入(D3)中。

備註

商

餘數

商

餘數

÷

當X20＝OFF→ON時，(D1、D0)的內容值除以(D3、D2)的內容值後，將商存入(D5、D4)
中，而餘數則存入(D7、D6)中。

DIVP    D0    D1    D2
X20

S 1 S 2 D

DDIVP    D0    D2    D4
X20

S 1 S 2 D

商及餘數皆為 16位元，而其最高位元用來表示正負值(0表正值， 1表負值)。

除法結果若商等于 0時，乘除運算零標誌位M9023＝ON。
除法結果若商大于 32,767時，除法運算溢位標誌位M9025＝ON。

商及餘數皆為 32位元，而其最高位元用來表示正負值(0表正值， 1表負值)。

除法結果若商等于 0時，乘除運算零標誌位M9023＝ON。
除法結果若商大于 2,147,483,647時，除法運算溢位標誌位M9025＝ON。

D0

D1

D2

D3

10

1

3

3

(D1、D0)

(D3、D2)

(D5、D4)

(D7、D6)

   27

÷

3

300

11

D D VI P S 1 S 2 D
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加一 (D)+1 →(D)

減一 (D)  1 →(D)–

1

1

2

2

M

M

3

3

○

○

○

○

○

○

○

○

FNC
24

FNC
25

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D

當X20＝OFF→ON時，(D100)內容值加 1。

如果指令不是脈衝(P)執行指令，則(D100)內容值在每次掃描週期都會加 1。

在 16位元之加 1運算中，若數值已達＋ 32 ,767，則再加 1後，數值將變為－ 32 ,768。

在 32位元之加 1運算中，若數值已達＋2,147,483,647，則再加 1後，數值將變為－2,147,483,648。

本指令運算結果不會影響任何標誌位。

當X20＝OFF→ON時，(D101)內容值減1。

如果指令不是脈衝(P)執行指令，則(D101)內容值在每次掃描週期都會減 1。

在 16位元之減 1運算中，若數值已達－ 32 ,768，則再減 1後，數值將變為＋ 32 ,767。

在 32位元之減 1運算中，若數值已達－2,147,483,648，則再減 1後，數值將變為＋2,147,483,647。

本指令運算結果不會影響任何標誌位。

D ：目的地元件

D ：目的地元件

X20
INCP   D100

D

DECP   D101
X20

D

D D E C P D

D IN C P D
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異或運算 (S1)    (S2)→(D)

與運算 (S1)    (S2)→(D)

或運算   (S1)    (S2)→(D)

FNC
26

FNC
27

FNC
28

1

1

1

2

2

2

M

M

M

3

3

3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

D

當X20＝ON時，(D0)與(D1)的 16位元執行邏輯AND運算，結果存入(D2)。

邏輯AND運算之規則為 0  0＝ 0， 0  1＝ 0， 1  0＝ 0， 1  1＝ 1，任一為 0結果為 0。

S1：來源元件 1

S2：來源元件 2

D  ：運算結果

當X21＝ON時，(D3)與(D4)的 16位元執行邏輯OR運算，結果存入(D5)。

邏輯OR運算之規則為 0 0＝ 0， 0 1＝ 1， 1 0＝ 1， 1 1＝ 1，任一為 1結果為 1。

當X22＝ON時，(D6)與(D7)的 16位元執行邏輯XOR運算，結果存入(D8)。

邏輯XOR運算之規則為 0 0＝ 0， 0 1＝ 1， 1 0＝ 1， 1 1＝ 0，兩者相同結果為 0，兩
者不同結果為 1。

S1：來源元件 1

S2：來源元件 2

D  ：運算結果

S1：來源元件 1

S2：來源元件 2

D  ：運算結果

WAND    D0    D1    D2
X20

S 1 S 2 D

WOR    D3    D4    D5
X21

S 1 S 2 D

WXOR    D6    D7    D8
X22

S 1 S 2 D

0 0 0 0 

0 0 0 0 0 0 0 0 

1 1 1 1 

1 1 1 1 1 1 1 1 

1 1 1 1 D0

D1

D2

0 0 0 0 

0 0 0 0 1 1 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 

X20＝ON

D30 0 0 0 1 1 1 1 

0 0 0 0 1 1 1 1 D51 1 1 1 1 1 1 1 

D40 0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 

1 1 1 1 0 0 0 0 

X21＝ON

D60 0 0 0 1 1 1 1 

0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 1 D81 1 1 1 

D70 0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 

1 1 1 1 0 0 0 0 

X22＝ON

D W X O R P S 1 S 2 D

D W O R P S 1 S 2 D

D PW A N D S 1 S 2 D
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取負數( )+1 →(D)D
FNC
29

1 2 M 3

○ ○ ○○

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D

當 X20＝OFF→ON時，將(D0)的每一個位元全部反相( 0變 1， 1變 0)後再加 1，結果存回
(D0)。本指令實際上是將        的內容值取 2的補數，此運算可改變一個數值的符號。例如：

以下程序可以求出D100的絕對值。

D：欲取負數之元件

執行前

執行後

當D100的第 15個位元(最高位元)為 1時，表示D100

的內容值為負數，此時M0＝ON，否則M0＝OFF。

M0 OFF ON D100 D100當 ＝ → 時，將 之內容值取負數，此時
的內容值會由負數變為正數。

執行前

執行後

－100

100

D0

D0

X20=OFF→ON

BON   D100   M0   K15
M9000

NEGP   D100
M0

NEGP    D0
X20

D

D

以下程序可以求出D0的絕對值。

NEGP   D0
D0.F D0 15 1 D0當 的第 個位元(最高位元)為 時，表示 的內容值為負數。

D0此時，將 的內容值取負數，可以得到其絕對值。

10

－10

D0

D0

X20=OFF→ON

D N E G P D
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 旋轉、位移及表格處理指令6-5 

FNC
No.

功   能   說   明
系  列

右旋轉

左旋轉

含進制標誌位CY之右旋轉

含進制標誌位CY之左旋轉

位元右移

位元左移

寄存器右移

寄存器左移

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

1 2 M 3

○ ○ ○○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○ ○

○ ○ ○○

○先進先出(FIFO)資料讀出

30

31

32

33

34

35

36

37

38

39

資料串行之資料寫入

梯      形      圖

DR OR P D n

D PR OL D n

D PR C R D n

D PR C L D n

D n1 n2SSF TR P

D n1 n2SSF TLP

D n1 n2SWSF R P

D n1 n2SWSF LP

D nSSF WR P

D nSSF R DP



162

右旋轉

左旋轉

FNC
30

FNC
31

1

1

2

2

M

M

3

3

○

○

○

○

○

○

○

○

運算元
對 象 元 件

n16位元指令， ＝ 0∼ 16

D指定為KnY,KnM,KnS時，16位元指令只能指定K4Y,K4M,K4S，32位元指令只能指定K8Y,K8M,K8S

n32位元指令， ＝ 0∼ 32

n

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D

D ：欲旋轉之元件

n  ：一次旋轉之位元數

當X20＝OFF→ON時，(D0)中之 16位元資料向右旋轉 4個位元，並將被旋出的資料傳送到
進制標誌位M9022中。

將       所指定的元件內容一次向左旋轉        個位元。

當X21＝OFF→ON時，(D1)中之 16位元資料向左旋轉 4個位元，並將被旋出的資料傳送到
進制標誌位M9022中。

D ：欲旋轉之元件

n  ：一次旋轉之位元數

將       所指定的元件內容一次向右旋轉        個位元。

右旋轉

執行一次旋轉後

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

D0

1 1 1 1 1 1 1 1 0 0 0 0 0 0 0 

b15 b0

D0

0

0

M9022

左旋轉

執行一次旋轉後

RORP    D0    K4     
X20

D n

n

ROLP    D1    K4
X21

D n

D n

D

1

M9022

1 1 1 1 1 1 1 1 0 

0 0 0 0 1111 0 0 0 0 

0 0 0 0 0 0 

1111

b15 b0

D1

D1

0

M9022

1

M9022

0 

D PR OL D n

DR OR P D n
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1

1

2

2

M

M

3

3

○

○

○

○

○

○

○

○

含進制標誌位CY之右旋轉

含進制標誌位CY之左旋轉

FNC
32

FNC
33

運算元
對 象 元 件

n16位元指令， ＝ 0∼ 16

D指定為KnY,KnM,KnS時，16位元指令只能指定K4Y,K4M,K4S，32位元指令只能指定K8Y,K8M,K8S

n32位元指令， ＝ 0∼ 32

n

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D

D ：欲旋轉之元件

n  ：一次旋轉之位元數

將        所指定的元件內容連同進制標誌位M9022，一次向右旋轉        個位元。

當X20＝OFF→ON時，(D0)中的16位元資料連同進制標誌位M9022之狀態，一起向右旋轉4個位
元。

將        所指定的元件內容連同進制標誌位M9022，一次向左旋轉        個位元。

當X21＝OFF→ON時，(D1)中的16位元資料連同進制標誌位M9022之狀態，一起向左旋轉4個位
元。

D ：欲旋轉之元件

n  ：一次旋轉之位元數

左旋轉

執行一次旋轉後

右旋轉

執行一次旋轉後

RCRP    D0    K4     
X20

D n

D n

X21
RCLP    D1    K4

D n

D n

1 1 1 1 1

1 1

1

1 1

1

1 1

1

1 1

0 

0 0 0 

0 0 0 0 

0 

0 

0 

0 

0 0 

b15 b0

D0

D0

1

M9022

0

M9022

0 

1

1 1 1 1 1 1 1 1 0 

0 0 0 0 1111 0 0 0 0 

0 0 0 0 0 0 

111

b15 b0

D1

D1

0

M9022

1

M9022

0 

0 

D PR C L D n

D PR C R D n
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位元右移

位元左移

FNC
34

FNC
35

1

1

2

2

M

M

3

3

○

○

○

○

○

○

○

○

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

n1

D

n2

將由       起始具有       個位元長度的位元元件，左移      個位元。      起始的元件做為移位時
的輸入填補位元。

當X21＝OFF→ON時，由M0∼M15(共16個位元)所組成的元件，往左移4個位元後，X0∼X3

被移入M0∼M3中做為輸入填補位元。

將由       起始具有       個位元長度的位元元件，右移      個位元。      起始的元件做為移位時
的輸入填補位元。

當X20＝OFF→ON時，由M0∼M15(共16個位元)所組成的元件，往右移4個位元後，X0∼X3

被移入M12∼M15中做為輸入填補位元。

S ：移入元件之起始號碼

D ：欲移位元件之起始號碼

n1 ：欲移位之資料長度

n2 ：一次移位之位元數

 n1所指定的長度1

左移n2個位元

溢位移出

SFTRP    X0    M0    K16    K4
X20

S D n1 n2

D n1 n2 S

 n1所指定的長度1

右移n2個位元

溢位移出

M15   M14   M13   M12   M11    M10   M9  M8   M7   M6  M5   M4   M3  M2   M1   M0X 3  X 2   X 1   X 0

5 4 3 2 1

SFTLP    X0    M0    K16    K4     
X21

S D n1 n2

D n1 n2 S

M15   M14   M13   M12   M11    M10   M9  M8   M7   M6  M5   M4   M3  M2   M1   M0 X 3  X 2   X 1   X 0

54321

S佔用n2點             D佔用n1點 n1＝1〜1024 n2＝1〜n1

D n1 n2SSF TLP

D n1 n2SSF TR P
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寄存器右移
1 2 M 3

○ ○ ○○

FNC
36

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

n1

D

n2

S ：移入元件之起始號碼

D ：欲移位元件之起始號碼

n1 ：欲移位之資料長度

n2 ：一次移位之字元數

將由        起始具有       個字元長度的資料串行右移        個字元。      起始的元件做為移位時的
輸入填補字元。

當X20＝OFF→ON時，由D0∼D11(共 12個字元)所組成的資料串行，往右移 3個字元後，
D100∼D102被移入D9∼D11中做為輸入填補字元。

當       及       指定位元元件時，Kn的位數必須相同。

        及       所指定的元件屬性必須相同(同為字元元件或同為位元元件)。

      及    指定的位數必須相同

 n1所指定的長度1

溢位移出

注意事項

WSFRP    D100    D0    K12    K3
X20

S D n1 n2

D n1 n2 S

 n1所指定的長度1

右移n2個字元

溢位移出

D11   D10   D9   D8   D7   D6   D5   D4   D3   D2   D1   D0   D102  D101  D100  

5 4 3 2 1

Y37～Y34   Y33～Y30   Y27～Y24   Y23～Y20   X7～X4   X3～X0   

3 2 1

X20
WSFRP    K1X0    K1Y20    K4    K2

n2n1DS

S D

S D

S D

n1＝1〜512 n2＝1〜n1S佔用n2點             D佔用n1點

D n1 n2SWSF R P
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寄存器左移
1 2 M 3

○ ○ ○○

FNC
37

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

n1

D

n2

S ：移入元件之起始號碼

D ：欲移位元件之起始號碼

n1 ：欲移位之資料長度

n2 ：一次移位之字元數

將由       起始具有       個字元長度的資料串行左移       個字元。      起始的元件做為移位時的
輸入填補字元。

當X21＝OFF→ON時，由D0∼D11(共 12個字元)所組成的資料串行，往左移 3個字元後，
D100∼D102被移入D0∼D2中做為輸入填補字元。

當       及       指定位元元件時，Kn的位數必須相同。

注意事項

        及       所指定的元件屬性必須相同(同為字元元件或同為位元元件)。

及    指定的位數必須相同

 n1所指定的長度1

溢位移出

WSFLP    D100    D0    K12    K3
X21

S D n1 n2

D n1 n2 S

 n1所指定的長度1

左移n2個字元

溢位移出

D11   D10   D9   D8   D7   D6   D5   D4   D3   D2   D1   D0   D102  D101  D100  

54321

DS

S D

WSFLP    K1X20    K1Y20    K4    K1
X0

S D n1 n2

DS

Y37～Y34   Y33～Y30   Y27～Y24   Y23～Y20   X23～X20   

54321

n1＝1〜512 n2＝1〜n1S佔用n2點             D佔用n1點

D n1 n2SWSF LP
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1 2 M 3

○ ○ ○○

FNC
38

運算元
對 象 元 件

n

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

將由       起始具有       個字元元件的資料定義為資料串行。資料串行以串行中的第一個元件
做為指標。當指令被執行時，首先指標的內容值會先加 1，然後         所指定的元件其內容值
被傳送到資料串行中由指標所指定的位置。

S ：寫入資料串行之元件

D ：資料串行之起始號碼

n ：資料串行之長度

假設(D0)＝0。當X20＝OFF→ON時，(D0)的內容值變為1，(D100)的內容值被傳送到(D1)
中。若再一次X20＝OFF→ON，則(D0)內容值變為2，(D100)的內容值被傳送到(D2)中。餘
此類推。

(D0)記錄著最後被寫入資料串行的位置。當(D0)的內容值≧(n-1)時，若再執行本指令，
則本指令不再接受資料寫入，(D0)的內容值也不會變化，且進制標誌位M9022＝ON。

本指令(SFWR)通常與下一頁的(SFRD)指令搭配使用，執行先進先出(FIFO，First In First 

Out)資料串行的讀寫控制。

本指令 (SFWR)可與 FNC 212 (POP)指令搭配使用，執行先進後出(FILO，First In Last Out)
資料串行的讀寫控制。

n所指定的長度

指標

S所指定的元件
由D0∼D9所組成的資料
串行，D0為指標。

D100 D9      D8     D7      D6      D5     D4      D3      D2     D1      D0

D
0

=
1

D
0

=
2

D
0

=
3

D
0

=
4

SFWRP    D100    D0    K10
X20

S D n

D n

S

資料串行之資料寫入

n＝ 2〜 512D佔用n點

D nSSF WR P
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先進先出(FIFO)資料讀出
1 2 M 3

○ ○ ○○

FNC
39

運算元
對 象 元 件

n

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

將由       起始具有       個字元元件的資料串行定義為先進先出(FIFO)資料串行。 FIFO資料串
列以資料串行中的第一個元件做為指標。當指令被執行時，首先將 FIFO資料串行中第二個
元件的內容值傳送到       所指定的元件中。然後將整個 FIFO資料串行除了指標以外全部右移 

一個字元，  再將指標的內容值減1。

S ： FIFO資料串行之起始號碼

D ：由 FIFO資料串行讀出之元件

n ：FIFO資料串行之長度

n所指定的長度 D所指定的元件
由D0∼D9所組成的 FIFO

資料串行，D0為指標。
右移 1個字元

指標減1

假設(D0)＝ 5。當X21＝OFF→ON時(D1)的內容值被傳送到(D101)中，D1∼D9右移一個字元
，(D0)的內容值減 1變為 4。若再一次X21＝OFF→ON，則(D1)的內容值被傳送到(D101)中
，D1∼D9右移一個字元，(D0)的內容值再減 1變為 3。餘此類推。

當指標(D0)的內容值等于 0時，若再執行本指令則本指令不再處理資料讀出的動作，且零
標誌位M9020＝ON，D101的內容值不變。

本指令(SFRD)通常與上一頁的(SFWR)指令搭配使用，執行先進先出(FIFO)資料串行的讀
寫控制。

D101D9      D8     D7      D6      D5     D4      D3      D2     D1      D0

SFRDP    D0    D101    K10
X21

S D n

S n

D

3

2

資料讀出

指標

1

n＝ 2〜 512S佔用n點             

D nSSF R DP
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 資料處理指令6-6 

FNC
No.

功   能   說   明
系  列

區間復位

解碼

編碼

ON位元總數

ON位元判定

平均值

BIN整數→2進制浮點數變換

開平方根

○

○

○

○

○

○

○

○

○

1 2 M 3

○ ○ ○○

○

○

○

○ ○

○

○○

○ ○○

○ ○ ○○

○ ○ ○○

○

○

○

○

○

○

○

○

警報點驅動

警報點復歸

40

41

42

43

45

44

49

48

46

47

梯      形      圖

DSD PSUM

D nSDE C OP

D 1 D 2Z R STP

D nSE N C OP

D PM E A N DS n

D B O N P DS n

D PF LT S D

D S Q R P DS

AN S mS D

AN R P
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區間復位
FNC
40

1 2 M 3

○ ○ ○○

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D1

D2

D1元件號碼必須≦D2元件號碼 D1及D2必須指定相同類型元件

D1：區間復位起始元件

D2：區間復位結束元件

當PLC由STOP→RUN時，M9002會ON一個掃描時間，M2000∼M2499會全部被復歸變成
OFF。

ZRST指令可復歸的元件種類包含各種位元元件及各種字元元件。

      及    必須指定相同類型的元件，且    的元件號碼必須≦    的元件號碼。當    ＞       

的號碼時，只有       所指定的元件被復歸。

本指令可復歸 32位元計數器。但不永許       指定 16位元計數器而       指定 32位元計數器。

M9002
ZRST   S500   S599  

ZRST   D7000   D7100  

ZRST   C100   C110  

ZRST   C200   C255  

初始脈衝
a接點

ZRST   M2000   M2499
M9002

D 1 D 2

D 1 D 2 D 1 D 2 D 1 D 2

D 1 D 2

D 1

D 1 D 2Z R STP
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解碼FNC
41

運算元
對 象 元 件

n

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z

S

D

1 2 M 3

○ ○ ○○

UnG K,H E " $"

S  ：解碼之來源元件

D ：存放解碼結果之元件

n ：解碼位元長度

n本例中，       指定位元元件。會佔用由        起始連續 2 個位元元件，存放解碼結果。

假設X0∼X2的內容值為 2。
當X20＝OFF→ON時，DECO指令將
X0∼X2的內容值解碼到M0∼M7，
使得M2＝ON。

本例中，       為位元元件，所以n＝ 1∼8。當n＝ 8時        會佔用 256個位元元件。

當X20＝OFF→ON時，DECO指令將D0中(b0∼b2)的內容值解碼到D1的(b0∼b7)。D1中未
被使用的位元(b8∼b15)全部變成 0。

假設X0∼X2的內容值為 5。
當X20＝OFF→ON時，DECO指令將
X0∼X2的內容值解碼到M0∼M7，
使得M5＝ON。

DECOP    D0    D1    K3
X20

本例中       指定字元元件，所以       的範圍＝ 1∼4。D n

X20
DECOP    X0    M0    K3

S D n

D D

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

b15 b0

D1

0 1 1 

4

全部變成 0

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0

b15 b0

D0

012457 6

b8 b7

3

2 1

內容值＝5

2     

7      6     4      3              1     0 

M7   M6   M5   M4  M3   M2  M1   M0 

X2   X1   X0

11 0

0 0 0 0 1 0 0 

2     

0 

5

14

內容值＝2

4              1

7      6     5      4      3              1     0 

M7   M6   M5   M4  M3   M2  M1   M0 

X2   X1   X0

00 1

0 0 0 0 0 1 0 0 

2

2

D D

S D n

D為字元元件時，n＝ 1∼4S為位元元件時，佔用n點     nD為位元元件時，n=1∼8；D佔用 2 點                 

D nSDE C OP
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編碼FNC
42

1 2 M 3

○ ○ ○○

運算元
對 象 元 件

n

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S  ：編碼之來源元件

D  ：存放編碼結果之元件

n  ：編碼位元長度

當X20＝OFF→ON時，ENCO指令將M0∼M7的內容編碼，結果存放在D0的(b0∼b2)。D0中
未被使用的位元(b3∼b15)全部變成 0。

本例中，       為位元元件，所以n＝ 1∼8。當n＝ 8時，       的有效範圍為 256個位元元件。

備註

全部變成 0

全部變成 0 全部變成 0

        的內容不只一個位元為 1時，以編號最大者為編碼的依據。

當條件接點變為OFF時，編碼的結果(      的狀態)仍被保持。

如果       的內容為 0時，PLC認定為運算錯誤。

被忽略

ENCOP    M0    D0    K3
X20

S D n

S S

全部變成 0

D0

0 0 0 1 0 0 0 0

7      6     5      3              1     0 

M7   M0 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 

2              

b15 b0b2

1     2              

4

4

D0

0 0 1 0 0 0 0

7      6     4      3              1     0 

M7   M0 

2              

0 

b15 b0

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 0 

b2

2              

5

14

S

S

D

ENCOP    D0    D1    K3
X20

ENCOP    D0    D1    K4
X20

b15 b0

D00 0 0 0 11 0 0 1 0 0 0 1 0 0

7      6     5      4              1     0 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 

2              

b2

b15 b0b7

0

4              

D1

b15 b0

D00 0 0 0 10 0 0 0 0 0 0 0 0 0

7      6     5      4              1     0 

1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 

2              

b3

b15 b0b7

0

4              

D1

3              8      101112131415

2              

3

2 1

9

18

S D n S D n

nS為位元元件時，n＝ 1∼8；S佔用 2 點 S為字元元件時，n＝ 1∼4

D nSE N C OP
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ON位元總數FNC
43

1 2 M 3

○ ○ ○○

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S ：來源元件

D ：存放計數值的目的地元件

當X20＝ON時，D0中的 16個位元，其位元狀態為"1"的個數被存放到D10。若D0中的 16個
位元全部為 0，則零標誌位M9020＝ON。

SUM    D0    D10
X20

S D

32 DSUM如果使用 位元指令 時，       仍然會佔用兩個寄存器。D

0 1 1 1 000 1 0 1 0 0 0 1 1 

D0

8

D10

1 
X20=ON

DSD PSUM
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ON位元判定
1 2 M 3

○ ○ ○○

FNC
44

運算元
對 象 元 件

n16位元指令， ＝ 0∼ 15 n32位元指令， ＝ 0∼ 31

n

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S  ：來源元件

D  ：存放判定結果之元件

n  ：指定判定之位元

將        所指定元件的第        個位元之狀態傳送到        所指定的元件。

當X20＝ON時，將D0中的b5傳送到M0。

當X20＝OFF時，M0的狀態會被保持住。

X20=ON
0 0 0 1 1 1 0 1 1 1 1 1 0 0 0 0 

b15 b0

D0 M0=OFF

b5

X20=ON
0 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 0 0 0 0 0 

b15 b0

D0 M0=ON

b5

BON    D0    M0    K5
X20

S D n

S n D

D B O N P DS n
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平均值
FNC
45

1 2 M 3

○ ○ ○○

對 象 元 件
運算元

n

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S  ：欲取平均值之起始元件號碼

D  ：存放平均值之元件

n  ：取平均值之元件個數

當X20＝ON時，D0∼D4共 5個寄存器之內容值取平均值後存入D10中。

如果在計算過程中出現餘數時會將餘數捨棄。

如果被指定的元件號碼超出範圍，則只有在合法範圍內的元件會被處理。

(餘數＝ 3)被捨棄

將由       起始之        個元件內容值相加後取平均值，並將平均值存入       所指定的元件中。

127 D10

D0

D1

D2

D3

D4

100

150

200

88

100

(D0)+(D1)+(D2)+(D3)+(D4)

5
(D10)

X20=ON

X20=ON

MEAN    D0    D10    K5
X20

S D n

nS D

16位元指令，S佔用n點        32位元指令，S佔用(2×n)點       n＝1〜64

D PM E A N DS n
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警報點驅動

運算元
對 象 元 件

S＝T0∼T199 m＝1∼32767 D＝S900∼S999

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

m

警報點復歸

FNC
46

FNC
47

1 2 M 3

○○○○

1 2 M 3

○○○○

S ：偵測警報計時器

m：計時時間設定

D ：警報點元件

ANS指令是專門用來驅動警報點輸出的指令。

當X20及X21同時ON超過 1.5秒時，警報點S900＝ON(被驅動)。在S900＝ON之後，如果
X20或X21變為OFF則S900仍然保持在ON的狀態，但 T0的接點會變為OFF現在值清除為 0。

當X20及X21同時ON，但未超過 1.5秒就有其中一點變為OFF，此時 T0的現在值會清除為 0。

 ANR指令是專門用來復歸警報點的指令。

當X0＝OFF→ON時，ANR指令被執行，動作中的警報點被復歸。

如果ANR指令被執行時，動作中的警報點不只一個，則最小號碼的警報點被復歸。ANR指
令再次被執行，則次小號碼的警報點被復歸。

ANRP     
X0

請勿在程序中使用已在本指令中使用過的計時器編號。

ANS    T0    K15    S900     
X20 X21

S m D

AN R P

AN S mS D
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警報點驅動的應用例

當特殊輔助繼電器M9049＝ON時，警報點S900∼S999當中任何一個警報點被驅動則M9048

＝ON，且D9049會顯示被驅動的警報點號碼。如果同時有不只一個警報點被驅動，則D9049

會顯示驅動中最小號碼的警報點。

下圖是一個警報點驅動的回路

X20

Y20

X21 X23

Y21

M9000

Y20 X22

Y21 X23

M9048

X27

X22
Y20

Y21

M9049

Y27

ANS    T0    K60    S900     

ANS    T1    K60    S901     

ANRP

END

當前進開關X20被按下，前進裝置Y20＝ON，直到物件
到達前端定位開關X22時，Y20才變為OFF。

當後退開關X21被按下，後退裝置Y21＝ON，直到物件
到達後端定位開關X23時，Y21才變為OFF。

M9049＝ON時，警報監視啟動，M9048、D9049有效。

Y20＝ON超過 6秒物件未到達前端定位處，
S900＝ON。

Y21＝ON超過 6秒物件未到達後端定位處，
S901＝ON。

有警報點被驅動時，警報指示器Y27＝ON。

排除警報狀況後，按一下X27復歸警報點。

X20 前進開關： Y20 前進裝置： S900 前進警報點：

   Y21 後退裝置： S901 後退警報點：

   Y27 警報指示器：

X21 後退開關：

X23 後端定位開關：

X27 警報點復歸按鈕：

X22 前端定位開關：
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開平方根
FNC
48

1 2 M 3

○ ○ ○○

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S ：欲開平方根之來源元件

D ：存放結果之元件

將       所指定的元件內容值開平方根後，結果存放在       所指定的元件中。

當X20＝ON時，將(D0)的內容值開平方根後，結果存放在(D1)。

運算結果只取整數，小數點會被捨棄，有小數點被捨棄時M9021＝ON。

運算結果等于 0時，零標誌位M9020＝ON。

      只可以是正數。若為負數時PLC認定為運算錯誤，M9067＝ON。

DS

X20
SQR    D0    D1

S D

S

16位元指令，S=0∼32767                32位元指令，S=0∼2147483647

D S Q R P DS
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BIN整數→2進制浮點數變換
1 2 M 3

○○○○

FNC
49

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S ：被轉換之來源

D ：轉換之結果

當X0＝ON時，將 16位元寄存器D0內之BIN整數轉換成 2進制浮點數，然後將結果傳送到
(D11、D10)中。

當X1＝ON時，將 32位元寄存器(D3、D2)內之BIN整數轉換成 2進制浮點數，然後將結果傳
送到(D13、D12)中。

常數K及H在浮點運算指令中會自動變換成 2進制浮點數。所以，不必使用本指令進行變換。

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考"2-13數值系統"之說
明。

浮點運算例：

用PLC指令完成以下之運算式

2×3.14×（D0）               （D11、D10）

DEDIV    K314    K100    D20

DEMUL    K2    D20    D22

FLT    D0    D24

DEMUL    D22    D24    D10

M9000

BIN整數 2進制浮點數

3.14→(D21、D20)2進制浮點數

2× 3.14→(D23、D22)2進制浮點數

(D0)BIN值→(D25、D24)2進制浮點數

2× 3.14×(D0)→(D11、D10)2進制浮點數

FLT    D0    D10     
X0

S D

DFLT    D2    D12    
X1

S D

16位元指令，S佔用 1點，D佔用 2點              32位元指令，S佔用 2點，D佔用 2點     

D PF LT S D
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 高速處理指令6-7 

FNC
No.

功   能   說   明
系  列

1 2 M 3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

I/O強制更新

變更輸入反應時間

矩陣輸入

軟件高速計數器比較ON

軟件高速計數器比較OFF

軟件高速計數器區域比較

速度偵測

脈衝輸出

脈衝寬度調變

具加減速的脈衝輸出

50

51

52

53

54

55

56

57

58

59

梯      形      圖

R E F P D n

R E F F P n

MTR nD 1 D 2S

DHSC S S 1 S 2 D

DHSC R S 1 S 2 D

DHSZ S 1 S 2 DS

DSPD S 1 S 2 D

DPLSY S 1 S 2 D

PWM S 1 S 2 D

DPLSR S 1 S 2 DS 3
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I/O強制更新
FNC
50

1 2 M 3

○○○○

運算元
對 象 元 件

n

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D

D必須指定X0，X10或Y0 D＝X0時，n可為 8或 16 D＝X10，Y0時，n可為 8

 D：欲強制更新的 I/O起始點

 n ：強制更新的 I/O點數目

PLC在執行STEP0的指令之前，CPU會將所有輸入端點的ON/OFF狀態讀入，並存放在資料記
憶體中。當執行到END指令時，輸出信號之ON/OFF狀態才全部被送至輸出端點以驅動外部
負載。如果，在程序執行當中希望即時讀取輸入端點(X)的ON/OFF狀態，或者，希望將程
式運算結果即時送到輸出端點(Y)，則必須使用本指令。

當M0＝ON時，X0∼X7輸入端點之狀態被重新讀入PLC資料記憶體中。執行本指令時雖然
PLC會立即讀取X0∼X7之輸入端點狀態，但在輸入端點上約 10mS之輸入延遲仍然存在。

當M1＝ON時， Y0∼Y7輸出信號之狀態被重新由 PLC資料記憶體送到外部輸出點。執行本
指令時雖然PLC會立即送出Y0∼Y7之輸出點狀態，但在輸出端點上約 10mS之繼電器輸出延
遲仍然存在。

經常在中斷插入子程序中使用REF指令，以獲取即時之輸入 /輸出狀態。

輸入信號更新

輸出信號更新

REF    X0    K8
M0

nD

REF    X0    K8

REF    Y0    K8

M0

M1

D n

R E F P D n
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1 2 M 3

○○○○
變更輸入反應時間

FNC
51

運算元
對 象 元 件

n

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

n＝0〜60

 n：反應時間設定，單位mS

當X20＝ON時，外部輸入點X0∼X7之反應時間被變更為 1mS。且X0∼X7之外部ON/OFF狀
態被重新讀取到PLC資料記憶體中。

為了避免雜訊干擾，PLC輸入端通常會有反應時間約 10mS之濾波器，以濾除雜訊。也因此
PLC的輸入端無法抓取脈衝寬度小于 10mS之信號。

X0∼X7輸入點裝有數位濾波器，可以使用REFF指令來調整其反應時間。下圖為X0∼X7之
輸入結構圖：

如上圖所示，X0∼X7輸入端內建 0∼60mS數位濾波器。決定X0∼X7輸入點反應時間的原則
說明如下：

當程序中使用外部中斷插入功能、高速計數器或SPD(FNC56)指令時，相對應的輸入端點其
反應時間會自動被變更為 0μS。但實際上仍有 數μS ∼ 數10μS之反應時間。

外部輸入點X0∼X7之反應時間由D9020之內容值決定。可使用MOV

指令將反應時間設定值傳送到D9020。

外部輸入點X0∼X7之反應時間變更為 0mS。實際上仍有數μS∼數
10μS之反應時間。

外部輸入點X0∼X7之反應時間變更為 20mS。

REFF    K1
X20

n

輸入端子    數位濾波器

使用MOV指令
載入設定值

內容值選擇相對
應之數位濾波器
決定反應時間

資料記憶體

REFF指令執行時，載入指令中之       值

電源OFF → ON時
及END指令執行時

電源OFF → ON時
令(D9020)＝10

X0

X7

0mS

1mS

10mS

11mS

60mS

0

1

10

11

60

D9020

n

PLC電源OFF→ON時，D9020的內容值＝ 10，且反應時間設定為 10mS。

可以使用MOV指令將設定值載入D9020中，改變反應時間。

使用REFF指令在程序執行中變更反應時間。

將外部輸入點X0∼X7之信號經 0mS數位濾波器後的狀態，讀取
並存放到資料記憶體。

將外部輸入點X0∼X7之信號經 20mS數位濾波器後的狀態，讀
取並存放到資料記憶體。

REFF   K0

REFF   K20

END

M9000

M9000

程序之STEP 0

3

2

1

〜

〜

〜

R E F F P n
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FNC
52

1 2 M 3

○○○○
矩陣輸入

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D1

n

D2

S  ：矩陣掃描輸入起始點

D1：矩陣掃描輸出起始點

D2：矩陣掃描所對應之內部繼電器起始點

n   ：  矩陣掃描之列數

當X0＝OFF時，指令不執行，M0∼M7及M10∼M17之狀態保持不變。

使用MTR指令讀取一列外部開關需 2個掃描時間，如果掃描時間小于 10mS，則會以 20mS要
的時間讀取一列外部開關。而本指令最多可連接 8列外部開關，將 64個(8× 8＝ 64)外部開
關讀取一次需時 16個掃描時間或 160mS。因此在使用本指令時必須考慮外部開關所需的反
應速度及本指令之讀取時間是否能互相配合。

本指令的條件接點經常使用M9000(常時ON接點)。

本指令每執行完一次掃描，執行完畢標誌位M9029＝ON一個掃描時間。

MTR指令在程序中只能使用一次。

讀取 8×      個外部開關狀態。並將掃描讀取的開關狀態反應在由       起始的內部繼電器。  

上圖由X20∼X27及Y20∼Y21構成 2列矩陣輸入之回路。當X0＝ON時，指令開始執行。外部 

 2列共 16個開關之狀態被順序讀取並存放在M0∼M7及M10∼M17內部繼電器。

MTR    X20    Y20    M0    K2
X0

S D 1 D 2 n

本指令由       起始的連續 8個外部輸入點及由       起始的       個外部輸出點以矩陣掃描之方式
n D 2

S D 1 n

矩陣輸入之外部接線圖

PLC輸入點

M11        M12        M13        M14        M15        M16        M17

M0          M1          M2          M3          M4           M5          M6          M7

Y21

Y20

COM

DC24V

X20       X21       X22       X23      X24       X25       X26       X27       S/S

M10        

PLC輸出點

此處必須串

接一個 0.1A/50V

之二極體

S必須指定最右邊號碼為 0的X(如X0、X10)，且佔用連續 8點         

nD2必須指定最右邊號碼為 0的Y、M、S  (如Y0、M10、S 20)，且佔用連續(8× )點                     n＝ 2∼8

D1必須指定最右邊號碼為 0的Y(如Y0、Y10)，且佔用連續n點

MTR nD 1 D 2S



185

D如果指定為Y時其號碼必須為Y0∼Y7 D也可以指定 IHC0∼ IHC7中斷指標

FNC
53

1 2 M 3

○○○○
軟件高速計數器比較ON

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

S2=C235∼C255

S1：比較值

S2：軟件高速計數器編號

D  ：比較結果

Y0外部輸出端被驅動的時機，受PLC掃描時間的影響。

Y0的狀態以中斷方式立即輸出到外部輸出端，
與PLC掃描時間無關。請注意輸出端仍有繼電器
或晶體管之輸出延遲。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DHSCS。

DHSCS、DHSCR及DHSZ指令在程序中的使用次數並沒有限制，而DHSCT指令在程序中
只能使用一次，但是，這些指令同時被執行的總數不能超過 8個。

軟件高速計數器的輸出接點及DHSCS、DHSCR、DHSZ及DHSCT指令的比較輸出，都是
在有計數輸入的時候進行比較及接點輸出的動作。如果利用傳送指令將高速計數器的
現在值變更，而並沒有計數輸入時，就不會有比較的動作，當然也不會有比較輸出。

DHSCS指令是用來產生軟件高速計數器(SHSC)立即輸出的指令。SHSC是以中斷插入的方式
接受相對應外部輸入端的計數脈衝(有關SHSC之詳細說明請參考2-7軟件高速計數器)。

當由DHSCS指令       所指定的SHSC產生加1或減1變化時，DHSCS指令會立刻執行比較動作。
如果，SHSC現在值等于由       所指定的比較值時，由       所指定的元件會變為ON。之後即使
比較結果變得不相等，該元件仍會保持ON的狀態。

本指令之       通常指定輸出繼電器Y，當指定為輸出繼電器Y時，ON的狀態 會以立即輸出的
方式送到外部輸出端。

如上例，X20＝ON時，DHSCS指令執行。當C235之現在值由 199→ 200或者 201→ 200變化時
 ，Y0＝ON並立即送到外部輸出端，而且一直保持為ON。

K200
C235

Y0

M9000

C235

K5000

DHSCS   K200   C235   Y0

C235
M9000

注意事項

一般輸出與DHSCS指令輸出

DHSCS    K200    C235    Y0
X20

S 1 S 2 D

D

D

S 2

S 1

DHSC S S 1 S 2 D
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K2147483647

DHSCS   K100   C254   IHC0

FEND   

IRET

END

C254
M9000

IHC0

IHC0

中斷插入子程序

DHSCS指令的       可以指定軟件高速計數器中斷
指標 IHC0∼ IHC7。以便執行相對應的中斷子程序。

當C254的現在值＝ 100時，CPU跳到中斷指標 IHC0

處執行中斷子程序。

當M9061＝ON時，將會禁止 IHC0∼ IHC7之軟件高
速計數器中斷。

軟件高速計數器中斷

D

〜

〜
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D如果指定為Y時其號碼必須為Y0∼Y7

D也可以指定與S2相同的高速計數器號碼，但一定要D=S2才可以

S2=C235∼C255

S1：比較值

S2：軟件高速計數器編號

D  ：比較結果

DHSCR指令是用來產生軟件高速計數器(SHSC)立即輸出的指令。

X20＝ON時，當C235之現在值由 199→200或 201→200變化時，Y0變為OFF並立即送到外部
輸出端，而且一直保持為OFF。

當DHSCR指令的       與       皆指定相同的軟件
高速計數器時，該計數器會執行自我復歸的
動作。

K100

DHSCR   K200   C235   C235   

C235
M9000

C235
現在值

C235
輸出接點

200

100

當C235的現在值＝ 200時，C235會被復歸，
現在值清除為 0，輸出接點變為OFF。

自我復歸

S 2 D

DHSCR    K200    C235    Y0
X20

DS 1 S 2

DHSCS、DHSCR及DHSZ指令在程序中的使用次數並沒有限制，而DHSCT指令在程序中
只能使用一次，但是，這些指令同時被執行的總數不能超過 8個。

軟件高速計數器的輸出接點及DHSCS、DHSCR、DHSZ及DHSCT指令的比較輸出，都是
在有計數輸入的時候進行比較及接點輸出的動作。如果利用傳送指令將高速計數器的
現在值變更，而並沒有計數輸入時，就不會有比較的動作，當然也不會有比較輸出。

注意事項

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DHSCR。

FNC
54

1 2 M 3

○○○○
軟件高速計數器比較OFF

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

DHSC R S 1 S 2 D
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FNC
55

1 2 M 3

○○○○
軟件高速計數器區域比較

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

S

D佔用 3點，D如果指定為Y時其號碼必須為Y0∼Y5S=C235〜C255

S1：區域比較之下限值

S2：區域比較之上限值

S  ：軟件高速計數器編號

D  ：比較結果

DHSZ    K100    K200    C255    Y0
M9000

S 1 S 2 S D

本指令之計數值比較及結果輸出全部使用中斷插入方式來處理，Y0∼Y2會立即輸出與掃描
時間無關。

區域比較的結果如下：

K100＞C255現在值時，Y0＝ON。
K100≦C255現在值≦K200時，Y1＝ON。
K200＜C255現在值時，Y2＝ON。

當       ＞       時，則指令以    做為上、下限值進行比較。S 1 S 2 S 1

DHSCS、DHSCR及DHSZ指令在程序中的使用次數並沒有限制，而DHSCT指令在程序中
只能使用一次，但是，這些指令同時被執行的總數不能超過 8個。

軟件高速計數器的輸出接點及DHSCS、DHSCR、DHSZ及DHSCT指令的比較輸出，都是
在有計數輸入的時候進行比較及接點輸出的動作。如果利用傳送指令將高速計數器的
現在值變更，而並沒有計數輸入時，就不會有比較的動作，當然也不會有比較輸出。

注意事項

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DHSZ。

DHSZ S 1 S 2 DS
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 X20為啟動信號。

K9000

ZRST   Y0   Y2

DHSZ   K2000   K2200   C251   Y0

C251
M9000

X20

M0

X20

X20

初 始 啟 動

RST    C251

PLS     M0

SET    Y0

C251為AB相高速計數器，X0為A相脈衝輸入，
X1為B相脈衝輸入。

DHSZ指令只有在C251有計數脈衝進入時才會
有比較輸出。所以，當X20＝OFF→ON時，必
須先使用左邊程序中的初始啟動回路啟動電機
運轉(Y0＝ON)，電機一開始運轉軟件高速計
數器 C251 就會收到計數脈衝而產生相對應的
比較輸出Y0∼Y2。

變速傳動設備
之速度

啟動輸入 X20

高速前進 Y0

低速前進 Y1

停止 Y2

高速計數器

C251現在值

2000
2200

利用HSZ指令進行高低速停止控制
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1 2 M 3

○○○○
速度偵測

FNC
56

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

D佔用 3點S1=X0〜X7

S1：外部脈衝輸入端

S2：接收脈衝的時間，單位mS

D  ：偵測結果

在       指定的時間內 (單位：mS)，計算由       指定的外部輸入端來的脈衝個數，並將結果存

當X20＝ON時，D1開始累計由外部輸入端X0輸入的脈衝數， 1000mS之後將累計的結果存
放在D0中。然後將D1的內容值清除為 0，再一次重新累計X0的輸入脈衝數。

D2則顯示計時的剩餘時間。

本指令的主要目的在求得旋轉設備的轉速。指令中測得D0的內容值只要經由以下公式計算
即可輕易求得轉速：

本指令中外部輸入端X0∼X7可輸入的脈衝信號規格請參考"2-15高速輸入X0∼X7功能說明"。

如上例，假設n＝100， (D0)＝3,000則

N ：轉速

n ：旋轉設備旋轉一圈所產生的脈衝數

t  ：      所指定的內容值

D0：偵測值

D1
內容值

D2
內容值

X20

X0

1000

0

D2：剩餘時間(mS) 

60×(D0的內容值)
N＝

3
× 10 ( rpm)

nt

SPD    X0    K1000    D0
X20

S 1 S 2 D

放在       所指定的寄存器。
S 2 S 1

D

S 2

        本指令中 所指定的外部輸入端，不可再當做任何高速輸入功能使用。S 1

D1：累計值

N＝
60×3000

100×1000(mS)
＝1800 ( rpm)

3
× 10

DSPD S 1 S 2 D
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S1：脈衝輸出頻率

S2：脈衝輸出數目

D  ：脈衝輸出點

指定輸出脈衝的頻率。
可指定範圍為VS1及VS2系列， 1∼50,000Hz。VSM及VS3系列， 1∼200,000Hz。

VSM-28ML， 1∼1,000,000Hz。

當        的值小于 1時，則視為 1。

當        的值大于可指定的最大值時，則視為最大值。

指定輸出的脈衝數。

當X20＝ON時，Y0以頻率 500Hz(亦即每秒 500個脈衝 )的速度，輸出D100內容值的脈衝數。

PLSY    K500    D100    Y0
X20

DS 1 S 2

可指定範圍為 0∼2,147,483,647個脈衝。

當        設定為 0時，則表示不限脈衝數持續輸出。

當        <0時，PLC認定為運算錯誤，M9067=ON。

指定脈衝輸出點。
只能指定輸出點Y0∼Y3，且輸出點請使用晶體管輸出形式。

當條件接點X20于脈衝輸出當中變為OFF時，脈衝立即停止輸出，而脈衝輸出點也會變成
OFF。當X20再度變成ON時，會從第 1個脈衝開始送起。

S 1

S 2

D

S 2

S 2

S 1

S 1

M9340為Y0輸出軸狀態。
任何與Y0輸出軸相關的指令，一旦成功啟動執行，就會持續佔用Y0輸出軸。直到該指令的
條件接點變為OFF時，才會解除Y0輸出軸的佔用狀態。
所以，啟動執行本指令前，請先確認M9340的狀態。
當M9340=ON時，表示Y0輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y0輸出軸，就算令
條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9340=OFF時，表示Y0輸出軸處在READY狀態，可以接受執行本指令。

以下說明以Y0輸出軸為例，Y1∼Y3輸出軸功能相同，相關特殊元件見下表。

M9342為Y0輸出軸定位完成標誌位。
當        所指定脈衝數輸出完畢時，M9342會ON。
當指令條件接點變為OFF時，M9342也會變為OFF。

M9345及M9346為Y0輸出軸停止信號。
當停止信號為ON時，會立即停止輸出脈衝。停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸
出脈衝。

M9343為Y0輸出軸異常結束標誌位。

當        所指定的脈衝尚未輸出完畢，而停止信號ON時，會立即停止輸出脈衝。且M9343會
ON，表示異常結束。
當指令條件接點變為OFF時，M9343也會變為OFF。

S 2

S 2

(D9351、D9350)為Y0輸出軸現在速度值。
指令執行時，會顯示脈衝輸出頻率。

(D9353、D9352)為Y0輸出軸輸出脈衝數。
電源由OFF ON時，會設定成初始值 0。之後，會顯示Y0輸出軸之輸出脈衝累計值。→

M9341為Y0輸出軸脈衝輸出監視標誌位。
當Y0輸出軸正在輸出脈衝時，M9341會ON。

1 2 M 3

○○○○
脈衝輸出

FNC
57

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

D=Y0∼Y316位元指令時，S2=0∼32,767                32位元指令時，S2=0∼2,147,483,647

VS1及VS2系列，S1=1∼50,000                 VSM及VS3系列，S1=1∼200,000            VSM-28ML，S1=1∼1,000,000            

DPLSY S 1 S 2 D
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本指令相關的特殊元件如下：

功 能 說 明寄存器編號

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

■D9350

■D9370

■D9351

■D9371

D9352

D9372

D9353

D9373

■D9390

■D9410

■D9391

■D9411

D9392

D9412

D9393

D9413

功 能 說 明繼電器編號

Y0輸出軸脈衝輸出監視，ON表脈衝輸出中。

■M9340

■M9341

M9345

M9346

M9365

M9366

M9385

M9386

M9405

M9406

■M9360

■M9380

■M9400

■M9361

■M9381

■M9401

■M9342

■M9343

■M9362

■M9363

■M9382

■M9383

■M9402

■M9403

Y1輸出軸狀態。OFF：READY表示可接受執行脈衝輸出指令，ON：BUSY。

Y2輸出軸狀態。OFF：READY表示可接受執行脈衝輸出指令，ON：BUSY。

Y3輸出軸狀態。OFF：READY表示可接受執行脈衝輸出指令，ON：BUSY。

Y1輸出軸脈衝輸出監視，ON表脈衝輸出中。

Y2輸出軸脈衝輸出監視，ON表脈衝輸出中。

Y3輸出軸脈衝輸出監視，ON表脈衝輸出中。

Y0輸出軸定位完成標誌位。

Y0輸出軸異常結束標誌位。

Y1輸出軸定位完成標誌位。

Y1輸出軸異常結束標誌位。

Y2輸出軸定位完成標誌位。

Y2輸出軸異常結束標誌位。

Y3輸出軸定位完成標誌位。

Y3輸出軸異常結束標誌位。

Y0輸出軸之減速停止信號。

Y0輸出軸之立即停止信號。

Y1輸出軸之減速停止信號。

Y1輸出軸之立即停止信號。

Y2輸出軸之減速停止信號。

Y2輸出軸之立即停止信號。

Y3輸出軸之減速停止信號。

Y3輸出軸之立即停止信號。

Y0輸出軸狀態。OFF：READY表示可接受執行脈衝輸出指令，ON：BUSY。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y0現在速度值。

Y0輸出軸現在速度值。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y0輸出脈衝數，初始值：0。

Y0輸出軸現在位置值，初始值:0。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y1輸出脈衝數，初始值：0。

Y1輸出軸現在位置值，初始值:0。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y1現在速度值。

Y1輸出軸現在速度值。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y2輸出脈衝數，初始值：0。

Y2輸出軸現在位置值，初始值:0。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y3輸出脈衝數，初始值：0。

Y3輸出軸現在位置值，初始值:0。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y3現在速度值。

Y3輸出軸現在速度值。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y2現在速度值。

Y2輸出軸現在速度值。

本指令執行當中，可以透過程序改變        的內容值，但是       之變更則視為無效。

本指令在程序中不限使用次數，且Y0∼Y3輸出點可同時輸出脈衝。 

S 1 S 2
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FNC
58

1 2 M 3

○○○○
脈衝寬度調變

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

D=Y0∼Y3S1=0∼32767 S2=1∼32767

S1：輸出脈衝寬度， t  ＝ 0∼ 32,767 ×時基

S2：輸出脈衝週期， T ＝ 1∼ 32,767 ×時基

D  ：脈衝輸出點

PWM指令是用來執行如下時序圖 t / T脈衝寬度調變的指令。至于，時基則由M9035選擇。
當M9035＝OFF時，選擇的時基為 1mS。

當M9035＝ON時，選擇的時基為 0.1mS。

 定的輸出點輸出。

當X20＝ON時，假設M9035＝OFF且D0＝ 50，則由Y0輸出以下脈衝。

當X20變成OFF時，Y0也變成OFF。

當 t 的值大于 T時將發生運算錯誤。

在程序中Y0∼Y3輸出點，每個輸出點只能在PWM指令中出現一次。也就是說，不可以有兩
個PWM指令同時指定相同的Y為輸出點。

本指令所指定的脈衝輸出點不可與PLSY、PLSR及任何定位控制指令所指定的輸出點重複。

50mS

100mS

10mS

2mS

當X20＝ON時，假設M9035＝ON且D0＝ 20，則由Y0輸出以下脈衝。

PWM    D0    K100    Y0
X20

DS 1 S 2

當條件接點ON時，將週期為 T(由       指定)而 "ON"波寬為 t (由       指定)的脈衝，從    所指S 2 S 1 D

t

T

S 1

S 2

本指令相關的特殊元件如下：

功 能 說 明繼電器編號

PWM指令工作模式指定。OFF:選擇 1mS為時基，ON:選擇 0.1mS為時基 。M9035

PWM S 1 S 2 D
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S1：輸出目標頻率

S2：脈衝輸出數目

S3：加減速時間，單位mS

D  ：脈衝輸出點

PLSR    K1000    D100    K1000    Y0
X20

DS 1 S 2 S 3

當X20＝ON時，Y0以上圖所示之形式，輸出D100內容值的脈衝數。

      指定輸出目標頻率。
      可指定範圍為VS1及VS2系列， 1∼50,000Hz。

VSM及VS3系列， 1∼200,000Hz。

VSM-28ML， 1∼1,000,000Hz。

      指定輸出的脈衝數。
可指定範圍為 1∼ 2,147,483,647個脈衝。

      指定加減速時間，單位mS。

可指定範圍為 0∼32,000mS。

當        的值小于 1時，則視為 1。

當        的值大于可指定的最大值時，則視為最大值。

當        ≦ 0時，PLC認定為運算錯誤，M9067=ON。

當        <0時，則視為 0。       >32,000時，則視為 32,000。S 3

指定脈衝輸出點。
只能指定輸出點Y0∼Y3，且輸出點請使用晶體管輸出形式。

S 1

S 2

S 3

S 1

S 1

S 2

S 3

D

當條件接點X20于脈衝輸出當中變為OFF時，脈衝減速停止輸出。

本指令執行當中，可以透過程序改變        的內容值，其他參數改變均視為無效。S 1

脈衝輸出數目

頻率

時間

輸出目標頻率

加減速時間加減速時間

S 2

S 1

S 3S 3

X20

M9340

M9341

M9342

FNC
59

1 2 M 3

○○○○
具加減速的脈衝輸出

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

S3

D=Y0∼Y3S2=1∼2,147,483,647                S3=0∼5,000                

VS1及VS2系列，S1=1∼50,000                 VSM及VS3系列，S1=1∼200,000            VSM-28ML，S1=1∼1,000,000            

DPLSR S 1 S 2 DS 3
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本指令在程序中不限使用次數，且Y0∼Y3輸出點可同時輸出脈衝。 

M9345為Y0輸出軸減速停止信號。
當M9345為ON時，會減速停止輸出脈衝。停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出
脈衝。

M9346為Y0輸出軸立即停止信號。
當M9346為ON時，會立即停止輸出脈衝。停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出
脈衝。

M9340為Y0輸出軸狀態。
任何與Y0輸出軸相關的指令，一旦成功啟動執行，就會持續佔用Y0輸出軸。直到該指令的
條件接點變為OFF時，才會解除Y0輸出軸的佔用狀態。
所以，啟動執行本指令前，請先確認M9340的狀態。
當M9340=ON時，表示Y0輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y0輸出軸，就算令
條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9340=OFF時，表示Y0輸出軸處在READY狀態，可以接受執行本指令。

以下說明以Y0輸出軸為例，Y1∼Y3輸出軸功能相同，相關特殊元件見下表。

M9342為Y0輸出軸定位完成標誌位。
當        所指定脈衝數輸出完畢時，M9342會ON。
當指令條件接點變為OFF時，M9342也會變為OFF。

M9343為Y0輸出軸異常結束標誌位。

當        所指定的脈衝尚未輸出完畢，而停止信號ON時，會停止輸出脈衝。且M9343會ON，
表示異常結束。
當指令條件接點變為OFF時，M9343也會變為OFF。

S 2

S 2

(D9351、D9350)為Y0輸出軸現在速度值。
指令執行時，會顯示脈衝輸出頻率。

(D9353、D9352)為Y0輸出軸輸出脈衝數。
電源由OFF ON時，會設定成初始值 0。之後，會顯示Y0輸出軸之輸出脈衝累計值。→

M9341為Y0輸出軸脈衝輸出監視標誌位。
當Y0輸出軸正在輸出脈衝時，M9341會ON。
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本指令相關的特殊元件如下：

功 能 說 明寄存器編號

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

■D9350

■D9370

■D9351

■D9371

D9352

D9372

D9353

D9373

■D9390

■D9410

■D9391

■D9411

D9392

D9412

D9393

D9413

功 能 說 明繼電器編號

Y0輸出軸脈衝輸出監視，ON表脈衝輸出中。

■M9340

■M9341

M9345

M9346

M9365

M9366

M9385

M9386

M9405

M9406

■M9360

■M9380

■M9400

■M9361

■M9381

■M9401

■M9342

■M9343

■M9362

■M9363

■M9382

■M9383

■M9402

■M9403

Y1輸出軸狀態。OFF：READY表示可接受執行脈衝輸出指令，ON：BUSY。

Y2輸出軸狀態。OFF：READY表示可接受執行脈衝輸出指令，ON：BUSY。

Y3輸出軸狀態。OFF：READY表示可接受執行脈衝輸出指令，ON：BUSY。

Y1輸出軸脈衝輸出監視，ON表脈衝輸出中。

Y2輸出軸脈衝輸出監視，ON表脈衝輸出中。

Y3輸出軸脈衝輸出監視，ON表脈衝輸出中。

Y0輸出軸定位完成標誌位。

Y0輸出軸異常結束標誌位。

Y1輸出軸定位完成標誌位。

Y1輸出軸異常結束標誌位。

Y2輸出軸定位完成標誌位。

Y2輸出軸異常結束標誌位。

Y3輸出軸定位完成標誌位。

Y3輸出軸異常結束標誌位。

Y0輸出軸之減速停止信號。

Y0輸出軸之立即停止信號。

Y1輸出軸之減速停止信號。

Y1輸出軸之立即停止信號。

Y2輸出軸之減速停止信號。

Y2輸出軸之立即停止信號。

Y3輸出軸之減速停止信號。

Y3輸出軸之立即停止信號。

Y0輸出軸狀態。OFF：READY表示可接受執行脈衝輸出指令，ON：BUSY。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y0現在速度值。

Y0輸出軸現在速度值。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y0輸出脈衝數，初始值：0。

Y0輸出軸現在位置值，初始值:0。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y1輸出脈衝數，初始值：0。

Y1輸出軸現在位置值，初始值:0。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y1現在速度值。

Y1輸出軸現在速度值。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y2輸出脈衝數，初始值：0。

Y2輸出軸現在位置值，初始值:0。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y3輸出脈衝數，初始值：0。

Y3輸出軸現在位置值，初始值:0。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y3現在速度值。

Y3輸出軸現在速度值。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y2現在速度值。

Y2輸出軸現在速度值。
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 資料處理及便利指令6-8 

FNC
No.

功   能   說   明
系  列

傾斜信號

單ON/雙OFF

特殊計時器

教導式計時器

相對式凸輪控制

絕對式凸輪控制

資料搜尋

資料排序

61

62

63

64

65

66

67

69

1 2 M 3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○ ○

○

○

○

○

梯      形      圖

D PSE R S 1 S 2 D n

DAB SD S 1 S 2 D n

N C DI S 1 S 2 D n

TTMR D n

STMR S m D

ALTP D

R AMP S 1 S 2 D n

D nm 1 m 2SSOR T
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當相等值不存在時，D20∼D22的內容值全部為 0。

由        起始連續        個元件形成資料區塊。將       所指定元件的內容值與資料區塊中的每一個
元件做比較，並將比較的結果存放在由       起始的連續 5個元件中。

由D0∼D9 形成被搜尋之資料區塊。當X20＝ON時，將D10與D0∼D9做比較，結果存放在
D20∼D24中。

資料編號                  內容值  比較資料 比較結果

相等值

相等值

最小值

相等值

相等值

最大值

D0

D1

D2

D3

D4

D5

D6

D7

D8

D9

100

120

100

85

125

60

100

95

100

210

搜尋之結果

D10

100

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

S 1 n S 2

D

內容值                說    明           

比較結果相等之資料數

第 1個相等值之資料編號

最小值之資料編號

最大值之資料編號

4

0

8

5

9

最後1個相等值之資料編號

S 1

n

S 2

D20

D21

D22

D23

D24

D

若資料區塊內之最小值或最大值不只一個時，則       中會記錄資料編號較大者。

32位元指令時，      、      、      均會指定 32位元寄存器。而       則會指定 16位元寄存器。

D

nDS 1 S 2

資料搜尋
FNC
61

1 2 M 3

○○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

n

S1：被搜尋之資料區塊的起始號碼

S2：欲搜尋之數值資料

D  ：存放搜尋結果之起始號碼

n   ：被搜尋之資料區塊長度

SER    D0    D10    D20    K10
X20

S 1 S 2 D n

16位元指令，n=1∼256，S1佔用n點，D佔用 5點          

32位元指令，n=1∼128，S1佔用(2×n)點，D佔用 10點             

○
D PSE R S 1 S 2 D n
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絕對式凸輪控制
FNC
62

1 2 M 3

○○○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

n

S1：比較表起始號碼

S2：計數器編號

D  ：比較結果起始號碼

n  ：多段比較的組數

X20
ABSD    D0    C0    M0    K4

本指令為多段式區域比較指令，通常用來做為多段絕對式凸輪控制。

當X20＝ON時，C0現在值寄存器的內容值，分別與 (D0、D1)、 (D2、D3)、 (D4、D5)、
(D6、D7)四組上、下限值做區域比較，結果分別反應在M0∼M3。
當下限值≦比較值≦上限值時，相對應的輸出點ON。比較值不在上、下限值之間時輸出點
OFF。

X20＝OFF時，M0∼M3的ON/OFF狀態保持不變。

下限值           上限值          比較值       比較結果

M0=1

M1=0

M2=1

M3=0

C0=100

D0=50

D2=0

D4=80

D6=120

D1=200

D3=50

D5=120

D7=300

S 1 S 2 D n

S 2

S 1

n

D

當S1指定為KnX、KnY、KnM、KnS時，Kn必須為K4，且X、Y、M、S之號碼必須為 8的倍數

當S1指定為KnX、KnY、KnM、KnS時，Kn必須為K8，且X、Y、M、S之號碼必須為 8的倍數

16位元指令，S2＝C0∼C199   32位元指令，S2＝C200∼C255 n＝ 1∼ 64

16位元指令，S1 佔用(2×n)點，D佔用n點

32位元指令，S1 佔用(4×n)點，D佔用(2×n)點

DAB SD S 1 S 2 D n
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假設某一個凸輪控制之旋轉台，當旋轉台旋轉 1度之角度時會送出一個脈衝到X0輸入端
，則以下程序可執行凸輪角度之檢出及控制動作。

當X1＝ON時，啟動多段式區域比較

此段程序使得C0成為隨著旋轉台旋轉角度計數
的環形計數器

ABSD   D100    C0   M100   K5

K360
C0

X1

C0

X0

X0
RST    C0

下 限 值          上 限 值       比 較 值 比較結果

D100=60

D102=90

D104=120

D106=90

D108=240

D101=300

D103=150

D105=180

D107=240

D109=270

M100

M101

M102

M103

M104

C0

M100

M101

M102

M103

M104

0           30         60          90         120       150        180      210        240       270        300        330       360

程序例子
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相對式凸輪控制
FNC
63

1 2 M 3

○○○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

n

S1：比較表起始號碼

S2：計數器編號

D  ：比較結果起始號碼

n  ：多點比較的組數

INCD    D0    C0    M0    K5
X20

INCD為多段相對式凸輪控制指令。

INCD指令的詳細動作情形請參考下列時序圖。

C0
現在值

C1
現在值

X20

M0

M1

M2

M3

M4

M9029

(D0)
30

(D1)
40

(D2)
10

(D0)
30

(D0)
30

(D3)
50

(D4)
20

0

1

2

4

0

1

0

1

當多段相對式比較輸出，完成一個循環的動作時，執行完畢標誌位M9029會ON一個掃描
時間。

當X20由ON變為OFF時，C0及C1的現在值會被清除為 0，且M0∼M4也會變為OFF。

3

S 1 S2 D n

n指定D0， ＝ 5，       指定 M0 所以比較值存放在D0∼D4中，而M0∼M4做為輸出。程序
執行前假設(D0)＝ 30、(D1)＝ 40、(D2)＝ 10、(D3)＝ 50、(D4)＝ 20。
S 1 D

       會佔用兩個連續號碼的計數器。S 2

當S1指定為KnX、KnY、KnM、KnS時，Kn必須為K4，且X、Y、M、S之號碼必須為 8的倍數

S2＝C0∼C198 n＝1∼64S1佔用n點             D佔用n點             

N C DI S 1 S 2 D n
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教導式計時器
FNC
64

1 2 M 3

○○○

n

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D

n＝0〜2D佔用 2點

D ：儲存按鈕開關ON時間之寄存器編號

n  ：倍數設定

假設X20為外接之按鈕開關。

 D0的內容值由D1的內容值及       的值來決定，其關係如下：

如此一來，只要適當設定       值就可以輕易讓D0的內容值直接做為計時器 T的設定值。

n＝ 1可以應用在計時單位為 100mS的計時器。

n＝ 2則可以應用在計時單位為 10mS的計時器。

當X20由ON變為OFF時，D1的內容值被清除為 0，但D0的內容值不變。

當X20＝ON(被按下 )時，D1的內容值會以秒為單位反應X20＝ON的時間。

nX20＝ON  5秒則D1＝ 5。因為 ＝ 1，所以D0＝ 50。

nX20＝ON  10秒則D1＝ 10。因為 ＝ 1，所以D0＝ 100。

TTMR    D0    K1    
X20

n＝ 0時，(D0)＝(D1)×1

n＝ 1時，(D0)＝(D1)×10

n＝ 2時，(D0)＝(D1)×100

10
(假設值)

0

1

2

D0內容值

10×1＝10

10×10＝100

10×100＝1000

5秒 10秒

D1
內容值

X20

5

10

D1內容值

D n

n

n

n

○
TTMR D n
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特殊計時器
FNC
65

1 2 M 3

○○○

m

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S=T0∼T199 m=1∼32767 D佔用 4點

STMR    T0    K20    Y20     
X20

S ：計時器編號

m：計時器設定值，單位 100mS

D ：輸出元件之起始號碼

在X20之後串聯M3之b接點，則M1及M2會
作閃爍回路輸出。

STMR指令，是用來產生OFF延遲、一次觸發、閃爍回路的專用指令。

當X20＝ON時，STMR指令開始執行。由于       ＝ 20，所以 T0為設定值＝ 2秒的計時器。

請勿在程序中使用已在本指令中使用過的計時器編號。

Y20為OFF延遲輸出。

Y22及Y23是專為組成閃爍回路
而設計的輸出信號，下例即為
閃爍回路的實際做法。

Y21為輸入信號ON→OFF時，
做一次觸發輸出。

X20 M3
STMR K10    T0 M0     

1秒 1秒

X20

M1

M2

2秒

2秒

2秒

2秒

2秒

X20

Y20

Y21

Y22

Y23

閃爍回路

S m D

m

○
STMR S m D
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單ON/雙OFF
FNC
66

1 2 M 3

○○○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D

ALTP    M0
X20

D ：目的地元件

當第一次X20＝OFF→ON時，M0＝ON。而第二次X20＝OFF→ON時，M0＝OFF。以此類推
，當奇數次X20＝OFF→ON時，M0＝ON。而偶數次X20＝OFF→ON時，M0＝OFF。

X20

M0

當第一次X20＝OFF→ON時，M100＝ON。則Y20＝ON，
 Y21＝OFF，啟動設備運轉。

當第二次X20＝OFF→ON時，M100＝OFF。則Y20＝OFF

，Y21＝ON，停止設備運轉。

 當X20＝ON時， T0每隔 1秒產生一個脈衝。

 T0每產生一次脈衝，Y0的狀態就轉態一次。

ALTP   M100    

Y20

Y21

M100

M100

X20

啟動

停止

K10

ALT   Y0

X20 T0

T0

T0

1秒 1秒 1秒 1秒 1秒 1秒

X20

T0

Y0

X20

X20

M1

Y0

Y0

M0

M0

M0

M1

Y0

＝

X20

Y0

Y0

M0

M0

Y0

PLS    M0

＝
X20

ALTP   Y0

使用同一個按鈕控制啟動與停止

產生閃爍之狀態

單ON/雙OFF的傳統回路

D

ALTP D
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傾斜信號
FNC
67

1 2 M 3

○○○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

n

S1：傾斜信號之起點

S2：傾斜信號之終點

D  ：傾斜信號之經過值

n  ：掃瞄次數

RAMP    D0    D1    D2    K500
X20

預先將傾斜信號之起點數值寫入D0，傾斜信號之終點數值寫入D1。
當X20＝ON時，若 (D0)＜ (D1)則D2的內容值會由D0的設定值朝D1的設定值遞增。
當X20＝ON時，若 (D0)＞ (D1)則D2的內容值會由D0的設定值朝D1的設定值遞減。
而D2內容值由D0設定值變化到D1設定值需要 500個PLC掃描時間。

指令執行中，傾斜信號之經
過值會反應在 (D2)，而掃描
次數之經過值會反應在 (D3)

上圖中D2所指的斜線是否呈線性變化與PLC的掃描時間有絕對的關係。通常PLC的每一次掃
描時間並不會一樣，所以當使用 RAMP指令的應用場合需要要求線性變化時，必須讓執行
RAMP指令的每一次時間間隔都一致。針對此目的可以利用固定掃描時間功能或定時中斷功
能來達成(請參考次頁之程序例子)。

當X20由ON變為OFF時，指令停止執行，D3清除為 0。若X20再次ON時，指令重新執行。

指令執行完畢時M9029＝ON，而D2的內容值被復歸成D0的設定值。

本指令可與模擬量輸出搭配執行緩衝啟動 / 停止的動作。

如果在X20＝ON的狀態下PLC由STOP→RUN時，請在程序的前端將D3清除為 0。

500次掃描

(D0)＜(D1) (D0)＞(D1)

(D0)

(D2) (D1)

500次掃描

(D2)

(D1)

(D0)

DS 1 S 2 n

D S 2
S 1

D

S 2
S 1

n n

n＝1∼32767D佔用 2點

R AMP S 1 S 2 D n
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將傾斜信號的起點設為 100，終點信號設為 1000。

為 定時中斷之中斷指標。ITA10 10mS

整個RAMP指令的行程(D20的內容值由D10設定值
變化到D11設定值)時間為10mS×1000＝10,000mS

＝10秒。

RAMP指令執行時會根據M9026的設定而有不同的運作模式。

M9026＝OFF 會連續產生傾斜信號

ON 一個掃描時間

X20

(D0)

(D2)
(D1)

M9029

X20

(D0)

(D2)
(D1)

M9029

M9026＝ON僅會產生一次傾斜信號

將掃描時間固定在10mS。

將傾斜信號的起點設為10，終點設為110。

整個RAMP指令的行程(D2的內容值由D0設定值變
化到D1設定值)時間為 10mS× 500＝ 5,000mS＝ 5秒

由于掃描時間固定在 10mS，所以每次掃描時間都一致，傾斜信號會呈線性變化。不過
上例程序必須注意固定掃描時間的設定值一定要比實際掃描時間的最大值稍大，否則將
無法發揮固定掃描時間的效用。實際掃描時間之最大值，可經由監看D9012取得。

MOV   K10   D9039

MOV   K10   D0

MOV   K110   D1

RAMP   D0   D1   D2   K500

M9039
M9000

X20

MOV   K1000   D11

FEND

MOV   K100   D10

ITA10

IRET

END

RAMP   D10   D11   D20   K1000

M9000

X20

運作模式標誌位M9026

利用固定掃描時間功能之程序例子

利用定時中斷功能之程序例子
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資料排序FNC
69

1 2 M 3

○ ○ ○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

m1

D

n

m2

m2＝1〜6 n＝1∼m2

S   ：原始資料區塊之起始號碼

m1 ：被排序之資料組數

m2 ：每組資料之欄位數

D   ：存放排序結果資料區塊之起始號碼

n    ：資料排序的參考值

SORT    D0    K5    K4    D100    D200
X20

英文

資 料 欄 位

1 2 3 4

(D0)
1

(D1)
2

(D2)
3

(D3)
4

(D4)
5

(D5)
80

(D6)
65

(D7)
90

(D8)
75

(D9)
80

(D10)
70

(D11)
70

(D12)
65

(D13)
90

(D14)
85

(D15)
75

(D16)
90

(D17)
80

(D18)
65

(D19)
95

(D100)
2

(D101)
4

(D102)
1

(D103)
5

(D104)
3

(D105)
65

(D106)
75

(D107)
80

(D108)
80

(D109)
90

(D110)
70

(D111)
90

(D112)
70

(D113)
85

(D114)
65

(D115)
90

(D116)
65

(D117)
75

(D118)
95

(D119)
80

學生編號 國文 數學 英文

1 2 3 4

(D100)
4

(D101)
1

(D102)
3

(D103)
2

(D104)
5

(D105)
75

(D106)
80

(D107)
90

(D108)
65

(D109)
80

(D110)
90

(D111)
70

(D112)
65

(D113)
70

(D114)
85

(D115)
65

(D116)
75

(D117)
80

(D118)
90

(D119)
95

英文

1 2 3 4

SORT指令是用來將數筆資料(由       指定)進
行排序的工作。每筆資料可能有好幾個資料
欄位(欄位數由       指定)，而       則用來指定
排序時要以第n個資料欄位做為排序的依據。
      指定被排序之原始資料區塊的寄存器起始
號碼，而      則指定存放排序結果之資料區塊
的寄存器起始號碼。

當 X 2 0 ＝ O N 時，執行排序指令。本指令必須
經過 m 1 個掃描週期才能完成排序動作，排序
完成時執行完畢標誌位M9029＝ON一個掃描時
間，且會停止排序動作。

SORT指令在程序中只能使用一次。

資 料 欄 位 資 料 欄 位

D nS m 1 m 2

原始資料 S m 1

m 2 n

S

 及        均會佔用        ×        個寄存器。DS m 1 m 2

D200＝ 2之執行結果
排序後的資料 D

m 1

m 2

m 1

m 2

D200＝ 4之執行結果
排序後的資料 D

m 1

m 2

學生編號 國文 數學

數學國文學生編號

D

S及D各佔用(m1×m2)點         m1＝1〜32

○
D nm 1 m 2SSOR T
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 外部設定及顯示指令6-9 

FNC
No.

功   能   說   明
系  列

1 2 M 3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

70

71

72

73

74

76

77 ASCII碼輸出

英文字母變換成ASCII碼

7段顯示器掃描輸出

7段顯示器解碼

指撥開關輸入

16鍵鍵盤輸入

10鍵鍵盤輸入

○

○

○

○

○

○

78

79 特殊模塊之BFM寫入

特殊模塊之BFM讀出

○

○

○

○

○

○

梯      形      圖

DTK Y D 1 D 2S

DHK Y D 1 D 2S D 3

DSW nD 1 D 2S

SE GDP S D

SE GL D nS

ASC S D

PR S D

D PF R OM m 1 m 2 D n

D PTO nm 1 m 2 S
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10鍵鍵盤輸入
1 2 M 3

○○○

FNC
70

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D1

D2

TKY    X20    D0    M0
X0

S    ：按鍵輸入起始點

D1  ：按鍵輸入值存放處

D2  ：按鍵輸出信號

本指令指定由        開始之 10個外部輸入點，依序代表 10進制數字之 0∼9。這 10個外部輸入
點分別接上 10個按鍵，依據這 10個按鍵被壓下之先後順序可輸入 4位 10進數字 0∼ 9 ,999

(16位元指令 )或 8位 10進數字 0∼99,999,999(32位元指令 )，並將輸入之數值存放在       ，而 

       則存放鍵盤之按鍵情況。

如左邊時序圖所示，接于X20∼X31的數字鍵
依                    的順序鍵入，結果 9,120存放在
(D0)中。

X31被按下後，M9＝ON 並保持到下一個按鍵
被按下才變為OFF。其他按鍵也相同。

當 X20∼X31當中任何一個按鍵被按下時，
M10＝ON，且M0∼M9中相對應的點ON。

當X0由ON變為OFF時， (D0) 的數值不會變化
，而M0∼M10全部變為OFF。

左圖由X20∼X31構成 0∼9之輸入鍵盤。當X0＝ON時
，指令開始執行，由鍵盤輸入的數值被以BIN值的型
態放在 (D0)中，而按鍵之情況則放在M0∼M10。

按
鍵

9

2

1

0 X20

X21

X22

X31

S/S

DC24V

PLC
輸入點

一位數BCD碼

溢位

BIN值

數字按鍵

1 0      
3

1 0      
2

1 0      
1

1 0
0

BCD

BIN

BCD值

D0

9 2 1 0

按
鍵
輸
入
信
號

按
鍵
輸
出
信
號

X20

X21

X22

X31

M0

M1

M2

M9

M10

D 2

S D 1 D 2

S

D 1

1 2 3 4

1

2

3

4

1 2 3 4

S佔用 10點         D2佔用 11點         

○
DTK Y D 1 D 2S
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16鍵鍵盤輸入
1 2 M 3

○○○

FNC
71

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D1

D2

D3

HKY    X20    Y20    D0    M0
X0

S    ：按鍵掃描輸入起始點

D1  ：按鍵掃描輸出起始點

D2  ：按鍵輸入值存放處

D3  ：按鍵輸出信號

本指令由       起始的連續 4個外部輸入點及由        起始的連續 4個外部輸出點以矩陣掃描之方
式構成 16鍵的鍵盤。數字鍵盤輸入之數值存放在      ，而       則存放鍵盤之按鍵情況。

由數字鍵盤所輸入的數值被以BIN值的型態
存放在(D0)中。

16位元指令，最大可輸入的數值為 9 ,999，
若所輸入的數值超過 4位數時，最前面的位
數會 產生溢位。

32位元指令，最大可輸入的數值為 99 ,999 ,999

，若所輸入的數值超過 8位數時，最前面的位
數會 產生溢位。

左圖由 X20 ∼ X23 及 Y20 ∼ Y23 構成掃描之
16 鍵鍵盤。當 X0 ＝ ON 時，指令開始執行
。由數字鍵盤輸入的數值存放在(D0)中，
而按鍵之情況存放在M0∼M7。

本指令每執行完一次掃描，M9029會ON

一個掃描時間。

如果有數個按鍵同時被按下時，以先按者
為優先。

如果預先驅動M9167＝ON，則HKY指令可
以輸入 0∼F的 16進制數值。

HKY指令在程序中只能使用一次。

一位數BCD碼

溢位

BIN值

數字按鍵

BCD

BIN

BCD值

D0

9 2 1 0

16鍵鍵盤外部接線圖

PLC輸入點

PLC
輸出點

A B

C D E F

1 2 3

4 5 6 7

0

8 9

DC24V

Y23

Y22

Y21

Y20

COM

S/SX20       X21       X22       X23      

1 0      
3

1 0      
2

1 0      
1

1 0
0

數字輸入

S D 1 D 3D 2

S D 1

D 3D 2

S佔用 4點         D1佔用 4點         D3佔用 8點         

○
DHK Y D 1 D 2S D 3
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本指令執行時必須經過 8次掃描時間才能有效抓取一個按鍵。當掃描時間太長或太短時
都可能造成按鍵輸入不良之情形，以下提出解決之方案。

當功能鍵    ∼    被按下時，相對應的按鍵輸出信號M0∼M5會ON。

    ∼    任何一個按鍵被按下的期間，M6＝ON，按鍵放開則M6＝OFF。

    ∼    任何一個按鍵被按下的期間，M7＝ON，按鍵放開則M7＝OFF。

當條件接點X0＝OFF時，輸入數值不會變化，但M0∼M7會全部變為OFF。

當掃描時間太長時，可能會使按鍵反應變得遲鈍，此時請利用定時中斷功能，以每
20mS執行一次本指令即可。

將掃描時間固定在20mS

當按下功能鍵時，相對應的按鍵輸出信號會

ON並保持，直到下一個功能鍵被按下時，相

對應的按鍵輸出信號會ON並保持，而之前ON

的信號會變為OFF。

例如：按         鍵時，M0＝ON並保持。接著再

        按         鍵時，M5＝ON並保持，而M0＝OFF。

鍵盤中的A∼F鍵被定義為功能鍵。

當掃描時間太短時，可能造成 I/O反應不及，而無法讀取正確之按鍵輸入，此時請利用
固定掃描功能，將掃描時間固定在 20mS即可。

功能鍵

按鍵輸出信號M5    M4    M3    M2    M1    M0

MOV   K20   D9039

HKY   X20   Y20   D0   M0

M9039
M9000

FEND

ITA20：每 20mS發生一次定時中斷之中斷指標

X0∼X7輸入點更新指令

Y0∼Y7輸出點更新指令

ITA20

IRET

END

REF   X0   K8

HKY   X0   Y0   D0   M0

REF   Y0    K8

M9000

注意事項

按鍵輸出信號

功能鍵輸入

主程序
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指撥開關輸入
1 2 M 3

○○○

FNC
72

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

n

n＝1∼2

S

D1

D2

DSW    X20    Y20    D0    K1
X0

S    ：指撥開關掃描輸入起始點

D1  ：指撥開關掃描輸出起始點

D2  ：指撥開關設定值存放處

n     ：指撥開關所連接之組數

本指令由        起始的連續 4個 (8個 )外部輸入點及由        起始的連續 4個外部輸出點掃描讀取
1組 (2組)4位數指撥開關。

指撥開關設定值存放在      ，而由       決定讀取的4位數指撥開關有1組或2組。

X0被按一次， DSW指令讀取指撥開關的設定值一次。
其餘時間DSW指令均不執行，不會進行掃描動作。

所以，即使掃描輸出端使用繼電器也不會有使用壽命
的問題。

上圖由X20∼X23及Y20∼Y23構成掃描指撥開關之回路。當X0＝ON時，指令開始執行，指
撥開關之設定值被讀取並轉換成BIN值後存放在 (D0)中。如果上圖之X24∼X27也接上一組
指撥開關，且指令中之        設定為K2，則第二組指撥開關的設定值將被存放在 (D1)中。

PLC輸入點

指撥開關輸入接線圖

第一組輸入                                    第二組輸入

X23     X22      X21     X20

8 4 2 1

DC24V

Y23

Y22

Y21

Y20

COM

X22      X21     X20 X27   X26     X25    

8 4 2 1
X24 S/S

10
3

10
2

10
1

10
0

左圖為 D S W 指令之掃描時序圖。
當 X 0 ＝ O N 時， Y 2 0 ∼ Y 2 3 會自動
循環掃描，每循環一次完畢，執
行完畢標誌位M9029＝ON一個掃描
時間。

掃描輸出端Y20∼Y23請使用電晶
體輸出。

DSW指令在程序中只能使用一次。

X0

Y20

Y21

Y22

Y23

M9029

0.1秒

0.1秒

0.1秒

0.1秒

0.1秒 0.1秒

SET

DSW   X20   Y20   D0   K1

M0 
X0

M0

M9029
RST M0 

X0使用按鈕開關。

PLC
輸出點

使用繼電器輸出作為掃描輸出端之用法

S D 1 D 2 n

S D 1

D 2 n

n

此處必須串

接一個 0.1A/50V

之二極體

n=1時，S佔用 4點，D1佔用 4點，D2佔用 1點          n=2時，S佔用 8點，D1佔用 4點，D2佔用 2點

○
DSW nD 1 D 2S
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7段顯示器解碼
1 2 M 3

○○○○

FNC
73

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S ：欲解碼之來源元件

D ：解碼後之輸出元件SEGD    D0    K2Y20
X20

當X20＝ON時，將D0的下位 4個位元 (b3∼b0)之內容值 (0∼F)，解碼成 7段顯示器之專用碼

，並經由Y20∼Y27輸出。

7段顯示器解碼輸出的架構如下圖所示。

S D

16進數 位元組合
7段顯示器的構成 顯示資料

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

A

B

C

D

E

F

0000

0001

0010

0011

0100

0101

0110

0111

1000

1001

1010

1011

1100

1101

1110

1111

0

0

0

0

0

0

0

0

0

0

0

0

0

0

0

0

0

0

1

1

1

1

1

0

1

1

1

1

0

1

1

1

1

0

0

0

1

1

1

1

1

1

1

1

1

0

1

1

1

0

1

0

0

0

1

0

1

0

1

1

1

1

1

1

1

0

1

1

0

1

1

0

1

1

0

1

1

1

1

0

1

1

0

1

1

1

1

1

1

1

1

1

0

1

0

0

1

1

1

1

1

0

0

1

1

1

1

0

0

1

0

0

1

0

1

1

0

1

1

1

1

1

1

0

1

0

1

1

b0

b5

b4

b3

b2

b1
b6

b0b5 b4 b3 b2 b1b6b7

S D

SE GDP S D
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7段顯示器掃描輸出
1 2 M 3

○○○

FNC
74

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

n

n＝0∼7

S

D

S ：欲顯示于 7段顯示器之來源

D  ： 7段顯示器掃描輸出起始點

n  ：輸出信號及栓鎖信號之極性指定

SEGL    D0    Y20    K0
X20

本指令執行時，其所需的掃描時間最少須 10mS。所以當
掃描時間小于 10mS時，請利用固定掃描時間功能將掃描
時間固定在 10mS。

上圖由Y20∼Y27構成掃描 7段顯示器模塊之回路。當X20＝ON時，指令開始執行。 (D0)中
的數值被轉換成BCD碼後送到圖中的第一組顯示器模塊顯示出來，若 (D0)中的數值超過
9 ,999將發生運算錯誤。如果上圖之第二組顯示器模塊也接到回路中，且適當設定       的值
，則 (D1)的內容值將被顯示在第二組顯示器上。

當X20＝ON時，Y24∼Y27會自動循環掃描，每循環一次須 12個掃描時間，且每循環一次完
畢M9029會ON一個掃描時間。

SEGL指令在程序中只能使用一次。

正確的      值設定可以用來匹配PLC晶體管輸出端及 7段顯示器模塊輸入端的邏輯極性，
並決定欲顯示的顯示器模塊是 1組還是 2組。

n值的設定可參照上表選定，亦可直接將 0∼3或 4∼7依序輸入，逐一測試，直到 7段顯
示器之數值顯示正確為止。

本指令由       起始的連續 8個(12個 )外部輸出點掃描輸出1組(2組 )4位數具栓鎖功能之7段顯
示器模塊，並將       所指定的內容值顯示在 7段顯示器上。      決定掃描輸出的 4位數顯示器
模塊有 1組或 2組，並且       也用來指定PLC輸出端及顯示器模塊輸入端的極性組合。

7段 顯 示 器 掃 描 輸 出 接 線 圖

第 1 組具栓鎖功能之7段顯示器模塊 第 2 組具栓鎖功能之7段顯示器模塊
8
4

2
1

1 2 4 8 1 2 4 8

10
3

10
2

10
1

10
0

8
4

2
1

10
3

10
2

10
1

10
0

PLC輸出點

Y20   Y21    Y22   Y23    Y24   Y25    Y26   Y27    Y30   Y31    Y32    Y33     COM

10
3

10
2

10
1

10
0

DC24V

n

顯示器組數

PLC輸出端與顯示器
資料輸入端之極性

PLC輸出端與顯示器
栓鎖信號輸入端之極性

1組顯示器的時候

相同 不同

2組顯示器的時候

相同 相同 相同

相同

相同不同 不同

不同

不同 不同

0 1 2 3 4 5 6 7

MOV   K10   D9039

M9000
M9039

的設定值

注意事項

S D n

D

S

n

n

n

n

n

n=0∼3時，S佔用 1點，D佔用 8點          n=4∼7時，S佔用 2點，D佔用 12點

○
SE GL D nS
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英文字母變換成ASCII碼
1 2 M 3

○○○

FNC
76

運算元

S

對 象 元 件

從電腦鍵入8個英文字母

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D

S ：欲執行ASCII碼變換之英文字母

D ：存放ASCII碼之元件ASC    ABCDEFGH    D0
X20

當X20＝ON時，將英文字母A∼H轉換成ASCII碼後存放于D0∼D3。

若M9161＝ON時，則每一個英文字母轉換後的ASCII碼會佔據一個寄存器的位置，而該暫
存器下 8位元 (b7∼b0)存放ASCII碼，上 8位元會填入 0。

上 8位元 下 8位元

42H(B)

44H(D)

46H(F)

48H(H)

41H(A)

43H(C)

45H(E)

47H(G)

D0

D1

D2

D3

b15 b0

D0

D1

D2

D3

D4

D5

D6

D7

00H

00H

00H

00H

00H

00H

00H

00H

41H(A)

42H(B)

43H(C)

44H(D)

45H(E)

46H(F)

47H(G)

48H(H)

b15 b0

上8位元 下8位元

S D

若       從電腦鍵入的字母不足 8個時，則會以〝空白鍵〞補滿 8個字母。而空白鍵的ASCII碼為
20H。

S

D佔用 (S的英文字母數÷2)點          

○
ASC S D
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ASCII碼輸出
1 2 M 3

○○○

FNC
77

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

D佔用 10點

S ：存放ASCII碼之寄存器

D ：輸出ASCII碼之外部輸出點PR    D0    Y20
X20

本指令會將存放在由        起始的 4個寄存器或 (8個寄存器 )內的ASCII碼， 從由        指定的輸
出點順序輸出。

 PR 指令有兩種工作模式， 可由M9027之ON/OFF狀態決定。分述如下： 

 此模式可以執行 8個字的順序輸出， 工作時序圖如下所示。

指令執行中如果X20變為OFF， 則指令停止執行， 資料輸出被中斷。當X20再度變為ON

時， 資料從第一個字重新送起。

本指令所指定的輸出點請使用晶體管輸出。

PR 指令在程序中只能使用一次。

使用本指令時請利用固定掃描時間功能將掃描時間固定。或者將本指令放在定時中斷副
程序執行。以便使上圖中的 T 為固定的時間值。

上8位元 下8位元

第2個字 第1個字

第4個字 第3個字

第6個字 第5個字

第8個字 第7個字

D0

D1

D2

D3

T：掃描時間

第1個字 第2個字 第3個字 第8個字

啟動信號X20

Y27〜Y20

掃描信號Y30

執行監視Y31

 〜  〜

 〜  〜

 〜  〜

 〜  〜

T T T

 〜  〜

此模式可以執行 16個字的順序輸出， 工作時序圖如下所示。

字串中如果碰到 00H(NUL)代表字串結束， 之後的文字不會被處理。

如果X20一直ON著，待資料輸出完後會自動停止輸出，但此時M9029會一直等到X20變OFF時才
動作。

啟動信號X20

Y27〜Y20

掃描信號Y30

執行監視Y31

執行完畢M9029

 〜  〜

T：掃描時間

最後一個字
 〜  〜

 〜  〜

 〜  〜

 〜  〜

T T T

 〜  〜

M9027＝OFF

M9027＝ON

S D

S D

S

第1個字 第2個字

上述程序指定Y27(最高位元 )∼Y20(最低位元 )為資料輸出點，而Y30為掃描信號，Y31為
執行監視信號。

S佔用 4點         

○
PR S D
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特殊模塊之BFM讀出
1 2 M 3

○

FNC
78 ○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

VS2、VSM系列之m1＝1∼8，VS3系列之m1＝1∼16

m1

m2

D

n

m2＝0∼32767

n＝1∼32767

m1 ：特殊模塊所在之位置號碼

m2 ：欲讀取之BFM號碼

D   ：存放讀取資料的位置

n    ：一次讀取之資料組數

FROM    K2    K5    D0    K4
X20

VS系列主機利用此指令讀取特殊模塊之BFM資料。

當X20＝ON時，會將安裝在        位置之特殊模塊，其BFM#5∼BFM#8共 4組資料讀出並存放
在D0∼D3。因為n＝ 4所以讀出 4組資料。

所指定的特殊模塊號碼，是從靠近主機之特殊模塊開始起算由K1∼K16。

 X20＝OFF 時，指令不執行，先前已讀取的資料，其內容不變。

D nm 1 m 2

m 1

m 1

16位元指令，D佔用n點        32位元指令，D佔用(2×n)點        

VS系列的特殊模塊內含緩衝記憶體稱之為BFM(BUFFER Memory)，用來儲存特殊模塊的
設定值及各種運轉狀況。每個BFM資料寄存器為 16位元長度，且不同的特殊模塊會有
不同個數的 BFM寄存器。 BFM寄存器的編號以 10進制編碼為#0、#1、……#9、#10

……。

所有以BFM與主機進行資料傳遞的模塊均稱之為特殊模塊。

16位元指令  

資料傳送組數由        指定。 16位元指令之n＝ 4與 32位元指令之n＝ 2意義相同。

D100

D101

D102

D103

BFM  #4

BFM  #5

BFM  #6

BFM  #7

DFROM    K1    K4    D100    K2

D0

D1

D2

D3

BFM  #0

BFM  #1

BFM  #2

BFM  #3

FROM    K1    K0    D0    K4

32位元指令

資料傳送組數 n

BFM號碼 m 2

n

n n

功 能 說 明繼電器編號

本指令相關的特殊元件如下：

M9028

FROM/TO指令避免重複執行的指定。
當M9028=OFF，在 FROM/TO指令執行期間會禁止中斷發生。
當M9028=ON，則禁止在中斷子程序中使用 FROM/TO指令。

D PF R OM m 1 m 2 D n
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特殊模塊之BFM寫入
1 2 M 3

○

FNC
79 ○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

VS2、VSM系列之m1＝1∼8，VS3系列之m1＝1∼16

m1

m2

n

m2＝0∼32767

n＝1∼32767

S

m1 ：特殊模塊所在之位置號碼

m2 ：欲寫入之BFM號碼

S   ：寫入BFM之資料

n    ：一次寫入之資料組數

TO    K2    K0    D0    K1
X20

VS系列主機利用此指令將資料寫入特殊模塊之BFM。

當X20＝ON時，會將D0的內容值寫入安裝在        位置之特殊模塊的BFM#0。因為n＝ 1所以
只寫入一組資料。

X20＝OFF時，指令不執行，先前已寫入BFM的資料其內容會被保持。

S nm 1 m 2

m 1

    所指定的特殊模塊號碼，是從靠近主機之特殊模塊開始起算由K1∼K16。m 1

16位元指令，S佔用n點        32位元指令，S佔用(2×n)點        

VS系列的特殊模塊內含緩衝記憶體稱之為BFM(BUFFER Memory)，用來儲存特殊模塊的
設定值及各種運轉狀況。每個BFM資料寄存器為 16位元長度，且不同的特殊模塊會有
不同個數的 BFM寄存器。 BFM寄存器的編號以 10進制編碼為#0、#1、……#9、#10

……。

所有以BFM與主機進行資料傳遞的模塊均稱之為特殊模塊。

16位元指令  

資料傳送組數由        指定。 16位元指令之n＝ 4與 32位元指令之n＝ 2意義相同。

D100

D101

D102

D103

BFM  #4

BFM  #5

BFM  #6

BFM  #7

DFROM    K1    K4    D100    K2

D0

D1

D2

D3

BFM  #0

BFM  #1

BFM  #2

BFM  #3

FROM    K1    K0    D0    K4

32位元指令

資料傳送組數 n

BFM號碼 m 2

n

n n

功 能 說 明繼電器編號

本指令相關的特殊元件如下：

M9028

FROM/TO指令避免重複執行的指定。
當M9028=OFF，在 FROM/TO指令執行期間會禁止中斷發生。
當M9028=ON，則禁止在中斷子程序中使用 FROM/TO指令。

D PTO nm 1 m 2 S
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 串口通訊及PID指令6-10 

FNC
No.

功   能   說   明
系  列

1 2 M 3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

80

82

83

84

87

89

總和檢查

CPU LINK通訊指令

ASCII碼→HEX變換

HEX→ASCII碼變換

串行界面通訊指令

EASY LINK通訊指令

○ ○ ○88 PID運算 ○

○ ○ ○81 8進制位元傳送 ○

梯      形      圖

R S nm n1S D

ASC IP nS D

HE XP nS D

C C DP nS D

L N KI S 1 S 2 n

P DI DS 1 S 2 S 3

C PUL nS 1 S 2

D PPR UN S D
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1 2 M 3

○○○○

FNC
80 串行界面通訊指令

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

m

n

n1

m，n＝0∼4096 VS1系列n1＝1∼2，VS2及VSM系列n1＝1∼3，VS3系列n1＝1∼5

S ：傳送資料的寄存器起始號碼

m ：傳送資料的組數

D ：接收資料的寄存器起始號碼

n  ：接收資料的組數

n1：通訊口指定，CP1∼CP5

RS    D0    D200    D100    D201    K1
X20

VS系列PLC利用本指令透過CP1∼CP5通訊口與外部週邊設備之串口通訊界面進行資料之傳
送與接收。

CP1∼CP5為多功能通訊口，可執行多種通訊應用類型。做為本指令之用途時，應用類型應
選擇〝Non  Protocol〞。至于應用類型選定及其相關參數設定，請利用編輯軟件 Ladder  Mas

- ter S中〝專案—通訊口設定〞選項完成設定。

許許多多的市售週邊設備(諸如變頻器、條碼讀取器、讀卡機、電子看板……等)配備有串
列通訊界面，也都有其個別的通訊協議。當PLC要與這些週邊設備連接時，必須由PLC的使
用者利用RS指令撰寫通訊程序(符合週邊設備通訊協議格式)，才能夠在PLC與週邊設備之間互
傳資料。

使用RS指令時，資料的傳遞可分為 16位元模式(M9161＝OFF)及 8位元模式(M9161＝ON)。

S m D n

如果不需要傳送資料時，可將       指定為K0，而不需接收資料時，可將        指定為K0。m n

n1

如下圖將VS-PLC與週邊設備連結後，使用 Ladder Master S將VS-PLC之應用類型設定為
〝Non  Protocol〞，且相關的通訊參數設定妥當。並將每一個從站(週邊設備)之站號與其他
相關通訊參數設定妥當。接著在VS-PLC中，依據週邊設備之通訊協議，編寫相關通訊程序。
再利用本指令(RS指令)執行資料收發動作，即可達成VS-PLC與週邊設備間資料傳送之目的。

VS系列PLC

Non Protocol應用類型

編寫相對應設備的

通訊連結程序

溫度控制器

各種市售週邊設備

變頻器 條碼讀取器

RS-232
RS-485

R S nm n1S D
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CP5之RS指令接收完畢標誌位。

CP5之RS指令逾時檢查標誌位。

CP5之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

功 能 說 明寄存器編號

CP1之RS指令送信剩餘資料數。

CP1之RS指令接收資料數。 

CP2之RS指令送信剩餘資料數。

CP2之RS指令接收資料數。 

CP3之RS指令送信剩餘資料數。

CP3之RS指令接收資料數。 

CP4之RS指令送信剩餘資料數。

CP4之RS指令接收資料數。 

■D9102

■D9101

■D9112

■D9111

■D9122

■D9121

■D9132

■D9131

■D9142

■D9141 CP5之RS指令送信剩餘資料數。

CP5之RS指令接收資料數。 

功 能 說 明繼電器編號

本指令相關的特殊元件如下：

CP1之RS指令送信要求信號。

CP1之RS指令接收完畢標誌位。

CP1之RS指令逾時檢查標誌位。

CP1之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

CP2之RS指令送信要求信號。

CP2之RS指令接收完畢標誌位。

CP2之RS指令逾時檢查標誌位。

CP2之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

CP3之RS指令送信要求信號。

CP3之RS指令接收完畢標誌位。

CP3之RS指令逾時檢查標誌位。

CP3之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

CP4之RS指令送信要求信號。

CP4之RS指令接收完畢標誌位。

CP4之RS指令逾時檢查標誌位。

CP4之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

M9141

M9142

M9143

M9100

M9101

M9102

M9103

M9110

M9111

M9112

M9113

M9120

M9121

M9122

M9123

M9130

M9131

M9132

M9133

M9140 CP5之RS指令送信要求信號。
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傳送要求 M91001

由程序復歸

相關的標誌位及資料寄存器

當條件接點X20＝ON時，RS指令被執行。此時如果用脈衝信號將M9100設定為ON，
則由D0起始的寄存器內容值會從串行界面傳送出去。當資料傳送完畢時，M9100會自
動復歸成OFF。

當條件接點X20＝ON時，RS指令被執行，PLC進入等待接收的狀態。

當資料接收完畢時M9101＝ON。此時必須將接收到的資料搬移到資料存放區，然後
將M9101復歸為OFF。M9101＝OFF之後，PLC立刻又進入等待接收的狀態。

寫入傳送資料的內容

接收

完畢

將接收到的資料搬到儲存區

復歸接收完畢標誌位

寫入由D0起始欲傳送的資料內容及D200傳送資料組數

M9100在資料傳送結束後會自動變為OFF，請不要用程序
RST  M9100。

將由D100起始的接收資料搬移到資料儲存區

將接收完畢標誌位M9101復歸，以便接收下一筆資料。但請勿在
程序中連續執行復歸M9101的動作。

RS   D0   D200   D100   D201   K1

SET    

RST    

M9100

M9101

X20

M9101

傳送要求

傳送要
求脈衝

資料傳送與接收的時序(以CP1為例)

接收完畢 M91012

3 Time-out 發生 M9102

如果接收資料過程中被中斷超過〝通訊口設定〞所設定的Time-out時間，會將M9102

設為ON表示Time-out 發生。而且會將接收完畢標誌位M9101設為ON表示結束接收動作。
M9102不會自動復歸，利用程序將M9101復歸為OFF時，也會將M9102復歸為OFF。

利用 Time-out 的功能，可以令PLC接收由週邊設備傳來沒有〝結束碼〞且無法預先知
道長度的資料。

Time-out 時間的設定值由 Ladder  Master中〝專案—通訊口設定〞中的選項設定。

資 料接收資料

資料接收中斷

Time-out時間

M9102

M9101

4 通訊異常M9103

當RS指令發生Parity error或 Framing error時，通訊異常標誌位M9103＝ON。

M9103不會自動復歸，必須使用程序復歸M9103的狀態。
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資料傳送與接收動作說明(以CP1為例) 16位元模式 (M9161＝OFF)

RS    D0    K5    D100    K10    K1
X20

啟動條件X20

傳送要求M9100

D9101
傳送剩餘資料數

傳送資料

PLC→週邊設備

接收資料
PLC←週邊設備

D9102
接收資料數

接收完畢M9101

等待接收 等待接收

由程序復歸 沒有利用
程序復歸

所指定的資料傳送組數

STX
D0

下8位元
D1

下8位元
D2

下8位元 ETX

STX ETX
D101

下8位元
D100

上8位元
D101

上8位元
D100

下8位元

結束
字元

4 

3 

2 

1 

0

4 

3 

2 

1 

5

0

D0
上8位元

D1
上8位元

S m D n

m

       所指定的接收資料組數或
收 到指定的結束字元或

Time-out發生

n

n1 16位元資料

上 8位元 下 8位元
將 16位元資料分成下 8位
元及上 8位元兩組資料。

開始
字元

開始
字元

結束
字元
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資料傳送與接收動作說明(以CP1為例) 8位元模式 (M9161＝ON)

RS    D0    K5    D100    K10    K1
X20

啟動條件X20

傳送要求M9100

D9101
傳送剩餘資料數

傳送資料

PLC→週邊設備

接收資料
PLC←週邊設備

D9102
接收資料數

接收完畢M9101

等待接收 等待接收

所指定的資料傳送組數

STX
D0

下8位元
D2

下8位元
D4

下8位元 ETX

STX ETX
D102

下8位元
D101

下8位元
D103

下8位元
D100

下8位元

4 

3 

2 

1 

5

0

D1
下8位元

D3
下8位元

4 

3 

2 

1 

0

S m D n

m

n1

不使用    下 8位元
將 16位元資料的下 8位元
當成 1組資料，而上 8位元
則不使用。

16位元資料

由程序復歸 沒有利用
程序復歸

       所指定的接收資料組數或
收 到指定的結束字元或

Time-out發生

n

結束
字元

開始
字元

開始
字元

結束
字元
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8進制位元傳送
1 2 M 3

○○○

FNC
81

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

KnX、KnY、KnM中之X、Y、M最右邊的號碼必須為0

當S＝KnX時D一定要為KnM，當S＝KnM時D一定要為KnY

S ：傳送來源

D ：傳送目的地PRUN    K4X20    K4M0
X0

當X0＝ON時，以 8進制的型態將K4X20的內容傳送到K4M0。

當X1＝OFF→ON時，以 8進制的型態將K4M0的內容傳送到K4Y20。

M15   M16   M17   M14   M13   M12   M11    M10   M9  M8   M7   M6  M5   M4   M3  M2   M1   M0

沒有變化

X37   X36   X35   X34   X33    X32   X31  X30   X27   X26  X25   X24   X23  X22   X21   X20

M15   M16   M17   M14   M13   M12   M11    M10   M9  M8   M7   M6  M5   M4   M3  M2   M1   M0

Y37   Y36   Y35   Y34   Y33    Y32   Y31  Y30   Y27   Y26  Y25   Y24   Y23  Y22   Y21   Y20

DS

以 8進制的型態將       所指定的元件傳送到      。S D

PRUNP    K4M0    K4Y20
X1

DS

○
D PPR UN S D
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1 2 M 3

○○○○

FNC
82 HEX→ASCII碼變換

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

n

S

D

n＝1∼256當S、D指定為KnX、KnY、KnM、KnS時，其中Kn之n必須為 4

S ：資料來源起始號碼

D ：存放變換結果之起始號碼

n ：變換的位數

ASCI    D0    D100    K8
X20

假設

16進制數值 0∼ F所對應的ASCII碼表列如下：

當X20＝ON時，將D0及D1內的 8個位數 16進制數值轉換成ASCII碼後，傳送到由D100起始的
寄存器中。

此種模式會將       所指定的每一個寄存器分為上 8位元及下 8位元分別存放兩個ASCII碼。

此種模式會將       所指定的每一個寄存器分為上 8位元及下 8位元，上 8位元填入 0而下 8

位元存放ASCII碼，一個寄存器只存放一個ASCII碼。

本指令依M9161的狀態不同有兩種工作模式，分述如下：

16進制數值

ASCII碼

0H      1H      2H      3H      4H       5H      6H      7H      8H      9H      AH      BH     CH      DH      EH      FH

30H    31H    32H    33H    34H    35H    36H    37H    38H    39H    41H    42H    43H    44H    45H    46H

(D0)=4567H

(D1)=89ABH

D100下8位元

D100上8位元

D101下8位元

D101上8位元

D102下8位元

D102上8位元

D103下8位元

D103上8位元

n=8

38H

39H

41H

42H

34H

35H

36H

37H

n=7

39H

41H

42H

34H

35H

36H

37H

n=6

41H

42H

34H

35H

36H

37H

n=5

42H

34H

35H

36H

37H

n=4

34H

35H

36H

37H

n=2

36H

37H

n=3

35H

36H

37H

n=1

37H

D100

D101

D102

D103

D104

D105

D106

D107

n=8

38H

39H

41H

42H

34H

35H

36H

37H

n=7

39H

41H

42H

34H

35H

36H

37H

n=6

41H

42H

34H

35H

36H

37H

n=5

42H

34H

35H

36H

37H

n=4

34H

35H

36H

37H

n=2

36H

37H

n=3

35H

36H

37H

n=1

37H

M9161＝ON(8位元變換模式)

M9161＝OFF(16位元變換模式)

S D n

指令執行時，將       所指定元件中的 16進制各個位數數值轉換成ASCII碼傳送到由       所指定
的寄存器。被轉換的位數由       來指定。

S
n

D

S

D

D n

D

D n

ASC IP nS D
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1 2 M 3

○○○○

FNC
83 ASCII碼→HEX變換

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

n

S

D

n＝1∼256當S、D指定為KnX、KnY、KnM、KnS時，其中Kn之n必須為 4

S ：資料來源起始號碼

D ：存放變換結果之起始號碼

n ：變換的ASCII碼個數

HEX    D100    D0    K8
X21

ASCII碼與 16進制數值 0∼F的對照表如下所示：

當X21＝ON時，將D100起始的寄存器中之ASCII碼轉換成16進制數值傳送到 (D0)及 (D1)中。

本指令依M9161的狀態不同有兩種工作模式，分述如下：

此模式會將        所指定的每一個寄存器，其上8位元及下8位元所存放的ASCII碼轉換成16

進數值。

此模式會將       所指定的每一個寄存器，其下 8位元所存放的ASCII碼轉換成 16進數值。

16進制數值

ASCII碼

0H      1H      2H      3H      4H       5H      6H      7H      8H      9H      AH      BH     CH      DH      EH      FH

30H    31H    32H    33H    34H    35H    36H    37H    38H    39H    41H    42H    43H    44H    45H    46H

D100下8位元

D100上8位元

D101下8位元

D101上8位元

D102下8位元

D102上8位元

D103下8位元

D103上8位元

38H

39H

41H

42H

34H

35H

36H

37H

位數3  位數2 位數3  位數2

0H

0H

0H

8H

0H

0H

8H

9H

0H

8H

9H

AH

8H

9H

AH

BH

0H

0H

0H

8H

9H

AH

BH

4H

0H

0H

8H

9H

AH

BH

4H

5H

0H

8H

9H

AH

BH

4H

5H

6H

8H

9H

AH

BH

4H

5H

6H

7H

n=1

n=2

n=3

n=4

n=5

n=6

n=7

n=8

b15 b0 b15 b0

D0D1

位數3  位數2 位數3  位數2

0H

0H

0H

8H

0H

0H

8H

9H

0H

8H

9H

AH

8H

9H

AH

BH

0H

0H

0H

8H

9H

AH

BH

4H

0H

0H

8H

9H

AH

BH

4H

5H

0H

8H

9H

AH

BH

4H

5H

6H

8H

9H

AH

BH

4H

5H

6H

7H

n=1

n=2

n=3

n=4

n=5

n=6

n=7

n=8

b15 b0 b15 b0

D0D1

D100下8位元

D101下8位元

D102下8位元

D103下8位元

D104下8位元

D105下8位元

D106下8位元

D107下8位元

38H

39H

41H

42H

34H

35H

36H

37H

指令執行時，將        所指定元件中的ASCII碼轉換成 16進制數值傳送到由        所指定的暫存
器。被轉換的ASCII碼個數由       來決定。

資料來源        所指定的內容如果不是0H∼FH的ASCII碼時，PLC認定為運算錯誤，指令不會被
執行。

M9161＝OFF(16位元變換模式)

M9161＝ON(8位元變換模式)

nS D

S D
n

S

S D n

D n

S

S

S

HE XP nS D
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1 2 M 3

○○○○

FNC
84 總和檢查

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

n

S

D

n＝1∼256當S、D指定為KnX、KnY、KnM、KnS時，其中Kn之n必須為 4 D佔用 2點

S ：資料來源起始號碼

D ：存放總和檢查之結果

n ：資料個數

CCD    D0    D100    K8
X20

將由       起始的       個資料 (以 8位元為單位 )之內容相加，相加的總和存放在由       所指定的
寄存器，而偶同位元存放在下一個寄存器中。

本指令用來作為通信時，為了確保資料傳輸時之正確性，所作的字串總和檢查 (SumCheck)

 ，或稱之為偵誤碼。

當X20＝ON時，將由D0起始的連續 8個 8位元資料相加後，將總和存放在D100，而偶同位元
存放在D101。

本指令依M9161的狀態不同有兩種工作模式，分述如下：

執行相加運算及產生同位元資料。

，執行相加運算及產生同位元資料。

資料內容值   以2進制表示之內容值

D0下8位元

D0上8位元

D1下8位元

D1上8位元

D2下8位元

D2上8位元

D3下8位元

D3上8位元

D100

D101

奇數個 "1"時，D101的相對應位元＝ 1

偶數個 "1"時，D101的相對應位元＝ 0

255

80

135

28

100

73

210

5

886

MSB LSB

1

0

1

0

0

0

1

0

1

1

1

0

0

1

1

1

0

1

1

0

0

0

1

0

0

0

0

1

1

0

1

0

0

1

0

0

1

0

0

1

0

1

0

0

1

1

0

1

1

1

0

0

1

1

1

0

1

0

0

0

1

0

1

1

0

1

0

0

1

0

1

0

資料內容值   以2進制表示之內容值

D0下8位元

D1下8位元

D2下8位元

D3下8位元

D4下8位元

D5下8位元

D6下8位元

D7下8位元

D100

D101

奇數個 "1"時，D101的相對應位元＝ 1

偶數個 "1"時，D101的相對應位元＝ 0

255

80

135

28

100

73

210

5

886

MSB LSB

1

0

1

0

0

0

1

0

1

1

1

0

0

1

1

1

0

1

1

0

0

0

1

0

0

0

0

1

1

0

1

0

0

1

0

0

1

0

0

1

0

1

0

0

1

1

0

1

1

1

0

0

1

1

1

0

1

0

0

0

1

0

1

1

0

1

0

0

1

0

1

0

M9161＝OFF(16位元模式)

M9161＝ON(8位元模式)

S D n

S n D

此模式會將       所指定的每一個寄存器，其上 8位元及下 8位元均視為一個 8位元資料，S

S

D

此模式會將       所指定的每一個寄存器，其上 8位元忽略而下 8位元視為一個 8位元資料S

S

D

C C DP nS D



231

S 2S 1 n

1 2 M 3

○○○○

FNC
87 CPU LINK通訊指令

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

n

S1 ：描述資料收發動作的通訊表格

S2 ：指令執行工作區，共佔用 4個寄存器

n   ：通訊口指定，CP1∼CP5

CPUL    分散控制    D100    K1
X20

VS系列PLC利用本指令透過CP1∼CP5通訊口進行PLC與PLC間之資料即時共享，並藉此達成
分散式控制之目的。

CPU Link的主要特性就在于資料的即時共享。

所謂即時，就是CPU Link所有的通訊作業都是即時處理的，不會被PLC的掃描時間所影響。
而其他諸如Easy Link、MODBUS通訊及Non Protocol通訊的通訊作業都會依循PLC的掃描週
期。所以，會受到PLC掃描時間的影響。

所謂共享，就是CPU Link的通訊方式，是由通訊網路中的每一站，依序將該站的一部分資料
主動傳送給通訊網路中的其他站。如此一來，通訊網路中的每一站都可以了解整個通訊網
路各站的運作狀況。

透過即時共享資料的CPU Link，就可以建立分散式控制系統。

CP1∼CP5為多功能通訊口，可執行多種通訊應用類型。當使用本指令時，應用類型應選
擇〝CPU Link 〞。至于應用類型選定及其相關參數設定，請利用編輯軟件 Ladder  Master S

中〝專案—通訊口設定〞選項完成設定。

可將最多 255台VS系列PLC連結後，再利用本指令在PLC間即時共享資料。本指令之資料
傳送範圍涵蓋所有Y、M、S、 T、C、D、R元件(特M及特D除外)。

如下圖將PLC連結後，使用 Ladder Master S將各站之應用類型設定為〝CPU Link 〞，並將
各站之站號設定妥當(站號範圍為 0∼254)。接著在其中一台PLC的程序中寫入本指令，再
編寫CPUL通訊表格指定資料收發動作，即可達成PLC間資料即時共享之目的。

當X20＝ON時，CPUL指令開始執行。會根據〝分散控制〞通訊表格所描述的內容依序安排
相關站別分享該站資料。而D100∼D103則存放指令執行的狀態。

當由       所指定的通訊表格其內容從頭到尾執行完成時，會再從頭由第一筆內容處理起。

當X20由ON變為OFF時，指令停止執行，並立即停止資料收發作業。

S 1

(表格指標Q0∼Q31，可利用V,Z索引)或(由 8個中文或 16英文數字組成的表格名稱)

CPU LINK
站 1

CPU LINK
站 2

VS系列
PLC

VS系列
PLC

RS-485

CPU LINK
站 1

CPU LINK
站 2

CPU LINK
站 n

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS系列
PLC

RS-232

VS1系列n＝1∼2，VS2及VSM系列n＝1∼3，VS3系列n＝1∼5S2佔用 4點         

C PUL nS 1 S 2
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由       所指定的通訊表格。S 1

Ladder Master S提供CPUL通訊表格編輯界面，表格範例如下：

表格中第 1筆資料表示， 0號站將自己的D0∼D9資料，傳送到通訊網路中其他站的D0∼D9。

表格中第 2筆資料表示， 1號站將自己的D10∼D19資料，傳送到通訊網路中其他站的
D10∼D19。

表格中第 3筆資料表示， 2號站將自己的D20∼D29資料，傳送到通訊網路中其他站的
D20∼D29。

表格中第 4筆資料表示， 3號站將自己的D30∼D39資料，傳送到通訊網路中其他站的
D30∼D39。

表格中最後一欄的停用接點，表示該指定接點若為ON，則該筆通訊命令會被停止。例如，
若M1＝ON，則表格中的第 1、2筆通訊命令，將會停止執行。這個VS系列的新功能可以幫
助程序設計者有效管理通訊表格的運作狀況。一筆通訊命令也可以不指定停用接點(如第 4

筆通訊命令)，如此一來該筆命令就不具備停用的控制功能。

由        起始的指令執行工作區(以D100∼D103為例)S2

執行本指令時作業系統所須使用的工作區

下 8位元

上 8位元

發生通訊錯誤時的從站站號

指令執行狀態
:資料收發正常0
:通訊正常但從站沒有反應( 發生)A Time Out
:通訊異常B

D100

D101

D103

〜

說                    明S2

通訊表格編輯

利用 Ladder Master S建立CPUL通訊表格。透過交互式窗口，使用者可輕易建立、編輯或修
改通訊表格。

在VS系列PLC中，通訊表格被視為專案的一部份。當使用者複製或存取專案時，會連同程
式本文及表格資料一併被複製或存取。

指令執行過程中，若有通訊錯誤發生，會記錄在D100中。只有在D100內容值為0的時候，才
會執行記錄的動作。所以，D100只會記錄第一個發生的錯誤。如果，有記錄多個錯誤的需求
時，使用者可以利用程序將D100另存他處，再把D100清除為0。如此一來，D100就可以再記
錄下一個錯誤。

筆數 站  號 元件範圍 停用接點Word/Bit

1

2

3

4

0 D0 – D9

D10 – D19

D20 – D29

D30 – D39

M1

M1

M2

1

2

3

*元件範圍選定為位元元件(Y、M　、S及T、C接點)時，其起始編號必須為8的倍數，如
  Y0、Y10、Y20、M0、M24、T8。而且，長度也必須是8的倍數，如M0∼M23(24個元件)
  、T8∼T15(8個元件)、Y10∼Y27(16個元件)、M24∼M63(40個元件)。
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PID運算
FNC
88

1 2 M 3

○○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

S3佔用 25點

S3

將       設定值與       測量值，依       參數區塊所設定之參數值，進行PID運算，並將運算結果
存放在       輸出值中。

S1：設定值 (SV)

S2：測量值 (PV)

S3：參數區塊之起始號碼

D  ：輸出值 (MV)

PID    D0    D1    D100    D200
X0

當X0＝ON時，指令執行。當X0＝OFF時，指令停止執行，而D200的內容值會保持在X0＝
OFF前的值。

PID指令並無使用次數限制。

本指令提供自整定(Auto-tuning)機能，協助使用者決定PID三項參數。(參考後續說明)

由于PID指令是利用PLC掃描周期累計其取樣時間，故規劃程序時須注意以下事項：

雖然可以在子程序、中斷插入子程序、SFC及跳躍指令中使用PID指令。但在某PID指令
執行過程中，須確保在一次掃描周期中執行該指令一次，執行超過一次或未執行該指令
都將造成取樣時間錯誤之現象。

1

當取樣時間＜ 1個掃描時間時，會發生PID運算異常，且PLC會以〝取樣時間＝掃描時間〞
執行PID運算。

2

執行PID指令前，須先將所有參數設定妥當。

S 1 S 2 DS 3

S 1 S 2 S 3

D

      參數區塊會佔用連續 25個寄存器。S 3

當    設定值或    +3∼    +6控制參數變更時，若希望    輸出值能快速反應，可令PID指令
重新執行。

DS 3 S 3S 1

○
P DI DS 1 S 2 S 3
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PID指令運算式

本指令是依照每一次取樣時間內的測量值變化之微分形成計算式，執行PID運算，運算
式如下所示。

正向動作
PVnf＞SV

逆向動作
SV＞PVnf

△MV=KP｛(EVn－EVn-1)+       EVn+Dn｝
Ts

TI

EVn=PVnf－SV

Dn=                       (－2PVnf-1+PVnf+PVnf-2)+                       •Dn-1
TD

Ts+KD‧TD

KD•TD

Ts+KD‧TD

PVnf=αPVnf-1+(1－α)PVn

MVn=Σ△MV

△MV=KP｛(EVn－EVn-1)+       EVn+Dn｝
Ts

TI

EVn=SV－PVnf

Dn=                       (2PVnf-1－PVnf－PVnf-2)+                       •Dn-1
TD

Ts+KD‧TD

KD•TD

Ts+KD‧TD

PVnf=αPVnf-1+(1－α)PVn

MVn=Σ△MV

EVn    本次取樣時的偏差值：

EVn-1 前一周期的偏差值：

SV      設定值 (S1)：

:PVn      本次取樣時的測量值 (S2)

:PVnf    本次取樣經輸入濾波後的測量值

:PVnf-1 前一周期經輸入濾波後的測量值

:PVnf-2 前二周期經輸入濾波後的測量值

△MV 輸出變動量：

:MVn    本次的輸出值 (D)

Dn    本次的微分項：

Dn-1 前一周期的微分項：

KP    ：比例增益

α     輸入濾波常數：

TS     ：取樣時間

T I      積分時間：

TD      微分時間：

KD      微分增益：

動作方向 PID 運 算 方 式
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此值應大于PLC掃描時間及測量值之測量周期

PID回路的P項

PID回路的 I項，若設定為0，則無積分效應

執行PID指令運算時之工作區域

取樣時間 (Ts)

輸入濾波常數(α)

比例增益 (KP)

積分時間 (TI)

微分增益 (KD)

微分時間 (TD)

工作區

       參數區塊說明

b0

b1

b2

b3

b6∼b15

b4

b5

0：系統執行正向動作

0：無輸入變動量警報

0：無輸出變動量警報

1：系統執行逆向動作

1：啟動輸入變動量警報

1：啟動輸出變動量警報

0：不執行自整定

0：無輸出值範圍限制

1：執行自整定，調諧完成後會

自動復歸

1：啟動輸出值範圍限制

保留

保留

動作方向及警報控制

警報旗標

輸入濾波常數有助于緩和測量值的變化

調整微分響應的係數

PID回路的D項，若設定為0，則無微分效應

b0

b1

b2

b3

輸入變化增量警報發生

輸入變化減量警報發生

輸出變化增量警報發生

輸出變化減量警報發生

參數S3+1的b1＝ON時，此設定值有效輸入變化增量警報設定值

輸入變化減量警報設定值

輸出變化增量警報設定值

輸出變化減量警報設定值

輸出下限設定值

參數S3+1的b1＝ON時，此設定值有效
此設定值會被作為負數值使用

參數S3+1的b2＝ON時，此設定值有效

輸出上限設定值 參數S3+1的b5＝ON時，此設定值有效

參數S3+1的b2＝ON時，此設定值有效
此設定值會被作為負數值使用

參數S3+1的b5＝ON時，此設定值有效

正向動作及逆向動作說明

相對于測量值(PVnf)＞設定值(SV)時，產生正偏差，而增加操作量的動作稱之為正向動作。
例如，空氣調節系統。在沒有進行空氣調節之前，室內溫度通常會高于設定值，PVnf＞SV，
即為典型之正向動作控制。

相對于測量值(PVnf)＜設定值(SV)時，產生負偏差，而增加操作量的動作稱之為逆向動作。
例如，爐溫控制。在加熱器未動作前，爐內的溫度會低于設定值，PVnf＜SV，即為典型之逆
向動作控制。

S3

S3+2

S3+3

S3+4

S3+5

S3+6

S3+24

S3+1

S3+7

S3+19

〜

S3+21

S3+22

S3+23

S3+20

1～32767mS

0～99%

1～32767%

(0～32767)
×100mS

0～100%

－

(0～32767)
×10mS

－

0～32767

0～32767

－32768～32767

0～32767

－32768～32767

－

參數 參數名稱/功能 說                明 設定範圍

S 3

+1的b2及b5不可同時為ON。S 3

當      +1的b1、b2或b5任一為ON時，此PID指令之       參數區塊會佔用      ∼       +24共 25個
寄存器。

S 3 S 3 S 3 S 3

當      +1的b1、b2及b5均為OFF時，此PID指令之       參數區塊會佔       〜       +19共 20個暫存
器。

S 3 S 3 S 3 S 3

令參數       +1的b0=OFF，則PID指令執行正向動作。b0=ON，則PID指令執行逆向動作。S 3
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輸入變化量及輸出變化量警報功能說明

令參數       +1的b1＝ON，則PID指令具備輸入變化量警報功能。警報檢測值由參數       +20

及      +21設定，而檢測結果則表現在       +24之b0及b1。       +21的內容值會被作為負數值
使用。

令參數       +1的b2＝ON，則PID指令具備輸出變化量警報功能。警報檢測值由參數       +22

及      +23設定，而檢測結果則表現在       +24之b2及b3。       +23的內容值會被作為負數值
使用。

變化量的定義為：變化量＝（當次的值）－（前次的值）

輸入變化量檢測警報圖解

輸出值範圍限定功能說明

使用本功能有助于抑制PID控制積分項的增大。

輸出值範圍限定功能圖解

輸出值

+23

輸出值下限

+22

輸出值上限

時間

無輸出值上下限

有輸出值上下限

輸入變化量

增量
設定值

減量
設定值

0 取樣次數

S 3

S 3

S 3

S 3

S 3

S 3

S 3

S 3

S 3

S 3

ON

ON

+24
bit0

+24
bit1

S 3

S 3

輸出變化量檢測警報圖解

輸出變化量

0 取樣次數

增量
設定值

減量
設定值

+24
bit2

ON

+24
bit3

ON
S 3

S 3

令參數      +1的b5＝ON，則PID指令具備輸出值範圍限定功能。上下限設定值由參數       

+22及       +23設定。
S 3

S 3

S 3

由于本功能與輸出變化量警報功能佔用相同的參數位置       +22及       +23。所以，此兩項功
能僅能擇一執行，參數       +1之b2及b5僅能擇一為ON。

S 3 S 3

S 3

S 3

S 3
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PID指令運算錯誤信息

當控制參數內的設定值發生錯誤或PID指令運算過程中發生錯誤，特殊繼電器M9067會ON，
且特殊寄存器D9067中會存放錯誤編號。

錯 誤 內 容 處 理 方 式

6730

6732

6733

6734

6735

6736

6740

6742

6743

6744

6745

6746

6747

取樣時間(Ts)設定值不在範圍內(Ts＜1)

輸入脈衝常數(α)設定值不在範圍內(α＜0或α≧100)

比例增益(KP)設定值不在範圍內(KP＜1)

積分時間(TI)設定值不在範圍內(TI＜0)

微分增益(KD)設定值不在範圍內(KD＜0或KD＞100)

微分時間(TD)設定值不在範圍內(TD＜0)

取樣時間≦PLC掃描時間

測量值變動太大(△PV＜－32768或△PV＞32767)

積分計算值超出－32768∼32767以外

比例增益(KP)太大，致使比例運算值超過範圍

微分計算值超出－32768∼32767以外

PID運算結果超出－32768∼32767以外

PID指令
停止運算

偏差值變動太大(△EV＜－32768或△EV＞32767)

PID指令
繼續運算

錯 誤 編號
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求取PID參數的方法

為了使PID控制得到良好的控制結果，我們必須求取適合該操作對象的PID參數。亦即求取
比例增益(KP)、積分時間(TI)及微分時間(TD)三項參數的最適值。

求取該三項參數的方法有很多種，其中的步進應答法經常被使用。所以，以下就步進應答
法提出說明。

步進應答法的作法是藉由對控制系統作 0∼ 100％的步進輸出，然後觀察其測量值變化，再
依其變化特性求取PID三項參數。

控制方 式 比 例 增益K P(％ ) 積分時間TI(×100mS) 微分時間TD(×10mS)

P

PI

PID

依上圖求取PID參數

×輸 出 值MV
RL
1

×輸 出 值MV
RL
0.9

×輸 出 值MVRL
1.2

－ －

－33L

20L 50L

0％

100％

輸出值(MV)

操作量

時間

時間

測
量

值

延遲時間L
(Sec)

1
(Sec)

最大傾斜斜率

＝        ＝R
R
1

R

自整定(Auto-tuning)功能

VS系列PLC所提供的自整定功能就是由使用者提供相關參數(諸如動作方向、取樣時間、
輸入濾波常數、微分增益及設定值等)給PID指令，再由PID指令執行自整定運算，進而求
取該控制系統之PID三項重要參數。

自整定功能可以有效協助使用者求取PID三參數，簡化PID指令的使用。

本指令是使用Relay ON/OFF法執行自整定運算，求取PID運算中比例增益(KP)、積分時間
(TI)及微分時間(TD)三項重要參數。

執行自整定的步驟：

1

2

3

4

將動作方向、取樣時間、輸入濾波常數、微分增益及設定值設定完成。

將參數       +14及      +15設定完成。

參 數 參數 名 稱 說 明

+14

+15

最大輸出值

最小輸出值

AT時之操作量為100％時的輸出值。

AT操作量為0％時的輸出值。

將參數       +1的b4設為ON，則開始執行自整定運算。

當自整定運算完成時，參數      +1的b4會自動復歸為OFF，      +14與      +15之數值亦會
歸零。

S 3 S 3

S 3

S 3

S 3

S 3 S 3 S 3
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溫度控制淺釋

對溫度控制器設定設定值並使其動作。但可能因為控制對象的特性而無法使溫度立即達到
安定的狀態。

一般而言，加快應答速度時，可能會發生溫度過高或震盪搜尋的現象，而想要消除這種現
象，就必須延遲應答。

有些應用可能如圖(1)所示，要求儘快獲得安定的控制，而不在意是否會發生溫度過高的現
象。有些應用可能如圖(2)所示，即使多花一些時間到達安定的溫度，也要抑制溫度過高的
發生。圖(3)所示的波形，是折衷的控制波形，具有適度應答能力，最常被採用。

溫
度

時間

溫
度

時間

溫
度

時間

控制對象的特性

要獲得適當的溫度控制，在選用測溫體及決定控制參數時，必須先充分了解控制對象所具
備的特性。

熱容量 加熱的容易程度，和爐的容積大小有關。：

靜特性 加熱的能力，由加熱器的容量大小決定。：

動特性 加熱初期的上升特性，和爐、電熱器容量大小有很複雜的關係。：

外     亂 改變溫度的因素。例如，恆溫槽槽門的開與關。：

控制對象
的特性

溫度控制的基本概念

由于在PLC控制系統中，PID指令經常用來進行溫度控制。所以，以下將針對溫度控制的基本
概念提出說明。

溫度控制系統的構成

接受測溫體的電
氣信號，與設定
溫度進行比較，
然後將控制信號
傳送給操作器。

針對爐、槽等進
行加熱或冷卻的
設備。諸如，開
關加熱器之電磁
接觸器或開關燃
料的閥門。

溫度控制器

輸入信號

測溫體
熱電偶(TC)
白金測溫體(PT)

操作器

控制信號

控制對象

在VS系列PLC系統
中，可由(VS-PLC)
+(溫度輸入擴充卡
或溫度測量模塊)
提供溫度控制功能

繼電器輸出
電壓輸出
電流輸出

圖(1)震盪的應答 圖(2)緩慢的應答 圖(3)適度的應答
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PID參數說明

（1）P(比例)動作

操作量和輸入成比例的控制動作。

對于實測溫度與設定之間的差為偏差值，該偏差值與比例增益係數之乘積即得到操作
量。如此操做量與偏差值成比例的動作，稱之為比例動作。

（2） I(積分)動作

操作量和輸入之時間積分值成比例的控制動作。

比例動作會發生offset(偏差)。若將積分動作與比例動作搭配使用，隨著時間經過，
offset就會消失。控制溫度也會和設定值一致。

（3）D(微分)動作

操作量和輸入之時間微分值成比例的控制動作。

因為比例動作或積分動作是針對控制結果執行修正動作，所以對于急劇之溫度變化的
應答會較慢。微分動作就是追加和溫度變化斜度成比例之操作量，執行修正動作，所
以可以彌補應答較慢的缺點。

微分動作對于激烈的外亂可以提供較大的操作量，使其儘快回到原來的控制狀態。

設定較小的比例增益

設定較大的比例增益

溫度

操作量

設定值

設定較短的微分時間

設定較長的微分時間

時間

操作量

100％

50％

0％

設定較短的積分時間設
定
值

設定較長的積分時間

時間

溫度

設
定
值

offset

只有比例動作
( )P

比例+積分動作
(PI)

 

溫度

時間

offset會消失 設定較短的積分時間

設定較長的積分時間

時間

操作量

100％

50％

0％

設定較長的微分時間設
定
值

設定較短的微分時間

時間

溫度

設
定
值

 

溫度

時間

外亂

只有比例動作
( )P

比例+微分動作
( )PD

 

設
定
值

offset

設定較小的比例增益

時間

溫度

設定較大的比例增益

溫度

操作量

100％

設定值

比例動作在
實際操作上
之有效區間

0％
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（4）PID控制

PID控制就是組合比例動作、積分動作及微分動作的控制。

比例動作可以縮短溫升時間，積分動作則可以修正offset偏差值，而微分動作可以提高
外亂的應答速度。

 

控制周期及時間比例式控制

當溫度控制使用繼電器、SSR來執行輸出量時，會依照預先設定的時間周期，執行一定時間
的ON，其餘時間則執行OFF的動作。這種預先設定的時間周期就稱之為控制周期。而這種
動作方法就稱為時間比例式控制。在以PLC為主體的溫度控制系統經常使用這種方法。

積分時間的定義

如下圖所示，針對步階(STEP)偏差，積分
之操作量達到和比例動作相同之操作量為
止的時間，就稱為積分時間。所以，積分
時間愈短，積分動作愈強。然而，積分時
間太短時，修正動作會太大，而產生震盪
的現象。

微分時間的定義

如下圖所示，對于傾斜(RAMP)偏差，微分
之操作量達到和比例動作相同之操作量的時
間，就稱為微分時間。所以，微分時間愈長
，就表示微分動作愈強。

PID動作

 

TI1

(設定較短的積分時間)

TI2

(設定較長的積分時間)

TI 積分時間：

P動作

操
作

量

  PI動作
(設定較短的積分時間)

0

偏
差

  PI動作
(設定較長的積分時間)

 

TD1

(設定較短的微分時間)

TD2

(設定較長的微分時間)

TD 微分時間：

D1動作

操
作

量

  PD動作(設定較長的微分時間)

0

偏
差

  PD動作
(設定較短的微分時間)

D2動作

P動作
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執行溫度控制的PID參數，會因為控制對象的特性不同而有不同的參數數值及組合。而自動
計算適合控制對象之PID參數的機能就稱為自整定機能。

由于以自整定機能計算出的PID參數，通常會比傳統手動設定的PID值，來得精確而且容
易。所以，通常我們會使用自整定機能設定PID參數。然而，使用自整定機能所求得的
PID參數有時可能無法完全精確。此時，可參考下表的建議進一步調整PID參數。

自整定（Auto-tuning）

調整PID參數

變更 (比例增益)時的應答P

變更 (積分時間)時的應答I

變更 (微分時間)時的應答D

較大時

較大時

較大時

較小時

較小時

較小時

溫度會緩慢上升，達到設定值的時間較
長，但不會有溫度超溫的現象。

會出現溫度過高的現象，也會發生震盪
，但會比較快達到設定值。

到達設定值的時間會較長。
達到穩定時間較長，但震盪、溫度過高
及溫度過低的現象都較小。

會出現震盪、溫度過高及溫度過低的現
象。但比較快到達設定值。

溫度過高、溫度過低的調整時間較短。
但本身會產生小幅度的震盪。

溫度過高、溫度過低的現象會變大，要
花較長的時間才會到達設定值。

正向動作

相對于溫度比設定值高時(正偏差)，
而增加操作量的動作。例如，冷凍空
調系統控制。

逆向動作

相對于溫度比設定值低(負偏差)，而增
加操作量的動作。例如，烤箱、錫爐等
控制。

100％

0％

設定值 溫度
 

操作量

設
定
值

設
定
值

設
定
值

設
定
值

設
定
值

設
定
值

操作量

 

100％

0％

設定值 溫度
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PID溫度控制範例

設計PID溫度控制程序時，建議以如下圖之流程執行PID指令。

溫度控制系統的構成

首次啟動控制系統

控制目標變更

控制目標未變更

執行自整定(AT)

取得適切之PID參數

修正PID參數

依據PID參數
執行PID控制

PID指令正常執行

並達成適切之控制

控制
結果
OK？

N

Y

程序範例

X0＝ON時，會先執行自整定後再開始PID控制。X0＝OFF時，會直接執行PID控制。
本程序例子是採用時間比例式控制，控制周期設定為10秒。
本程序例子首次啟動時，應先令X0＝ON，以便透過自整定取得PID控制參數，否則PID指令
將因參數未設定而造成異常。

設定設定值為245℃，單位0.1℃。

設定取樣時間Ts為2秒

設定PID指令之執行為逆向動作

設定PID指令執行逆向動作，並執行自整定機能。

當X0＝OFF→ON時，啟動自整定機能。

設定    +15＝0%輸出時之     值。

依據 運算結果之輸出量驅動加熱器PID

指定控制周期為10秒

PID指令發生異常

設定      +14＝100%輸出時之      值。
決定控制周期的T200其設定值為K1000，所以，D214設定為K1000。

D

DS 3

S 3

K Type

熱電偶

錫
爐

VS-PLC

主  機

C0 Y0 Y1

EC1
目標溫度值＝245℃

加熱器

異常指示燈 電磁接觸器

VS-2TC-EC
溫度輸入
擴充卡

M9002
MOV   K2450   D100

MOV   K2000   D200

MOV   H0001   D201

X0

M0

MOV   K0   D215

PLS   M0

MOV   K1000   D214

MOV   H0011   D201

K1000
T200

Y0

T200

M9067

＜ T200 D102 Y1

PID   D100   D101   D200   D102

MOV   H0   EC1D0

MOV   K10   EC1D6

MOV   EC1D2   D101

M10

M10

=   EC1D18   K105 M10 確認EC1上的擴充卡為VS-2TC-EC

外接熱電偶樣式設定為K Type

TC1的平均次數設定為 10次

讀取 TC1的溫度值

執行PID指令
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1 2 M 3

○○○○
EASY LINK通訊指令

FNC
89

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

n

S1 ：描述資料收發動作的通訊表格

S2 ：指令執行工作區，共佔用 4個寄存器

n   ：通訊口指定，CP1∼CP5

LINK    CP1資料收集    D100    K1
X20

VS系列PLC利用本指令透過CP1∼CP5通訊口進行PLC與PLC間之資料傳送。

CP1∼CP5為多功能通訊口，可執行多種通訊應用類型。當使用本指令時，應用類型應選
擇〝VS Computer Link Master〞。至于應用類型選定及其相關參數設定，請利用編輯軟件
Ladder  Master S中〝專案—通訊口設定〞選項完成設定。

可將最多 256台VS系列PLC連結後，再利用本指令在PLC間互傳資料。本指令之資料傳送範
圍涵蓋所有X、Y、M、S、 T、C、D、R元件(特M及特D除外)。

如下圖將PLC連結後，在互相連結的PLC選定一台做為主站，其餘的PLC則為從站。使用
Ladder Master S將主站之應用類型設定為〝VS Computer Link Master〞，從站之應用類型設
定為〝VS Computer Link Slave〞，並將從站之站號設定妥當(站號範圍為 0∼254)。接著在
主站PLC的程序中寫入本指令，再編寫 LINK通訊表格指定資料收發動作，即可達成PLC間資
料傳送之目的。

當X20＝ON時， LINK指令開始執行。會根據〝CP1資料收集〞通訊表格所描述的資料收發
動作對從站PLC進行資料讀出或寫入的作業。而D100∼D103則存放指令執行的狀態。

當由       所指定的通訊表格其資料收發作業從頭到尾執行完成時，M9104會ON一個掃描時
間。然後再從頭由第一筆資料的收發作業處理起。

當X20由ON變為OFF時，指令停止執行，並立即停止資料收發作業。

S 2S 1 n

功 能 說 明繼電器編號

本指令相關的特殊元件如下：

S 1

CP1之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。 

CP2之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

CP3之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

CP4之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

CP5之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

(表格指標Q0∼Q31，可利用V,Z索引)或(由 8個中文或 16英文數字組成的表格名稱)

CP5之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

CP1之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

CP2之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

CP3之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

■M9104

■M9114

■M9124

■M9134

■M9144

M9143

M9103

M9113

M9123

M9133 CP4之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

VS 
主站

VS 

從站

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS 

主站

VS 

從站

VS 

從站

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS系列
PLC

RS-485RS-232

VS1系列n＝1∼2，VS2及VSM系列n＝1∼3，VS3系列n＝1∼5

L N KI S 1 S 2 n
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由       所指定的通訊表格。S 1

Ladder Master S提供 LINK通訊表格編輯界面，表格範例如下：

表格中第 1筆資料表示，由主站讀取 1號從站的D0∼D9資料，存放在主站的D0∼D9。

表格中第 2筆資料表示，主站將D10∼D14的資料寫入 1號從站的D10∼D14。

表格中第 3筆資料表示，由主站讀取 2號從站的D0∼D9資料，存放在主站的D20∼D29。

表格中第 4筆資料表示，主站將D30∼D34的資料寫入 2號從站的D10∼D14。

表格中第 5筆資料表示，主站將D40∼D59的資料寫入所有從站的D40∼D59。表格中的從站
站號＝ 255，表示由主站對所有從站寫入資料。請注意，此時不可使用讀取命令。

表格中最後一欄的停用接點，表示該指定接點若為ON，則該筆通訊命令會被停止。例如，
若M1＝ON，則表格中的第 1、2筆通訊命令，將會停止執行。這個VS系列的新功能可以幫
助程序設計者有效管理通訊表格的運作狀況。一筆通訊命令也可以不指定停用接點(如第 4

筆通訊命令)，如此一來該筆命令就不具備停用的控制功能。

由        起始的指令執行工作區(以D100∼D103為例)

執行本指令時作業系統所須使用的工作區

下 8位元

上 8位元

發生通訊錯誤時的從站站號

指令執行狀態
:資料收發正常0
:指定的對象元件錯誤4

7:通訊命令錯誤
:通訊正常但從站沒有反應( 發生)A Time Out
:通訊異常B

說                    明

S2

D100

D101

D103

〜

S2

通訊表格編輯

利用 Ladder Master S建立 LINK通訊表格。透過交互式窗口，使用者可輕易建立、編輯或修改
通訊表格。

在VS系列PLC中，通訊表格被視為專案的一部份。當使用者複製或存取專案時，會連同程
式本文及表格資料一併被複製或存取。

當LINK指令要開始第一筆資料收發作業之前，會先將D100清除為0。

指令執行過程中，若有通訊錯誤發生，通訊異常標誌位會ON。而通訊錯誤的狀況會記錄在
D100中。只有在D100內容值為0的時候，才會執行記錄的動作。所以，D100只會記錄第一個
發生的錯誤。如果，有記錄多個錯誤的需求時，使用者可以利用程序將D100另存他處，再把
D100清除為0。如此一來，D100就可以再記錄下一個錯誤。

筆數 命  令 從站站號主站位址 從站位址 長度 Word/Bit

1

2

3

4

5

讀取

寫入

寫入

寫入

停用接點

讀取

資料方向

1

1

2

2

255

D0 D0

D10

10

5

10

5

20

D10

D20

D30

D40

D0

D10

M1

M1

M2

M0D40
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FNC
No.

功   能   說   明
系  列

 6-11 便利指令

資料銀行讀出

資料銀行寫入

PID溫度控制

資料表格讀出

1 2 M 3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

儲存所有索引寄存器

取回所有索引寄存器

90

91

92

93

102

103

梯      形      圖

S DDB R DP

DB WR P S D

TP DI S 1 S 2 S 3 S 4 n

D R DT P S 1 S 2 nD

Z PUSHP D

Z POPP D
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資料銀行讀出
1 2 M 3

○○○○

運算元
對 象 元 件

當X20＝OFF→ON時，若(D1,D0)=100，則會將資料銀行中位址 100∼199的資料讀出，依
序存放在D1000∼D1099中。由于n=100，所以會讀取 100個words資料。

在主機上安裝VS-MC/VS-MCR記憶卡，就會具備資料銀行功能，方便須大量資料儲存的應
用。

 X20＝OFF時，指令不執行，先前讀取的資料，其內容不變。

VS系列PLC資料銀行的資料儲存元件為 Flash ROM，沒有資料讀出次數的限制，其容量有
655 ,360個words。

S ：欲讀取資料銀行之起始位址

D ：存放讀取資料之起始寄存器

n ：讀取資料之長度

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

n

S為 32位元資料，S＝0∼655,359
當S指定D、R為對象元件時，會佔用兩個寄存器
當S指定K、H為對象元件時，若使用索引功能，會佔用V、Z兩個索引寄存器

n＝1∼32,767

DBRDP   D0   D1000   K100     
X20

S D n

FNC
90

D為 16位元資料，若使用索引功能時，會佔用V或 Z一個索引寄存器

S DDB R DP
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資料銀行寫入
1 2 M 3

○○○○

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

n

n＝1∼32,767

DBWRP   D1000   D0    K100     
X20

S D n S ：欲寫入資料之起始寄存器

D ：存放寫入資料之資料銀行起始位址

n ：寫入資料之長度

當X20＝OFF→ON時，若(D1,D0)=100，則會將D1000∼D1099之內容依序寫入資料銀行的
位址 100∼199。由于n=100，所以會寫入 100個words資料。

在主機上安裝VS-MC/VS-MCR記憶卡，就會具備資料銀行功能，方便須大量資料儲存的應
用。

VS系列PLC資料銀行的資料儲存元件為 Flash  ROM，其每個位址的寫入次數為 100,000次，
但仍有次數限制。所以，在程序中使用DBWR指令寫入資料銀行，應使用DBWRP指令，避
免無謂的寫入動作，而減短資料銀行的壽命。

進行資料銀行寫入動作時，每 128 words的寫入時間約為 15mS。而CPU會待本指令執行完畢
後，再繼續往下執行程序，Watch Dog的時間會自動被延長。所以，如果本指令執行較大量
資料寫入時，應注意寫入時間所造成的影響。

FNC
91

D為 32位元資料，D＝0∼655,359
當D指定D、R為對象元件時，會佔用兩個寄存器
當D指定K、H為對象元件時，若使用索引功能，會佔用V、Z兩個索引寄存器

S為 16位元資料，若使用索引功能時，會佔用V或 Z一個索引寄存器

DB WR P S D
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PID溫度控制
FNC
92

1 2 M 3

○○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

n

S2

S3

S4

S1：設定值 (SV)區塊之起始號碼

S2：測量值 (PV)區塊之起始號碼

S3：參數區塊之起始號碼

S4：PID參數區塊之起始號碼

 n  ：本指令之控制點數

X0

本指令無使用次數限制。

本指令提供自整定(Auto-tuning)機能，協助使用者決定PID三項參數。(參考後續說明)

由于本指令是利用PLC掃描周期累計其控制周期，故規劃程序時須注意以下事項：
雖然可以在子程序、中斷插入子程序、步進梯形圖及跳躍指令中使用 TPID指令。但在某
TPID指令執行過程中，須確保在一次掃描周期中執行該指令一次，執行超過一次或未執行
該指令都將造成控制周期錯誤之現象。

TPID    D7000    D0    D100    D7100    K16

S 1 S 2 S 3 S 4

本指令為執行多點(1∼16點)PID溫度控制之專用指令。提供溫度PID控制、自整定(AT)
機能、自/手動控制及警報檢測功能。可有效完成各種溫度控制。

n

將       設定值區塊與       測量值區塊，依       參數區塊及       PID參數區塊所設定之參數值，
進行PID運算，並將運算結果由      +5輸出控制信號。如果，需要模擬量輸出控制時，也可以
在    參數區中取得模擬量輸出量。

S 1 S 2 S 3 S 4

S 3

S 3

當X0＝ON時，指令執行。當X0＝OFF時，指令停止執行，而    +5的輸出點會OFF，且       
參數區中的輸出量會變為 0。

S 3S 3

    設定值區塊說明
依據       參數設定的控制點數，       區塊會佔用n個寄存器。
    指定第一個控制點的設定值(SV)，    +1指定第二個控制點的設定值，餘此類推。

S 1

S 1

S 1 S 1

n

    測量值區塊說明
依據       參數設定的控制點數，       區塊會佔用n個寄存器。
    指定第一個控制點的測量值(PV)，    +1指定第二個控制點的測量值，餘此類推。

S 2

S 2

S 2 S 2

n

○

S1及S2各佔用n點 S3佔用 (10+10×n)點 S4佔用 (6×n)點 n＝1∼16

TP DI S 1 S 2 S 3 S 4 n
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指定本指令執行時的控制周期

指定本指令的控制反應速度(0：最快/..../3：最慢)

指定各控制點的逆/正動作方向(0表逆向，1表正向)

指定各控制點的AT執行(1表執行AT，AT完成自動復歸)

指定各控制點的自/手動控制(0表自動，1表手動)

控制周期

控制反應速度

動作方向指定

AT執行控制

A/M控制

    參數區塊說明

參數 參數名稱/功能 說               明 數值範圍

S 3

×10∼32767  10mS

H0000∼HFFFF

指令執行時，系統之工作區域系統工作區

輸出點 輸出各控制點的控制信號

絕對值警報狀態 顯示各控制點的絕對值警報狀態

偏差值警報狀態 顯示各控制點的偏差值高低警報狀態

第一個控制點的輸出量

第二個控制點的輸出量

表示輸出量大小，可與DA轉換器配合，產生模擬量控制值

表示輸出量大小，可與DA轉換器配合，產生模擬量控制值

×0∼1000  0.1%

×0∼1000  0.1%

指令執行時，系統之工作區域

指令執行時，系統之工作區域

第一個控制點工作區

第二個控制點工作區

      至      +9， 10個參數為本指令所有控制點共用。
從      +10開始 ，每一個控制點會依序佔用 10個寄存器。      
S 3 S 3

S 3

      參數決定控制周期。
通常，會以負載驅動裝置的不同決定控制周期。
當負載驅動裝置為電磁接觸器(MC)時，為延長接觸器壽命，此值通常設定在
1000(1000×10mS=10 S)以上。
當負載驅動裝置為固態繼電器(SSR)時，此值可設定在 200(200×10mS=2 S)。

S 3

      +1決定本指令的控制反應速度。
本設定值應用于本指令的每一個控制點。
控制系統通常會期望有快的反應速度。但某些場合，快速反應會造成振盪，無法達成控制
目的。此時，可嘗試調整反應速度。
設定值 0∼3 分別表示由快到慢的反應速度。設定值 0的反應速度最快，設定值 3的反應速度
最慢，但也最不容易產生振盪。

S 3

      +2指定各控制點的逆/正動作方向。S 3

相對于測量值(PV)＞設定值(SV)時，產生正偏差，而增加操作量的動作稱之為正向動作。
例如，空氣調節系統。在沒有進行空氣調節之前，室內溫度通常會高于設定值，PV＞SV，
即為典型之正向動作控制。

相對于測量值(PV)＜設定值(SV)時，產生負偏差，而增加操作量的動作稱之為逆向動作。
例如，爐溫控制。在加熱器未動作前，爐內的溫度會低于設定值，PV＜SV，即為典型之逆
向動作控制。

b15 b0

0表逆向動作(加溫控制)，1表正向動作(降溫控制)

設定第1個控制點的動作方向

設定第2個控制點的動作方向

設定第16個控制點的動作方向

b1

      +2S 3

0∼3

H0000∼HFFFF

H0000∼HFFFF

S3

S3+1

S3+2

S3+3

S3+4

S3+5

S3+6

S3+7

S3+8
S3+9

S3+10

S3+20

S3+11

S3+19

〜

S3+21

S3+29

〜
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      +3指定各控制點的自/手動控制。S 3

0表PID自動控制， 1表手動控制。
進行手動控制時，應將輸出量(0∼1000)直接填入相對應的輸出
量寄存器。

第 1個控制點的自/手動狀態

第 2個控制點的自/手動狀態

第 16個控制點的自/手動狀態

b15 b0

      +3S 3

b1

      +4指定各控制點的執行AT(自整定)功能。

      +5存放各控制點的輸出控制信號。

S 3

S 3

將b0設定為ON，則第一個控制點開始執行自整定運算，當自
動調諧完成時，b0會自動復歸為OFF。並將運算所得的PID值，
存放入    區塊所指定的位置。

第 1個控制點AT狀態

第 2個控制點AT狀態

第 16個控制點AT狀態

S 4

依據控制周期及PID運算結果的輸出量，產生時間比例式控制的
輸出控制信號。

第 1個控制點的輸出控制信號

第 2個控制點的輸出控制信號

第 16個控制點的輸出控制信號

b15 b0

      +5S 3

每一個控制點會有一個PID運算結果的輸出量，存放在    +10m(m=1∼n)的位置，第一個
控制點存放在   +10的位置，第二個控制點存放在    +20的位置，餘此類推。本指令會根
據此輸出量產生時間比例式控制的輸出控制信號，控制負載的ON/OFF。在手動模式下，使
用者也必須將輸出量(0∼1000)填入相對應的輸出量寄存器。另外，使用者也可以將輸出量
寄存器的內容值配合DA轉換回路產生模擬量控制信號。

S 3

S 3 S 3

      本指令提供每個控制點兩個警報檢測信號，說明如下：

2絕對值警報1

當控制點進行逆向動作
控制時，執行絕對值高警報。

當控制點進行正向動作
控制時，執行絕對值低警報。

PV
OFF ON

低 高
警報設定值

PV
OFFON

低 高
警報設定值

偏差值高低警報

PV
OFFON

低 高

ON

所指定的SV值S 1

警報設定值(偏差值)

b15 b0

      +4S 3

b1

b1
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      +6存放絕對值警報狀態。

      +7存放偏差值警報狀態。

每一個控制點會有一個絕對值警報設定值，存放在    +6m+4(m=0∼n-1)的位置，第一個
控制點存放在    +4的位置，第二個控制點存放在    +10的位置，餘此類推。S 4

每一個控制點會有一個偏差值警報設定值，存放在    +6m+5(m=0∼n-1)的位置，第一個
控制點存放在    +5的位置，第二個控制點存放在    +11的位置，餘此類推。

S 4

S 4

S 4

S 4S 4

第 1個控制點的絕對值警報狀態

第 2個控制點的絕對值警報狀態

第 16個控制點的絕對值警報狀態

b15 b0

S 3

      +6S 3

b1

第 1個控制點的偏差值警報狀態

第 2個控制點的偏差值警報狀態

第 16個控制點的偏差值警報狀態

b15 b0

      +7

S 3

S 3

b1



254

PID運算的P項

PID運算的P項

PID運算的I項，若設為0，則無積分效應

PID運算的I項，若設為0，則無積分效應

PID運算的D項，若設為0，則無微分效應

適度設定此偏差值可有效抑制開機過衝現象

升溫控制時，當PV值大于此，則發生警報

降溫控制時，當PV值小于此，則發生警報

PID運算的D項，若設為0，則無微分效應

第一個控制點的比例增益(KP)

第二個控制點的比例增益(KP)

第一個控制點的積分時間(TI)

第二個控制點的積分時間(TI)

第一個控制點的微分時間(TD)

第一個控制點抑制開機過衝偏差值

第二個控制點的微分時間(TD)

       PID參數區塊說明

參數 參 數 名 稱

S 4

S4

S4+1

S4+7

S4+2

S4+3

S4+4

S4+5

S4+8

S4+9

S4+10

S4+11

S4+6

PID參數區塊，從    開始每 6個寄存器依序存放各控制點之PID參數、抑制開機過衝偏差
值及警報設定值。

 ∼       +5存放第一個控制點的參數值，       +6∼       +11存放第二個控制點的參數值，餘此類

PID參數區塊，通常會指定在具停電保持功能的寄存器。

警報設定值的使用，請參考       +6及       +7之參數說明。

   PID參數區塊中的PID數值，可經由執行自整定機能，由指令運算獲得，也可以由使用
者自行設定。

抑制開機過衝偏差值的單位與SV值相同，若SV值的單位為 0.1℃(通常會使用 0.1℃)，則偏差
值的單位也以 0.1℃計算。
對于在意開機過衝量的控制點，可經由適度設定抑制過衝偏差值，而有效抑制開機過衝量。
至于偏差值的取得，可藉由控制點執行AT運算時，觀察過衝量，或先設定約 10.0℃∼20.0℃

的偏差值，進行實際測試，再依據實測的結果，適度調整偏差值。

推。

S 4

S 4 S 4

S 4

S 4

第二個控制點抑制開機過衝偏差值 適度設定此偏差值可有效抑制開機過衝現象

數 值 範 圍

×1∼32767  0.01

×1∼32767  0.01

×0∼32767  100mS

×0∼32767  100mS

×0∼32767  10mS

0∼32767 

–32768～32767 

–32768∼32767 

×0∼32767  10mS

0∼32767 

–32768∼32767 

–32768∼32767 

S 4

S 4 S 4

S 3 S 3

當PV值大于(SV值+此值)或PV值小于

(SV值–此值)時，產生警報信號

第一個控制點的絕對值警報設定值

第一個控制點的偏差值警報設定值

第二個控制點的絕對值警報設定值

第二個控制點的偏差值警報設定值

升溫控制時，當PV值大于此，則發生警報

降溫控制時，當PV值小于此，則發生警報

當PV值大于(SV值+此值)或PV值小于

(SV值–此值)時，產生警報信號

說               明
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PID溫度控制範例1

設計PID溫度控制程序時，建議以如下圖之流程執行PID指令。

溫度控制系統的構成

首次啟動控制系統

控制目標變更

控制目標未變更

執行自整定(AT)

取得適切之PID參數

修正PID參數

依據PID參數
執行PID控制

PID指令正常執行

並達成適切之控制

控制
結果
OK？

N

Y

程序例子

X0＝ON時，會先執行自整定後再開始PID控制。X0＝OFF時，會直接執行PID控制。
本程序例子首次啟動時，應先令X0＝ON，以便透過自整定取得PID控制參數，否則指令將
因參數未設定而無法正常執行。

將設定值設為2450，單位0.1℃。2450×0.1℃＝245.0℃。

將絕對值警報設為280℃，做為上限警報。

設定輸出周期為10秒。1000×10mS＝10S。

指定控制反應速度為快速反應

指定動作方向為逆向控制(升溫控制)

當X0＝OFF→ON時，啟動自整定機能。

指定控制方式為自動控制

將上限警報由Y0輸出

<>   D105   K0 Y1 將控制信號由Y1輸出

K Type

熱電偶

錫
爐

VS-PLC

主  機

C0 Y0 Y1

EC1
目標溫度值＝245℃

加熱器

上限警報指示燈 電磁接觸器

VS-2TC-EC
溫度輸入
擴充卡

M9002
MOV   K2450   D0

MOV   K2800   D7004

MOV   K0   D101

MOV   K0   D102

MOV   K0   D103

MOV   K1000   D100

X0
MOVP   H01   D104

<>   D106   K0 Y0

TPID   D0   D10   D100   D7000   K1

MOV   H0   EC1D0

MOV   K20   EC1D6

MOV   EC1D2   D10

M0

M0

=   EC1D18   K105 M0 確認EC1上的擴充卡為VS-2TC-EC

外接熱電偶樣式設定為K Type

TC1的平均次數設定為 20次

讀取 TC1的溫度值

執行TPID指令
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抑制過衝偏差值

控制點號碼

自/手動控制

AT按鍵

AT狀態

輸出點

上限警報點

溫度SV值

溫度PV值

P項

I 項

D項

上限警報值

偏差警報值

偏差值警報點

8 7 6 5 4 3 2 1

M2007 M2006 M2005 M2004 M2003 M2002 M2001 M2000

M20M27 M26 M25 M24 M23 M22 M21

M40M47 M46 M45 M44 M43 M42 M41

M60M67 M66 M65 M64 M63 M62 M61

Y7 Y6 Y5 Y4 Y3 Y2 Y1 Y0

D7007 D7006 D7005 D7004 D7003 D7002 D7001 D7000

D0D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1

D7100D7106D7112

D7117D7123D7129D7135D7141D7147

D7101D7107D7113

D7118D7124D7130D7136D7142

D7102D7108D7114

D7119D7125D7131D7137D7143

D7103D7109D7115

D7120D7126D7132D7138D7144

D7104D7110

D7121D7127D7133D7139D7145

D7105D7111

D7116D7122D7128D7134D7140D7146

M80M87 M86 M85 M84 M83 M82 M81

PID溫度控制範例2

本例使用VS2系列32點主機，加上兩個VS-4TC-EC溫度輸入擴充卡，並配合HMI(人機界面)
進行資料設定及狀態顯示，完成8點PID溫度控制。

本應用例使用元件

除上表所列元件外，本指令還會佔用D100∼D189寄存器。實際應用時，不需控制的項目(如
自/手動控制)可將該項目的程序刪除，則該項目就不會佔用元件。

程序例子

設定輸出周期為 10秒。 1000×10mS=10S。

指定控制反應速度為快速反應 (應用于每一個控制點 )

指定控制點 1∼8均為逆向控制(升溫控制)

指定M2000∼M2007(停電保持元件)為控制點 1∼8的
自/手動控制信號。

指定M20∼M27為控制點 1∼8的AT執行信號。
此處必須用WOR指令，而不可使用MOV指令。

指定M40∼M47為控制點 1∼8的AT狀態指示。
相對應的點ON表示該控制點正在執行AT動作。

指定Y0∼Y7為控制點 1∼8的輸出點，由此輸出控制信號
驅動負載。

指定M60∼M67為控制點 1∼8的上限警報點

開機 1小時後C0=ON，啟動偏差值警報檢測功能，
確保系統在正常溫度範圍內工作。

指定M80∼M87為控制點 1∼8的偏差值警報點

TPID溫度控制指令

M9000

M100

M9002

M9013

C0

MOV   H0   D102

MOV   K1000   D100

MOV   K0   D101

MOV   D106   K2M60

WOR   K2M20   D104   D104

MOV   D104   K2M40

MOV   D105   K2Y0

MOV   K2M2000   D103

C0
K3600

MOV   D107   K2M80

TPID   D7000   D0   D100   D7100   K8

MOV   H0   EC1D0

MOV   H0   EC2D0

FMOV   K20   EC1D6   K4

FMOV   K20   EC2D6   K4

BMOV   EC1D2   D0   K4

BMOV   EC2D2   D4  K4

M100

M100

=   EC1D18   K106 =   EC2D18   K106 M100
確認EC1上的擴充卡為VS-4TC-EC

確認EC2上的擴充卡為VS-4TC-EC

設定EC1之VS-4TC-EC的外接熱電偶為K Type

設定EC2之VS-4TC-EC的外接熱電偶為K Type

TC1∼TC4的平均次數都設為 20次

TC1∼TC4的平均次數都設為 20次

TC1∼TC4溫度讀值存放到D0∼D3

TC1∼TC4溫度讀值存放到D4∼D7



257

1 2 M 3

○○○○

FNC
93

運算元
對 象 元 件

(表格指標Q0∼Q31，可利用V,Z索引)或(由 8個中文或 16英文數字組成的表格名稱)

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

n

S1 ：資料表格指標或名稱

S2 ：讀取資料之起始位址

D  ：存放讀取資料之起始寄存器

n  ：讀取資料的長度(單位:word)

DTRDP    成分配方表    K0    D1000    K100
X20

S 2S 1 n

資料表格讀出

D

當X20＝OFF→ON時，將從〝成分配方表〞資料表格的第 0個位址開始讀取 100個words資料
，並存放在D1000∼D1099。

本公司上一代產品VB/VH系列PLC有檔案寄存器的設置。通常，使用者可以把機台的預設參
數或資料參考表存放在檔案寄存器中。于機台開機時，將檔案寄存器中的參數及資料傳送
到相關的寄存器，供程序運轉參考使用。

資料表格由 Ladder Master S編程軟件所建立，是為專案的一部分。當專案寫入PLC時，資料
表格也會連同程序一起寫入PLC中。

VS系列PLC利用本指令將資料表格的內容讀出，並存放在資料寄存器中，供程序執行時參
照使用。

D

VS系列PLC取消了檔案寄存器的設置，改以資料表格的方式供使用者存放預設參數及資料
參考表等。資料表格有表格名稱，可以讓資料管理更有規律。

D R DT P S 1 S 2 nD



儲存所有索引寄存器

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D

取回所有索引寄存器

1 2 M 3

○

1 2 M 3

○

FNC
102

FNC
103

D：指定工作區起始號碼
M9000

M9000

ZPUSH    

ZPOP    D0    

D0    

D

D
〜

VS系列PLC 提供 Z0∼V7共 16個索引寄存器，在程序中如果必須重覆使用索引寄存器，並且
會造成相互影響時，就必須適度管理索引寄存器的使用。

首先，令D0=0。當 ZPUSH指令執行時，會將 Z0∼V7共 16個寄存器的內容值存放到D1∼D16

，並將D0的內容值加 1，使D0=1，表示儲存了一組索引寄存器。當 ZPOP指令執行時，會將
D1∼D16的內容值取回存放到 Z0∼V7，並將D0的內容值減 1，使D0=0，表示沒有索引暫存
器被儲存。

以下程序說明經由D0的指引， ZPUSH指令會依序往上存放資料。而 ZPOP指令會依序往下取
回資料。

ZPUSH及ZPOP指令就是用來方便管理索引寄存器的專用指令，兩個指令必須配對使用。
ZPUSH指令負責將索引寄存器儲存起來，ZPOP指令則負責取回儲存的索引寄存器。

M9002

M9000

M9000

M9000

M9000

M9000

M9000

MOV    K0    D0    

ZPUSH    D0    

ZPUSH    D0    

ZPUSH    D0    

ZPOP    D0    

〜

〜

〜

〜

〜

〜

ZPOP    D0    

ZPOP    D0    

PLC由STOP→RUN時，令D0=0。

將 Z0∼V7內容值存放到D1∼D16，D0=D0+1=1。

將 Z0∼V7內容值存放到D17∼D32，D0=D0+1=2。

將 Z0∼V7內容值存放到D33∼D48，D0=D0+1=3。

將D33∼D48內容值取回到 Z0∼V7，D0=D0–1=2。

將D17∼D32內容值取回到 Z0∼V7，D0=D0–1=1。

將D1∼D16內容值取回到 Z0∼V7，D0=D0–1=0。

ZPUSH及 ZPOP指令最常使用在巢狀子程序呼叫的程序結構中。

由于指令中指定的    所佔用的空間大小會依巢狀的層數而定，使用時一定要特別注意。D

ZPUSHP D

ZPOPP D

258
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 浮點運算指令6-12 

FNC
No.

功   能   說   明
系  列

2進制浮點數→10進制浮點數變換

10進制浮點數→2進制浮點數變換

2進制浮點數→2進制整數變換

2進制浮點數比較

2進制浮點數區域比較

2進制浮點數加法

2進制浮點數傳送

三角函數S I N運算

三角函數COS運算

三角函數TA N運算

-1三角函數SIN 運算

-1三角函數COS 運算

-1三角函數TA N 運算

角度→弧度變換

2進制浮點數減法

2進制浮點數乘法

2進制浮點數除法

2進制浮點數開平方根

2進制浮點數指數運算

2進制浮點數自然對數運算

2進制浮點數常用對數運算

2進制浮點數取負數

弧度→角度變換

2進制浮點數→字串變換

字串→2進制浮點數變換

110

111

118

119

120

121

122

123

127

129

130

131

132

133

134

135

136

137

112

124

125

126

128

116

117

1 2 M 3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

梯      形      圖

DE C MPP S 1 S 2 D

DE Z C PP S 1 S 2 DS

DE MOV P S D

DE B C DP S D

DE B NI P S D

DE ADDP S 1 S 2 D

DE SUB P S 1 S 2 D

DE MULP S 1 S 2 D

DE D VI P S 1 S 2 D

DE XPP S D

DLOGE P S D

DLOG10P S D

DE SQR P S D

DE N E GP D

D PIN T S D

DS NI P S D

DC OSP S D

DTAN P S D

DAS NI P S D

DAC OSP S D

DATAN P S D

DR ADP S D

DDE GP S D

DE STR P S 1 S 2 D

DE V ALP S D
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2進制浮點數比較
1 2 M 3

○○○○

FNC
110

運算元
對 象 元 件

D佔用 3點

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

當X0＝ON時，指令被執行。

(D1、D0)2進制浮點數＞(D11、D10)2進制浮點數時，M0＝ON。

(D1、D0)2進制浮點數＝(D11、D10)2進制浮點數時，M1＝ON。

(D1、D0)2進制浮點數＜(D11、D10)2進制浮點數時，M2＝ON。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DECMP或DECMPP。

若需要≧、≦或≠之結果時，請將M0∼M2串並聯即可取得。

來源運算元指定常數K或H時，指令會將該常數先變換為 2進制浮點數，再進行比較。

當X0＝OFF時，指令不執行。M0∼M2的ON/OFF狀態保持在X0＝OFF前的狀態。

S1：比較值 1

S2：比較值 2

D  ：比較結果，佔連續 3點

DECMP    D0    D10    M0
X0

S 1 S 2 D

將        比較值 1與        比較值 2之內容值做大小比較，結果存放在       比較結果中。S 1 S 2 D

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

DE C MPP S 1 S 2 D
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2進制浮點數區域比較
1 2 M 3

○○○○

FNC
111

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D佔用 3點

S

S1

D

S2

S1≦S2

當X0＝ON時，指令被執行。

當X0＝OFF時，指令不執行。M0∼M2的ON/OFF狀態保持在X0＝OFF前的狀態。

S1：區域比較之下限值

S2：區域比較之上限值

S  ：比較值

D  ：比較結果，佔連續 3點

DEZCP    D0    D2    D10    M0
X0

(D11、D10)2進制浮點數＜(D1、D0)2進制浮點數時，M0＝ON。

(D1、D0)2進制浮點數≦(D11、D10)2進制浮點數≦(D3、D2)2進制浮點數時，M1＝ON。

(D11、D10)2進制浮點數＞(D3、D2)2進制浮點數時，M2＝ON。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DEZCP或DEZCPP。

來源運算元指定常數K或H時，指令會將該常數先變換為 2進制浮點數，再進行比較。

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之說
明。

S 1 S 2 S D

將       比較值與       下限值及       上限值做區域比較，結果存放在       比較結果中。S 1 S 2S D

當       ＞       時，則指令以       做為上、下限值進行比較。S 1 S 2 S 1

DE Z C PP S 1 S 2 DS
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2進制浮點數傳送
1 2 M 3

○○○○

FNC
112

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

當X0＝ON時，(D1、D0)內的 2進制浮點數傳送到(D11、D10)。

當X0＝OFF時，指令不執行，(D11、D10)的內容值不會變化。

S ：傳送之來源元件

D：傳送之目的地元件DEMOV    D0    D10
X0

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DEMOV或DEMOVP。

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之說
明。

S D

將       所指定的內容值傳送到       。S D

DE MOV P S D
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2進制浮點數→字串變換
1 2 M 3

○

FNC
116

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

S1：欲轉換之 2進制浮點數

S2：指定轉換格式的元件

D  ：存放轉換結果字串的起始元件

DESTR    D20    D10    D0    
X0

S 1 S 2 D

將       的 2進制浮點數轉換成依       所指定的格式後，再將此數值表示式轉換成ASCII字串，
並存放到       所指定的位置。

S 1 S 2

D

浮點數的表示方式

數值表示式的總位數

小數點後的位數

S 2 +1

S 2 +2

S 2 0：小數點表示式，1：指數表示式。

2∼4，最大不超過24個位數。

0∼7，若為0表示沒有小數位數。

本指令相關的ASCII碼對照表如下所示：

數值及符號 0 1  2 3 4    5 6 7 8 9    

ASCII碼 30H    31H    32H    33H    34H    35H    36H    37H    38H    39H    

小數點表示方式：

D0
下8位元

D0
上8位元

D1
下8位元

D1
上8位元

D2
下8位元

D2
上8位元

D3
下8位元

D3
上8位元

D4

2DH(–)      20H( )  31H(1)      2EH(•) 32H(2) 33H(3) 34H(4) 36H(6) 0000H

D

–1.23456 – 1 2 3 4 6

S 1 =(D21、D20)

轉換後的數值表示式

正負號部分，正數以20H表示，負數以2DH表示。

無數值部分填入20H。

動加上小數點。本例(      +2)=4，所以，會自動加上小數點。S 2

S 2(    +2)=0，表示沒有小數位數，不會加上小數點。(      +2)>0表示有小數位數，會自S 2

數值表示式尾端的6，是56經由4捨5入的結果。

數值表示式轉換成ASCII字串後，字串最尾端要加上字串結束碼。如果，字串有奇數個
位數則加上00H，有偶數個位數則加上0000H。D4的0000H即為加上的字串結束碼。

SPACE

20H    2DH    2EH    

–

D10        

D11          

D12          

0

8

4

S 2

小數點表示式

正負號 無數值 小數點 字串
結束碼

2BH

+

45H

E

整數
4位數小數

DE STR P S 1 S 2 D
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指數表示方式：

D0
下8位元

D0
上8位元

D1
下8位元

D1
上8位元

D2
下8位元

D2
上8位元

D3
下8位元

D3
上8位元

D4
下8位元

D4
上8位元

D5
下8位元

D5
上8位元

20H( ) 20H( )  31H(1)      2EH(•) 32H(2) 33H(3) 35H(5) 45H(E) 2BH(+) 30H(0) 32H(2) 00H

D

123.4567 1 2 3 5 E 0

S 1 =(D21、D20)

轉換後的數值表示式

正負號部分，正數以20H表示，負數以2DH表示。

動加上小數點。本例(      +2)=3，所以，會自動加上小數點。S 2

S 2(    +2)=0，表示沒有小數位數，不會加上小數點。(      +2)>0表示有小數位數，會自S 2

數值表示式中1 .235的5是45經由4捨5入的結果。

指數部分的"E"會自動加上去。

指數部分的正負號，正以2BH表示，負以2DH表示。

指數部分固定為2位數。

數值表示式轉換成ASCII字串後，字串最尾端要加上字串結束碼。如果，字串有奇數個
位數則加上00H，有偶數個位數則加上0000H。D5上8位元的00H，即為加上的字串結
束碼。

D10        

D11          

D12          

1

11

3

S 2

指數表示式

2

正負號 無數值 小數點 字串
結束碼

表示
指數

指數
正負號

整數部分固定為1個位數，無數值部分填入20H。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DESTR或DESTRP。

整數
3位數小數 2位數指數
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字串→2進制浮點數變換
1 2 M 3

○

FNC
117

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

D0
下8位元

D0
上8位元

D1
下8位元

D1
上8位元

D2
下8位元

D2
上8位元

D3
下8位元

D3
上8位元

D4
下8位元

D4
上8位元

D5
下8位元

D5
上8位元

2DH(–) 20H( )  30H(0)      31H(1) 32H(2) 33H(3) 34H(4) 35H(5) 36H(6) 37H(7) 00H

S

2EH(•)

–123.4561 2 30 7– 64 5

=(D101、D100)D

正負號
2DH：負號
2BH或 20H：正號

有效數字前的 20H
或 30H均忽略

取有效位數 6位，
其餘的捨棄
(7被捨棄)

S ：欲轉換之字串起始元件

D ：存放轉換結果 2進制浮點數之元件

將       起始的字串轉換成 2進制浮點數後，存放在       中。字串內容可能為小數點表示格式，
也可能為指數表示格式。

本指令相關的ASCII碼對照表如下所示：

DEVAL    D0    D100    
X0

DS

S D

小數點表示格式：

D0下
8位元

2BH
(+)

S

1.23456E+21 2 30 764 5

=(D101、D100)D

正負號
2DH：負號
2BH或 20H：正號

有效數字前的 20H
或 30H均忽略

取有效位數 6位，
其餘的捨棄
(7被捨棄)

指數表示格式：

E 0 2

D0上
8位元

20H
( )  

D1下
8位元

D1上
8位元

D2下
8位元

D3下
8位元

D4下
8位元

D5下
8位元

D6下
8位元

D7下
8位元

30H
(0)      

31H
(1)

2EH
(•)

D2上
8位元

D3上
8位元

D4上
8位元

D5上
8位元

D6上
8位元

D7上
8位元

32H
(2)

33H
(3)

34H
(4)

35H
(5)

36H
(6)

37H
(7)

45H
(E)

2BH
(+)

30H
(0)      

32H
(2) 00H

忽略

字串總長度不可大于 24個字元。

本指令的執行結果會影響下列標誌位：

產 生 的 影 響
元 件

M9020

M9021

M9022

零標誌位

借位標誌位

進制標誌位

轉換結果數值為 0
-126轉換結果的絕對值，小于 2

128轉換結果的絕對值，不小于 2

M9020=ON
-126=2 ，M9021=OND
128=2 ，M9022=OND

符 號
說 明

執 行 結 果

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DEVAL或DEVALP。

數值及符號

ASCII碼

0 1  2 3 4    5 6 7SPACE –+ E8 9    

30H    31H    32H    33H    34H    35H    36H    37H    20H    2DH    2EH    2BH 45H38H    39H    

字串
結束碼

字串
結束碼

DE V ALP S D
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2進制浮點數→10進制浮點數變換

對 象 元 件

X
運算元

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

10進制浮點數→2進制浮點數變換

1 2 M 3

○○○○

1 2 M 3

○○○○

FNC
118

FNC
119

S ：被轉換之來源

D ：轉換之結果

當X0＝ON時，將 (D1、D0)內之 2進制浮點數轉換成 10進制浮點數，然後傳送到 (D11、D10)

中。

S ：被轉換之來源

D ：轉換之結果

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DEBCD或DEBCDP。

當X1＝ON時，將 (D3、D2)內之 10進制浮點數轉換成 2進制浮點數，然後傳送到 (D13、D12)
中。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DEBIN或DEBINP。

8假設(D2)＝ 2345，(D3)＝ 5。則經轉換後(D13、D12)的內容值為 2.345× 10 。

浮點數一律佔用兩個寄存器。

2進制浮點數及 10進制浮點數存放在寄存器中的格式，請參考〝 2-13數值系統〞之說明。

DEBCD    D0    D10     
X0

S D

DEBIN    D2    D12    
X1

S D

2假設(D1、D0)的內容值為 1.234× 10 。則經轉換後(D10)＝ 1234，(D11)＝-1。

DE B C DP S D

DE B NI P S D
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2進制浮點數加法
1 2 M 3

○○○○

FNC
120

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

S1：被加數

S2：加數

D ： 和

當X0＝OFF→ON時，被加數 (D1、D0)2進制浮點數與加數 (D3、D2)2進制浮點數相加後，
將和存入目的地元件 (D11、D10)中。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DEADD或DEADDP。

(D1、D0)2進制浮點數

(D3、D2)2進制浮點數

(D11、D10)2進制浮點數

21.235×10

03.2×10

21.267×10

來源運算元指定常數K或H時，指令會將該常數先變換為 2進制浮點數，再進行加法。

本指令執行結果將影響下列標誌位：

運算結果等于零時，零標誌位M9020＝ON

運算結果大于 2進制浮點數所能表示的最大範圍時(包含正負數)，進制標誌位M9022＝ON。

運算結果小于 2進制浮點數所能表示的最小範圍時(包含正負數)，借位標誌位M9021＝ON。

浮點數所能表示的範圍，請參考〝 2-13數值系統〞之說明。

DEADDP    D0    D2    D10
X0

S 1 S 2 D

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

DE ADDP S 1 S 2 D
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2進制浮點數減法
1 2 M 3

○○○○

FNC
121

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

DESUBP    D0    D2    D10
X0

S1：被減數

S2：減數

D ：差

當X0＝OFF→ON時，被減數 (D1、D0)2進制浮點數減去減數 (D3、D2)2進制浮點數後，將
差存入目的地元件 (D11、D10)中。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DESUB或DESUBP。

(D1、D0)2進制浮點數

(D3、D2)2進制浮點數

(D11、D10)2進制浮點數

21.235×10

03.2×10

21.203×10

來源運算元指定常數K或H時，指令會將該常數先變換為 2進制浮點數，再進行減法。

本指令執行結果將影響下列標誌位：

運算結果等于零時，零標誌位M9020＝ON

運算結果大于 2進制浮點數所能表示的最大範圍時(包含正負數)，進制標誌位M9022＝ON。

運算結果小于 2進制浮點數所能表示的最小範圍時(包含正負數)，借位標誌位M9021＝ON。

浮點數所能表示的範圍，請參考〝 2-13數值系統〞之說明。

S 1 S 2 D

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

DE SUB P S 1 S 2 D
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2進制浮點數乘法
1 2 M 3

○○○○

FNC
122

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

DEMUL    D0    D2    D10
X0

S1：被乘數

S2：乘數

D  ：積

當X0＝ON時，被乘數 (D1、D0)2進制浮點數乘以乘數 (D3、D2)2進制浮點數後，將積存入
目的地元件 (D11、D10)中。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DEMUL或DEMULP。

(D1、D0)2進制浮點數

(D3、D2)2進制浮點數

(D11、D10)2進制浮點數

03.14×10

12.3×10

17.222×10

來源運算元指定常數K或H時，指令會將該常數先變換為 2進制浮點數，再進行乘法。

×

S 1 S 2 D

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞
之說明。

DE MULP S 1 S 2 D
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2進制浮點數除法
1 2 M 3

○○○○

FNC
123

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

DEDIVP    D0    D2    D10
X0

S1：被除數

S2：除數

D ：商

當X0＝OFF→ON時，被除數 (D1、D0)2進制浮點數除以除數 (D3、D2)2進制浮點數後，將
商存入目的地元件 (D11、D10)中。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DEDIV或DEDIVP。

(D1、D0)2進制浮點數

(D3、D2)2進制浮點數

(D11、D10)2進制浮點數

41.23×10

-13.0×10

44.1×10

來源運算元指定常數K或H時，指令會將該常數先變換為 2進制浮點數，再進行除法。

當除數等于 0時，PLC認定為運算錯誤。

÷

S 1 S 2 D

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

DE D VI P S 1 S 2 D
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2進制浮點數指數運算
1 2 M 3

○○○

FNC
124

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S：欲進行指數運算的數

D：指數運算的結果DEXPP    D0    D10     
X0

S D

當X0＝OFF→ON時，將 (D1、D0)中的 2進制浮點數執行指數運算後，將結果存放在 (D11、

D10)中。

以       所指定的 2進制浮點數，執行指數運算，結果存放在       所指定的元件中。S D

e
2.1 (D1、D0)2進制浮點數

8.166167= (D10、D11)2進制浮點數

本指令是以e=2.71828為底數進行指數運算。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DEXP或DEXPP。

一定要為 2進制浮點數。S

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

-126 128當 2 ≦  運算結果  ＜2 時，PLC認定為運算錯誤。

○
DE XPP S D
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2進制浮點數自然對數運算
1 2 M 3

○○○

FNC
125

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S：欲進行自然對數運算的數

D：自然對數運算的結果DLOGEP    D0    D10
X0

S D

當X0＝OFF→ON時，將 (D1、D0)中的 2進制浮點數執行自然對數運算後，將結果存放在
(D11、D10)中。

以       所指定的 2進制浮點數，執行自然對數運算，結果存放在       所指定的元件中。S D

本指令是以e=2.71828為底數進行對數運算。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DLOGE或DLOGEP。

一定要為 2進制浮點數。S

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

loge 10 In 10=            (D11、D10)2進制浮點數

(D1、D0)2進制浮點數

= 2.302585

      只能為正數，當    為 0或負數時，PLC認定為運算錯誤。S S

S>0

○
DLOGE P S D
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2進制浮點數常用對數運算
1 2 M 3

○○○

FNC
126

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S：欲進行常用對數運算的數

D：常用對數運算的結果DLOG10P    D0    D10
X0

S D

當X0＝OFF→ON時，將 (D1、D0)中的 2進制浮點數執行常用對數運算後，將結果存放在
(D11、D10)中。

以       所指定的 2進制浮點數，執行常用對數運算，結果存放在       所指定的元件中。S D

本指令是以 10為底數進行對數運算。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DLOG10或DLOG10P。

一定要為 2進制浮點數。S

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

20 (D11、D10)2進制浮點數

(D1、D0)2進制浮點數

= 1.30103

      只能為正數，當    為 0或負數時，PLC認定為運算錯誤。S S

S>0

log10

○
DLOG10P S D
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2進制浮點數開平方根
1 2 M 3

○○○○

FNC
127

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S ：欲開平方根之來源元件

D ：存放結果之元件DESQR    D0    D10
X0

將       所指定的元件內容值(2進制浮點數 )開平方根後，結果(2進制浮點數 )存放在       所指
定的元件中。

當X0＝ON時，將(D1、D0)2進制浮點數開平方根後，結果存放在(D11、D10)中。

運算結果等于 0時，零標誌位M9020＝ON。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DESQR或DESQRP。

來源運算元指定常數K或H時，指令會將該常數先變換為 2進制浮點數，再進行開平方根演
算。

S D

S D

      只可以是正數。若為負數時PLC認定為運算錯誤，M9067＝ON。S

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

DE SQR P S D
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2進制浮點數取負數
1 2 M 3

○○○

FNC
128

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D

當X0＝OFF→ON時，將(D1、D0)中的 2進制浮點數取負數後，將結果再存放回(D1、D0)中
。此運算可改變一個數值的符號。

D：欲取負數之元件

DENEGP    D0    
X0

將       所指定的元件內容值(2進制浮點數 )取負數後，結果存放回       。

D

DD

執行前                                                           

執行後

X0＝OFF→ON

–123.45

123.45

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DENEG或DENEGP。

一定要為 2進制浮點數。D

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

(D1、D0)2進制浮點數

(D1、D0)2進制浮點數

○
DE N E GP D
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2進制浮點數→2進制整數變換
1 2 M 3

○○○○

FNC
129

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S ：被轉換之來源

D ：轉換之結果INT    D0    D10
X0

S D

當X0＝ON時，將(D1、D0)內之 2進制浮點數轉換成BIN整數，然後傳送到(D10)中。轉換
時，小數點後的數字將被捨棄。

轉換結果為 0時，零標誌位M9020＝ON。

轉換結果若有小數點後的數字被捨棄時，借位標誌位M9021＝ON。

轉換結果若超出下列範圍時，進制標誌位M9022＝ON。

16位元指令：－ 32,768∼ 32,767。

32位元指令：－ 2,147,483,648∼ 2,147,483,647。

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

將       所指定的 2進制浮點數轉換成 2進制整數(小數點後的數字捨棄)，結果存放在       所指
定的元件。

S D

執行前                                                            

執行後

X0＝ON

123

123.45 (D1、D0)2進制浮點數

(D10)2進制整數，小數點後的數字捨棄。

假如是 32位元指令時，則       為 32位元元件。D

D INTP    D0    D10
X0

S D

當X0＝OFF→ON時，將(D1、D0)內之 2進制浮點數轉換成BIN整數，然後傳送到(D11、
D10)中。轉換時，小數點後的數字將被捨棄。

執行前                                                            

執行後

X0＝OFF→ON

123456

123456.7 (D1、D0)2進制浮點數

(D11、D10)2進制整數，小數點後的數字捨棄。

16位元指令，D佔用 1點 32位元指令，D佔用 2點

D PIN T S D
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三角函數S I N運算
1 2 M 3

○○○○

FNC
130

對 象 元 件

X
運算元

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S ：存放弧度 (RAD)之來源元件

D ：存放結果之元件

以       所指定的弧度(radian)，執行三角函數正弦(SINE)之運算，結果存放在       所指定
的元件中。

當X0＝ON時，以(D1、D0)2進制浮點數所表示的弧度，執行三角函數正弦(SINE)之運算，
並將結果存放在(D11、D10)中。

以下例子先將角度 45度轉換成弧度值，再以此弧度值求出相對應的SIN值。

弧度(radian)＝角度 (degree)×π÷180。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DSIN或DSINP。

DEDIV   

DEMUL

DSIN  

M9000
K314159

K45

D2

K18000000

D2

D0

D0

(π÷180)→(D1、D0)

角度 45×(π÷180)→(D3、D2)弧度

D10 (D11、D10)存放SIN運算結果

DSIN    D0    D10
X0

S D

本指令中，      及      均為 2進制浮點數。S D

D

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

S

DS NI P S D
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三角函數COS運算
1 2 M 3

○○○○

FNC
131

對 象 元 件

X
運算元

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S ：存放弧度 (RAD)之來源元件

D ：存放結果之元件

以       所指定的弧度(radian)，執行三角函數余弦(COSINE)之運算，結果存放在       所指
定的元件中。

當X0＝ON時，以(D1、D0)2進制浮點數所表示的弧度，執行三角函數余弦(COSINE)之運
算，並將結果存放在(D11、D10)中。

弧度(radian)＝角度 (degree)×π÷ 180。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DCOS或DCOSP。

本指令中，      及      均為 2進制浮點數。

DCOS    D0    D10
X0

S D

S

S D

D

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

關于弧度與角度的轉換，請參考DEG及RAD指令。

DC OSP S D
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三角函數TA N運算
1 2 M 3

○○○○

FNC
132

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S ：存放弧度(RAD)之來源元件

D ：存放結果之元件DTAN    D0    D10
X0

以       所指定的弧度(radian)，執行三角函數正切 (TANGENT)之運算，結果存放在       所
指定的元件中。

當X0＝ON時，以(D1、D0)2進制浮點數所表示的弧度，執行三角函數正切 (TANGENT)之運
算，並將結果存放在(D11、D10)中。

弧度(radian)＝角度(degree)×π÷ 180。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DTAN或DTANP。

本指令中，      及      均為 2進制浮點數。

S D

S D

S D

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

關于弧度與角度的轉換，請參考DEG及RAD指令。

DTAN P S D
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-1三角函數SIN 運算
FNC
133

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

-1以       所指定的SIN值，執行三角函數逆正弦(SIN )之運算，結果(弧度值)存放在       所
指定的元件中。

S D

DASIN    D0    D10
X0

S D S ：存放SIN值之來源元件

D ：存放結果RAD值之元件

-1當X0＝ON時，以(D1、D0)2進制浮點數所表示的值，執行SIN 之運算，並將結果存放在
(D11、D10)中。

-1SIN 0.8660254 (D11、D10)2進制浮點數

(D1、D0)2進制浮點數

= 1.047198

運算結果(D11、D10)的內容值是以弧度值(-π /2 ∼π /2)表示。

角度 (degree)＝弧度(radian)× 180÷π。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DASIN或DASINP。

當       所指定的值超出 -1 .0∼1 .0的範圍時，PLC認定為運算錯誤。

本指令中，      及      均為 2進制浮點數。S D

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

關于弧度與角度的轉換，請參考DEG及RAD指令。

-1.0≦S≦1.0

S

1 2 M 3

○○○○
DAS NI P S D
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-1三角函數COS 運算
1 2 M 3

○○○

FNC
134

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

-1以       所指定的COS值，執行三角函數逆余弦(COS )之運算，結果(弧度值)存放在       所
指定的元件中。

S D

DACOS    D0    D10
X0

S D S ：存放COS值之來源元件

D ：存放結果RAD值之元件

-1當X0＝ON時，以(D1、D0)2進制浮點數所表示的值，執行COS 之運算，並將結果存放在
(D11、D10)中。

-1COS 0.5 (D11、D10)2進制浮點數

(D1、D0)2進制浮點數

= 1.047198

運算結果(D11、D10)的內容值是以弧度值(0 ∼π )表示。

角度 (degree)＝弧度(radian)× 180÷π。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DACOS或DACOSP。

當       所指定的值超出 -1 .0∼1 .0的範圍時，PLC認定為運算錯誤。

本指令中，      及      均為 2進制浮點數。S D

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

關于弧度與角度的轉換，請參考DEG及RAD指令。

-1.0≦S≦1.0

S

○
DAC OSP S D
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-1三角函數TA N 運算
1 2 M 3

○○○

FNC
135

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

-1以       所指定的 TAN值，執行三角函數逆正切(TAN )之運算，結果(弧度值)存放在       所
指定的元件中。

S D

DATAN    D0    D10
X0

S D S ：存放 TAN值之來源元件

D ：存放結果RAD值之元件

-1當X0＝ON時，以(D1、D0)2進制浮點數所表示的值，執行 TAN 之運算，並將結果存放在
(D11、D10)中。

-1TAN 1.732051 (D11、D10)2進制浮點數

(D1、D0)2進制浮點數

= 1.047198

角度 (degree)＝弧度(radian)× 180÷π。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DATAN或DATANP。

本指令中，      及      均為2進制浮點數。S D

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

關于弧度與角度的轉換，請參考DEG及RAD指令。

運算結果(D11、D10)的內容值是以弧度值(>-π /2、<π /2)表示。

○
DATAN P S D
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角度→弧度變換
1 2 M 3

○○○

FNC
136

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

DRAD    D0    D10
X0

S D S ：被轉換之來源

D ：轉換之結果

將       所指定的內容值(角度值)，轉換成弧度值，結果存放在       中。S D

當X0＝ON時，將(D1、D0)內的角度值轉換成相對應的弧度值，結果存放在(D11、D10)中。

角度                                                       弧度
X0＝ON

1.04719860

(D1、D0)2進制浮點數 (D11、D10)2進制浮點數

弧度(radian)＝角度(degree)×π÷ 180。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DRAD或DRADP。

本指令中，      及      均為 2進制浮點數。S D

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

○
DR ADP S D
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弧度→角度變換
1 2 M 3

○○○

FNC
137

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

DDEG    D0    D10
X0

S D S ：被轉換之來源

D ：轉換之結果

將       所指定的內容值(弧度值)，轉換成角度值，結果存放在       中。S D

當X0＝ON時，將(D1、D0)內的弧度值轉換成相對應的角度值，結果存放在(D11、D10)中。

角度                                                       弧度
X0＝ON

0.5235988 30

(D1、D0)2進制浮點數 (D11、D10)2進制整數

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DDEG或DDEGP。

本指令中，      及      均為 2進制浮點數。S D

浮點數一律佔用兩個寄存器，而浮點數存放在寄存器中的格式請參考〝 2-13數值系統〞之
說明。

角度 (degree)＝弧度(radian)× 180÷π。

○
DDE GP S D
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FNC
No.

功   能   說   明
系  列

 資料處理及MBUS指令6-13 

上/下 8位元互換

將 16位元資料拆分為 8位元資料

將 8位元資料組合成 16位元資料

將 4位元資料組合成 16位元資料

將 16位元資料拆分為 4位元資料

資料排序 2 

資料相加運算

MODBUS通訊指令

147

141

142

143

144

148

140

149

1 2 M 3

○ ○ ○○

○

○

○

○

○ ○ ○

○

○ ○ ○○

○

梯      形      圖

D nSWTOB P

D nSB TOWP

D nSUN IP

D nSD ISP

D nm 1 m 2SDSOR T2

D PW S U M DS n

MB US S 1 S 2 n

D PSWAP D
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資料相加運算
FNC
140

1 2 M 3

○

n

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

WSUM    D10    D100    K5
X0

S D n S ：資料相加之元件起始號碼

D ：存放資料相加結果之元件起始號碼

n ：資料長度

當X0＝ON時，將D10∼D14共5個16位元元件的內容值相加後，結果存入(D101、D100)中。

將由       起始之      個 16位元元件內容值相加，結果存放在由       起始的 32位元元件中。S Dn

運算結果為 32位元，而其最高位元用來表示正負值(0表正值， 1表負值)。

DWSUM    D0    D100    K4
X0

S D n

當X0＝ON時，將(D1、D0)∼(D7、D6)共4個32位元元件的內容值相加後，結果存入(D103

、D102、D101、D100)中。

將由       起始之       個 32位元元件內容值相加，結果存放在由       起始的 64位元元件中。S Dn

運算結果 64位元，而其最高位元用來表示正負值(0表正值， 1表負值)。

655 (D101、D100)
X0=ON

D10

D11

D12

D13

D14

101

55

234

186

79

S

D
＝5n

1000000 (D103、D102、D101、D100)

64 bits

X0=ON
100000

200000

300000

400000

D
(D1、D0)

(D3、D2)

(D5、D4)

(D7、D6)

S

＝4n

16位元指令，S佔用n點，D佔用 2點        32位元指令，S佔用(2×n)點，D佔用 4點        n>0

D PW S U M DS n
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將16位元資料拆分為8位元資料FNC
141

1 2 M 3

○

n

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

WTOBP   D10    D20    K5
X0

S D n S ：資料來源起始號碼

D ：存放拆分結果之起始號碼

n ：拆分的byte數

當X0＝OFF → ON時，將D10∼D12的內容值拆分為8位元(byte)資料，存放到D20∼D24，共
5個8位元(byte)資料。

指令執行時，將          所指定的元件資料拆分為 8位元 (byte)資料，並存放在由         所指定的暫
存器。拆分的byte數由          指定。

S D

n

＝0時，指令不執行。n

D10

D11

D12

43H

87H

CBH

21H

65H

A9H

b15 b0b8 b7

00H 21H

43H

87H

A9H

D20

D21

D22

D23

D24

b15 b0b8 b7

執行前 執行後

00H

00H

00H

00H

65H

X0=OFF → ON

填入 0

D

＝5n

S

D10

D11

D12

43H

87H

CBH

21H

65H

A9H

b15 b0b8 b7

00H 21H

43H

87H

CBH

A9H

D20

D21

D22

D23

D25

D24

b15 b0b8 b7

執行前 執行後

00H

00H

00H

00H

00H

65H

X0=OFF → ON

填入 0

D

＝6n

S

假設           ＝6時，執行情形如下：n

S佔用(n/2)點      D佔用n點 n≧0

D nSWTOB P
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將8位元資料組合成16位元資料FNC
142

1 2 M 3

○

n

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

＝0時，指令不執行。n

BTOWP   D10    D20    K5
X0

S D n S ：資料來源起始號碼

D ：存放組合結果之起始號碼

n ：組合的byte數

當X0＝OFF → ON時，將D10∼D14內容值的下位8位元(byte)資料組合成16位元(word)資料
，存放到D20∼D22。D22的上位8位元填入0。

指令執行時，將          所指定元件的下位 8位元 (byte)資料組合成 16位元 (word)資料，並存放
在由         所指定的元件。組合的byte數由          指定。

S

D n

00H

12H

70H

FFH

36H

21H

43H

65H

87H

A9H

D10

D11

D12

b15 b0b8 b7

上位byte資料被忽略

執行前 執行後X0=OFF → ON

D13

D14

43H 21H

65H

b15 b0b8 b7

87H

00H

填入 0

A9H

S

＝5n

D20

D21

D22

D

假設           ＝6時，執行情形如下：n

00H

12H

70H

FFH

18H

21H

43H

65H

87H

CBH

D10

D11

D12

b15 b0b8 b7

上位byte資料被忽略

執行前 執行後X0=OFF → ON

D13

D15

43H 21H

65H

b15 b0b8 b7

87H

CBH A9H

S

＝6n

D20

D21

D22

D

36H A9HD14

S佔用n點      D佔用(n/2)點 n≧0

D nSB TOWP
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將4位元資料組合成16位元資料FNC
143

1 2 M 3

○

n

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

n＝0〜4

n

UNIP   D10    D20    K3
X0

S D n S ：資料來源起始號碼

D ：存放組合結果之元件

n ：組合的 4位元資料數

當X0＝OFF → ON時，將D10∼D12(n＝3)內容值的最低4位元資料組合成16位元(word)資料，
存放到D20。由于n＝3，所以，D20的最高4位元填入0。

指令執行時，將          所指定元件的最低 4位元(位數)資料組合成 16位元 (word)資料，並存放
到         所指定的寄存器。組合的 4位元資料數由          指定。         ＝0時，指令不執行。         <4時
，缺少的位數值以 0填補。

S

D n n

1H

2H

3H

D10

D11

D12

b15 b0b4 b3

忽略不計
b0

執行前 執行後

0H 3H 2H 1H

X0=OFF → ON

由于          ＝3，填入 0

b3b7b8 b4b12 b11b15

D20

S

＝3n

D

n

假設           ＝4時，執行情形如下：n

D10

D11

D12

S

＝4n

D13

AH

9H

2H

b15 b0b4 b3

忽略不計
b0

執行前 執行後X0=OFF → ON

b3b7b8 b4b12 b11b15

D20D

8H

AH9H2H 8H

S佔用n點      

D nSUN IP
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將16位元資料拆分為4位元資料FNC
144

1 2 M 3

○

n

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

n＝0〜4

DISP   D10    D20    K4
X0

S D n S ：資料來源元件

D ：存放拆分結果之起始號碼

n ：拆分的 4位元資料數

當X0＝OFF → ON時，將D10的內容值拆分成4個4位元資料，存放到D20∼D23。D20∼D23的

b4∼b15全部填入0。

指令執行時，將         所指定的元件內容值拆分為 4位元資料，並存放在由         所指定的寄存器
。拆分的 4位元資料數由          指定。當        ＝0時，指令不執行。        所指定的寄存器前 12 bits

一律填入 0。

S D
n n D

b4∼b15填入 0

執行前 執行後X0=OFF → ON

4H 3H 2H 1H

b0b3b7b8 b4b12 b11b15

1H

2H

3H

4H

b15 b0b4 b3

000H

000H

000H

000H

D10

S
D20

D21

D22

D

D23

＝4n

假設           ＝3時，執行情形如下：n

b4∼b15填入 0

執行前 執行後X0=OFF → ON

AH 2H BH 4H

b0b3b7b8 b4b12 b11b15

4H

BH

2H

b15 b0b4 b3

000H

000H

000H

D10

S
D20

D21

D22

D

＝3n

D佔用n點

D nSD ISP
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上/下8位元互換FNC
147

1 2 M 3

○○○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

SWAPP   D0
X20

D ：欲執行上 /下 8位元互換之元件

X20＝OFF→ON

D0

1 D01 1 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 

0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 

上 8位元 下 8位元

DSWAP   D10
X21

當X20＝OFF→ON時， (D0)之上 8位元與下 8位元互換。

當X21＝ON時， (D10)之上 8位元與下 8位元互換，且 (D11)之上 8位元與下 8位元互換。

X21＝ON

D10

D11

1 1 1 

1 

D10

D11

1 

1 1 1 1 1 

1 

1 

1 

1 

1 1 0 

0 0 0 0 

0 0 0 0 

0 

0 0 

0 0 

0 

0 

0 0 0 0 0 0 0 0 

1 1 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 

1 1 1 

1 

1 

1 

1 

1 

1 

1 

1 1 

上 8位元 下 8位元

D

D

D PSWAP D
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資料排序2 FNC
148

1 2 M 3

○○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

m1

D

n

m2

S   ：原始資料區塊之起始號碼

m1 ：被排序之資料組數

m2 ：每組資料之欄位數

D   ：存放排序結果資料區塊之起始號碼

n    ：資料排序的參考值

SORT2    D0    K5    K4    D100    D200
X0

英文

資 料 欄 位

1 2 3 4

(D0)
1

(D1)
80

(D2)
70

(D3)
75

(D4)
2

(D5)
65

(D6)
70

(D7)
90

(D8)
3

(D9)
90

(D10)
65

(D11)
80

(D12)
4

(D13)
75

(D14)
90

(D15)
65

(D16)
5

(D17)
80

(D18)
85

(D19)
95

(D100)
2

(D101)
65

(D102)
70

(D103)
90

(D104)
4

(D105)
75

(D106)
90

(D107)
65

(D108)
1

(D109)
80

(D110)
70

(D111)
75

(D112)
5

(D113)
80

(D114)
85

(D115)
95

(D116)
3

(D117)
90

(D118)
65

(D119)
80

學生編號 國文 數學 英文

1 2 3 4

SORT2指令是用來將數筆資料(由       指定)進
行排序的工作。每筆資料可能有好幾個資料
欄位(欄位數由        指定)，而        則用來指定
排序時要以第n個資料欄位做為排序的依據。
       指定被排序之原始資料區塊的元件起始號
碼，而       則指定存放排序結果之資料區塊的
元件起始號碼。

M9165決定排序的模式。M9165＝OFF時，執
行遞增排序。M9165＝ON時，執行遞減排序。

資 料 欄 位

D nS m 1 m 2

原始資料 S m 1

m 2 n

S

 及        均會佔用        ×        個元件。DS m 1 m 2

D200＝ 2之執行結果
排序後的資料 D

m 1

m 2

m 1

m 2

學生編號 國文 數學

(D100)
4

(D101)
75

(D102)
90

(D103)
65

(D104)
1

(D105)
80

(D106)
70

(D107)
75

(D108)
3

(D109)
90

(D110)
65

(D111)
80

(D112)
2

(D113)
65

(D114)
70

(D115)
90

(D116)
5

(D117)
80

(D118)
85

(D119)
95

英文

1 2 3 4

資 料 欄 位

m 1

m 2

D200＝ 4之執行結果
排序後的資料 D

數學國文學生編號

D

M9165＝OFF時，執行遞增排序。

當X0＝ON時，執行排序指令。本指令必須經
過        個掃描週期才能完成排序動作，排序完
成時，執行完畢標誌位M9029＝ON一個掃描
時間，且會停止排序動作。

m 1

16位元指令，S及D各佔用(m1×m2)點       

m2＝1〜6 n＝1〜m2m1＝1〜32

32位元指令，S及D各佔用(2×m1×m2)點        

○
D nm 1 m 2SDSOR T2
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D200＝ 3之執行結果
排序後的資料 D

m 2

D nS m 1 m 2

M9165＝ON時，執行遞減排序。

(D100)
4

(D101)
75

(D102)
90

(D103)
65

(D104)
5

(D105)
80

(D106)
85

(D107)
95

(D108)
1

(D109)
80

(D110)
70

(D111)
75

(D112)
2

(D113)
65

(D114)
70

(D115)
90

(D116)
3

(D117)
90

(D118)
65

(D119)
80

學生編號 國文 數學 英文

1 2 3 4

資 料 欄 位

m 1

(D100)
5

(D101)
80

(D102)
85

(D103)
95

(D104)
4

(D105)
75

(D106)
90

(D107)
65

(D108)
3

(D109)
90

(D110)
65

(D111)
80

(D112)
2

(D113)
65

(D114)
70

(D115)
90

(D116)
1

(D117)
80

(D118)
70

(D119)
75

英文

1 2 3 4

資 料 欄 位

m 1

m 2

D200＝ 1之執行結果
排序後的資料 D

數學國文學生編號

注意事項

1.指令執行過程中不可改變資料的內容。

2.SORT2指令在程序中的使用次數不受限制。但僅永許兩個指令同時執行。

3.本指令執行結束後，若要再次執行，就必須令條件接點OFF再ON。

4.指令中        和        指定的範圍不可相互交錯重疊，但是，        ＝        則可永許。

執行32位元指令時，所有        、        、       、        及       均為32位元元件。

功 能 說 明繼電器編號

本指令相關的特殊元件如下：

M9029

M9165

執行完畢標誌位。某些應用指令執行完畢時M9029=ON。(參考該相關指令)

SORT2指令工作模式指定。OFF:以遞增方式排序，ON:以遞減方式排序 。

DS DS
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RS-232

支持

MODBUS

通訊協議

電子磅秤
電子看板

條碼讀取器

支持

MODBUS

通訊協議

支持

MODBUS

通訊協議

變頻器 溫度控制器
MODBUS

主站

VS系列
PLC

MODBUS
主站

VS系列
PLC

RS-485

1 2 M 3

○○○○

FNC
149 MODBUS通訊指令

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

n

S1 ：描述資料收發動作的通訊表格

S2 ：指令執行工作區，共佔用 4個寄存器

n   ：通訊口指定，CP1∼CP5

MBUS    週邊設備通訊    D100    K1
X20

市面上有許多週邊設備具備MODBUS通訊能力，VS系列PLC利用本指令透過CP1∼CP5通訊
埠進行PLC與這些週邊設備間之資料傳送。

CP1∼CP5為多功能通訊口，可執行多種通訊應用類型。當使用本指令時，應用類型應選
擇〝MODBUS Master〞。至于應用類型選定及其相關參數設定，請利用編輯軟件 Ladder  

Master S中〝專案—通訊口設定〞選項完成設定。

如下圖將PLC與週邊設備連結後，使用 Ladder Master S將主站之應用類型設定為〝MODBUS 

Master〞，且相關的通訊參數設定妥當。並將每一個從站之站號與其他相關通訊參數設定
妥當(站號範圍為 1∼247)。接著在主站PLC的程序中寫入本指令，再編寫MBUS通訊表格指
定資料收發動作，即可達成PLC與MODBUS週邊設備間資料傳送之目的。

當X20＝ON時，MBUS指令開始執行。會根據〝週邊設備通訊〞通訊表格所描述的資料收發
動作對從站週邊設備進行資料讀出或寫入的作業。而D100∼D103則存放指令執行的狀態。

當由       所指定的通訊表格其資料收發作業從頭到尾執行完成時，M9104會ON一個掃描時
間。然後再從頭由第一筆資料的收發作業處理起。

當X20由ON變為OFF時，指令停止執行，並立即停止資料收發作業。

S 1

S 2S 1 n

本指令相關的特殊元件如下：

(表格指標Q0∼Q31，可利用V,Z索引)或(由 8個中文或 16英文數字組成的表格名稱)

功 能 說 明繼電器編號

■M9104 CP1之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。 

■M9114 CP2之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

■M9124 CP3之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

■M9134 CP4之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

■M9144 CP5之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

M9143 CP5之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

M9103 CP1之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

CP2之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 M9113

M9123 CP3之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

M9133 CP4之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

VS1系列n＝1∼2，VS2及VSM系列n＝1∼3，VS3系列n＝1∼5S2佔用 4點         

MB US S 1 S 2 n
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由       所指定的通訊表格。S 1

Ladder Master S提供MBUS通訊表格編輯界面，表格範例如下：

表格中第 1筆資料表示，由主站讀取 1號從站中之元件 1000∼1009的資料，存放在主站的
D0∼D9。

表格中第 2筆資料表示，主站將D10∼D14的資料寫入 1號從站之元件 1100∼1104內。

表格中第 3筆資料表示，由主站讀取 2號從站中之元件 1000∼1009的資料，存放在主站的
D20∼D29。

表格中第 4筆資料表示，主站將D30∼D34的資料寫入 2號從站之元件 1100∼1104內。

表格中最後一欄的停用接點，表示該指定接點若為ON，則該筆通訊命令會被停止。例如，
若M1＝ON，則表格中的第 1、2筆通訊命令，將會停止執行。這個VS系列的新功能可以幫
助程序設計者有效管理通訊表格的運作狀況。一筆通訊命令也可以不指定停用接點(如第 4

筆通訊命令)，如此一來該筆命令就不具備停用的控制功能。

由        起始的指令執行工作區(以D100∼D103為例)S2

執行本指令時作業系統所須使用的工作區

下 8位元

上 8位元

發生通訊錯誤時的從站站號

指令執行狀態
:資料收發正常0
:收發資料長度錯誤2
:指定的對象元件錯誤4
:通訊命令錯誤7
:通訊正常但從站沒有反應( 發生)A Time Out
:通訊異常B

D100

D101

D103

〜

說                    明S2

通訊表格編輯

利用 Ladder Master S建立MBUS通訊表格。透過交互式窗口，使用者可輕易建立、編輯或修
改通訊表格。

在VS系列PLC中，通訊表格被視為專案的一部份。

當使用者複製或存取專案時，會連同程序本文及表格資料一併被複製或存取。

當MBUS指令要開始第一筆資料收發作業之前，會先將D100清除為 0 。

指令執行過程中，若有通訊錯誤發生，通訊異常標誌位會ON。而通訊錯誤的狀況會記錄在
D100中。只有在D100內容值為0的時候，才會執行記錄的動作。所以，D100只會記錄第一個
發生的錯誤。如果，有記錄多個錯誤的需求時，使用者可以利用程序將D100另存他處，再把
D100清除為0。如此一來，D100就可以再記錄下一個錯誤。

H03讀取 (4x)

筆數 命  令 從站站號主站位址 從站位址 長度 Word/Bit

1

2

3

4

1

1

2

2

D0 1000

1100

10

5

10

5

停用接點

D10

D20

D30

D40

M1

M1

M2

資料方向

H10寫入 (4x)

H03讀取 (4x)

H10寫入 (4x)

H10寫入 (4x)

1000

1100

表格中第 5筆資料表示，主站將D40∼D59的資料寫入所有從站的元件 100∼119內。表格中
的從站站號＝ 0，表示由主站對所有從站寫入資料。請注意，此時不可使用讀取命令。

5 0 20100 M0
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 萬年曆指令6-14

FNC
No.

功   能   說   明
系  列

1 2 M 3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

160

161

162

163

166

167

萬年曆資料比較

萬年曆資料區域比較

萬年曆資料加法

萬年曆資料減法

萬年曆資料讀出

萬年曆資料寫入

164 時分秒資料換算成秒數

165 秒數換算成時分秒資料

○

○

梯      形      圖

S 1 S 2 S 3 S DTC MPP

TZ C PP S 1 S 2 DS

TADDP S 1 S 2 D

TSUB P S 1 S 2 D

D PHTOS S D

D PSTOH S D

TR DP D

TWR P S
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萬年曆資料比較
1 2 M 3

○○

FNC
160 ○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

S1

D

S2

S3

S1：比較值的 "時 "

S2：比較值的 " 分 "

S3：比較值的 "秒 "

S  ：時間比較值

D  ：比較結果，佔連續 3點

TCMP    K8    K30    K20    D0    M0
X20

8時 30分 20秒

將由       ∼       所指定的時、分、秒比較值與由        所指定的時間比較值做時間大小比較，結
果存放在       比較結果中。

當X20＝ON時，指令被執行。

萬年曆的現在時間存放在特殊寄存器D9013∼D9015中。
D9015(時)、D9014(分)、D9013(秒)

當X20＝OFF時，指令不執行。M0∼M2保持在X20＝OFF前的狀態。

若須要≧、≦或≠之結果時，請將M0∼M2串並聯即可取得。

如果        所指定的寄存器內容值超出時間值該有的範圍，則視為運算錯誤。

8時 30分 20秒＞                                    的時候，M0＝ON。

8時 30分 20秒＝                                    的時候，M1＝ON。

8時 30分 20秒＜                                    的時候，M2＝ON。

D0(時)

D1(分)

D2(秒)

D0(時)

D1(分)

D2(秒)

D0(時)

D1(分)

D2(秒)

S 1 S 2 S DS 3

S 1 S 3 S

D

S

S佔用 3點 D佔用 3點S1＝0〜23 S2＝0〜59 S3＝0〜59

S 1 S 2 S 3 S DTC MPP



299

萬年曆資料區域比較
1 2 M 3

○○

FNC
161 ○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

S1

D

S2

S1：區域比較的下限值

S2：區域比較的上限值

S   ：時間比較值

D   ：比較結果，佔連續 3點

TZCP    D0    D10    D20    M0
X20

將由        所指定的時間比較值與由       所指定的區域比較下限值及由       所指定的區域比較上
限值做區域比較，結果存放在       比較結果中。

當X20＝ON時，指令被執行。

萬年曆的現在時間存放在特殊寄存器D9013∼D9015中。
D9015(時)、D9014(分)、 D9013(秒)。

當X20＝OFF時，指令不執行。M0∼M2保持在X20＝OFF前的狀態。

當       ＞       時，則指令以      做為上、下限值進行比較。

如果      、      或        所指定的寄存器內容值超出時間值該有的範圍，則視為運算錯誤。

＞                        的時候，M0＝ON

≦                       ≦                       的時候，M1＝ON

的時候，M2＝ON

D0(時)

D1(分)

D2(秒)

D20(時)

D21(分)

D22(秒)

D0(時)

D1(分)

D2(秒)

D20(時)

D21(分)

D22(秒)

D10(時)

D11(分)

D12(秒)

D20(時)

D21(分)

D22(秒)

D10(時)

D11(分)

D12(秒)

S 2S 1S

D

S 1 S

S 2

S 1 S 2 S 1

S 1 S 2 S

S 1 S 2 S D

＞                        

S1、S2、S及D均佔用 3點 S1≦S2

TZ C PP S 1 S 2 DS
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萬年曆資料加法
1 2 M 3

○○

FNC
162 ○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

S1：時間被加數

S2：時間加數

D  ：時間加法結果

TADD    D0    D10    D20
X20

將由       所指定的時間值與由        所指定的時間值，兩者相加後將結果存放在由       所指定的
寄存器。

當X20＝ON時，執行時間加法。

時間加法結果如果超過 24小時，則進制標誌位M9022＝ON，且       會顯示加法總值減去 24小
時所得的結果。

時間加法結果如果等于 0(時＝ 0、分＝ 0、秒＝ 0)，則零標誌位M9020＝ON。

如果       或       所指定的寄存器內容值超出時間值該有的範圍，則視為運算錯誤。

D0     8(時)

D1   30(分)

D2     0(秒)

8時 30分 0秒

D10     6(時)

D11   35(分)

D12   30(秒)

6時 35分 30秒

D20   15(時)

D21     5(分)

D22   30(秒)

15時 5分 30秒

+ ＝

D0     8(時)

D1   25(分)

D2   30(秒)

8時 25分 30秒

D10   20(時)

D11   10(分)

D12   20(秒)

20時 10分 20秒

D20      4(時)

D21    35(分)

D22    50(秒)

4時 35分 50秒

＝ 且M9022＝ON

28-24=4

+

S 1 S 2 D

S 1 S 2 D

S 1 S 2 D

D

S 1 S 2 D

S 1 S 2

S1、S2及D均佔用 3點

TADDP S 1 S 2 D
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萬年曆資料減法
1 2 M 3

○○

FNC
163 ○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

S1：時間被減數

S2：時間減數

D  ：時間減法結果

TSUB    D0    D10    D20
X20

將由       所指定的時間值減去由        所指定的時間值，兩者相減後將結果存放在由       所指定
的寄存器。

當X20＝ON時，執行時間減法。

時間減法結果如果為負數時，則借位標誌位M9021＝ON，且       會顯示該負值加上 24小時所
得的結果。

時間減法結果如果等于 0(時＝ 0、分＝ 0、秒＝ 0)，則零標誌位M9020＝ON。

如果       或       所指定的寄存器內容值超出時間值該有的範圍，則視為運算錯誤。

D0   18(時)

D1   28(分)

D2   50(秒)

18時 28分 50秒

D10     8(時)

D11   40(分)

D12   20(秒)

8時 40分 20秒

D20     9(時)

D21   48(分)

D22   30(秒)

9時 48分 30秒

－ ＝

D0     6(時)

D1   30(分)

D2   20(秒)

6時 30分 20秒

D10   20(時)

D11   20(分)

D12   10(秒)

20時 20分 10秒

D20    10(時)

D21    10(分)

D22    10(秒)

10時 10分 10秒

＝ 且M9021＝ON－

S 1 S 2 D

S 1 S 2 D

S 1 S 2 D

D

S 1 S 2 D

S 1 S 2

(–14）+24=10

S1、S2及D均佔用 3點

TSUB P S 1 S 2 D
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時分秒資料換算成秒數
1 2 M 3

○○

FNC
164 ○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S ：時分秒資料起始號碼

D ：換算結果HTOS    D0    D10
X0

將由       所指定的時分秒時間值換算成相對應的秒數，並將結果存放在       所指定的寄存器。

D

D

S

S

當X0＝ON時，將D0∼D2中的時分秒時間值換算成相對應的秒數，並將結果存放在D10。

D1   15(分)

D2   48(秒)

D0     3(時)

S

X0＝ON
11748(秒)D10

D

32位元指令時(DHTOS)，       為 32位元元件，       會佔用連續兩個寄存器。DD

16位元指令時，      ＝ 0∼ 4、      +1＝ 0∼ 59、      +2＝ 0∼ 59，超出此範圍會發生運算錯誤。S S S

32位元指令時，      ＝ 0∼ 32767、      +1＝ 0∼ 59、      +2＝ 0∼ 59，超出此範圍會發生運算
錯誤。

S S S

DHTOSP    D0    D10
X0

DS

D1   21(分)

D2   33(秒)

D0   40(時)

S

145293(秒)(D11、D10)
D

X0＝OFF→ON

S佔用 3點

○
D PHTOS S D
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秒數換算成時分秒資料
1 2 M 3

○○

FNC
165 ○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S ：來源資料

D ：存放換算結果的起始號碼STOH    D10    D20
X0

將       的內容值換算成相對應的時分秒時間值，並將結果存放到       ∼       +2元件。

D

D

S

S

當X0＝ON時，將D10的內容值換算成相對應的時分秒時間值，並將時間值存放在D20∼D22。

32位元指令時(DSTOH)，       為 32位元元件，       會佔用連續兩個寄存器。

16位元指令時，      ＝ 0∼ 32767，超出此範圍會發生運算錯誤。S

32位元指令時，      ＝ 0∼ 117,964,799，超出此範圍會發生運算錯誤。S

D

D21   15(分)

D22   48(秒)

D20     3(時)
X0＝ON

11748(秒)D10
S

D

S S

DSTOHP    D10    D20
X0

DS

D21   21(分)

D22   33(秒)

D20   40(時)

145293(秒)(D11、D10)
S

D

X0＝OFF→ON

D佔用 3點

○
D PSTOH S D
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萬年曆資料讀出
1 2 M 3

○○

FNC
166 ○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D

D佔用 7點

TRD    D0
X20

D：萬年曆現在時間讀出後所存放之寄存器

程序設計者無須記憶萬年曆時鐘之存放位置，即可由本指令直接將萬年曆現在時間讀出至       

所指定的 7個寄存器中。

當X20＝ON時，會執行以下之萬年曆資料讀出。

D9019之內容值＝ 0表星期日
                                  1表星期一 

                                  2表星期二 

                                  3表星期三   

                                 4表星期四   

                                 5表星期五 

                                6表星期六

年(西元)

月

日

時

分

秒

星期

讀出

項  目  特殊寄存器   內 容 值

D9018

D9017

D9016

D9015

D9014

D9013

D9019

2000〜2099

1〜12

1〜31

0〜23

0〜59

0〜59

0〜6

D0

D1

D2

D3

D4

D5

D6

-VS系列之主機可安裝VS MCR多功能記憶卡。安裝以上記憶卡後，PLC會具有萬年曆時鐘的
功能，提供年、月、日、時、分、秒及星期共 7組資料，存放在特殊寄存器D9013∼D9019。

D

D

D

TR DP D
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萬年曆資料寫入
1 2 M 3

○○

FNC
167 ○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

TWR    D0
X20

S ：存放欲寫入萬年曆新設定值之寄存器

當X20＝ON時，會執行以下之萬年曆資料寫入。

-VS系列之主機可安裝VS MCR多功能記憶卡。安裝以上記憶卡後，PLC會具有萬年曆時鐘的
功能，提供年、月、日、時、分、秒及星期共 7組資料，存放在特殊寄存器D9013∼D9019。

內 容 值   特殊寄存器 萬年曆時鐘

D0

D1

D2

D3

D4

D5

D6

2000〜2099

1〜12

1〜31

0〜23

0〜59

0〜59

0〜6

寫入 寫入

D9018

D9017

D9016

D9015

D9014

D9013

D9019

年(西元)

月

日

時

分

秒

星期

D6內容值之 0∼6表示星期日∼星期六。

所指定的寄存器內容值若超出以上所示之範圍則視為運算錯誤。

使用程序編輯軟件 Ladder Master S也可執行萬年曆資料寫入 (設定萬年曆時間 )的工作。

S

S

S

S佔用 7點

TWR P S
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FNC
No.

功   能   說   明
系  列

1 2 M 3

○

○

○

○

○

○

○

○

170  

171   

BIN碼 → GRY碼變換

GRY碼 → BIN碼變換

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

176

177

178

10mS計時器

100mS計時器

1秒計時器

 計時及碼轉換指令6-15 

○ ○ ○○169 運轉計時器

梯      形      圖

D G R Y P DS

D G B NI P DS

TF T D 1 D 2S

TF H D 1 D 2S

TF K D 1 D 2S

DHOUR D 1 D 2S
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運轉計時器
1 2 M 3

○○

FNC
169 ○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

16位元指令，D1佔用 2點 32位元指令，D1佔用 3點

S

D1

D2

HOUR    K1000    D7000    Y0
X0

S    ：計時設定值，單位 1小時

D1  ：計時現在值，單位 1小時

D2  ：計時器輸出接點

本指令是以 1小時為計時單位的計時器。

計時器的計時方式採上數計時，當計時器之現在值        ≧設定值        時，計時器之輸出接點
ON 。

計時器之實際設定時間＝ 1小時×設定值      。

如上例
當X0＝ON時，計時器之現在值開始以 1小時上數方式計數，當其值到達設定值K1000(1000

小時 )時，則輸出接點Y0＝ON。
當X0＝OFF時，計時器之現在值會保留。亦即本計時器具備累積計時之特性。

本指令經常用來監視元件之使用期限，或提供定期保養機制。所以，為了在電源OFF後累
積計時之資料仍然有效，       請指定具停電保持功能之寄存器。若        指定一般寄存器，則
在電源OFF或PLC由STOP→RUN時，       之內容值會被清除為 0。

當計時輸出接點        ＝ON之後，仍會繼續計時。

當       之內容值到達 16位元或 32位元之最大值時，會停止計時。

之輸出接點即使在其驅動(如例中之X0)是OFF的狀態下，只要是現在值        ≧設定值         

就會ON；反之       <       亦會OFF。

        存放以小時為單位之現在值。而        的下一個寄存器則存放未滿 1小時，以 1秒為單位之
計時值。

D 1 S

D 1 S

D 1 D 2S

D 1

D 2

S

S

D 1D 1

D 1

D 1

D 1

D 1

D 2

D 2

DHOUR D 1 D 2S
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BIN碼 → GRY碼變換FNC
170

1 2 M 3

○ ○ ○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

16位元指令，S＝ 0∼ 32767 32位元指令，S＝ 0∼ 2147483647

S  ：來源元件

D ：存放GRY碼之元件

將       所指定元件的內容值 (BIN值 )轉換成格雷碼 (GRAY  CODE)後存放到       所指定的元件
中。

當X20＝ON時，將(D0)的內容值轉換成格雷碼 (GRAY  CODE)後，由Y20∼Y37 共 16個輸出點
送到外部。

的有效範圍如下示。如果超出此範圍時視為運算錯誤。
16位元指令：0∼ 32,767。
32位元指令：0∼ 2,147,483,647。

X20＝ON

D0

1 1 K4Y201 0 0 0 0 0 11 0 1 0 0 0 1

0 0 0 1 0 1 0 1 1 1 0 1 0 0 1 0 

BIN值 6,513

b15 b0

Y37 Y20

碼 (GRAY  CODE)6,513    

GRY    D0    K4Y20
X20

S D

S

S

D

D G R Y P DS
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GRY碼 → BIN碼變換

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

16位元指令，S＝ 0∼ 32767 32位元指令，S＝ 0∼ 2147483647

FNC
171

1 2 M 3

○ ○ ○○

GBIN    K4X20    D0
X0

S ：存放格雷碼 (GRAY CODE)之來源元件

D ：存放轉換後BIN值之元件

將       所指定元件內的格雷碼 (GRAY  CODE)轉換成BIN值後存放到       所指定的元件中。

的有效範圍如下示。如果超出此範圍時視為運算錯誤。
16位元指令：0∼ 32,767。

32位元指令：0∼ 2,147,483,647。

本指令通常用來將連接于PLC輸入端的絕對式旋轉編碼器 (此種元件的輸出值通常是格雷碼 )

數碼轉換成BIN值傳送到PLC內部寄存器。

當X0＝ON時，將X20∼X37 共 16個輸入點所連接的絕對式旋轉編碼器，其數碼 (格雷碼 )轉
換成BIN值，並傳送到D0。

X0＝ON

D0

1 1 K4X201 0 1 1 0 1 0 0 0 1 0 00 0 

0 0 0 1 0 1 0 1 1 1 0 1 0 0 1 0 

BIN值 6,513

b15 b0

X37 X20

格雷碼(GRAY  CODE)6,513

S D

S D

S

D G B NI P DS
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10mS計時器
1 2 M 3

○○

FNC
176 ○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D1

D2

S＝0∼32767，若超出此範圍一律視為 0

TFT    D0    K100    M0
X0

D1 ：計時現在值，單位 10mS

S     ：計時設定值，單位 10mS

D2  ：計時器輸出接點

本指令是以 10mS為計時單位的計時器。

計時器的計時方式採上數計時，當計時器之現在值        ＝設定值        時，計時器之輸出接點
ON 。

計時器之實際設定時間＝ 10mS×設定值       。

 如上例
當X0＝ON時，計時器之現在值開始以 10mS上數方式計數，當其值到達設定值K100(1秒 )時
，則輸出接點M0＝ON。
當X0＝OFF時，計時器之現在值會清除為 0，且輸出接點 M0＝OFF。

D 1 D 2S

D 1

D 2

S

S

TF T D 1 D 2S
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100mS計時器
1 2 M 3

○○

FNC
177 ○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D1

D2

S＝0∼32767，若超出此範圍一律視為 0

TFH    D0    K100    M0
X0

D1 ：計時現在值，單位 100mS

S     ：計時設定值，單位 100mS

D2  ：計時器輸出接點

本指令是以 100mS為計時單位的計時器。

計時器的計時方式採上數計時，當計時器之現在值        ＝設定值        時，計時器之輸出接點
ON 。

計時器之實際設定時間＝ 100mS×設定值       。

 如上例
當X0＝ON時，計時器之現在值開始以 100mS上數方式計數，當其值到達設定值K100(10秒 )

時，則輸出接點M0＝ON。
當X0＝OFF時，計時器之現在值會清除為 0，且輸出接點 M0＝OFF。

D 1 D 2S

D 1

D 2

S

S

TF H D 1 D 2S
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1秒計時器TF K D 1 D 2S
1 2 M 3

○○

FNC
178 ○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D1

D2

S＝0∼32767，若超出此範圍一律視為 0

TFK    D0    K100    M0
X0

D1 ：計時現在值，單位 1秒

S     ：計時設定值，單位 1秒

D2  ：計時器輸出接點

本指令是以 1秒為計時單位的計時器。

計時器的計時方式採上數計時，當計時器之現在值        ＝設定值        時，計時器之輸出接點
ON 。

計時器之實際設定時間＝ 1秒×設定值       。

 如上例
當X0＝ON時，計時器之現在值開始以 1秒上數方式計數，當其值到達設定值K100(100秒 )

時，則輸出接點M0＝ON。
當X0＝OFF時，計時器之現在值會清除為 0，且輸出接點 M0＝OFF。

D 1 D 2S

D 1

D 2

S

S
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○ ○ ○184 產生亂數

○

○

○

○

○

○

○

○

產生CRC校驗碼188

189

RND、DUTY、CRC及HHCMV指令6-16  

硬件高速計數器資料傳送

FNC
No.

功   能   說   明
系  列

1 2 M 3

○186 產生時序脈衝

○

梯      形      圖

R N DP D

C R C P nS D

DUTY n1 n2 D

D H H C M V P DS
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產生亂數
1 2 M 3

○

FNC
184 ○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D

RNDP    D0
X0

D：存放亂數的寄存器D

利用(D9161、D9160)的內容值，經計算後產生一個範圍在 0∼32767的假性亂數，並將此亂
數存放在       所指定的寄存器。D

當X0＝OFF→ON時，本指令會依下列公式產生亂數，並將亂數存放在D0。

步驟一：(D9161、D9160)＝(D9161、D9160)×1103515245+12345。

步驟二：D0＝((D9161、D9160)>>16)   (00007FFFH)

※ (D9161、D9160)在PLC電源由OFF到ON時，會自動設定為K1。
且(D9161、D9160)的內容值不可為負數。

程序例子

M9000

M9002

M0

M9002

X10

(D7001、D7000)累計掃描週期的次數，並具備停電保持功能。

當X10＝OFF→ON時，執行亂數產生，並將結果存放在D10。

DINC   D7000

DBON   D7000   M0   K31

DNEGP   D7000

DMOV   D7000   D9160

RNDP   D10

PLC由STOP→RUN時，將(D7001、D7000)內容值取絕對值
，確保其為正數。

PLC由STOP→RUN時，將(D7001、D7000)內容值傳送到(D9161
、D9160)做為RND指令初始值。

○
R N DP D
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產生時序脈衝
1 2 M 3

○

FNC
186

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D

n1>0 n2>0 D=M9330∼M9334

n1

n2

DUTY    K10    K5    M9330
X0

Dn1 n2 n1 ：時序脈衝ON的PLC掃描週期數

n2 ：時序脈衝OFF的PLC掃描週期數

D ：時序脈衝輸出的元件

在       所指定的元件處，產生以"PLC掃描週期"為單位的時序脈衝。       用來指定該時序脈
波ON的"PLC掃描週期"數，       用來指定該時序脈衝OFF的"PLC掃描週期"數。

D n1

n2

當X0＝ON時，由M9330輸出ON 10個"PLC掃描週期"，OFF 5個"PLC掃描週期"的時序脈衝。

X0

M9330
n1 n2

10個PLC掃描週期 5個PLC掃描週期

D9330

15

 +    個掃描週期n1 n2

本指令在程序中最多可以使用 5次。       可以指定M9330∼M9334，但不可以重複。

D9330∼D9334分別用來表示在M9330∼M9334時序脈衝的掃描週期數。D9330∼D9334的計
數值會在到達       +       後清除為0，或者當指令輸入條件由OFF→ON時也會清除為 0。

當指令輸入條件由OFF→ON時，開始產生時序脈衝。但是，當輸入條件變為OFF時，時序
脈衝並不會停止。如果，PLC由RUN變為STOP時，則時序脈衝會暫停。只有在PLC關掉電源
時，時序脈衝才真正停止。

D

n1 n2

當       及       設為 0時，       的反應如下：Dn1 n2

       ＝0且       0        OFF≧ ，則 維持在 。n1 n2 D

       >0且       ＝0        O，則 維持 N。n1 n2 D

當       或       <0時，或當       未指定M9330∼M9334時，PLC認定為運算錯誤。Dn1 n2

本指令相關的特殊元件如下：

功 能 說 明繼電器編號

M9332

M9334

M9330

M9331

M9333

DUTY (FNC186)指令之輸出信號1。

DUTY (FNC186)指令之輸出信號2。

DUTY (FNC186)指令之輸出信號3。

DUTY (FNC186)指令之輸出信號4。

DUTY (FNC186)指令之輸出信號5。 

DUTY (FNC186)指令輸出信號1之掃描計數值。

DUTY (FNC186)指令輸出信號2之掃描計數值。

DUTY (FNC186)指令輸出信號3之掃描計數值。

DUTY (FNC186)指令輸出信號4之掃描計數值。

DUTY (FNC186)指令輸出信號5之掃描計數值。 

■D9330

■D9331

■D9332

■D9333

■D9334

功 能 說 明寄存器編號

D

DUTY n1 n2 D
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1 2 M 3

○○○○

FNC
188 產生CRC校驗碼

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

n

S

D

n＝1∼256當S、D指定為KnX、KnY、KnM、KnS時，其中Kn之n必須為 4

S ：資料來源起始號碼

D ：存放CRC校驗碼之結果

n ：需檢查之資料個數(單位:Byte/8位元)

CRC    D0    D100    K7
X20

S D n

將由      起始的      個Byte資料(以8位元為單位)之內容使用CRC-16(Cyclic Redundancy Check)

加以運算，其校驗碼將存放在    所指定的元件中。
S n

D

本指令用來作為通信時，為了確保資料傳輸之正確性，利用CRC-16運算出校驗碼以供核對使
16 15 2:用。此CRC-16之多項式為 X +X +X +1。

當X20＝ON時，將由D0起始的連續 7個 8位元資料以CRC-16運算出校驗碼，其結果存放于
D100(若是 8位元模式M9161=ON，則存放于D100與D101)。

本指令依M9161的狀態不同有兩種工作模式，分述如下：

M9161=OFF(16位元模式)

M9161=ON(8位元模式)

n
此模式會將       所指定的各寄存器之下 8位元及上 8位元分別視為一個 8位元資料，取用

(＝K7)個 8位元資料執行CRC-16運算並將一 16位元的結果放至   。
S

D

此模式會將       所指定的各寄存器之上 8位元忽略僅使用其下 8位元，取用    (＝K7)個
8位元資料執行CRC-16運算並將其結果的下/上 8位元放至    與    +1。

S n

D D

D0之下8位元

D0之上8位元

D1之下8位元

D1之上8位元

D2之下8位元

D2之上8位元

D3之下8位元

D100

H01

H03

H04

HED

H85

HA3

H28

H58A6

S

D

n =K7

D0之下8位元

D100

D101

H01

H03

H04

HED

H85

HA3

H28

HA6

H58

D1之下8位元

D2之下8位元

D3之下8位元

D4之下8位元

D5之下8位元

D6之下8位元

D

S

n =K7

資料內容值   元   件

元   件 資料內容值   

C R C P nS D
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硬件高速計數器資料傳送
1 2 M 3

○ ○ ○○

FNC
189

S  ：傳送之來源元件

D  ：傳送之目的地元件DHHCMVP    D9226    D0
X20

DS

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S及D指定為HHSC相關的特殊寄存器時，不具備索引功能

DHHCMV是一個很特別的指令，專門用來立即讀取硬件高速計數器(HHSC)的計數值，或將
計數值、設定值立即寫入HHSC。

當        指定為HHSC相關的特殊寄存器時，表示PLC的CPU要先從硬件回路讀取該資料，存放
到特殊寄存器，並傳送到指定的       。在此即為HHSC的現在值立即讀取。

當        指定為HHSC相關的特殊寄存器時，表示PLC的CPU會先將        所指定的值傳送到        

所指定的特殊寄存器，再將此值寫入HHSC的硬件回路中。
可寫入的對象為HHSC的現在值寄存器及HHSC的設定值寄存器。此即為HHSC的現在值及設
定值立即寫入。

S

D

D S D

當X20＝OFF→ON時，HHSC1的硬件回路現在值被讀出，並存放在 (D9227、D9226)特殊暫
存器及(D1、D0)寄存器。

DHHCMVP    K1000    D9230
X21

當X21＝OFF→ON時，將K1000寫入(D9231、D9230)及HHSC1的硬件回路設定值寄存器中。

本指令相關的特殊元件：

功 能 說 明寄存器編號

D9227

D9228

D9226

D9229

D9230

D9231

D9232

D9233

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

下位16位元  

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

上位16位元 

HHSC1之現在值寄存器。

HHSC2之現在值寄存器。

HHSC1之設定值寄存器。

HHSC2之設定值寄存器。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DHHCMV。

D H H C M V P DS
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 資料區塊處理指令6-17 

FNC
No.

功   能   說   明
系  列

1 2 M 3

○

○

○

○

○

○

○

○

192

193

194

195

196

197

198

199

兩個資料區塊進行加法運算

兩個資料區塊進行減法運算

兩個資料區塊進行相等比較

兩個資料區塊進行大于比較

兩個資料區塊進行小于比較

兩個資料區塊進行不等于比較

兩個資料區塊進行≦比較

兩個資料區塊進行≧比較 

梯      形      圖

DB K P S 1 S 2 nD

DB K P S 1 S 2 nD

D PB K C MP = S 1 S 2 nD

D PB K C MP > S 1 S 2 nD

D PB K C MP < S 1 S 2 nD

D PB K C MP <> S 1 S 2 nD

D PB K C MP <= S 1 S 2 nD

D PB K C MP >= S 1 S 2 nD
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兩個資料區塊進行加法運算
1 2 M 3

○

FNC
192

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

n

S1：被加數資料區塊的起始元件

S2：加數或加數資料區塊的起始元件

D  ：和資料區塊的起始元件

n   ：資料區塊的元件數目

X0
DS 1 S 2

BK    P    D0    D10    D20    K5

n

當X0＝OFF→ON時，被加數資料區塊(D0∼D4)的內容值，分別加上加數資料區塊(D10∼
D14)的內容值後，將和存放在(D20∼D24)中。

D0

D1

D2

D3

D4

K100

K200

K234

K400

K–1

S 1 D10

D11

D12

D13

D14

K10

K50

K–10

K150

K8

n n ＝+

S 2 D20

D21

D22

D23

D24

K110

K250

K224

K550

K7

n

D

假設        指定為常數K100時，則S 2

D0

D1

D2

D3

D4

K100

K200

K234

K400

K–1

S 1

n ＝+

D20

D21

D22

D23

D24

K200

K300

K334

K500

K99

n

D

S 2 K100

執行 32位元指令時，      、      、       及        均為 32位元元件。DS 1 S 2 n

X0
DS 1 S 2

DBK    D0    D10    D20    D100

n

(D1、D0)

(D5、D4)

S 1

n ＝+

假設(D101、D100)的內容值為K3，則

(D3、D2)

(D11、D10)

(D15、D14)

n(D13、D12)

S 2 (D21、D20)

(D25、D24)

n(D23、D22)

D

運算結果會自動進行進、借位動作，但不會影響任何標誌位。

指令中所指定的元件，均不可發生互相重疊的情況。否則，視為運算錯誤。

K123456

K200000

K5

K–2

K123456

K100

K199998

K246912

K105

16位元指令，S1、S2及D均佔用n點(S2指定K,H時除外)  

32位元指令，S1、S2及D均佔用(2×n)點(S2指定K,H時除外)      

DB K P S 1 S 2 nD
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兩個資料區塊進行減法運算
1 2 M 3

○

FNC
193

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

n

S1：被減數資料區塊的起始元件

S2：減數或減數資料區塊的起始元件

D  ：差資料區塊的起始元件

n   ：資料區塊的元件數目

X0
DS 1 S 2

BK    P    D0    D10    D20    K5

n

當X0＝OFF→ON時，被減數資料區塊(D0∼D4)的內容值，分別減上減數資料區塊(D10∼
D14)的內容值後，將差存放在(D20∼D24)中。

D0

D1

D2

D3

D4

K100

K200

K234

K400

K–1

S 1 D10

D11

D12

D13

D14

K10

K50

K–10

K150

K8

n n ＝

S 2 D20

D21

D22

D23

D24

K90

K150

K244

K250

K–9

n

D

假設        指定為常數K100時，則S 2

D0

D1

D2

D3

D4

K100

K200

K234

K400

K–1

S 1

n ＝

D20

D21

D22

D23

D24

K0

K100

K134

K300

K–101

n

D

S 2 K100

執行 32位元指令時，      、      、       及        均為 32位元元件。DS 1 S 2 n

X0
DS 1 S 2

DBK    D0    D10    D20    D100

n

(D1、D0)

(D5、D4)

S 1

n ＝

假設(D101、D100)的內容值為K3，則

(D3、D2)

(D11、D10)

(D15、D14)

n(D13、D12)

S 2 (D21、D20)

(D25、D24)

n(D23、D22)

D

運算結果會自動進行進、借位動作，但不會影響任何標誌位。

指令中所指定的元件，均不可發生互相重疊的情況。否則，視為運算錯誤。

K123456

K200000

K5

K–2

K123456

K10

K200002

K0

K–5

16位元指令，S1、S2及D均佔用n點(S2指定K,H時除外)  

32位元指令，S1、S2及D均佔用(2×n)點(S2指定K,H時除外)      

DB K P S 1 S 2 nD
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兩個資料區塊進行相等比較
1 2 M 3

○

FNC
194

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

n

兩個資料區塊進行大于比較
1 2 M 3

○

FNC
195

1 2 M 3

○

FNC
196 兩個資料區塊進行小于比較

兩個資料區塊進行不等于比較
1 2 M 3

○

FNC
197

兩個資料區塊進行≦比較
1 2 M 3

○

FNC
198

兩個資料區塊進行≧比較 
1 2 M 3

○

FNC
199

S1：比較值或比較資料區塊的起始元件

S2：比較資料區塊的起始元件

D  ：資料區塊比較結果的起始元件

n   ：資料區塊的元件數目

X0
DS 1 S 2

BKCMP=P    D0    D10    M0    K5

n

當X0＝OFF→ON時，執行(D0∼D4)分別與(D10∼D14)內容值是否相等的比較，並將比較
結果反應在(M0∼M4)。
若D0的內容值等于D10的內容值，則M0＝ON。若不相等，則M0＝OFF。餘此類推。

D0

D1

D2

D3

D4

K100

K200

K234

K400

K–1

S 1 D10

D11

D12

D13

D14

K10

K200

K–10

K400

K8

n n

S 2 M0

M1

M2

M3

M4

0(OFF)

1(ON)

n

D

"＝"
CMP

0(OFF)

1(ON)

0(OFF)

FNC194∼ FNC199分別執行＝、>、<、<>、 、≦ ≧的比較計算。

也可以指定為常數。

當指令執行結果        的內容值全部都為ON時，M9090會為ON。

S 1

D

執行 32位元指令時，      、       及        均為 32位元元件。S 1 S 2 n

X0
DS 1 S 2 n

(D1、D0)

(D5、D4)

S 1

n

假設(D101、D100)的內容值為K3，則

(D3、D2)

(D11、D10)

(D15、D14)

n(D13、D12)

S 2

n

DBKCMP<>    D0    D10    M0    D100

"<>"
CMP

M0

M1

M2

D

本指令相關的特殊元件如下：

功 能 說 明繼電器編號

■M9090 BKCMP比較結果。BKCMP(FNC194∼FNC199)指令之區塊比較結果信號。

K123456

K200000

K5

K–2

K123456

K10

0(OFF)

1(ON)

1(ON)

16位元指令，S1、S2及D均佔用n點(S1指定K,H時除外)  

32位元指令，S1及S2均佔用(2×n)點(S1指定K,H時除外)，D佔用n點

D PB K C MP = S 1 S 2 nD

D PB K C MP > S 1 S 2 nD

D PB K C MP < S 1 S 2 nD

D PB K C MP <> S 1 S 2 nD

D PB K C MP <= S 1 S 2 nD

D PB K C MP >= S 1 S 2 nD
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 字串處理指令6-18 

FNC
No.

功   能   說   明
系  列

1 2 M 3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

200

201

202

203

204

205

206

207

208

209

2進制值→字串變換

字串→ 2進制值變換

字串相加

計算字串長度

從字串右側擷取字串

從字串左側擷取字串

從字串中間擷取字串

在字串中間改寫字串

在字串中搜尋字串

字串傳送

梯      形      圖

D PSTR S 1 S 2 D

D PV AL D 1 D 2S

$    P S 1 S 2 D

R GHTI P nS D

LE F TP nS D

M DRI P S 1 S 2D

M DWI P S 1 S 2D

N SI TR P S 1 S 2 nD

$ MOV P S D

LE N P S D
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1 2 M 3

○

FNC
200 2進制值→字串變換

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

S1：指定轉換格式的元件

S2：欲轉換之 2進制值

D  ：存放轉換結果字串的起始元件

STR    D10    D20    D0    
X0

S 1 S 2 D

將       的 2進制值，轉換成依       所指定的格式後，再將此數轉換成字串(每個位數轉換成
ASCII碼)，並存放到       所指定的位置。

S 1S 2

D

本指令相關的ASCII碼對照表如下所示：

數值及符號 0 1  2 3 4    5 6 7 8 9    

ASCII碼 30H    31H    32H    33H    34H    35H    36H    37H    38H    39H    

當X0=ON時，指令執行。假設D10=8，D11=2，D20= –12345則：

D0
下8位元

D0
上8位元

D1
下8位元

D1
上8位元

D2
下8位元

D2
上8位元

D3
下8位元

D3
上8位元

D4

2DH(–)      20H( )  31H(1)      2EH(•)32H(2) 33H(3) 34H(4) 35H(5) 0000H

D

–12345 – 1 2 3 4 5 轉換後的數值表示式

正負號部分，正數以20H表示，負數以2DH表示。

無數值部分填入20H。

SPACE

20H    2DH    2EH    

–

D10        

D11          

8

2

數值表示式總位數

正負號 無數值 小數點 字串
結束碼整數 2位數小數

數值表示式的總位數

小數位數

16位元指令，此數為2∼8。32位元指令，此數為2∼13。S 1

+1S 1 16位元指令，此數為0∼5。32位元指令，此數為0∼10。

S 1

S 2

D20        

小數位數

假設D10=7，D11=0，D20=12345則：

12345

D10        

D11          

7

0

S 1

S 2

D20        

小數位數

1 2 3 4 5

D11=0沒有小數位數，所以不會加上小數點。

數值表示式總位數

數值表示式轉換成ASCII字串後，字串最尾端要加上字串結束碼。如果，字串有奇數個
位數則加上00H，有偶數個位數則加上0000H。D4的0000H即為加上的字串結束碼。

D PSTR S 1 S 2 D
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執行32位元指令時，假設D10=13，D11=8，(D21、D20)= –123450則:

–123450

D10        

D11          

13

8

S 1

S 2

(D21、D20) 0 0 0 1 2 3 4 5 0–

負號

無數值，補上空格

123450

主動加上0及小數點

如果       所指定的轉換格式放不下轉換過的表示式，則視為運算錯誤。
例如， 16位元指令時，假設       =3，       =123。由于       =123有 3位數，再加上一個正負號
，所以，       至少 4，此種情形就視為運算錯誤。要≧

S 1

數值表示式總位數

小數位數

DSTR    D10    D20    D0    
X0

S 1 S 2 D

S 1 S 2 S 2

S 1
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字串→2進制值變換
1 2 M 3

○

FNC
201

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D1

D2

S

D0
下8位元

D0
上8位元

D1
下8位元

D1
上8位元

D2
下8位元

D2
上8位元

D3
下8位元

D3
上8位元

D4
下8位元

D4
上8位元

2DH(–) 20H( )  31H(1) 32H(2) 33H(3) 34H(4) 35H(5) 00H

S

2EH(•)

–123451 2 3– 4 5 D20

S   ：字串的起始元件

D1 ：存放轉換結果的格式相關資料

D2 ：轉換結果的 2進制值

VAL    D0    D10    D20
X0

將       所指定的字串，轉換成數值表示式，再將此數值表示式轉化為 2進制值及其資料格式。
資料格式存放在       ，而 2進制值存放在       。

本指令相關的ASCII碼對照表如下所示：

S

S

當X0=ON時，指令執行。

數值及符號 0 1  2 3 4    5 6 7SPACE – 8 9    

ASCII碼 30H    31H    32H    33H    34H    35H    36H    37H    20H    2DH    2EH    38H    39H    

字串
結束碼

D 2

D 1 D 2

數值表示式的總位數

小數位數

16位元指令，此數為2∼8。32位元指令，此數為2∼13。

+1 16位元指令，此數為0∼5。32位元指令，此數為0∼10。

D 1

D 1

D 1

D 2

D10        

D11          

8

2

D 1

數值表示式總位數

小數位數

正負號部分，20H表示正數，2DH表示負數。

數值部分，20H表示無數值。

轉換時分別取出       2進制數值部分(–12345)及其資料格式       。D 2 D 1

正負號 無數值

D PV AL D 1 D 2S
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執行32位元指令時，如下所示：

指令執行時，若發生以下狀況，則視為運算錯誤。

1.16位元指令的總位數超出2∼8的範圍，32位元指令的總位數超出2∼13的範圍。

2.16位元指令的小數位數超出0∼5的範圍，32位元指令的小數位數超出0∼10的範圍。

S

S

3.     字串的第一個字元不是20H(表正數)或2DH(表負數)。

4.     字串中含有不合理的字元。

5.轉換完的 2進制值超出 –32768∼32767(16位元指令)或 –2147483648∼2147483647(32位元
指令)的範圍。

DVAL    D0    D10    D20    
X0

D 2D 1S

– 1234567

D10        

D11          

11

8

(D21、D20)1 2 3 4

負數 忽略

數值1234567

數值表示式總位數

小數位數

5 7

D 2

D 1

– 0 0 6S 字串

D10        

D11          

11

3

1 2 3 4

正數 空格忽略

數值123456

數值表示式總位數

小數位數

5 6 123456(D21、D20)

D 2

D 1

S 字串
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字串相加
1 2 M 3

○

FNC
202

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

S1 ：被加字串

S2 ：加字串

D  ：字串相加的結果

$        D0    D10    D20
X0

S 1 S 2 D

在       字串的後面加上       字串，並將相加後的字串存放到       。S 1 S 2 D

當X0=ON時，指令執行。

上 8位元 下 8位元

D10

D11

D12 00H

4FH O( )

49H I( )

47H(G)

52H R( )

56H(V)

下 8位元

D20

D21

D22

D23

上 8位元

0000H

20H(  )

45H(E)

49H I( )

49H I( )

4CH(L)

4BH K( )

20H(  )

4FH O( )

49H I( )47H(G)

52H R( )

56H(V)

D24

D25

D26

上 8位元 下 8位元

D0

D1

D2

D3

S 1

00H

20H(  )

45H(E)

49H I( )

49H I( )

4CH(L)

4BH K( )

20H(  )

" I     LIKE     " "VIGOR"

＝+ S 1

S 2

加上字串結束碼，
" I     LIKE   VIGOR"

字串為偶數個字元時，加上"0000H"結束碼。奇數個字元時，加上"00H"結束碼。D

及       可以為固定的文字字串，如下例。唯長度均不可超過 32個字元。S 1 S 2

上 8位元 下 8位元

D0

D1

D2

D3

S 1

00H

20H(  )

45H(E)

49H I( )

49H I( )

4CH(L)

4BH K( )

20H(  )

下 8位元

D20

D21

D22

D23

上 8位元

0000H

20H(  )

45H(E)

49H I( )

49H I( )

4CH(L)

4BH K( )

20H(  )

4FH O( )

49H I( )47H(G)

52H R( )

56H(V)

D24

D25

D26

" I     LIKE     "

＝+ S 1

S 2

加上字串結束碼，
" I     LIKE   VIGOR"

S 2 D

"VIGOR"

S 2

當       及       均為空字串時(開頭第一個字元為"00H")，指令執行後       ＝"0000H"。

、       及       若指定相同元件時，視為運算錯誤。

S 1

S 1

S 2

S 2

D

D

D

$    P S 1 S 2 D
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計算字串長度
1 2 M 3

○

FNC
203

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S ：欲計算長度的字串

D ：存放字串長度的元件LEN    D0    D100    
X0

D

將由       起始直到字串結束碼"00H"為止的字串，計算其字元長度並存放在       中。

當X0=ON時，指令執行。

S

S D

下 8位元

D0

D1

D2

D3

上 8位元

00H

20H(  )

45H(E)

49H I( )

49H I( )

4CH(L)

4BH K( )

20H(  )

4FH O( )

49H I( )47H(G)

52H R( )

56H(V)

D4

D5

D6

" I     LIKE   VIGOR"

X0＝ON
D100 12D

S

字串長度超過 32767時，視為運算錯誤。S

LE N P S D
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從字串右側擷取字串
1 2 M 3

○

FNC
204

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

n

S ：來源字串

D ：存放擷取的字串

n  ：擷取的字元數

RIGHT    D0    D10    K5
X0

從       字串的右側擷取       個字元，擷取的內容存成       字串。D

當X0=ON時，指令執行。

nS D

S n

下 8位元

D0

D1

D2

D3

上 8位元

00H

20H(  )

45H(E)

49H I( )

49H I( )

4CH(L)

4BH K( )

20H(  )

4FH O( )

49H I( )47H(G)

52H R( )

56H(V)

D4

D5

D6

" I     LIKE   VIGOR"

X0＝ON

S

D

上 8位元 下 8位元

D10

D11

D12 00H

4FH O( )

49H I( )

47H(G)

52H R( )

56H(V)

"VIGOR"

=0時，       存入"0000H"結束碼。n D

為奇數時，       的結束碼填入"00H"。       為偶數時，       的結束碼填入"0000H"。n D n D

當       字串中沒有相對應的"00H"結束碼，或       為負數或       的值大于       字串可擷取的字
元長度時，視為運算錯誤。

S n n S

R GHTI P nS D
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從字串左側擷取字串
1 2 M 3

○

FNC
205

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

n

S ：來源字串

D ：存放擷取的字串

n  ：擷取的字元數

LEFT    D0    D10    K6
X0

從       字串的左側擷取       個字元，擷取的內容存成       字串。D

當X0=ON時，指令執行。

nS D

S n

下 8位元

D0

D1

D2

D3

上 8位元

00H

20H(  )

45H(E)

49H I( )

49H I( )

4CH(L)

4BH K( )

20H(  )

4FH O( )

49H I( )47H(G)

52H R( )

56H(V)

D4

D5

D6

" I     LIKE   VIGOR"

X0＝ON
S

=0時，       存入"0000H"結束碼。n D

為奇數時，       的結束碼填入"00H"。       為偶數時，       的結束碼填入"0000H"。n D n D

當       字串中沒有相對應的"00H"結束碼，或       為負數或       的值大于       字串可擷取的字
元長度時，視為運算錯誤。

S n n S

上 8位元 下 8位元

D10

D11

D12

D13 0000H

20H(  )

45H(E)

49H I( )

49H I( )

4CH(L)

4BH K( )

" I     LIKE"

D

LE F TP nS D
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從字串中間擷取字串
1 2 M 3

○

FNC
206

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

S1 ：來源字串

D   ：存放擷取的字串

S2 ：指定擷取字串的資訊

MIDR    D0    D10    D20
X0

從       字串的第       個字元開始擷取       +1個字元，擷取的內容存成       字串。D

當X0=ON時，指令執行。

D

S

下 8位元

D0

D1

D2

D3

上 8位元

00H

20H(  )

45H(E)

49H I( )

49H I( )

4CH(L)

4BH K( )

20H(  )

4FH O( )

49H I( )47H(G)

52H R( )

56H(V)

D4

D5

D6

" I     LIKE   VIGOR"

X0＝ON

上 8位元 下 8位元

D10

D11

D12 0000H

45H(E)

49H I( ) 4CH(L)

4BH K( )

"LIKE"

S 1 S 2

S 2 S 2

D20

D21

S 1

D

S 2 3

4 D21=0時，指令不執行。

D21=–1時，會從第 3個字元開始擷取到       字串結束。如下例。S 1

X0＝ON

D20

D21

" I     LIKE   VIGOR"

下 8位元

D0

D1

D2

D3

上 8位元

00H

20H(  )

45H(E)

49H I( )

49H I( )

4CH(L)

4BH K( )

20H(  )

4FH O( )

49H I( )47H(G)

52H R( )

56H(V)

D4

D5

D6

S 1

S 2 3

–1

下 8位元

D10

D11

D12

D13

上 8位元

45H(E)

49H I( ) 4CH(L)

4BH K( )

20H(  )

4FH O( )

49H I( )47H(G)

52H R( )

56H(V)

D14

D15

D

0000H

"LIKE   VIGOR"

指令執行時，若發生以下狀況，則視為運算錯誤。

1.       字串中沒有相對應的"00H"結束碼。

2.       的內容為負值。

3. (       +1)的值大于       字串可擷取的字元長度或(      +1) –2。≦

S 1

S 2

S 2S 1S 2

M DRI P S 1 S 2D
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在字串中間改寫字串
1 2 M 3

○

FNC
207

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

S1 ：來源字串

D   ：結果字串

S2 ：指定改寫字串的資訊

MIDW    D0    D10    D20
X0

從       字串的左側擷取       +1個字元，再將擷取的字元改寫入       字串，寫入的位置則由       
指定。

D

當X0=ON時，指令執行。

DS 1 S 2

S 2S 1 S 2

下 8位元

D0

D1

D2

D3

上 8位元

56H(V)

" LOVE168"

D20

D21

S 1

S 2 3

4

45H(E)

4CH(L)4FH O( )

31H(1)36H(6)

38H(8)00H

X0＝ON

" I     LIKE   VIGOR"

下 8位元

D10

D11

D12

D13

上 8位元

00H

20H(  )

45H(E)

49H I( )

49H I( )

4CH(L)

4BH K( )

20H(  )

4FH O( )

49H I( )47H(G)

52H R( )

56H(V)

D14

D15

D16

D

" I     LOVE   VIGOR"

下 8位元

D10

D11

D12

D13

上 8位元

00H

20H(  )

45H(E)

49H I( )

4CH(L)

20H(  )

4FH O( )

49H I( )47H(G)

52H R( )

56H(V)

D14

D15

D16

D

4FH O( )

56H(V)

擷取
4個字元

第 3個字元開始改寫

D21(       +1)若為 0，則指令不執行。S 2

M DWI P S 1 S 2D



336

8

–1

從第 8個字元開始改寫，僅可寫入 5個字元。

D21＝–1，
所以擷取   
所有字元，
共 7個字元。

S 1

D10

D11

D12

D13

00H

20H(  )

45H(E)

49H I( )

4CH(L)

20H(  )

D14

D15

D

31H(1)

49H I( )

4BH K( )

D16

56H(V)

45H(E)

4CH(L)

4FH O( )

" I     LIKE   LOVE1"

下 8位元

D0

D1

D2

D3

上 8位元

56H(V)

" LOVE168"

D20

D21

S 1

S 2

45H(E)

4CH(L)4FH O( )

31H(1)36H(6)

38H(8)00H

X0＝ON

" I     LIKE   VIGOR"

下 8位元

D10

D11

D12

D13

上 8位元

00H

20H(  )

45H(E)

49H I( )

49H I( )

4CH(L)

4BH K( )

20H(  )

4FH O( )

49H I( )47H(G)

52H R( )

56H(V)

D14

D15

D16

D

下 8位元上 8位元

指令執行時，若發生以下狀況，則視為運算錯誤。

1.       字串或       字串中沒有相對應的"00H"結束碼。

2.       所指定的值超出      字串的範圍。或      為負值。

3.(      +1)的值大于       字串可擷取的字元長度或(      +1) –2。≦

S 1

S 2

S 2S 1S 2

D

D S 2

D21若為 –1，則整個       字串均被擷取，如下例"LOVE168"均被擷取。S 1

如果D21擷取的字串長度超過       可寫入的範圍，則僅改寫可寫入的部分，如下例。D
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在字串中搜尋字串
1 2 M 3

○

FNC
208

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

n

S1 ：搜尋的字串

S2 ：被搜尋的字串

D   ：搜尋的結果

n    ：開始搜尋的位置

INSTR    D0    D10    D20    K1
X0

從       字串的第       個字元開始搜尋，與       字串相關的內容，並將搜尋的結果存放在       。

當X0=ON時，指令執行。

DS 1 S 2 n

S 2 n S 1 D

下 8位元

D10

D11

D12

D13

上 8位元

00H

20H(  )

45H(E)

49H I( )

49H I( )

4CH(L)

4BH K( )

20H(  )

4FH O( )

49H I( )47H(G)

52H R( )

56H(V)

D14

D15

D16

" I     LIKE   VIGOR"

X0＝ON
D20 3D

上 8位元 下 8位元

D0

D1

D2 00H

45H(E)

49H I( ) 4CH(L)

4BH K( )

"LIKE"

S 1

S 2 n＝1，所以從第 1個字元開始搜尋。當n 0≦ ，則指令不執行。

如果n＝5，則從       的第 5個字元開始搜尋，
將找不到與       D20 0相同的內容。此時 會為 。

S 2

S 1

S 1 也可以是固定的文字字串。

S 1假設       ="VIGOR"，       =3，則指令執行後       =D20=8。D

指令執行時，若發生下列狀況，則視為運算錯誤。

1.       字串或       字串中沒有相對應的"00H"結束碼。

2.       指定的值超出      字串的範圍。

S 1

n

S 2

n S 2

N SI TR P S 1 S 2 nD
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字串傳送
1 2 M 3

○

FNC
209

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

將       字串傳送到       。D

當X0=ON時，指令執行。

S

" VIGOR"

X0＝ON

當       字串中沒有相對應的"00H"結束碼，視為運算錯誤。

S ：來源字串

D ：目的地字串$MOV    D0    D10    
X0

DS

下 8位元

D0

D1

D2

上 8位元

00H

4FH O( )

49H I( )

47H(G)

52H R( )

56H(V)S

下 8位元

D10

D11

D12

上 8位元

00H

4FH O( )

49H I( )

47H(G)

52H R( )

56H(V)D

字串結束碼

上例       有5個字元，為奇數，       的字串結束碼填入"00H"，若       的字元數為偶數，則 
      的字串結束碼會填入"0000H"。

S D S

D

X0＝ON

下 8位元

D10

D11

D12

上 8位元

D

字串結束碼

上 8位元 下 8位元

D0

D1

D2 00H

45H(E)

49H I( ) 4CH(L)

4BH K( )

"LIKE"

0000H

45H(E)

49H I( ) 4CH(L)

4BH K( )

S

S

$ MOV P S D
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 表格處理及位移指令6-19 

FNC
No.

功   能   說   明
系  列

1 2 M 3

○

○

○

210

211

212

從表格中刪除指定的資料

將資料插入表格中指定的位置

先進後出(FILO)資料讀出 

○

○

213

214

16位元資料進行n位右移

16位元資料進行n位左移

梯      形      圖

D nS

D nS

D nS

D n

D n

F DE LP

F IN SP

POPP

SF R P

SF LP
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從表格中刪除指定的資料
1 2 M 3

○

FNC
210

n

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S ：存放刪除資料值的元件

D ：表格的起始元件

n  ：指定刪除資料的位置

FDELP    D0    D2    D1
X0

nS D

將由       起始的一串字元元件定義為表格，表格的第一個元件標示表格中存放的資料數。
當指令執行時，將表格中第       個資料傳送到       存放，表格資料往前移動一格，並將表格
資料數減 1。

當X0=OFF→ON時，假設       =(D1)=K3則

D
n

n

S

D2

D3

D4

D5

D6

D7

5

100

200

300

400

500

表格 X0＝OFF→ON

D
表格

資料數

表格中
的資料
共5個

(
使

用
者

須
自

行
管

理
)

表
格

總
長

度

D2

D3

D4

D5

D6

D7

4

100

200

400

500

0

表格

D0S 300

5–1=4

填入0

請注意表格的總長度，使用者必須自行管理，避免與其他資料相衝突。

指令執行時，       的值必須>0，且<=表格資料數。否則，將視為執行錯誤。n

D

1

3

2

4

5

n ＝3

n>0

D nSF DE LP
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將資料插入表格中指定的位置
FNC
211

1 2 M 3

○

n

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S ：存放插入表格資料的元件

D ：表格的起始元件

n  ：指定插入資料的位置

FINSP    D0    D2    D1
X0

nS D

將由       起始的一串字元元件定義為表格，表格的第一個元件標示表格中存放的資料數。
當指令執行時，將表格中從第       個資料起的資料全部往後移動一格，      的資料存入第   
個資料位置，並將表格資料數加 1。

當X0=OFF→ON時，假設       =(D1)=K3則

D
n

n

S

D2

D3

D4

D5

D6

D7

表格 X0＝OFF→ON

D
表格

資料數

表格中
的資料
共4個

(
使

用
者

須
自

行
管

理
)

表
格

總
長

度

D2

D3

D4

D5

D6

D7

表格

D0S 300

4+1=5

請注意表格的總長度，使用者必須自行管理，避免與其他資料相衝突。

指令執行時，       的值必須>0，且<=(表格資料數+1)。否則，將視為執行錯誤。n

n

5

100

200

300

400

500

4

100

200

400

500

0

D

1

3

2

4

5

n ＝3

n>0

D nSF IN SP
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先進後出(FILO)資料讀出 
FNC
212

1 2 M 3

○

n

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

n＝ 2〜 512

S ： FILO資料串行之起始號碼

D ：由 FILO資料串行讀出之元件

n  ： FILO資料串行之長度

POPP    D0    D101    K10
X0

nS D

將由       起始具有       個字元元件的資料串行，定義為先進後出(FILO)資料串行。 FILO資料
串行，以資料串行中的第一個元件做為指標。當指令被執行時，首先，將 FILO資料串行中
指標所指定的元件內容傳送到       所指定的元件中，再將指標的內容值減一。

nS

D

指標

由D0∼D9所組成的 FILO

資料串行，D0為指標。
D101D9      D8     D7      D6      D5     D4      D3      D2     D1      D0

假設(D0)＝ 5。當X0＝OFF→ON時，(D5)的內容值被傳送到(D101)中，(D0)的內容值減 1變
為 4。若再一次X0＝OFF→ON，則(D4)的內容值被傳送到(D101)中，(D0)的內容值再減 1

變為 3。餘此類推。

當指標(D0)的內容值等于 0時，若再執行本指令，則本指令不再處理資料讀出的動作，且
零標誌位M9020＝ON，D101的內容值不變。

當指標(D0)的內容值等于 1時，指令執行完畢後，(D0)的內容值會變為 0，且零標誌位
M9020會變為ON。

本指令(POP)通常與 FNC38(SFWR)指令搭配使用，執行先進後出(FILO)資料串行的讀寫控
制。

D所指定的長度n

D
0

=
1

D
0

=
2

D
0

=
3

D
0

=
4

D
0

=
5

X0＝OFF→ON

X0＝OFF→ON

D101D9      D8     D7      D6      D5     D4      D3      D2     D1      D0

D51020304050 S

D101

D101

D9      

D9      

D8     

D8     

D7      

D7      

D6      

D6      

D5     

D5     

D4      

D4      

D3      

D3      

D2     

D2     

D1      

D1      

D0

D0

D

D

4

3

10

10

20

20

30

30

40

40

50

50

S

S

50

40

5–1=4

4–1=3

S
D

0
=

6

D
0

=
7

D
0

=
8

D
0

=
9

S佔用n點

D nSPOPP
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16位元資料進行n位右移

16位元資料進行n位左移

FNC
213

FNC
214

1

1

2

2

M

M

3

3

○

○

n

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

D

n＝ 0〜 15

D ：欲執行移位之元件

n  ：一次移位之位元數

當X0＝OFF→ON時，(D0)中的 16位元資料向右移動 4個位元，被移出的資料傳送到進制旗
號M9022中，並將空出位元填入 0。

將       所指定的元件內容，一次向左移動        個位元。

當X1＝OFF→ON時，(D1)中的 16位元資料向左移動 4個位元，被移出的資料傳送到進制
標誌位M9022中，並將空出位元填入 0。

D ：欲執行移位之元件

n  ：一次移位之位元數

將       所指定的元件內容，一次向右移動        個位元。

1 1 1 1 1

1 1

1

1 1

1

1 1

1

1 1

0 

0 0 0 0 

0 0 0 0 

0 

0 

0 

0 

0 0 

b15 b0

D0

D0

右移    位

執行一次移位後

1

M9022

0

M9022

0

1 1 1 1 1 1 1 1 0 

0 0 0 0 1111 0 0 0 0 

0 0 0 0 0 0 

0000

b15 b0

D1

D1

左移    位

執行一次移位後

0

M9022

1

M9022

0 

SFRP    D0    K4     
X0

D n

n

SFLP    D1    K4
X1

D n

D n

D

n

填入0

n

填入0

D nSF R P

D nSF LP
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 比較接點指令6-20 

FNC
No.

功   能   說   明
系  列

1 2 M 3

224

225

226

228

229

230

236

237

238

240

241

242

244

245

246

232

234

233

母線開始 (S1)＝ (S2)比較接點

串聯 (S1)＝ (S2)比較接點

並聯 (S1)＝ (S2)比較接點

母線開始 (S1)＞ (S2)比較接點

串聯 (S1)＞ (S2)比較接點

並聯 (S1)＞ (S2)比較接點

母線開始 (S1)＜ (S2)比較接點

串聯 (S1)＜ (S2)比較接點

並聯 (S1)＜ (S2)比較接點

母線開始 (S1)≠ (S2)比較接點

串聯 (S1)≠ (S2)比較接點

並聯 (S1)≠ (S2)比較接點

母線開始 (S1)≦ (S2)比較接點

串聯 (S1)≦ (S2)比較接點

並聯 (S1)≦ (S2)比較接點

母線開始 (S1)≧ (S2)比較接點

串聯 (S1)≧ (S2)比較接點

並聯 (S1)≧ (S2)比較接點

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○ ○○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

梯      形      圖

D > = S 2S 1

D < = S 2S 1

D < > S 2S 1

D < S 2S 1

D > S 2S 1

D = S 2S 1

S 2S 1D > =

D < = S 2S 1

D < > S 2S 1

D < S 2S 1

D > S 2S 1

D = S 2S 1

S 2S 1D > =

S 2S 1D < =

S 2S 1D < >

S 2S 1D <

S 2S 1D >

S 2S 1D =
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FNC
224 母線開始 (S1)＝ (S2)比較接點

串聯 (S1)＝ (S2)比較接點

並聯 (S1)＝ (S2)比較接點

母線開始 (S1)＞ (S2)比較接點

串聯 (S1)＞ (S2)比較接點

並聯 (S1)＞ (S2)比較接點

母線開始 (S1)＜ (S2)比較接點

串聯 (S1)＜ (S2)比較接點

並聯 (S1)＜ (S2)比較接點

母線開始 (S1)≠ (S2)比較接點

串聯 (S1)≠ (S2)比較接點

並聯 (S1)≠ (S2)比較接點

母線開始 (S1)≦ (S2)比較接點

串聯 (S1)≦ (S2)比較接點

並聯 (S1)≦ (S2)比較接點

母線開始 (S1)≧ (S2)比較接點

串聯 (S1)≧ (S2)比較接點

並聯 (S1)≧ (S2)比較接點

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

2

2

2

2

2

2

2

2

2

2

2

2

2

2

2

2

2

2

M

M

M

M

M

M

M

M

M

M

M

M

M

M

M

M

M

M

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

FNC
225

FNC
226

FNC
228

FNC
229

FNC
230

FNC
232

FNC
233

FNC
234

FNC
236

FNC
237

FNC
238

FNC
240

FNC
241

FNC
242

FNC
244

FNC
245

FNC
246

S1：比較值 1

S2：比較值 2

當D0的內容值＝K100且X0＝ON時，Y0＝ON。

當X1＝ON且C235的內容值≠K10時，Y1＝ON。

或(D101、D100)的內容值≦(D201、D200)的內
容值時，Y1也會ON。

Y0

D<>   C235    K10

D<=   D100    D200

X0

Y1

＝ K100 

X1

D0

S 1 S 2

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

S 1 S 2

S 1 S 2

由于， Ladder Master S編程軟件無法確知特殊模塊BFM的即時狀態。所以，當比較接點指令
的對象元件指定為UnG時，無法監看該元件內容值。並且，無法正確監看顯示該比較接點
指令之執行結果。

S 2S 1D =

S 2S 1D >

S 2S 1D <

S 2S 1D < >

S 2S 1D < =

S 2S 1D > =

D = S 2S 1

D > S 2S 1

D < S 2S 1

D < > S 2S 1

D < = S 2S 1

S 2S 1D > =

D = S 2S 1

D > S 2S 1

D < S 2S 1

D < > S 2S 1

D < = S 2S 1

D > = S 2S 1
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FNC
No.

功   能   說   明
系  列

1 2 M 3

 便利指令、DABIN、BINDA及HSCT指令6-21 

○

○260

261   

10進數ASCII碼 → BIN碼變換

BIN碼 → 10進數ASCII碼變換

○280

○

○

○

○

○

○

259

269

比例轉換

比例轉換 2

軟件高速計數器表格比較 ○ ○ ○

○

○

○

256

257

258

上下極限值限定

死區控制運算

區間控制運算

○

○

梯      形      圖

DDAB NI P DS

DB N DAI P DS

D PSC L DS 1 S 2

D PSC L2 DS 1 S 2

DHSC T S 1 m S 2 D n

D PL M TI I DS 1 S 2 S 3

D PB AN D DS 1 S 2 S 3

D PZ ON E DS 1 S 2 S 3
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上下極限值限定
FNC
256

1 2 M 3

○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

S3

S2>S1

S1：下極限值

S2：上極限值

S3：輸入值

D ： 輸出值

LIMIT    K500    K1000    D0    D1
X0

S 1 S 2 DS 3

當X0=ON時，將D0的內容值依據右圖的
極限值限定轉換曲線對照轉換後，將轉
換結果存入D1中 。

由右圖可知，
當 (D0)<500則 (D1)=500。

當 500≦(D0)≦1000則 (D1)=(D0)。

當 (D0)>1000則 (D1)=1000。

16位元指令時，       及       的有效範圍為 –32768∼32767。

32位元指令時，       及       的有效範圍為 –2147483648∼2147483647。
DS 3

DS 3

以       為下極限值，       為上極限值，
建構如右圖之極限值限定轉換曲線圖。
輸入值       再依此轉換曲線圖轉換後，
將輸出值存放到       。

S 1 S 2

D

由右圖可知，當       <       則       =       。

當       ≦       ≦      則       =       。

當       >       則       =       。

S 3 S 1 D S 1

S 1 S 3 S 2 D S 3

S 3 S 2 D S 2

S 3

D

S 1
S 3

S 2

S 1

S 2

S 1

S 3

S 2

S 2

D0

D D1

1000

32767

S 1

500

–32768

–32768 1000500 32767

D PL M TI I DS 1 S 2 S 3
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死區控制運算
FNC
257

1 2 M 3

○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

S3

S1<S2

S1：死區控制下限值

S2：死區控制上限值

S3：死區控制輸入值

D ： 死區控制輸出值

BAND    K-5000    K5000    D0    D1
X0

S 1 S 2 DS 3

當X0=ON時，將D0的內容值依據右圖的
死區控制轉換曲線對照轉換後，將轉換
結果存入D1中 。

由右圖可知，
當 (D0)<–5000則 (D1)=(D0)–(–5000)。

當 –5000≦(D0)≦5000則 (D1)=0。

當 (D0)>5000則 (D1)=(D0)–(5000)。

16位元指令時，       及       的有效範圍為 –32768∼32767。

32位元指令時，       及       的有效範圍為 –2147483648∼2147483647。
DS 3

DS 3

以       為下限值，       為上限值，建構
如右圖之死區控制轉換曲線。
輸入值       再依此轉換曲線圖轉換後，
將輸出值存放到       。

S 1 S 2

D

由右圖可知，當       <       則       =       –       。

當       ≦       ≦       則       =0。

當       >       則       =       –       。

S 3 S 1 D S 1

S 1 S 3 S 2 D

S 3 S 2 D S 2

S 3

S 3

S 3

D

S 1
S 3

S 2

0

–       S 2S 3

–       S 3 S 1

D0

32767

–32768

–32768 5000–5000

S 1

S 3

S 2

0

(D0)–(5000)

S 2S 3

S 3 S 1

(D0)–(–5000)

32767

D D1

D PB AN D DS 1 S 2 S 3
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區間控制運算
FNC
258

1 2 M 3

○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

S3

S1<S2

S1：區間控制負偏移值

S2：區間控制正偏移值

S3：區間控制輸入值

D ： 區間控制輸出值

ZONE    K-5000    K5000    D0    D1
X0

S 1 S 2 DS 3

當X0=ON時，將D0的內容值依據右圖的
區間控制轉換曲線對照轉換後，將轉換
結果存入D1中 。

由右圖可知，
當 (D0)<–5000則 (D1)=(D0)+(–5000)。

當 (D0)=0則 (D1)=0。

當 (D0)>5000則 (D1)=(D0)+(5000)。

16位元指令時，       及       的有效範圍為 –32768∼32767。

32位元指令時，       及       的有效範圍為 –2147483648∼2147483647。
DS 3

DS 3

D

S 1

S 3

S 2

0

S 2+       S 3

0

=0=S 3 D

+       S 3 S 1

以       為負偏移值，       為正偏移值，
建構如右圖之區間控制轉換曲線。
輸入值       再依此轉換曲線轉換後，
將輸出值存放到       。

S 1 S 2

D

由右圖可知，當       <0則       =       +       。

當       =0 則       =0。

當       >0 則       =       +       。

S 3 D S 1

S 3

S 2

S 3

S 3

S 3

D

DS 3

32767

–32768

–32768

D

S 1

S 3

S 2

0

0

=0=S 3 D

5000

–5000

32767
D0

(D0)+(5000)

S 2S 3

S 3 S 1

(D0)+(–5000)

D PZ ON E DS 1 S 2 S 3
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比例轉換
FNC
259

1 2 M 3

○○○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

D

S2

比例轉換2
FNC
269

1 2 M 3

○○○

S1：被轉換的來源(X軸座標值)

S2：存放轉換對照表格的起始號碼

D ： 轉換的結果(Y軸座標值)

SCL    D0    D1000    D1
X0

S 1 S 2 D

當X0=ON時，將D0的內容值依據由D1000起始的轉換表格，對照轉換後，將轉換結果存入
D1中。

指令執行時，將      所指定的數值(X軸座標值)，經由      所指定的轉換表格，對照轉換後，
將得到的轉換值(Y軸座標值)，存放在由      所指定的位置。

S 1 S 2

D

點1

Y軸

X軸

點2

點3

點4

D
D1

S 1D0

可轉換範圍 錯誤錯誤

S 232位元指令時之      表格排列S 2 轉換表格(16位元指令)

座標點數

X

X

X

X

Y

Y

Y

Y

點1座標

點2座標

點3座標

點4座標

S 2

S 2 +1

S 2 +3

S 2 +5

S 2 +7

S 2 +2

S 2 +4

S 2 +6

S 2 +8

D1000

D1001

D1003

D1005

D1007

D1002

D1004

D1006

D1008

本指令對于模擬量輸出入數值與外界物理量(諸如重量、長度...等)的轉換，提供方便有
效的解決方法。

當計算出的Y座標值不是整數時，會以 4捨 5入的原則取整數。

指令執行過程中發生下列錯誤時，M9067會ON，且錯誤代碼K6706會出現在D9067中。

當轉換表格中有某個X座標值對應到兩個或兩個以上不同的Y座標值時，則此X座標值的對
應轉換會取第 2點的Y座標值做為      轉換結果。D

1

3

轉換表格中的Xn數值沒有依照升序排列。

轉換表格中點與點的數值(包含X座標與Y座標)相差超過 65535。

2 的數值超過轉換表格所設定的範圍。S 1

S 2 +1, S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

+3,

+5,

+7,

+9,

+11,

+13,

+15,

+17,

S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

+2

+4

+6

+8

+10

+12

+14

+16

座標點數

X

X

X

X

Y

Y

Y

Y

點1座標

點2座標

點3座標

點4座標

○

○
D PSC L2 DS 1 S 2

D PSC L DS 1 S 2
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應用例：電阻尺位置轉換

假設有一個總行程 500mm的電阻尺與VS-4AD模擬量輸入模塊配合，進行位置偵測。而實際
偵測行程設定在電阻尺的 50mm∼450mm之間。若以 0.1mm為單位表示實際行程位置，則所
要表示的實際行程將是 0.0mm∼400.0mm。

由于電阻尺 0∼500mm的行程將反應成 0∼10V電壓值送到VS-4AD模塊，再被轉換為 0∼32000

的數值。所以，經換算得知，實際行程 50mm∼450mm將會得到 3200∼28800的轉換數值。

由以上的規劃得到如下的轉換座標圖

點1

Y

X

點2

0
0 3200 28800

4000

SCL指令的轉換表格

座標點數

X

X

Y

Y

點1座標

點2座標

D1000 2

D1001 3200

D1003 28800

D1002 0

D1004 4000

設 定項目 寄存器號碼 內容值

S 2

S 2 +1

S 2 +3

S 2 +2

S 2 +4

X軸表示模擬量輸入值

Y軸表示實際行程位置值(0.1mm)

FROM

SCL

K1 

D0

M9000
K5 D0 K1

D1000 D1

SCL2指令與SCL指令功能完全相同，僅轉換表格之資料排列方式有所不同，以下為SCL2指
令之轉換表格資料排列。(以座標點數=4為例)

16位元指令

S 2

S 2 +1

S 2 +3

S 2 +5

S 2 +7

S 2 +2

S 2 +4

S 2 +6

S 2 +8

座標點數

點1

點1

X座標
點2

點2

點3

點3

點4

點4

Y座標

32位元指令

座標點數

點1

點1

X座標
點2

點2

點3

點3

點4

點4

Y座標

S 2 +1, S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

+3,

+5,

+7,

+9,

+11,

+13,

+15,

+17,

S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

S 2

+2

+4

+6

+8

+10

+12

+14

+16

將電阻尺位置經模擬量模塊轉換後的結果存放在D0

將D0內容值經SCL指令轉換後，把電阻尺的實際位置
(單位 0.1mm)，存放在D1。
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10進數ASCII碼 → BIN碼變換
FNC
260

1 2 M 3

○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S   ：資料來源起始號碼

D  ：變換結果的BIN碼DABIN    D0    D10    
X0

將       所指定元件中的ASCII碼轉換成BIN數值傳送到由       所指定的元件。

本指令相關的ASCII碼對照表如下所示：

S

S

當X0=ON時，將D0∼D2中的ASCII碼轉換成BIN值傳送到D10。

符號或數值 0 1  2 3 4    5 6 7SPACE – 8 9    

ASCII碼 30H    31H    32H    33H    34H    35H    36H    37H    20H    2DH    38H    39H    

D

D

00H    

NULL

S D0
下8位元

D0
上8位元

D1
下8位元

D1
上8位元

D2
下8位元

D2
上8位元

2DH(–) 31H(1) 32H(2) 35H(5)

符號資料 410 310 210 110 010
38H(8) 39H(9)

–12589D10

D

符號資料 2DH轉換成負數， 20H則轉換成正數。在數值資料區若有 20H、00H或 30H一律視同
30H處理。

32位元指令的       資料排列如下(假設       =D0):S S

S D0
下8位元

D0
上8位元

D1
下8位元

D1
上8位元

D2
下8位元

D2
上8位元

D3
下8位元

D3
上8位元

D4
下8位元

D4
上8位元

D5
下8位元

D5
上8位元

符號資料 910 810 710 610 510 410 310 210 110 010 忽略

32位元數值範圍 –2147483648∼2147483647連同正負符號會有 11個位數。

當       內含有不合法字元或所表示的數超出範圍，視為運算錯誤。S

16位元指令，S佔用 3點 32位元指令，S佔用 6點

DDAB NI P DS
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BIN碼 → 10進數ASCII碼變換
FNC
261

1 2 M 3

○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

S   ：欲進行變換的BIN碼

D  ：存放變換結果的起始號碼BINDA    D10    D0    
X0

將       所指定元件中的BIN數值轉換成ASCII碼，並存放到由       起始的元件位置。

本指令相關的ASCII碼對照表如下所示：

S

S

當X0=ON時，將D10的內容值轉換成ASCII碼，並存放到D0∼D3。

ASCII碼 30H    31H    32H    33H    34H    35H    36H    37H    20H    2DH    38H    39H    

D

D

00H    

符號或數值 0 1  2 3 4    5 6 7SPACE – 8 9    NULL

D10的內容值為正數時，符號資料填入 20H，
D10的內容值為負數時，符號資料填入 2DH。
若D10的內容值為 125時，轉換結果如下:

32位元指令的       資料排列如下(假設       =D0):

D0
下8位元

D0
上8位元

D1
下8位元

D1
上8位元

D2
下8位元

D2
上8位元

D3
下8位元

D3
上8位元

D4
下8位元

D4
上8位元

D5
下8位元

D5
上8位元

符號資料 910 810 710 610 510 410 310 210 110

32位元數值範圍為 –2147483648∼2147483647，
連同正負符號會有 11個位數。

S

D0
下8位元

D0
上8位元

D1
下8位元

D1
上8位元

D2
下8位元

D2
上8位元

D3

2DH(–) 31H(1) 32H(2) 35H(5)

符號資料 410 310 210 110 010
38H(8) 39H(9) 0H或原資料

–12589D10

結束碼

D

M9091=OFF時，填入0H。

M9091=ON時，資料保持不變。

D0
下8位元

D0
上8位元

D1
下8位元

D1
上8位元

D2
下8位元

D2
上8位元

D3

20H( ) 20H( ) 31H(1) 32H(2) 35H(5) 0H

D

20H( )

表正數
無數字填入20H

1 2 5
假設M9091=OFF。

D D

D

0H或20H010

M9091=OFF時，填入0H。

M9091=ON時，填入20H。

本指令相關的特殊元件如下：

功 能 說 明繼電器編號

M9091

BINDA指令工作模式指定。
16位元指令：M9091=OFF，轉換結果的尾端加上 0000H結束碼。
                M9091=ON，轉換結果的尾端不加其他資料。

32位元指令：M9091=OFF，轉換結果最後一個元件的上 8位元設定為 00H。
                M9091=ON，轉換結果最後一個元件的上 8位元設定為 20H。

16位元指令，D佔用 4點 32位元指令，D佔用 6點

DB N DAI P DS
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1 2 M 3

○ ○ ○○

FNC
280 軟件高速計數器表格比較

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

n

S1

D

m

S2

S1：比較表格之起始寄存器

m ：比較資料組數

S2：軟件高速計數器編號

D  ：比較結果輸出點起始號碼

n   ：比較結果輸出點點數

DHSCT    D0    K6    C235    Y4    K3
X20

S 1

1≦m≦16 D指定Y時，只有Y0∼Y7有立即輸出的功能 1≦n≦16S2＝C235∼C255

m S 2 D n

由      起始連續      ×3個元件形成比較表格。      所指定的軟件高速計數器與比較表格中的比
較值相比較，比較的結果由      輸出。本指令之計數值比較及結果輸出，全部使用中斷插入
方式來處理。

S 1 m S 2

D

當X20＝ON時，本指令開始執行。由      所指定的軟件高速計數器C235之現在值開始與比較
表中的第一組比較值(D1、D0)的內容值互相比較。當比較相等時，將比較表中的第一組輸
出狀態(D2)的內容值由      及      所指定的Y4∼Y6立即輸出。且將D9162表格計數器加 1(變
成 1)。然後，C235的現在值開始與比較表中的第二組比較值(D4、D3)的內容值互相比較。
當比較相等時，將比較表中的第二組輸出狀態(D5)的內容值由Y4∼Y6立即輸出。且將
D9162加 1(變成 2)。如此往下依序執行比較作業，直到比較表的最後一組資料比較相等。
此時，執行完畢標誌位M9162＝ON一個掃描時間。然後，D9162後歸為 0，並從第一組資料
再開始執行比較作業。

S 2

D n

當X20由ON變為OFF時，指令停止執行。D9162的內容值清除為 0，但是，輸出點的狀態不
會改變。

本指令在程序中只能使用一次。

比較資料 輸出狀態 表格計數器

D2

H05

D5

H02

D8
H06

D11

H03

D14

H04

D17
H00

D9162

0

1

2

3

4

5

比較表S 1

(D1,D0)

K100

(D4,D3)
K200

(D7,D6)
K300

(D10,D9)

K400

(D13,D12)
K500

(D16,D15)

K600

m

Y4

Y5

Y6

表格計數器
D9162 0 1

2
3

5
4

M9162

100

200
300

500
600

400

C235
現在值

功 能 說 明繼電器編號

本指令相關的特殊元件如下：

■D9162  HSCT指令之表格計數器。

功 能 說 明寄存器編號

■M9162 HSCT指令執行完畢標誌位。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DHSCT。

DHSC T S 1 m S 2 D n
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本例將C235規劃為一個計數值從 0∼1000的上數循環計數器，接受從X0輸入端送來的計
數脈衝。在計數過程中，依比較表的內容產生輸出信號。

C235指定為上數計數器

MOVP    H05    K1Y4

M9001

M9000

程序例子

C235
K1000

M9235

DHSCR    K1000    C235    C235

DHSCT    D0    K6    C235    Y4    K4

啟動C235開始計數

設定Y4∼Y7之初始值

令C235成為計數值從 0∼1000的循環計數器

表格比較指令

比較資料 輸出狀態 表格計數器

D2
H1

D5
H6

D8

HA

D11
HC

D14
H8

D17

H5

D9162

0

1

2

3

4

5

比較表

(D1,D0)
K100

(D3,D4)
K300

(D6,D7)

K500

(D10,D9)
K600

(D13,D12)

K800

(D16,D15)

K900

Y4

Y5

Y7

表格計數器
D9162

M9162

Y6

0 1
2

3

5
4

0 1
2

3

5
4

0

100

300

500

800
900

600

C235
現在值

1000
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 定位控制指令6-22 

VS系列PLC提供 4軸定位控制功能。由于，定位控制功能的使用，不單只是定位指令的了解，還需
要更多專業的說明。所以，本說明書為定位控制功能另闢章節。以"8.定位控制功能說明"進行詳細
解說。以下僅呈現定位控制指令表，以供參考。

○

○

○

○

○

○

○

○

308

309

310

314

二段速中斷位置定位

一段速中斷停止相對位置定位

一段速中斷停止絕對位置定位

電子手輪

FNC
No.

功   能   說   明階      梯      圖
系  列

1 2 M 3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

313 伺服驅動器現在位置讀取

300

301

302

原點復歸

正轉寸動

311 可變速度脈衝輸出

307 一段速中斷位置定位

直線補間相對位置定位

直線補間絕對位置定位

315

316

312 表格定位控制指令

○

○

○

○

305

306

二段速相對位置定位

二段速絕對位置定位

○

○

○

○

303

304 一段速絕對位置定位

一段速相對位置定位

反轉寸動

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

DDV SR

DDV SA

DDV 2 I S 1 S 2 D 1 D 2

S 1 S 2 D 1 D 2

S 1 S 2 D 1 D 2

MPG S 1 S 2 D 1 D 2

DAB S

DL AI

DPLSV

DDV TI S 1 S 2 D 1 D 2

DL RI S D

S D

D 1 D 2S

D 1 D 2S

DDV 2R S 1 S 2 D 1 D 2

DDV 2A S 1 S 2 D 1 D 2

DDR V R

DDR V A

S 1 S 2 D 1 D 2

S 1 S 2 D 1 D 2

DJOGF S 1 S 2 D 1 D 2

DJOGR S 1 S 2 D 1 D 2

DZ R N S 1 S 2 D 1 D 2

DTB L S 1 S 2 D 1 D 2
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7.通訊功能說明
工業自動化領域越來越注重設備間的溝通能力。互相交換資料，協同作業，共同完成控制工作
。PLC身為工業自動化最基礎也最普遍的控制設備，其通訊能力的提升自然也極為重要。

VS系列PLC依產品系列不同，提供3∼6個通訊口。支持本身程序編輯，向上連結人機界面(HMI)
或組態軟件(SCADA)形成監控網路，橫向連結多台VS-PLC進行分散式控制，向下連結各種週邊
設備(溫控器、變頻器等)，形成完整的控制系統。

相較于本公司以往的產品，VS-PLC在通訊口數量的增加，通訊速度的提升，應用類型的彈性及
使用的方便性上均有長足的進步。

本章節特別針對VS系列PLC的通訊功能進行詳細說明，希望使用者在使用通訊功能時，能更加
得心應手。

7-1 通訊功能使用須知

通訊界面

通訊參數

通訊協議

形成通訊的基本要素

透過通訊界面傳輸資料時，必須設定"資料長度"、"同位元"、"停止位元"及"波特率"等
參數，這些設定統稱為通訊參數，可以視為硬件層面的通訊協議。通訊系統中參與通訊的設
備，其通訊參數的設定必須一致。

各種具備通訊能力之設備，均會有其通訊協議，以便于與其他設備進行資料交換。
通訊協議是軟件層面的協議，不同設備透過相同的通訊協議可以達成交換資料之目的。
通訊協議通常會包含開始字元、通訊站號、通訊命令、資料內容、結束字元及校驗碼等等。
當然，每一個設備會依其通訊需求而定義適切的通訊協議。也有些設備會依循市面上常用之
通訊協議，最常見的當屬MODBUS。

當兩個或兩個以上的設備要互相交換資料時，我們就必須將這些設備連結起來，形成一個通
訊回路。而此一通訊回路必須依循以下之基本要素才能達成通訊之目的。

通訊界面要一致。

通訊參數要一致。

通訊協議要一致。

通訊回路中要有通訊主導者，且同一時間也僅可有一個主導者。

7-1-1  通訊功能基本認識

VS系列PLC所使用的通訊界面有USB、RS-232及RS-485。

RS-232界面 ─ 通常用于點對點之短距離( 15米以內)通訊。

RS-485界面 ─ 通常用于多個通訊點間之長距離通訊。由于提供多通訊點交換資料功能及
長距離通訊能力，所以，目前廣泛使用于工業控制領域。

USB界面 ─ 目前電腦上最普遍使用的通訊界面。VS系列PLC主機均內建USB界面，做為程
            式編輯界面，波特率達 12Mbps。
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進行硬件接線時，應確實遵守依序串聯之規則，絕不可因為方便而採用T型接線法、星型
接線法或任何其他接線方法。

2

T型接線法 星型接線法依序串聯接線法

同一個通訊回路可能連結各種不同之設備。當無法正常通訊時，應仔細檢查所有配線是否
正確牢靠及各設備之設定值是否正確無誤。甚至，個別確認每個設備是否能正常通訊，以
避免許多設備連結在一起，不易發現問題，令測試工作事倍功半。

當RS-485通訊回路連結串聯超過一定數目時(依所接線的設備規格而定，一般為32個)，必
須在回路中加裝RS-485功率放大器。

依RS-485界面之標準規範，其最大通訊距離為 1200米。當RS-485通訊回路超過此距離時，
應加裝RS-485功率放大器延長其通訊距離。

3

5

6

必須在整個通訊回路的兩個終端端點並聯終端電阻。RS-485界面所使用之雙絞線，其終端

電阻應選用 120Ω      W 之電阻。 
1
2

端點設備

D+ DD+ D

120Ω      W 
1
2

端點設備

D+ D

120Ω      W 
1
2

VS系列PLC所提供之通訊擴充卡均內建有終端電阻，使用端子台短接選擇。有些通訊設備
並未內建終端電阻，接線時應特別注意外接之終端電阻是否連接良好。 

RS-485雖為兩線式之傳輸界面，但當兩個通訊設備間的距離很長時，常會因該兩設備之地
電位差過大，導致無法正常通訊之情況。所以，我們通常會建議將傳輸線之遮蔽層做為導
線，連接兩設備之SG端子，消弭地電位差，達到正常通訊之目的。

4

D+ D SG D+DSG

具遮蔽層之雙絞線

使用RS-485界面時應注意的事項

傳輸線應使用具遮蔽層之雙絞線。在低雜訊環境進行短距離通訊時，可採用一般之雙絞線，
RS-485以降低成本。但在高雜訊環境、長距離通訊或要求高通訊品質的場合，還是建議使用

Belden 9841) 之通訊品質。專用的傳輸線(如 。雖然成本較高，但可大幅提升通訊回路

1

配線時應儘可能避開高雜訊源。在配電箱中，不可與動力線同一線槽。在外部也應遠離會
產生電磁輻射的設備。

注意通訊距離，選用適當的通訊界面。由于，RS-485界面的規格遠優于RS-232，所以，在
工業控制系統中，應儘量選用RS-485界面。只是，在使用RS-485界面時，有許多必須注意
的事項，一定要依規定配合。

7-1-2  建置通訊系統的注意事項
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通訊速度越快越好的迷思
通訊系統的建置有各種不同的應用及目的。一般人總覺得通訊速度愈快愈好，其實觀念不
見得正確。因為，愈快的通訊速度需要倚靠愈高的通訊品質來支持，也意味著可能需要更
高的通訊建置成本。
所以，因應需求選擇適用的通訊速度、適度考量建置成本、追求穩定的通訊品質，才是正
確的作法。

通訊品質的整體考量
建置一個通訊系統時，經常需要連結不同廠牌的各種設備，這已經有些困難度。再加上環
境因素所造成的影響，那就更加複雜了。
使用者在建置通訊系統時，經常會問，這麼做通訊距離可以多長，那麼做通訊距離又會是
多長。這麼問，無可厚非，但是，沒有標準答案。因為，優良的通訊品質才能確保通訊順
暢，而影響通訊品質的項目太多了，諸如設備端的品質、佈線的品質、現場環境的品質，
甚至，軟件程序的品質等等。
提昇通訊品質才是令通訊系統穩定的正確方法。而提昇通訊品質可以努力的建議如下：

設備端的品質：隔離的通訊界面絕對優于非隔離的通訊界面。而市面上很多廉價的通訊界
                面轉換器，甚至連規格都未達標準，測試時，或許能正常工作，但通訊品
                質很差，一定要避免使用。

佈線的品質：每一種通訊界面都有其標準的傳輸線，業界經常為了降低成本，使用了不正
              確的線材。當通訊系統已出現不穩定現象時，請更換標準傳輸線，以提昇通
              訊品質。

現場環境的品質：工作現場若有高雜訊產生源，而影響通訊正常，應適度改善該設備的雜
                                 訊干擾狀況，若無法改變，則應考慮改變佈線的路徑，遠離該雜訊產生

源。                                 

軟件程序的品質：通訊系統一般做為系統監控之用，在監控端會有監控電腦及監控軟件。
                  而通訊行為一定會有錯誤發生的可能性，監控軟件對于錯誤處理的能力
                  攸關整個系統的穩定性。
                  硬件端儘可能提昇通訊品質避免通訊錯誤，當免不了偶有錯誤時，優質
                  的軟件給予正確的處理。雙管齊下才能建置穩定可靠的通訊系統。

1

2

3

4

當所建置之通訊系統已能正常通訊，只是，經常發生通訊中斷、通訊錯誤，導致資料傳輸
無法順暢、即時。針對此種現象有以下幾點建議:

檢查通訊軟件是否正常運作，包含各種通訊參數(如Time-out時間)的設定，是否正確。

改善週遭環境之干擾現象。具體做法如降低變頻器之載波頻率，將變頻器及各種動力設
備的接地系統確實處裡妥當，甚至在動力線上加裝雜訊抑制元件。

假如目前使用的是一般的傳輸線，則建議改用RS-485專用傳輸線。

將傳輸線重新配線，並遵守遠離干擾源之原則。

1

2

3

4
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7-2 通訊系統構成

VS系列PLC主機內建USB界面(mini USB連接器)編程通訊口，用來與編程裝置連結通訊。
VS系列PLC主機也內建RS-485界面CP1多功能通訊口，支持多種通訊應用類型，可連結外界各
種設備，共同完成控制需求。如果，需要更多的通訊口，則可安裝通訊口擴充卡來增加通訊口
的數目。而且，擴充的通訊口皆為多功能通訊口，可執行各種應用。

品 名 規　　　　　　　　格型 號

VS-485A-EC  通訊擴充卡，一組隔離式RS-485通訊界面，具備通訊指示燈，通訊距離1000米

VS-485-EC  通訊擴充卡，一組非隔離式RS-485通訊界面，具備通訊指示燈，通訊距離50米

VS-D232-EC  通訊擴充卡，兩組非隔離式RS-232C通訊界面，具備通訊指示燈，接線採用端子台

VS-D 485A-EC  通訊擴充卡，兩組隔離式RS-485通訊界面，具備通訊指示燈，通訊距離1000米

VS-D 485-EC  通訊擴充卡，兩組非隔離式RS-485通訊界面，具備通訊指示燈，通訊距離50米

通訊
擴充卡

VS-D 52A-EC  
通訊擴充卡，一組隔離式RS-485通訊界面及一組非隔離式RS-232C通訊界面，
具備通訊指示燈，RS-485通訊距離1000米，接線採用端子台

VS-ENET-EC  
通訊擴充卡，一組Ethernet附帶非隔離RS-485界面，及一組非隔離RS-485界面
，共兩個通訊口，均具備通訊指示燈

通訊擴充卡上的通訊口運作與擴充卡工作區無關，而是由系統設定及程序直接驅動使用。

VS主機除內建CP1通訊埠外，可透過EC1擴充槽安裝通訊擴充卡，VS全系列均可擴充CP2及
CP3(VS1韌體版本V1.6以上支援CP3 )。另外，VS3還可透過EC3擴充槽擴充CP4及CP5。但是，
如果安裝了CP5通訊埠，則EC2插槽只能安裝VS-3AV-EC卡，其他DIO卡及特殊卡則無法安裝。
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INPUT  X

X7X4

EC3EC1 EC2

VS3-32MR
STOP

MC

RUN

EC3EC1 EC2

DC24V
INPUT

編程通訊口USB

CP1接線端子
RS-485

RUN ERR

Y0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13

PWR

X0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13 14 15 16 17

14 15 16 17

X16 X17X15X14X13X12X11X10X6X5X3X2X1X0S S

C0 Y0 Y1 Y2 Y3 Y4 Y5 Y6 Y7 Y10 Y11 Y12 Y13

S
2

3
M

-3
2

DC3

OUTPUT  Y

C1 C2 Y14 Y15 Y16 Y17

RS-485
CP4

485

RX TX

TRTRSGDD

485A

RX TX

TRTRSGDD

DC IN
24V 0V

D485

TRTRSGDD

RX TX
CH1

RX TX
CH2

CH1

TRTRSGDD
CH2 DC IN

24V 0V

D485A

TRTRSGDD

RX TX
CH1

RX TX
CH2

CH1

TRDD
CH2

SGRX TX
CH2

SGRX TX
CH1

D232

RX TX
CH1

RX TX
CH2

RS-485

RS-232

CP4

CP4

485

RX TX

TRTRSGDD

485A

RX TX

TRTRSGDD

DC IN
24V 0V

D485

TRTRSGDD

RX TX
CH1

RX TX
CH2

CH1

TRTRSGDD
CH2 DC IN

24V 0V

D485A

TRTRSGDD

RX TX
CH1

RX TX
CH2

CH1

TRDD
CH2

SGRX TX
CH2

SGRX TX
CH1

D232

RX TX
CH1

RX TX
CH2

RS-485

RS-485

RS-232

CP2

CP2

CP2

RS-485
CP5

RS-485
CP3

RS-232
CP5

RS-232
CP3

RS-485
CP4

RS-485
CP2

RS-232
CP5

RS-232
CP3

TRTRSGDD

DC IN
24V 0V

RX TX
CH1

RX TX
CH2

CH1

D52A

SGRX TX
CH2

24V 0V SGRX TX
CH2DC IN

TRTRSGDD

RX TX
CH1

RX TX
CH2

CH1

D52A
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VB 

從站

VB 

從站

RS-485

人機界面

或

組態軟件

VB 
protocol

VB 

從站

RS-232

人機界面

或

組態軟件

VB 
protocol

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS系列PLC支持的通訊應用類型簡述如下:

VS Computer Link Slave(簡稱VS從站)
VS系列PLC的通訊口執行"VS Computer Link Slave"應用類型時，人機界面(HMI)或組態軟件
(SCADA)可以透過"VS Computer Link protocol"(簡稱VS protocol)存取VS-PLC的資料。

VS 

從站

VS 

從站

RS-485

VS Computer Link Master(簡稱VS主站)
VS系列PLC的通訊口執行"VS Computer Link Master"應用類型時，將配合 LINK指令及通訊表
格執行通訊程序。本主站透過"VS Computer Link protocol"(簡稱VS protocol)與VS從站連結
通訊。

VB Computer Link Slave(簡稱VB從站)
VS系列PLC的通訊口執行"VB Computer Link Slave"應用類型時，人機界面(HMI)或組態軟件
(SCADA)可以透過"VB Computer Link protocol"(簡稱VB protocol)存取VS-PLC的資料。

人機界面

或

組態軟件

VS 
protocol

VS系列
PLC

VS 

從站

RS-232

人機界面

或

組態軟件

VS 
protocol

VS系列
PLC

VS系列
PLC

MODBUS Slave

VS系列PLC的通訊口執行"MODBUS Slave"應用類型時，人機界面(HMI)或組態軟件(SCADA)
可以透過"MODBUS protocol"存取VS-PLC的資料。

RS-485

人機界面

或

組態軟件

MODBUS
protocol

MODBUS

從站

RS-232

人機界面

或

組態軟件

MODBUS
protocol

MODBUS

從站

MODBUS

從站

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS 
主站

VS 

從站

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS 

主站

VS 

從站

VS 

從站

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS系列
PLC

RS-485RS-232
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MODBUS Master

VS系列PLC執行"MODBUS Master"應用類型時，將配合MBUS指令及MBUS通訊表格執行通
訊程序。本主站透過"MODBUS protocol"與各種具備MODBUS通訊協議的週邊設備(如變頻
器、溫度控制器、電力表等)進行通訊。

Non Protocol(無通訊協議)通訊
VS系列PLC的通訊口執行"Non Protocol"應用類型時，PLC不執行任何特定的通訊協議。所有
通訊程序均由使用者自訂，並以PLC程序完成。再利用RS指令收送通訊資料，完成通訊作業
。此應用類型通常用來與市售溫度控制器、變頻器及條碼機等週邊設備取得通訊連結。

VS系列PLC

Non Protocol應用類型

編寫相對應設備的

通訊連結程序

溫度控制器

各種市售週邊設備

變頻器 條碼讀取器

RS-232
RS-485

CPU Link

VS系列PLC利用此應用類型進行PLC間的資料即時共享，以達到分散式控制之目的。
VS系列PLC執行此應用類型時，配合CPUL指令及CPUL通訊表格，透過專用通訊協議進行PLC

間的資料即時共享。

RS-232

支持

MODBUS

通訊協議

電子磅秤
電子看板

條碼讀取器

支持

MODBUS

通訊協議

支持

MODBUS

通訊協議

變頻器 溫度控制器
MODBUS

主站

VS系列
PLC

MODBUS
主站

VS系列
PLC

RS-485

CPU LINK
站 1

CPU LINK
站 2

VS系列
PLC

VS系列
PLC

RS-485

CPU LINK
站 1

CPU LINK
站 2

CPU LINK
站 n

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS系列
PLC

RS-232
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主機內建通訊口7-2-1  

VS系列PLC主機均內建USB界面，做為程序編輯界面，波特率達 12Mbps。此通訊口執行VS 

Computer Link Protocol，使用者也可以依據通訊協議規範自行撰寫通訊程序與VS-PLC進行通訊。

透過本公司編程通訊線 VSPC-200A與電腦連結，進行程序編輯或修改，可以獲得穩定快速的通
訊品質。

VS系列PLC主機均內建CP1通訊口，此通訊口為非隔離式的RS-485界面，透過VS系列PLC主機
的參數設定功能及程序的驅動，此通訊口可以執行各種通訊功能。

Ladder Master S

CP1規格

項  目 規 格

無隔離

最大通訊距離

通訊方式

波特率

接線方式

參數設定

50米

半雙工

依系統設定(最高可支持至 115200bps)

由編程裝置的"通訊口設定"功能進行設定

端子台接線

通訊界面 RS-485

隔離方式

VS1-32MR

X0 1 2 3 4 5 6 7

10

21 22 23

RUN ERR

Y0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13

PWR

20

11 12 13 14 15 16 17

DC24V
INPUT

STOP

MC

RUN

VS系列PLC

溫度控制器

各種市售週邊設備

變頻器組態軟件 人機界面

 USB

VSPC-200A
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通訊口擴充卡7-2-2  VS-485-EC

產品規格

項  目 規 格

無隔離

通訊指示

最大通訊距離

通訊方式

波特率

電源供給

接線方式

參數設定

RX、 TX指示燈

50米

半雙工

依系統設定(最高可支持至 115200bps)

DC5V 50mA(由PLC內部供給電源)

由編程裝置的"通訊口設定"功能進行設定

端子台接線

通訊界面 RS-485

隔離方式

終端電阻 120Ω，兩個 TR端子短接時啟用

VS-485-EC通訊口擴充卡提供一組非隔離式的RS-485界面，透過VS系列PLC主機的參數設定功
能及程序的驅動，此通訊口可以執行各種通訊功能。

產品外觀

擴充卡
連接器

產品序號

產品型號

下端固定卡鉤

485

VIGOR LOGO

RX TX

TRTRSGDD

上端固定卡鉤

通訊接線端子

通訊狀態指示燈

30mm

6
4

m
m

25mm 15mm

終端電阻接線端子

產品型號

製造廠商

1306-
0001

VS-485-EC

VIGOR
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通訊口擴充卡7-2-3  VS-485A-EC

VS-485A-EC通訊口擴充卡提供一組隔離式的RS-485界面，透過VS系列PLC主機的參數設定功
能及程序的驅動，此通訊口可以執行各種通訊功能。

產品外觀

產品型號

下端固定卡鉤

VIGOR LOGO

上端固定卡鉤

通訊接線端子

通訊狀態指示燈

產品規格

項  目 規 格

PLC內部與外部驅動電路間以磁耦合器隔離

通訊指示

最大通訊距離

通訊方式

波特率

電源供給

接線方式

參數設定

RX、 TX指示燈

1000米

半雙工

依系統設定(最高可支持至 115200bps)

DC24V 25mA(由端子台供給電源)

由編程裝置的"通訊口設定"功能進行設定

端子台接線

通訊界面 RS-485

隔離方式

終端電阻接線端子

終端電阻 120Ω，兩個 TR端子短接時啟用

485A

RX TX

TRTRSGDD

DC IN
24V 0V

直流電源接線端子

擴充卡
連接器

產品序號

30mm

6
4

m
m

25mm 15mm

產品型號

製造廠商

1306-
0001

VS-485A-EC

VIGOR
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通訊口擴充卡7-2-4  VS-D485-EC

VS-D485-EC通訊口擴充卡提供兩組非隔離式的RS-485界面，透過VS系列PLC主機的參數設定
功能及程序的驅動，此通訊口可以執行各種通訊功能。

產品外觀

產品型號

下端固定卡鉤

VIGOR LOGO

上端固定卡鉤

CH1通訊接線端子

通訊狀態指示燈

產品規格

項  目
規 格

無隔離 無隔離

通訊指示

最大通訊距離

通訊方式

波特率

電源供給

接線方式

參數設定

RX、 TX指示燈 RX、 TX指示燈

50米 50米

半雙工 半雙工

依系統設定(最高可支持至 115200bps) 依系統設定(最高可支持至 115200bps)

DC5V 100mA(由PLC內部供給電源)

由編程裝置的"通訊口設定"功能進行設定

端子台接線 端子台接線

通訊界面 RS-485 RS-485

隔離方式

終端電阻接線端子

終端電阻 120Ω，兩個 TR端子短接時啟用 120Ω，兩個 TR端子短接時啟用

通訊狀態指示燈

CH2通訊接線端子

D485

TRTRSGDD

RX TX
CH1

RX TX
CH2

CH1

TRTRSGDD
CH2

終端電阻接線端子

CH1 CH2

擴充卡
連接器

產品序號

30mm

6
4

m
m

25mm 15mm

製造廠商

1306-
0001

VS-D485-EC

VIGOR

產品型號
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DC IN
24V 0V

通訊口擴充卡7-2-5  VS-D485A-EC

VS-D485A-EC通訊口擴充卡提供兩組隔離式的RS-485界面，透過VS系列PLC主機的參數設定功
能及程序的驅動，此通訊口可以執行各種通訊功能。

產品外觀

產品型號

下端固定卡鉤

D485A

VIGOR LOGO

TRTRSGDD

上端固定卡鉤

CH1通訊接線端子

通訊狀態指示燈

產品規格

項  目
規 格

通訊指示

最大通訊距離

通訊方式

波特率

電源供給

接線方式

參數設定

RX、 TX指示燈 RX、 TX指示燈

1000米 1000米

半雙工 半雙工

依系統設定(最高可支持至 115200bps) 依系統設定(最高可支持至 115200bps)

由編程裝置的"通訊口設定"功能進行設定

端子台接線 端子台接線

通訊界面 RS-485 RS-485

隔離方式

終端電阻接線端子

終端電阻 120Ω，兩個 TR端子短接時啟用 120Ω，D-端子及 TR端子短接時啟用

RX TX
CH1

RX TX
CH2

CH1

通訊狀態指示燈

TRDD
CH2

CH2通訊接線端子

終端電阻接線端子

CH1 CH2

PLC內部與外部驅動電路間以磁耦合器隔離，兩通道間未隔離

DC24V 50mA(由端子台供給電源)

直流電源接線端子

擴充卡
連接器

產品序號

30mm

6
4

m
m

25mm 15mm

產品型號

製造廠商

1306-
0001

VS-D485A-EC

VIGOR



371

SGRX TX
CH2

SGRX TX
CH1

通訊口擴充卡7-2-6  VS-D232-EC

VS-D232-EC通訊口擴充卡提供兩組非隔離的RS-232C界面，透過VS系列PLC主機的參數設定功
能及程序的驅動，此通訊口可以執行各種通訊功能。

產品外觀

產品型號

下端固定卡鉤

VIGOR LOGO

上端固定卡鉤

CH1通訊接線端子

通訊狀態指示燈

產品規格

項  目
規 格

無隔離 無隔離

通訊指示

最大通訊距離

通訊方式

波特率

電源供給

接線方式

參數設定

RX、 TX指示燈 RX、 TX指示燈

15米 15米

半雙工 半雙工

依系統設定(最高可支持至 115200bps) 依系統設定(最高可支持至 115200bps)

DC5V 25mA(由PLC內部供給電源)

由編程裝置的"通訊口設定"功能進行設定

端子台接線 端子台接線

通訊界面 RS-232C RS-232C

隔離方式

通訊狀態指示燈

CH2通訊接線端子

D232

RX TX
CH1

RX TX
CH2

CH1 CH2

擴充卡
連接器

產品序號

30mm

6
4

m
m

25mm 15mm

產品型號

製造廠商

1306-
0001

VS-D232-EC

VIGOR
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通訊口擴充卡7-2-7  VS-D52A-EC

DC IN
24V 0V

VS-D52A-EC通訊口擴充卡提供一組隔離式的RS-485界面及一組非隔離式的RS-232C界面，
透過VS系列PLC主機的參數設定功能及程序的驅動，此通訊口可以執行各種通訊功能。

產品外觀

產品型號

下端固定卡鉤

VIGOR LOGO

TRTRSGDD

上端固定卡鉤

CH1通訊接線端子

通訊狀態指示燈

產品規格

規 格

通訊指示

最大通訊距離

通訊方式

波特率

電源供給

接線方式

參數設定

RX、 TX指示燈 RX、 TX指示燈

1000米 15米

半雙工 半雙工

依系統設定(最高可支持至 115200bps) 依系統設定(最高可支持至 115200bps)

由編程裝置的"通訊口設定"功能進行設定

端子台接線 端子台接線

通訊界面 RS-485 RS-232C

隔離方式

終端電阻接線端子

終端電阻 120Ω，兩個 TR端子短接時啟用

RX TX
CH1

RX TX
CH2

CH1

通訊狀態指示燈

CH2通訊接線端子

CH1 CH2

PLC內部與外部驅動電路間
以磁耦合器隔離

DC24V 50mA(由端子台供給電源)
DC5V 25mA(由PLC內部供給電源)

直流電源接線端子

項    目

D52A

SGRX TX
CH2

無隔離

—

擴充卡
連接器

產品序號

30mm

6
4

m
m

25mm 15mm

產品型號

製造廠商

1306-
0001

VS-D52A-EC

VIGOR
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通訊口擴充卡7-2-8  VS-ENET-EC

VS-ENET-EC通訊口擴充卡提供一組Ethernet附帶非隔離式RS-485界面，及一組非隔離式的
RS-485界面，共兩個通訊口。
透過VS系列PLC主機的參數設定功能及程序的驅動，此通訊口可以執行各種通訊功能。

產品外觀

產品型號

下端固定卡鉤

VIGOR LOGO

上端固定卡鉤

產品規格

應用協議

通訊指示

PLC通訊界面

最大通訊距離

IP獲取方式

通訊方式

MAC Address

波特率

通訊狀態指示

電源供給

接線方式

接線方式

參數設定

網路界面

通訊界面

網路協議

隔離方式

通訊狀態指示燈

通訊接線端子

Ethe rne t 規格

TCP (Client / Server)， UDP (Client / Server)

CH1

支持全球唯一MAC Address

LINK及Data指示燈

RJ-45連接器

10 / 100 Base T

通訊口規格

無隔離 無隔離

RX、 TX指示燈 RX、 TX指示燈

50米 50米

半雙工 半雙工

依系統設定(最高可支持至 115200bps) 依系統設定(最高可支持至 115200bps)

通訊口DC5V 100mA，Ethernet DC5V 100mA，合計 200mA(由PLC內部供給電源)

由編程裝置的"通訊口設定"功能進行設定

端子台接線 端子台接線

RS-485 RS-485

CH1 CH2

項    目

項    目

擴充卡
連接器

產品序號

30mm

6
4

m
m

25mm 15mm

製造廠商

1807-
0001

VS-ENET-EC

VIGOR

產品型號

CH1

CH1
RX TX

CH2

SGDD

ENET

RX TX

D D
CH2

RS-485 RS-485

ETHERNET

RJ-45 Ethernet插座

支持Modbus TCP Server

DHCP / Auto 或 Static手動指定

通訊參數設定 專用工具軟件
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7-3 通訊應用類型

VS系列PLC通訊功能齊全，不但擁有最多CP1∼CP5共 5個通訊口，且每個通訊口均為多功能通
訊埠，具備多種通訊應用類型。以下針對各種通訊應用類型逐一詳細說明。

通訊應用類型選擇7-3-1  

由于CP1∼CP5均支持多種應用類型，所以，在使用前必須先設定其應用類型。

通訊口之應用類型是經由程序編輯軟件 Ladder Master S進行設定，設定步驟如下：

在專案表單中點選〝通訊口設定〞

螢幕會出現如右圖之表單，依應用需求點選
表單中應用類型的項目。

各種應用類型會有相對應的表單，導引使用
者設定相關參數。

全部通訊口皆設定完成時，按右上角    鍵
，關閉表單。

×

設定完成後，必須執行專案寫入的作業，
才會將設定參數寫入PLC。
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7-3-2  VS Computer Link Slave

VS-PLC與電腦、人機界面透過"VS系列PLC通訊協議"進行通訊。人機界面(HMI)及組態軟件
(SCADA)供應商會根據"VS系列PLC通訊協議"撰寫驅動程序，藉與VS-PLC通訊，構成監控區
域網路。

VS 

從站

VS 

從站

RS-485

人機界面

或

組態軟件

VS 
protocol

VS系列
PLC

VS 

從站

RS-232

人機界面

或

組態軟件

VS 
protocol

VS系列
PLC

VS系列
PLC

任何要與VS系列PLC通訊的設備，諸如電腦、人機界面...等，只要依據VS系列PLC所提供
的通訊協議，下達正確的命令，PLC就會回應該設備的通訊要求。至于，VS系列PLC的通訊
協議請參考〝 7-4  VS系列PLC通訊協議〞的說明。

通常圖控軟件(SCADA)或人機界面(HMI)製造商，會依據PLC製造商所提供的通訊協議資料
，撰寫相對應的驅動程序。所以，SCADA及HMI的使用者，只須在規劃時選擇正確的驅動程
式，就可以將SCADA、HMI及PLC連結在一起，形成監控網路。

某些軟件或HMI可能不具備VS系列PLC之驅動程序。此時，可以利用〝MODBUS Slave〞
應用類型，進行連結，詳細說明請參考〝 7-3-5  MODBUS Slave〞之說明。

通訊界面

通訊協議

通訊參數

波特率

通訊距離

連結站數

通訊方式

可連結之PLC

資料傳輸範圍

1站

VS系列PLC(包含VS1、VS2、VSM及VS3)

包含所有X、Y、M、S、T、C、D、R均可傳遞

RS-485

資料長度：8 bits  同位元：NONE          停止位元：1 bit

300/600/1200/2400/4800/9600/19200/38400/57600/115200 bps可選擇

半雙工

15米

VS系列PLC通訊協議

RS-232

非隔離回路： 50米，隔離回路： 1000米

最多 255站(超過 32站時須加裝功率放大器)

CP2∼CP5：VS-D232-EC

CP3、CP5：VS-D52A-EC之CH2

CP1：主機內建
CP2∼CP5：VS-D485-EC、VS-D485A-EC

CP2、CP4： VS-485-EC、VS-485A-EC、

              VS-D52A-EC之CH1

連接配備

項　　目 規                格

VS系列PLC的通訊口執行"VS Computer Link Slave"應用類型時，人機界面(HMI)或組態軟件
(SCADA)可以透過"VS Computer Link protocol"(簡稱VS protocol)存取VS-PLC的資料。
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應用例

本應用例以電腦之USB通訊口，經市售＂USB對RS-485轉換器＂轉成RS-485界面後，連結兩
台VS系列PLC之CP1，站號分別為1號站及 2號站。然後，在電腦上執行 Ladder Master S軟件
，分別與 1號站及 2號站PLC連線，進行專案讀取、RUN/STOP控制及運轉監看作業。

①規劃 1號站PLC之專案
   以 Ladder Master S設定 1號站PLC專案之CP1參數，並編寫相關程序。完成後，連結 1號站
   PLC之USB編程界面，將專案寫入 1號站PLC。

市售轉換器

USB

RS-485

RS-485

VS Computer Link Slave

波特率：19200 bps

站號：1

1號站VS-PLC

CP1

VS Computer Link Slave

波特率：19200 bps 

站號：2

2號站VS-PLC

CP1

USB

Ladder Master S

請依下列步驟進行操作測試

*延遲回應，通常不需改變設定。
 當懷疑通訊回路有信號衝撞問題，而導致通訊不順暢時，可嘗試加長延遲回應時間。

應用類型設定為
VS Computer Link Slave

波特率設定為
19200 bps

站號設定為 1號站

寫入 1號站PLC之程序

C0
K1000M9013

透過USB編程界面，將專案寫入 PLC。1號站

1號站PLC

VS1-32MR

X0 1 2 3 4 5 6 7

10

21 22 23

RUN ERR

Y0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13

PWR

20

11 12 13 14 15 16 17

DC24V
INPUT

STOP

MC

RUN

VSPC-200A

USB

Ladder Master S
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②規劃 2號站PLC之專案
   以 Ladder Master S設定 2號站PLC專案之CP1參數，並編寫相關程序。完成後，連結 2號站
   PLC之USB編程界面，將專案寫入 2號站PLC。

③依序規劃完 2台PLC後，將電腦、市售轉換器及 2台PLC完成接線。

④實際應用時，通常會以圖控軟件進行通訊回路監控。本例以 Ladder Master S取代圖控軟件
  ，執行監控工作。但是， Ladder Master S只能連結單一站號PLC，所以，必須逐一連結不
  同站號PLC，進行測試。
  其實，在實際應用中，當使用者架構好通訊系統，卻無法正常工作時，也可以利用
  Ladder Master S先逐一測試各站，確認通訊回路的正確性。

  設定 Ladder Master S之連線方式。

站號設定為 2號站

寫入 2號站PLC之程序

C100
K2000M9013

透過USB編程界面，將專案寫入 PLC。2號站

2號站PLC

VS1-32MR

X0 1 2 3 4 5 6 7

10

21 22 23

RUN ERR

Y0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13

PWR

20

11 12 13 14 15 16 17

DC24V
INPUT

STOP

MC

RUN

VSPC-200A

USB

Ladder Master S



378

本例採用USB對RS-485轉換
器，所以，選擇"USB"。如
果，透過電腦本身的通訊口
，則應選擇"COM Port"。

本例的USB對RS-485轉換器
，轉換後的通訊口為COM 4。

與回路中的PLC波特率相
同，本例為 19200 bps。

選擇連線方式 選擇連線裝置 選擇波特率

⑤測試連接 1號站PLC。

設定連線站號 1

執行專案讀取

執行PLC監看

令PLC運轉

螢幕上會出現步驟①寫入之 1號站PLC程序

螢幕上的程序變成監看狀態

程序中C0的現在值以 1秒的速度遞增

⑥測試連接 2號站PLC。

設定連線站號 2

執行專案讀取

執行PLC監看

令PLC運轉

螢幕上會出現步驟②寫入之 2號站PLC程序

螢幕上的程序變成監看狀態

程序中C100的現在值以 1秒的速度遞增
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7-3-3  VS Computer Link Master

將多台VS系列PLC以RS-485界面連結。
其中一台VS-PLC的通訊應用類型設定為VS Computer Link Master(本應用類型)，我們稱之為
主站PLC。其餘VS-PLC的通訊應用類型設定為VS Computer Link Slave，是為從站PLC。主站
PLC利用 LINK指令(FNC 89)，配合 LINK通訊表格，描述對從站PLC的資料收發內容，即可存取
此區域網路中所有從站PLC的資料，以達到資料傳輸之目的。

此種應用類型適用于多台PLC間互相交換大量資料之應用。

VS系列PLC的通訊口執行"VS Computer Link Master"應用類型時，將配合 LINK指令及通訊表
格執行通訊程序。本主站透過"VS Computer Link protocol"(簡稱VS protocol)與VS從站連結
通訊。

VS 
主站

VS 

從站

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS 

主站

VS 

從站

VS 

從站

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS系列
PLC

RS-485RS-232

通訊界面

通訊協議

通訊參數

波特率

通訊距離

連結站數

通訊方式

可連結之PLC

資料傳輸範圍

VS系列PLC(包含VS1、VS2、VSM及VS3)

包含所有X、Y、M、S、T、C、D、R均可傳遞

RS-485

資料長度：8 bits 同位元：NONE          停止位元：1 bit

300/600/1200/2400/4800/9600/19200/38400/57600/115200 bps 可選擇

半雙工

VS系列PLC通訊協議

非隔離回路： 50米，隔離回路： 1000米

最多 256站(超過 32站時須加裝功率放大器)

項　　目 規                格

1站

15米

RS-232

CP2∼CP5：VS-D232-EC

CP3、CP5：VS-D52A-EC之CH2

CP1：主機內建
CP2∼CP5：VS-D485-EC、VS-D485A-EC

CP2、CP4： VS-485-EC、VS-485A-EC、

              VS-D52A-EC之CH1

連接配備
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1 2 M 3

○○○○

FNC
89 EASY LINK通訊指令L NKI S 1 S 2 n

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

n

VS1系列n＝1∼2，VS2及VSM系列n＝1∼3，VS3系列n＝1∼5

S1 ：描述資料收發動作的通訊表格

S2 ：指令執行工作區，共佔用 4個寄存器

n   ：通訊口指定，CP1∼CP5

LINK    CP1資料收集    D100    K1
X20

VS系列PLC利用本指令透過CP1∼CP5通訊口進行PLC與PLC間之資料傳送。

CP1∼CP5為多功能通訊口，可執行多種通訊應用類型。當使用本指令時，應用類型應選
擇〝VS Computer Link Master〞。至于應用類型選定及其相關參數設定，請利用編輯軟件
Ladder  Master S中〝專案—通訊口設定〞選項完成設定。

可將最多 256台VS系列PLC連結後，再利用本指令在PLC間互傳資料。本指令之資料傳送範
圍涵蓋所有X、Y、M、S、 T、C、D、R元件(特M及特D除外)。

如下圖將PLC連結後，在互相連結的PLC選定一台做為主站，其餘的PLC則為從站。使用
Ladder Master S將主站之應用類型設定為〝VS Computer Link Master〞，從站之應用類型設
定為〝VS Computer Link Slave〞，並將從站之站號設定妥當(站號範圍為 0∼254)。接著在
主站PLC的程序中寫入本指令，再編寫 LINK通訊表格指定資料收發動作，即可達成PLC間資
料傳送之目的。

當X20＝ON時， LINK指令開始執行。會根據〝CP1資料收集〞通訊表格所描述的資料收發
動作對從站PLC進行資料讀出或寫入的作業。而D100∼D103則存放指令執行的狀態。

當由       所指定的通訊表格其資料收發作業從頭到尾執行完成時，M9104會ON一個掃描時
間。然後再從頭由第一筆資料的收發作業處理起。

當X20由ON變為OFF時，指令停止執行，並立即停止資料收發作業。

S 1

S 2S 1 n

功 能 說 明繼電器編號

本指令相關的特殊元件如下：

■M9104 CP1之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。 

■M9114 CP2之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

■M9124 CP3之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

■M9134 CP4之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

■M9144 CP5之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

(表格指標Q0∼Q31，可利用V,Z索引)或(由 8個中文或 16英文數字組成的表格名稱)

M9143 CP5之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

M9103 CP1之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

CP2之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 M9113

M9123 CP3之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

M9133 CP4之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

VS 
主站

VS 

從站

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS 

主站

VS 

從站

VS 

從站

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS系列
PLC

RS-485RS-232
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由       所指定的通訊表格。S 1

Ladder Master S提供 LINK通訊表格編輯界面，表格範例如下：

表格中第 1筆資料表示，由主站讀取 1號從站的D0∼D9資料，存放在主站的D0∼D9。

表格中第 2筆資料表示，主站將D10∼D14的資料寫入 1號從站的D10∼D14。

表格中第 3筆資料表示，由主站讀取 2號從站的D0∼D9資料，存放在主站的D20∼D29。

表格中第 4筆資料表示，主站將D30∼D34的資料寫入 2號從站的D10∼D14。

表格中第 5筆資料表示，主站將D40∼D59的資料寫入所有從站的D40∼D59。表格中的從站
站號＝ 255，表示由主站對所有從站寫入資料。請注意，此時不可使用讀取命令。

表格中最後一欄的停用接點，表示該指定接點若為ON，則該筆通訊命令會被停止。例如，
若M1＝ON，則表格中的第 1、2筆通訊命令，將會停止執行。這個VS系列的新功能可以幫
助程序設計者有效管理通訊表格的運作狀況。一筆通訊命令也可以不指定停用接點(如第4

筆通訊命令)，如此一來該筆命令就不具備停用的控制功能。

由        起始的指令執行工作區(以D100∼D103為例)S2

執行本指令時作業系統所須使用的工作區

下 8位元

上 8位元

發生通訊錯誤時的從站站號

指令執行狀態
:資料收發正常0
:指定的對象元件錯誤4

7:通訊命令錯誤
:通訊正常但從站沒有反應( 發生)A Time Out
:通訊異常B

D100

D101

D103

∼

說                    明S2

通訊表格編輯

利用 Ladder Master S建立 LINK通訊表格。透過交互式窗口，使用者可輕易建立、編輯或修
改通訊表格。

在VS系列PLC中，通訊表格被視為專案的一部份。當使用者複製或存取專案時，會連同程
式本文及表格資料一併被複製或存取。

當LINK指令要開始第一筆資料收發作業之前，會先將D100清除為0。

指令執行過程中，若有通訊錯誤發生，通訊異常標誌位會ON。而通訊錯誤的狀況會記錄在
D100中。只有在D100內容值為0的時候，才會執行記錄的動作。所以，D100只會記錄第一個
發生的錯誤。如果，有記錄多個錯誤的需求時，使用者可以利用程序將D100另存他處，再把
D100清除為0。如此一來，D100就可以再記錄下一個錯誤。

筆數 命  令 從站站號主站位址 從站位址 長度 Word/Bit

1

2

3

4

5

讀取

寫入

寫入

寫入

1

1

2

2

255

D0 D0

D10

10

5

10

5

20

停用接點

讀取

D10

D20

D30

D40

D0

D10

M1

M1

M2

資料方向

M0D40
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本應用例將 3台VS系列PLC以CP1之RS-485界面相互連結。並執行VS Computer Link通訊。
令最左邊的PLC為VS Computer Link 主站，執行"VS Computer Link Master"應用類型，波特率
19200 bps。在程序中寫入 LINK指令，並編寫 LINK通訊表格。利用 LINK指令進行通訊表格中
對VS Computer Link從站的資料收發作業。
另外 2台PLC則為VS Computer Link從站，執行"VS Computer Link Slave"應用類型，波特率同
主站PLC，從站站號分別設定為 1號站及 2號站。並寫入相關之控制程序。

暫放

應用例

VS Computer Link Master

波特率：19200 bps

CP1

VS Computer Link Slave

波特率：19200 bps

站號：1

VS Computer Link Slave

波特率：19200 bps

站號：2

CP1 CP1

主站VS-PLC 1號從站VS-PLC 2號從站VS-PLC

RS-485 RS-485

①規劃 1號從站PLC之專案
   以 Ladder Master S設定 1號從站PLC專案之CP1參數，並編寫相關程序。完成後，連結 1號
   從站PLC之USB編程界面，將專案寫入 1號從站PLC。

請依下列步驟進行操作測試

應用類型設定為
VS Computer Link Slave

波特率設定為
19200 bps

站號設定為 1號站

*延遲回應，通常不需改變設定。
 當懷疑通訊回路有信號衝撞問題，而導致通訊不順暢時，可嘗試加長延遲回應時間。

寫入 1號從站PLC之程序 透過USB編程界面，將專案寫入 PLC。1號從站

1號從站PLC

VS1-32MR

X0 1 2 3 4 5 6 7

10

21 22 23

RUN ERR

Y0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13

PWR

20

11 12 13 14 15 16 17

DC24V
INPUT

STOP

MC

RUN

VSPC-200A

USB

Ladder Master S

M9000
MOV   D0   K2Y0

ADD   D0   K100   D1
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②規劃 2號從站PLC之專案
   以 Ladder Master S設定 2號從站PLC專案之CP1參數，並編寫相關程序。完成後，連結 2號
   從站PLC之USB編程界面，將專案寫入 2號從站PLC。

站號設定為 2號站

透過USB編程界面，將專案寫入 PLC。2號從站

2號從站PLC

VS1-32MR

X0 1 2 3 4 5 6 7

10

21 22 23

RUN ERR

Y0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13

PWR

20

11 12 13 14 15 16 17

DC24V
INPUT

STOP

MC

RUN

VSPC-200A

USB

Ladder Master S

③規劃主站PLC之專案
   以 Ladder Master S設定主站PLC專案之CP1參數，並編寫LINK通訊表格及相關程序。完成
   後，連結主站PLC之USB編程界面，將專案寫入主站PLC。

波特率設定為
19200 bps

應用類型設定為
VS Computer Link Master

*延遲傳送，通常不需改變設定。
 當懷疑通訊回路有信號衝撞問題，而導致通訊不順暢時，可嘗試加長延遲傳送的時間。

寫入 2號從站PLC之程序

M9000
MOV   D0   K2Y0

ADD   D0   K100   D1

將D0內容值，
送到Y0∼Y7輸出點。

將D0內容值加上 100後，
傳送到D1。
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主站PLC之 LINK通訊表格編輯

透過USB編程界面，將專案寫入 PLC。主站

寫入主站PLC的程序

LINK   LINKTEST   D100   K1
M9000

LINK指令，依據"LINKTEST"通訊表格的內容，執行通訊。

將此通訊表格命名為："LINKTEST"，再編輯表格內容。

主站PLC

VS1-32MR

X0 1 2 3 4 5 6 7

10

21 22 23

RUN ERR

Y0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13

PWR

20

11 12 13 14 15 16 17

DC24V
INPUT

STOP

MC

RUN

VSPC-200A

USB

Ladder Master S
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⑤首先，讀取主站PLC之專案，並開啟監看畫面，監看D0、D1、D10、及D11。

④依序規劃完 3台PLC後，將 3台PLC完成接線，並將電腦連接至主站PLC之USB通訊口，透過
  Ladder Master S進行測試、監看流程。

本應用例執行時，各站PLC會依據程序規劃及通訊表格內容，執行以下之動作。

2.主站PLC的D1內容值，經由通訊傳輸，寫入2號從站的D0(通訊表格的第3筆通訊傳輸)。

  2號從站將D0內容值，傳送到Y0∼Y7輸出點。所以，當主站PLC的D1=1時，2號從站的Y0

  會ON。當主站PLC的D1=7時，2號從站的Y2、Y1及Y0會ON。餘此類推。

1.主站PLC的D0內容值，經由通訊傳輸，寫入1號從站的D0(通訊表格的第1筆通訊傳輸)。

1號從站將D0內容值，傳送到Y0∼Y7輸出點。所以，當主站PLC的D0=1時，1號從站的Y0

會ON。當主站PLC的D0=5時，1號從站的Y2及Y0會ON。餘此類推。

1號從站並將D0的內容值加上 100後，傳送到D1。

主站PLC經由通訊傳輸，讀取 1號從站的D1，存放到D10(通訊表格的第 2筆通訊傳輸)。
所以，在主站PLC會觀察到D10的內容值永遠等于D0內容值加 100。

主站PLC經由通訊傳輸，讀取 2號從站的D1，存放到D11(通訊表格的第 4筆通訊傳輸)。
所以，在主站PLC會觀察到D11的內容值永遠等于D1內容值加 100。

2號從站並將D0的內容值加上 100後，傳送到D1。

由于 通訊及主站PLC  指令作業的關係，會形成以下之執行結果。VS Computer Link LINK

1.主站PLC的D0內容值會從 1號從站的Y0∼Y7輸出。

3 主站PLC的D1內容值會從 2號從站的Y0∼Y7輸出。.

2.主站PLC的D10內容值等于D0內容值加 100。

4.主站PLC的D11內容值等于D1內容值加 100。
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7-3-4  VB Computer Link Slave

VS系列PLC的通訊口執行"VB Computer Link Slave"應用類型時，人機界面(HMI)或組態軟件
(SCADA)可以透過"VB Computer Link protocol"(簡稱VB protocol)存取VS-PLC的資料。

本應用類型主要在以下場合使用：

1.舊款HMI或SCADA僅支持"VB系列PLC通訊協議"而未支持"VS系列PLC通訊協議"者。

2.在已存在的"VB系列PLC通訊協議"區域網路中，加入VS-PLC節點時，加入的VS-PLC必須工
  作在此應用類型。

當VS-PLC工作在"VB Computer Link Slave"應用類型時，可存取的元件範圍僅限VB-PLC所支持
的範圍。(VS-PLC的元件範圍大于VB-PLC)。

VB 

從站

VB 

從站

RS-485

人機界面

或

組態軟件

VB 
protocol

VB 

從站

RS-232

人機界面

或

組態軟件

VB 
protocol

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS系列
PLC

通訊協議

通訊參數

通訊方式

RS-485

資料長度：7 bits(ASCII)         同位元：EVEN          停止位元：1 bit

半雙工

15米

M、VB及VH系列通訊協議

RS-232

項　　目 規                格

VS-PLC的應用類型設定為
VB Computer Link Slave

設定相對應的波特率

通訊界面

波特率

通訊距離

連結站數 1站 最多255站(超過32站時須加裝功率放大器)

可連結之PLC

資料傳輸範圍

300/600/1200/2400/4800/9600/19200/38400/57600/115200 bps 可選擇

非隔離回路： 50米，隔離回路： 1000米

VS系列PLC(包含VS1、VS2、VSM及VS3)

VB-PLC元件範圍內的X、Y、M、S、T、C、D均可傳遞

設定相對應的站號

*延遲回應，通常不需改變設定。
 當懷疑通訊回路有信號衝撞問題，而導致通訊不順暢時，可嘗試加長延遲回應時間。

CP2∼CP5：VS-D232-EC

CP3、CP5：VS-D52A-EC之CH2

CP1：主機內建
CP2∼CP5：VS-D485-EC、VS-D485A-EC

CP2、CP4： VS-485-EC、VS-485A-EC、

              VS-D52A-EC之CH1

連接配備
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7-3-5  MODBUS Slave

VS系列PLC的通訊口執行"MODBUS Slave"應用類型時，人機界面(HMI)或組態軟件(SCADA)
可以透過"MODBUS protocol"存取VS-PLC的資料。

RS-485

人機界面

或

組態軟件

MODBUS
protocol

MODBUS

從站

RS-232

人機界面

或

組態軟件

MODBUS
protocol

MODBUS

從站

MODBUS

從站

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS系列
PLC

MODBUS為市面極為流通的一種通訊協議，一般市售的組態軟件(SCADA)及人機界面(HMI)均
會支持MODBUS通訊協議。所以，當您所選用的SCADA或HMI沒有支持VS系列PLC通訊協議時
，就可以利用MODBUS通訊協議與VS系列PLC取得通訊連結。

規                格項　　目

通訊界面

波特率

通訊距離

連結站數

通訊方式

可連結之PLC

通訊參數

RS-485

半雙工

RS-232

通訊模式：ASCII或RTU                                資料長度： 7 bits / 8 bits          

同 位 元：None/Odd/Even 停止位元： 1 bit / 2 bits          

15米

1站 最多247站(超過32站時須加裝功率放大器)

VS系列PLC(包含VS1、VS2、VSM及VS3)

通訊協議 MODBUS通訊協議

300/600/1200/2400/4800/9600/19200/38400/57600/115200 bps 可選擇

非隔離回路： 50米，隔離回路： 1000米

資料傳輸範圍 包含所有X、Y、M、S、T、C、D、R均可傳遞

VS-PLC的應用類型設定為
MODBUS Slave

設定表單內相關的參數

*延遲回應，通常不需改變設定。
 當懷疑通訊回路有信號衝撞問題，而導致通訊不順暢時，可嘗試加長延遲回應時間。

VS-PLC與MODBUS之
元件對照表

CP2∼CP5：VS-D232-EC

CP3、CP5：VS-D52A-EC之CH2

CP1：主機內建
CP2∼CP5：VS-D485-EC、VS-D485A-EC

CP2、CP4： VS-485-EC、VS-485A-EC、

              VS-D52A-EC之CH1

連接配備
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許多市售自動化元件及設備(如變頻器、溫度控制器...)支持MODBUS通訊協議。VS系列PLC

則提供MBUS指令，透過MBUS指令配合MBUS通訊表格，VS系列PLC可以對具備MODBUS通訊
功能的設備下達MODBUS通訊命令，達成PLC與該設備交換資料之目的。

VS系列PLC執行"MODBUS Master"應用類型時，將配合MBUS指令及MBUS通訊表格執行通訊
程序。本主站透過"MODBUS protocol"與各種具備MODBUS通訊協議的週邊設備(如變頻器、
溫度控制器、電力表等)進行通訊。

規                格項　　目

通訊界面

波特率

通訊距離

連結站數

通訊方式

可連結之PLC

通訊參數

RS-485

半雙工

RS-232

通訊模式：ASCII或RTU                                資料長度： 7 bits / 8 bits          

同 位 元：None/Odd/Even 停止位元： 1 bit / 2 bits          

15米

1站 最多247站(超過32站時須加裝功率放大器)

VS系列PLC(包含VS1、VS2、VSM及VS3)

通訊協議 MODBUS通訊協議

300/600/1200/2400/4800/9600/19200/38400/57600/115200 bps 可選擇

非隔離回路： 50米，隔離回路： 1000米

資料傳輸範圍 包含所有X、Y、M、S、T、C、D、R均可傳遞

RS-232

支持

MODBUS

通訊協議

電子磅秤
電子看板

條碼讀取器

支持

MODBUS

通訊協議

支持

MODBUS

通訊協議

變頻器 溫度控制器
MODBUS

主站

VS系列
PLC

MODBUS
主站

VS系列
PLC

RS-485

7-3-6  MODBUS Master

CP2∼CP5：VS-D232-EC

CP3、CP5：VS-D52A-EC之CH2

CP1：主機內建
CP2∼CP5：VS-D485-EC、VS-D485A-EC

CP2、CP4： VS-485-EC、VS-485A-EC、

              VS-D52A-EC之CH1

連接配備
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1 2 M 3

○○○○

FNC
149 MODBUS通訊指令MBUS S 1 S 2 n

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

n

S1 ：描述資料收發動作的通訊表格

S2 ：指令執行工作區，共佔用 4個寄存器

n   ：通訊口指定，CP1∼CP5

MBUS    週邊設備通訊    D100    K1
X20

市面上有許多週邊設備具備MODBUS通訊能力，VS系列PLC利用本指令透過CP1∼CP5通訊
埠進行PLC與這些週邊設備間之資料傳送。

CP1∼CP5為多功能通訊口，可執行多種通訊應用類型。當使用本指令時，應用類型應選
擇〝MODBUS Master〞。至于應用類型選定及其相關參數設定，請利用編輯軟件 Ladder  

Master S中〝專案—通訊口設定〞選項完成設定。

如下圖將PLC與週邊設備連結後，使用 Ladder Master S將主站之應用類型設定為〝MODBUS 

Master〞，且相關的通訊參數設定妥當。並將每一個從站之站號與其他相關通訊參數設定
妥當(站號範圍為 1∼247)。接著在主站PLC的程序中寫入本指令，再編寫MBUS通訊表格指
定資料收發動作，即可達成PLC與MODBUS週邊設備間資料傳送之目的。

當X20＝ON時，MBUS指令開始執行。會根據〝週邊設備通訊〞通訊表格所描述的資料收發
動作對從站週邊設備進行資料讀出或寫入的作業。而D100∼D103則存放指令執行的狀態。

當由       所指定的通訊表格其資料收發作業從頭到尾執行完成時，M9104會ON一個掃描時
間。然後再從頭由第一筆資料的收發作業處理起。

當X20由ON變為OFF時，指令停止執行，並立即停止資料收發作業。

S 1

S 2S 1 n

本指令相關的特殊元件如下：

(表格指標Q0∼Q31，可利用V,Z索引)或(由 8個中文或 16英文數字組成的表格名稱)

功 能 說 明繼電器編號

CP1之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。 

CP2之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

CP3之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

CP4之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

CP5之 LINK/MBUS指令執行完畢標誌位。

CP5之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

CP1之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

CP2之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

CP3之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

■M9104

■M9114

■M9124

■M9134

■M9144

M9143

M9103

M9113

M9123

M9133 CP4之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

RS-232

支持

MODBUS

通訊協議

電子磅秤
電子看板

條碼讀取器

支持

MODBUS

通訊協議

支持

MODBUS

通訊協議

變頻器 溫度控制器
MODBUS

主站

VS系列
PLC

MODBUS
主站

VS系列
PLC

RS-485

VS1系列n＝1∼2，VS2及VSM系列n＝1∼3，VS3系列n＝1∼5S2佔用 4點         
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由       所指定的通訊表格。S 1

Ladder Master S提供MBUS通訊表格編輯界面，表格範例如下：

表格中第 1筆資料表示，由主站讀取 1號從站中之元件 1000∼1009的資料，存放在主站的
D0∼D9。

表格中第 2筆資料表示，主站將D10∼D14的資料寫入 1號從站之元件 1100∼1104內。

表格中第 3筆資料表示，由主站讀取 2號從站中之元件 1000∼1009的資料，存放在主站的
D20∼D29。

表格中第 4筆資料表示，主站將D30∼D34的資料寫入 2號從站之元件 1100∼1104內。

表格中最後一欄的停用接點，表示該指定接點若為ON，則該筆通訊命令會被停止。例如，
若M1＝ON，則表格中的第 1、2筆通訊命令，將會停止執行。這個VS系列的新功能可以幫
助程序設計者有效管理通訊表格的運作狀況。一筆通訊命令也可以不指定停用接點(如第4

筆通訊命令)，如此一來該筆命令就不具備停用的控制功能。

由        起始的指令執行工作區(以D100∼D103為例)S2

執行本指令時作業系統所須使用的工作區

下 8位元

上 8位元

發生通訊錯誤時的從站站號

指令執行狀態
:資料收發正常0
:收發資料長度錯誤2
:指定的對象元件錯誤4
:通訊命令錯誤7
:通訊正常但從站沒有反應( 發生)A Time Out
:通訊異常B

D100

D101

D103

∼

說                    明S2

通訊表格編輯

利用 Ladder Master S建立MBUS通訊表格。透過交互式窗口，使用者可輕易建立、編輯或修
改通訊表格。

在VS系列PLC中，通訊表格被視為專案的一部份。

當使用者複製或存取專案時，會連同程序本文及表格資料一併被複製或存取。

當MBUS指令要開始第一筆資料收發作業之前，會先將D100清除為 0 。

指令執行過程中，若有通訊錯誤發生，通訊異常標誌位會ON。而通訊錯誤的狀況會記錄在
D100中。只有在D100內容值為0的時候，才會執行記錄的動作。所以，D100只會記錄第一個
發生的錯誤。如果，有記錄多個錯誤的需求時，使用者可以利用程序將D100另存他處，再把
D100清除為0。如此一來，D100就可以再記錄下一個錯誤。

H03讀取 (4x)

筆數 命  令 從站站號主站位址 從站位址 長度 Word/Bit

1

2

3

4

1

1

2

2

D0 1000

1100

10

5

10

5

停用接點

D10

D20

D30

D40

M1

M1

M2

資料方向

H10寫入 (4x)

H03讀取 (4x)

H10寫入 (4x)

H10寫入 (4x)

1000

1100

表格中第 5筆資料表示，主站將D40∼D59的資料寫入所有從站的元件 100∼119內。表格中
的從站站號＝ 0，表示由主站對所有從站寫入資料。請注意，此時不可使用讀取命令。

5 0 20100 M0
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本應用例將3台VS系列PLC以CP1之RS-485界面相互連結，並執行MODBUS通訊。
令最左邊的PLC為MODBUS主站，執行"MODBUS Master"應用類型，波特率19200 bps。在程
式中寫入MBUS指令，並編寫MBUS通訊表格。利用MBUS指令進行通訊表格中對MODBUS從站
的資料收發作業。
另外2台PLC則為MODBUS從站，執行"MODBUS Slave"應用類型，波特率同主站PLC，從站
站號分別設定為1號站及2號站。並寫入相關之控制程序。
在實際應用中，從站通常為變頻器或溫度控制器之類的自動化元件，為了方便說明本例以
VS-PLC取代。

MODBUS Master

波特率：19200 bps

CP1

MODBUS Slave

波特率：19200 bps

站號：2

CP1

MODBUS Slave

波特率：19200 bps

站號：1

CP1

應用類型設定為
MODBUS Slave

設定 PLC的1號從站
相關通訊參數

應用例

主站VS-PLC 1號從站VS-PLC 2號從站VS-PLC

①規劃 1號從站PLC之專案
   以 Ladder Master S設定 1號從站PLC專案之CP1參數，並編寫相關程序。完成後，連結 1號
   從站PLC之USB編程界面，將專案寫入 1號從站PLC。

請依下列步驟進行操作測試

站號設定為 1號站

*延遲回應，通常不需改變設定。
 當懷疑通訊回路有信號衝撞問題，而導致通訊不順暢時，可嘗試加長延遲回應時間。

寫入 1號從站PLC之程序 透過USB編程界面，將專案寫入 PLC。1號從站

M9000
MOV   D0   K2Y0

ADD   D0   K100   D1

1號從站PLC

VS1-32MR

X0 1 2 3 4 5 6 7

10

21 22 23

RUN ERR

Y0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13

PWR

20

11 12 13 14 15 16 17

DC24V
INPUT

STOP

MC

RUN

VSPC-200A

USB

Ladder Master S
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②規劃 2號從站PLC之專案
   以 Ladder Master S設定 2號從站PLC專案之CP1參數，並編寫相關程序。完成後，連結 2號
   從站PLC之USB編程界面，將專案寫入 2號從站PLC。

站號設定為 2號站

寫入 2號從站PLC之程序

透過USB編程界面，將專案寫入 PLC。2號從站

2號從站PLC

VS1-32MR

X0 1 2 3 4 5 6 7

10

21 22 23

RUN ERR

Y0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13

PWR

20

11 12 13 14 15 16 17

DC24V
INPUT

STOP

MC

RUN

VSPC-200A

USB

Ladder Master S

M9000
MOV   D0   K2Y0

ADD   D0   K100   D1

③規劃主站PLC之專案
   以 Ladder Master S設定主站PLC專案之CP1參數，並編寫 通訊表格及相關程序。完成MBUS

   後，連結主站PLC之USB編程界面，將專案寫入主站PLC。

*延遲傳送，通常不需改變設定。
 當懷疑通訊回路有信號衝撞問題，而導致通訊不順暢時，可嘗試加長延遲傳送的時間。

應用類型設定為
MODBUS Master

設定 PLC的主站
相關通訊參數

將D0內容值，
送到Y0∼Y7輸出點。

將D0內容值加上 100後，
傳送到D1。
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主站PLC之MBUS通訊表格編輯

透過USB編程界面，將專案寫入 PLC。主站

主站PLC

VS1-32MR

X0 1 2 3 4 5 6 7

10

21 22 23

RUN ERR

Y0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13

PWR

20

11 12 13 14 15 16 17

DC24V
INPUT

STOP

MC

RUN

VSPC-200A

USB

Ladder Master S

寫入主站PLC的程序

MBUS   MBUSTEST   D100   K1
M9000 MBUS指令，依據"MBUSTEST"通訊表格的內容

，執行通訊。

將此通訊表格命名為："MBUSTEST"，再編輯表格內容。
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⑤首先，讀取主站PLC之專案，並開啟監看畫面，監看D0、D1、D10、及D11。

④依序規劃完 3台PLC後，將 3台PLC完成接線，並將電腦連接至主站PLC之USB通訊口，透過
  Ladder Master S進行測試、監看流程。

本應用例執行時，各站PLC會依據程序規劃及通訊表格內容，執行以下之動作。

1.主站PLC的D0內容值，經由通訊表格的第1筆通訊傳輸，寫入1號從站的40000位址(對應到
   VS-PLC的D0)。

1號從站將D0內容值，傳送到Y0∼Y7輸出點。所以，當主站PLC的D0=1時，1號從站的Y0

會ON。當主站PLC的D0=5時，1號從站的Y2及Y0會ON。以此類推。

1號從站並將D0的內容值加上 100後，傳送到D1。

主站PLC經由通訊表格的第 2筆通訊傳輸，讀取 1號從站的 40001位址(對應到VS-PLC的D1)
，存放到D10。所以，在主站PLC會觀察到D10的內容值永遠等于D0內容值加 100。

2.主站PLC的D1內容值，經由通訊表格的第3筆通訊傳輸，寫入2號從站的40000位址(對應到
   VS-PLC的D0)。

  2號從站將D0內容值，傳送到Y0∼Y7輸出點。所以，當主站PLC的D1=1時，2號從站的Y0

  會ON。當主站PLC的D1=7時，2號從站的Y2、Y1及Y0會ON。餘此類推。

主站PLC經由通訊表格的第 4筆通訊傳輸，讀取 2號從站的 40001位址(對應到VS-PLC的D1)
，存放到D11。所以，在主站PLC會觀察到D11的內容值永遠等于D1內容值加 100。

2號從站並將D0的內容值加上 100後，傳送到D1。

由于MODBUS通訊及主站PLC  MBUS指令作業的關係，會形成以下之執行結果。

1.主站PLC的D0內容值會從 1號從站的Y0∼Y7輸出。

3 主站PLC的D1內容值會從 2號從站的Y0∼Y7輸出。.

2.主站PLC的D10內容值等于D0內容值加 100。

4.主站PLC的D11內容值等于D1內容值加 100。
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7-3-7  CPU Link

VS系列PLC利用此應用類型進行PLC間的資料即時共享，以達到分散式控制之目的。
VS系列PLC執行此應用類型時，配合CPUL指令及CPUL通訊表格，透過專用通訊協議進行PLC間
的資料即時共享。

VS系列PLC的各種通訊應用類型，幾乎都是在PLC執行完使用者程序的時候再執行通訊作業。
所以，通訊回路的通訊速度除了由波特率的高低決定之外，也受到通訊回路中所有PLC的
掃描時間(Scan time)所影響。因此，不容易計算通訊回路的通訊時間。

CPU Link採用即時中斷的方式處理通訊作業。所以，通訊速度最快，也可以明確掌握通訊回
路的通訊時間。因此，適合用在須即時反應之分散式控制系統。

CPU Link專用通訊協議

最多 255站(超過 32站時須加裝功率放大器)

規                格項　　目

通訊界面

波特率

通訊距離

連結站數

通訊方式

可連結之PLC

RS-485

半雙工

RS-232

15米

1站

VS系列PLC(包含VS1、VS2、VSM及VS3)

通訊協議

300/600/1200/2400/4800/9600/19200/38400/57600/115200 bps 可選擇

非隔離回路： 50米，隔離回路： 1000米

資料傳輸範圍 包含所有Y、M、S、T、C、D、R均可傳遞

關于通訊時間的估算，說明如下。
所謂回路通訊時間，指的就是通訊表格中每一筆資料，通訊所需時間的相加(停用者不計)。
每一筆資料，通訊時間的計算如下：

(11+傳輸資料Byte數)×11

波特率(bps)
+20µS

例如：有一個通訊回路的波特率
　　　　為 38400 bps，如右通訊表格
       中有 3筆資料，則回路通訊
       時間計算如下。

第一筆資料的通訊時間

第二筆資料的通訊時間

第三筆資料的通訊時間

(11+(10×2))×11

38400
+20µS=8.88mS+20µS=8.9mS

(11+(1))×11

(11+(1×2)×11

38400

38400

+20µS=3.44mS+20µS=3.46mS

+20µS=3.72mS+20µS=3.74mS

回路通訊時間=第一筆資料的通訊時間+第二筆資料的通訊時間+第三筆資料的通訊時間
=8.9mS+3.46mS+3.74mS=16.1mS

CPU LINK
站 1

CPU LINK
站 2

VS系列
PLC

VS系列
PLC

RS-485

CPU LINK
站 1

CPU LINK
站 2

CPU LINK
站 n

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS系列
PLC

RS-232

筆數 站  號 元件範圍 Word/Bit

1

2

3

0 D0 – D9

停用接點

M0 – M7

D10

M1

M1

M2

1

2

CP2∼CP5：VS-D232-EC

CP3、CP5：VS-D52A-EC之CH2

CP1：主機內建
CP2∼CP5：VS-D485-EC、VS-D485A-EC

CP2、CP4： VS-485-EC、VS-485A-EC、

              VS-D52A-EC之CH1

連接配備
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1 2 M 3

○○○○

FNC
87 CPU LINK通訊指令CPUL S 1 S 2 n

運算元
對 象 元 件

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

n

S1 ：描述資料收發動作的通訊表格

S2 ：指令執行工作區，共佔用 4個寄存器

n   ：通訊口指定，CP1∼CP5

CPUL    分散控制    D100    K1
X20

VS系列PLC利用本指令透過CP1∼CP5通訊口進行PLC與PLC間之資料即時共享，並藉此達成
分散式控制之目的。

CPU Link的主要特性就在于資料的即時共享。

所謂即時，就是CPU Link所有的通訊作業都是即時處理的，不會被PLC的掃描時間所影響。
而其他諸如Easy Link、MODBUS通訊及Non Protocol通訊的通訊作業都會依循PLC的掃描週
期。所以，會受到PLC掃描時間的影響。

所謂共享，就是CPU Link的通訊方式，是由通訊網路中的每一站，依序將該站的一部分資料
主動傳送給通訊網路中的其他站。如此一來，通訊網路中的每一站都可以了解整個通訊網
路各站的運作狀況。

透過即時共享資料的CPU Link，就可以建立分散式控制系統。

CP1∼CP5為多功能通訊口，可執行多種通訊應用類型。當使用本指令時，應用類型應選
擇〝CPU Link 〞。至于應用類型選定及其相關參數設定，請利用編輯軟件 Ladder  Master S

中〝專案—通訊口設定〞選項完成設定。

可將最多 255台VS系列PLC連結後，再利用本指令在PLC間即時共享資料。本指令之資料
傳送範圍涵蓋所有Y、M、S、 T、C、D、R元件(特M及特D除外)。

如下圖將PLC連結後，使用 Ladder Master S將各站之應用類型設定為〝CPU Link 〞，並將
各站之站號設定妥當(站號範圍為 0∼254)。接著在其中一台PLC的程序中寫入本指令，再
編寫CPUL通訊表格指定資料收發動作，即可達成PLC間資料即時共享之目的。

當X20＝ON時，CPUL指令開始執行。會根據〝分散控制〞通訊表格所描述的內容依序安排
相關站別分享該站資料。而D100∼D103則存放指令執行的狀態。

當由       所指定的通訊表格其內容從頭到尾執行完成時，會再從頭由第一筆內容處理起。

當X20由ON變為OFF時，指令停止執行，並立即停止資料收發作業。

S 1

S 2S 1 n

(表格指標Q0∼Q31，可利用V,Z索引)或(由 8個中文或 16英文數字組成的表格名稱)

CPU LINK
站 1

CPU LINK
站 2

VS系列
PLC

VS系列
PLC

RS-485

CPU LINK
站 1

CPU LINK
站 2

CPU LINK
站 n

VS系列
PLC

VS系列
PLC

VS系列
PLC

RS-232

VS1系列n＝1∼2，VS2及VSM系列n＝1∼3，VS3系列n＝1∼5S2佔用 4點         
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由       所指定的通訊表格。S 1

Ladder Master S提供CPUL通訊表格編輯界面，表格範例如下：

表格中第 1筆資料表示， 0號站將自己的D0∼D9資料，傳送到通訊網路中其他站的D0∼D9。

表格中第 2筆資料表示， 1號站將自己的D10∼D19資料，傳送到通訊網路中其他站的
D10∼D19。

表格中第 3筆資料表示， 2號站將自己的D20∼D29資料，傳送到通訊網路中其他站的
D20∼D29。

表格中第 4筆資料表示， 3號站將自己的D30∼D39資料，傳送到通訊網路中其他站的
D30∼D39。

表格中最後一欄的停用接點，表示該指定接點若為ON，則該筆通訊命令會被停止。例如，
若M1＝ON，則表格中的第 1、2筆通訊命令，將會停止執行。這個VS系列的新功能可以幫
助程序設計者有效管理通訊表格的運作狀況。一筆通訊命令也可以不指定停用接點(如第4

筆通訊命令)，如此一來該筆命令就不具備停用的控制功能。

由        起始的指令執行工作區(以D100∼D103為例)S2

執行本指令時作業系統所須使用的工作區

下 8位元

上 8位元

發生通訊錯誤時的從站站號

指令執行狀態
:資料收發正常0
:通訊正常但從站沒有反應( 發生)A Time Out
:通訊異常B

D100

D101

D103

∼

說                    明S2

通訊表格編輯

利用 Ladder Master S建立CPUL通訊表格。透過交互式窗口，使用者可輕易建立、編輯或修
改通訊表格。

在VS系列PLC中，通訊表格被視為專案的一部份。當使用者複製或存取專案時，會連同程
式本文及表格資料一併被複製或存取。

指令執行過程中，若有通訊錯誤發生，會記錄在D100中。只有在D100內容值為0的時候，才
會執行記錄的動作。所以，D100只會記錄第一個發生的錯誤。如果，有記錄多個錯誤的需求
時，使用者可以利用程序將D100另存他處，再把D100清除為0。如此一來，D100就可以再記
錄下一個錯誤。

筆數 站  號 元件範圍 Word/Bit

1

2

3

4

0 D0 – D9

停用接點

D10 – D19

D20 – D29

D30 – D39

M1

M1

M2

1

2

3

*元件範圍選定為位元元件(Y、M　、S及T、C接點)時，其起始編號必須為8的倍數，如
  Y0、Y10、Y20、M0、M24、T8。而且，長度也必須是8的倍數，如M0∼M23(24個元件)
  、T8∼T15(8個元件)、Y10∼Y27(16個元件)、M24∼M63(40個元件)。
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本應用例將三台VS系列PLC以CP1之RS-485界面相互連結，並執行CPU Link通訊。
令最左邊的PLC為CPU Link的0號站，執行"CPU Link"應用類型，波特率38400 bps。在程
式中寫入CPUL指令，並編寫CPUL通訊表格。利用CPUL指令進行通訊表格中各站元件範圍的
設定，並執行CPU Link的資料收發作業。
另外2台PLC則分別為CPU Link的1號站及2號站，執行"CPU Link"應用類型，波特率同0號站
PLC。並在2台PLC中寫入相關之控制程序。

CPU Link

波特率：38400 bps

站號：0

CP1 CP1CP1

CPU Link

波特率：38400 bps

站號：1

CPU Link

波特率：38400 bps

站號：2

應用類型設定為
CPU Link

波特率設定為 38400 bps 站號設定為 0號站

0號站VS-PLC 1號站VS-PLC 2號站VS-PLC

①規劃 0號從站PLC之專案
   以 Ladder Master S設定 0號站PLC專案之CP1參數，並編寫相關程序。完成後，連結 0號站
   PLC之USB編程界面，將專案寫入 0號站PLC。

請依下列步驟進行操作測試

應用例
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0號站PLC之CPUL通訊表格編輯

透過USB編程界面，將專案寫入 0 PLC。號站

0號站PLC

VS1-32MR

X0 1 2 3 4 5 6 7

10

21 22 23

RUN ERR

Y0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13

PWR

20

11 12 13 14 15 16 17

DC24V
INPUT

STOP

MC

RUN

VSPC-200A

USB

Ladder Master S

寫入 0號站PLC之程序

MOV   K4X0   D0

CPUL   CPULTEST   D100   K1

MOV   D20   K4Y0

M9000

M9000

將X0∼X17的狀態，傳送到D0。

CPUL指令，依據"CPULTEST"通訊表格的內容執行通訊。

將D20的內容值，送到Y0∼Y17輸出點。

將此通訊表格命名為："CPULTEST"，再編輯表格內容。
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③規劃 2號站PLC之專案
   以 Ladder Master S設定 2號站PLC專案之CP1參數，並編寫相關程序。完成後，連結 2號站
   PLC之USB編程界面，將專案寫入 2號站PLC。

站號設定為 2號站

寫入 2號站PLC之程序

透過USB編程界面，將專案寫入 PLC。2號站

MOV   K4X0   D20

MOV   D10   K4Y0

M9000 將X0∼X17的狀態，
傳送到D20。

將D10的內容值，
送到Y0∼Y17輸出點。

②規劃 1號站PLC之專案
   以 Ladder Master S設定 1號站PLC專案之CP1參數，並編寫相關程序。完成後，連結 1號站
   PLC之USB編程界面，將專案寫入 1號站PLC。

站號設定為 1號站

寫入 1號站PLC之程序

透過USB編程界面，將專案寫入 1 PLC。號站

將X0∼X17的狀態，
傳送到D10。

將D0的內容值，
送到Y0∼Y17輸出點。

MOV   K4X0   D10

MOV   D0   K4Y0

M9000

⑤本應用例執行時，各站PLC會依據程序規劃，執行以下之動作。

④依序規劃完 3台PLC後，將 3台PLC完成接線，進行測試。

0號站PLC：將X0∼X17輸入點狀態傳送到D0，並將D20的內容值傳送到Y0∼Y17輸出點。

1號站PLC：將X0∼X17輸入點狀態傳送到D10，並將D0的內容值傳送到Y0∼Y17輸出點。

2號站PLC：將X0∼X17輸入點狀態傳送到D20，並將D10的內容值傳送到Y0∼Y17輸出點。

由于CPUL 通訊表格及CPU Link通訊作業的關係，會形成以下之執行結果。

0號站PLC的X0∼X17輸入點狀態會由 1號站的Y0∼Y17輸出點輸出。

1號站PLC的X0∼X17輸入點狀態會由 2號站的Y0∼Y17輸出點輸出。

2號站PLC的X0∼X17輸入點狀態會由 0號站的Y0∼Y17輸出點輸出。

1號站PLC

VS1-32MR

X0 1 2 3 4 5 6 7

10

21 22 23

RUN ERR

Y0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13

PWR

20

11 12 13 14 15 16 17

DC24V
INPUT

STOP

MC

RUN

VSPC-200A

USB

Ladder Master S

2號站PLC

VS1-32MR

X0 1 2 3 4 5 6 7

10

21 22 23

RUN ERR

Y0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13

PWR

20

11 12 13 14 15 16 17

DC24V
INPUT

STOP

MC

RUN

VSPC-200A

USB

Ladder Master S
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7-3-8  Non Protocol

VS系列PLC的通訊口執行"Non Protocol"應用類型時，PLC不執行任何特定的通訊協議。所有通
訊程序均由使用者自訂，並以PLC程序完成。再利用RS指令收送通訊資料，完成通訊作業。
此應用類型通常用來與市售溫度控制器、變頻器及條碼機等週邊設備取得通訊連結。

VS系列PLC

Non Protocol應用類型

編寫相對應設備的

通訊連結程序

溫度控制器

各種市售週邊設備

變頻器 條碼讀取器

RS-232
RS-485

規                格項　　目

通訊界面

波特率

通訊距離

通訊方式

可連結之PLC

通訊參數

RS-485

半雙工

RS-232

300/600/1200/2400/4800/9600/19200/38400/57600/115200 bps 可選擇

VS系列PLC(包含VS1、VS2、VSM及VS3)

通訊協議 無通訊協議

資料長度： 7 bits / 8 bits             同位元：None/Odd/Even 
停止位元： 1 bit / 2 bits             開始字元：無或任意資料
結束字元：無或任意資料

不超過15米
(參考連結設備之規格)

非隔離回路： 50米，隔離回路： 1000米
(參考連結設備之規格)

資料傳輸範圍 包含所有X、Y、M、S、T、C、D、R均可傳遞

CP2∼CP5：VS-D232-EC

CP3、CP5：VS-D52A-EC之CH2

CP1：主機內建
CP2∼CP5：VS-D485-EC、VS-D485A-EC

CP2、CP4： VS-485-EC、VS-485A-EC、

              VS-D52A-EC之CH1

連接配備
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1 2 M 3

○○○○

FNC
80 串行界面通訊指令RS nm n1S D

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

m

n

n1

m，n＝0∼4096 VS1系列n1＝1∼2，VS2及VSM系列n1＝1∼3，VS3系列n1＝1∼5

S ：傳送資料的寄存器起始號碼

m ：傳送資料的組數

D ：接收資料的寄存器起始號碼

n  ：接收資料的組數

n1：通訊口指定，CP1∼CP5

RS    D0    D200    D100    D201    K1
X20

VS系列PLC利用本指令透過CP1∼CP5通訊口與外部週邊設備之串口通訊界面進行資料之傳
送與接收。

CP1∼CP5為多功能通訊口，可執行多種通訊應用類型。做為本指令之用途時，應用類型應
選擇〝Non  Protocol〞。至于應用類型選定及其相關參數設定，請利用編輯軟件 Ladder  Mas

- ter S中〝專案—通訊口設定〞選項完成設定。

許許多多的市售週邊設備(諸如變頻器、條碼讀取器、讀卡機、電子看板……等)配備有串
列通訊界面，也都有其個別的通訊協議。當PLC要與這些週邊設備連接時，必須由PLC的使
用者利用RS指令撰寫通訊程序(符合週邊設備通訊協議格式)，才能夠在PLC與週邊設備之間互
傳資料。

使用RS指令時，資料的傳遞可分為 16位元模式(M9161＝OFF)及 8位元模式(M9161＝ON)。

S m D n

如果不需要傳送資料時，可將       指定為K0，而不需接收資料時，可將        指定為K0。m n

n1

如下圖將VS-PLC與週邊設備連結後，使用 Ladder Master S將VS-PLC之應用類型設定為
〝Non  Protocol〞，且相關的通訊參數設定妥當。並將每一個從站(週邊設備)之站號與其他
相關通訊參數設定妥當。接著在VS-PLC中，依據週邊設備之通訊協議，編寫相關通訊程序。
再利用本指令(RS指令)執行資料收發動作，即可達成VS-PLC與週邊設備間資料傳送之目的。

VS系列PLC

Non Protocol應用類型

編寫相對應設備的

通訊連結程序

溫度控制器

各種市售週邊設備

變頻器 條碼讀取器

RS-232
RS-485
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CP5之RS指令接收完畢標誌位。

CP5之RS指令逾時檢查標誌位。

CP5之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

功 能 說 明寄存器編號

CP1之RS指令送信剩餘資料數。

CP1之RS指令接收資料數。 

CP2之RS指令送信剩餘資料數。

CP2之RS指令接收資料數。 

CP3之RS指令送信剩餘資料數。

CP3之RS指令接收資料數。 

CP4之RS指令送信剩餘資料數。

CP4之RS指令接收資料數。 

■D9102

■D9101

■D9112

■D9111

■D9122

■D9121

■D9132

■D9131

■D9142

■D9141 CP5之RS指令送信剩餘資料數。

CP5之RS指令接收資料數。 

功 能 說 明繼電器編號

本指令相關的特殊元件如下：

CP1之RS指令送信要求信號。

CP1之RS指令接收完畢標誌位。

CP1之RS指令逾時檢查標誌位。

CP1之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

CP2之RS指令送信要求信號。

CP2之RS指令接收完畢標誌位。

CP2之RS指令逾時檢查標誌位。

CP2之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

CP3之RS指令送信要求信號。

CP3之RS指令接收完畢標誌位。

CP3之RS指令逾時檢查標誌位。

CP3之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

CP4之RS指令送信要求信號。

CP4之RS指令接收完畢標誌位。

CP4之RS指令逾時檢查標誌位。

CP4之RS/LINK/MBUS指令通訊異常標誌位。 

M9141

M9142

M9143

M9100

M9101

M9102

M9103

M9110

M9111

M9112

M9113

M9120

M9121

M9122

M9123

M9130

M9131

M9132

M9133

M9140 CP5之RS指令送信要求信號。
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相關的標誌位及資料寄存器

當條件接點X20＝ON時，RS指令被執行。此時如果用脈衝信號將M9100設定為ON，
則由D0起始的寄存器內容值會從串行界面傳送出去。當資料傳送完畢時，M9100會自
動復歸成OFF。

當條件接點X20＝ON時，RS指令被執行，PLC進入等待接收的狀態。

當資料接收完畢時M9101＝ON。此時必須將接收到的資料搬移到資料存放區，然後
將M9101復歸為OFF。M9101＝OFF之後，PLC立刻又進入等待接收的狀態。

寫入傳送資料的內容

接收

完畢

將接收到的資料搬到儲存區

復歸接收完畢
標誌位

寫入由D0起始欲傳送的資料內容及D200傳送資料組數

M9100在資料傳送結束後會自動變為OFF，請不要用程序
RST  M9100。

將由D100起始的接收資料搬移到資料儲存區

將接收完畢標誌位M9101復歸，以便接收下一筆資料。但請勿在
程序中連續執行復歸M9101的動作。

RS   D0   D200   D100   D201   K1

SET    

RST    

M9100

M9101

X20

M9101

傳送要求

傳送要
求脈衝

資料傳送與接收的時序(以CP1為例)

傳送要求 M91001

接收完畢 M91012

3 Time-out 發生 M9102

如果接收資料過程中被中斷超過〝通訊口設定〞所設定的 Time-out時間，會將M9102設
為ON表示 Time-out 發生。而且會將接收完畢標誌位M9101設為ON表示結束接收動作。
M9102不會自動復歸，利用程序將M9101復歸為OFF時，也會將M9102復歸為OFF。

利用 Time-out 的功能，可以令PLC接收由週邊設備傳來沒有〝結束碼〞且無法預先知
道長度的資料。

Time-out 時間的設定值由 Ladder  Master中〝專案—通訊口設定〞中的選項設定。

資 料接收資料

資料接收中斷

Time-out時間

M9102

M9101
由程序復歸

4 通訊異常M9103

當RS指令發生Parity error或 Framing error時，通訊異常標誌位M9103＝ON。

M9103不會自動復歸，必須使用程序復歸M9103的狀態。
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資料傳送與接收動作說明(以CP1為例) 16位元模式 (M9161＝OFF)

RS    D0    K5    D100    K10    K1
X20

啟動條件X20

傳送要求M9100

D9101
傳送剩餘資料數

傳送資料

PLC→週邊設備

接收資料
PLC←週邊設備

D9102
接收資料數

接收完畢M9101

等待接收 等待接收

由程序復歸 沒有利用
程序復歸

所指定的資料傳送組數

STX
D0

下8位元
D1

下8位元
D2

下8位元 ETX

STX ETX
D101

下8位元
D100

上8位元
D101

上8位元
D100

下8位元

結束
字元

4 

3 

2 

1 

0

4 

3 

2 

1 

5

0

D0
上8位元

D1
上8位元

S m D n

m

       所指定的接收資料組數或
收 到指定的結束字元或

Time-out發生

n

n1 16位元資料

上 8位元 下 8位元
將 16位元資料分成下 8位
元及上 8位元兩組資料。

開始
字元

開始
字元

結束
字元
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資料傳送與接收動作說明(以CP1為例) 8位元模式 (M9161＝ON)

RS    D0    K5    D100    K10    K1
X20

啟動條件X20

傳送要求M9100

D9101
傳送剩餘資料數

傳送資料

PLC→週邊設備

接收資料
PLC←週邊設備

D9102
接收資料數

接收完畢M9101

等待接收 等待接收

所指定的資料傳送組數

STX
D0

下8位元
D2

下8位元
D4

下8位元 ETX

STX ETX
D102

下8位元
D101

下8位元
D103

下8位元
D100

下8位元

4 

3 

2 

1 

5

0

D1
下8位元

D3
下8位元

4 

3 

2 

1 

0

S m D n

m

n1

不使用    下 8位元
將 16位元資料的下 8位元
當成 1組資料，而上 8位元
則不使用。

16位元資料

由程序復歸 沒有利用
程序復歸

       所指定的接收資料組數或
收 到指定的結束字元或

Time-out發生

n

結束
字元

開始
字元

開始
字元

結束
字元
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Non Protocol

波特率：19200 bps

CP1

波特率：19200 bps

站號：1

CP1

VS Computer Link Slave

主站VS-PLC 1號從站VS-PLC

以下簡單說明本應用例中所使用的VS系列PLC通訊協議相關指令。關于通訊協議的詳細內容
，請參考 7-4 VS PLC 的相關說明。" 系列 通訊協議"

VS系列PLC通訊協議之通訊參數 ─ 資料長度： 8 bits/同位元：NONE/停止位元： 1 bit。

校驗碼之計算方法

將由站號開始一直到資料
區塊結束為止的資料內容
值全部相加，取最後兩位
數(HEX)轉換成ASCII碼
做為校驗碼。在資料傳送
端及接收端均執行同樣的
校驗碼處理作業，可以確
保傳輸資料正確無誤。

00H+07H+00H+20H+ + + + + +A0H 34H 12H 00H 05H 00H=112H

累加後取最後兩位數(HEX)轉換成ASCII碼

D
L
E

S
T
X

站
號

命
令
碼

元
件
代
碼

10H 02H 20H00H

資 料
Byte數

元件起始
編碼

元件
數目

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼

07H 00H A0H 34H 12H 00H 05H 00H 31H 32H

L H

〜

L H L H H L

讀取 1號從站D1寄存器內容值的通訊指令(假設D1內容值為 00H)

D
L
E

S
T
X

站
號

命
令
碼

元
件
代
碼

10H 02H 20H01H

資 料
Byte數

元件起始
編碼

元件
數目

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼

07H 00H A0H 01H 00H 00H 01H 00H 43H 41H

L H

〜

L H L H H L

D
L
E

A
C
K

站
號

訊
息
碼

10H 06H 00H

資 料
Byte數

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼D 1
內容值

01H 03H 00H 00H 00H 30H 34H

L H L H H L

將資料寫入 1號從站D0寄存器的通訊指令(假設寫入資料為 00H)

D
L
E

S
T
X

站
號

命
令
碼

元
件
代
碼

10H 02H 28H01H

資 料
Byte數

元件起始
編碼

元件
數目

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼

09H 00H A0H 00H 00H 00H 01H 00H 44H 33H

L H

〜

L H L H H L

D
L
E

A
C
K

站
號

訊
息
碼

10H 06H 00H

資 料
Byte數

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼

01H 01H 00H 30H 32H

L H H L

寫入
D 0

的資料

00H 00H

L H

對1號從站
送出的資料串

由1號從站
回應的資料串

對1號從站
送出的資料串

由1號從站
回應的資料串

本應用例將兩台VS系列PLC，以CP1之RS-485界面連結，並執行Non Protocol通訊。

左側PLC應用類型設定為"Non Protocol"，波特率 19200 bps。
右側PLC應用類型設定為"VS Computer Link Slave"，波特率同左側PLC，站號設為 1號站。
在左側PLC中以程序編寫"VS系列PLC通訊協議"的相關指令，存取右側PLC的資料。
當然，在實際應用時，VS系列PLC彼此交換資料不必如此大費周章。此例主要在說明
"Non Protocol"及RS指令的使用方法。

應用例
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②規劃主站PLC之專案
   以 Ladder Master S設定主站PLC專案之CP1參數，並編寫RS指令相關程序。完成後，連結主
   站PLC之USB編程界面，將專案寫入主站PLC。

應用類型設定為
Non Protocol

透過USB編程界面，將專案寫入 PLC。1號從站

1號從站PLC

VS1-32MR

X0 1 2 3 4 5 6 7

10

21 22 23

RUN ERR

Y0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13

PWR

20

11 12 13 14 15 16 17

DC24V
INPUT

STOP

MC

RUN

VSPC-200A

USB

Ladder Master S

寫入右側(1號從站)PLC的程序

MOV   D0   K2Y0

ADD   D0   K100   D1

M9000

*延遲回應，通常不需改變設定。
 當懷疑通訊回路有信號衝撞問題，而導致通訊不順暢時
 ，可嘗試加長延遲回應時間。

波特率設定為 19200 bps

站號設定為 1號站

應用類型設定為VS Computer Link Slave

①規劃 1號從站PLC之專案
   以 Ladder Master S設定 1號從站PLC專案之CP1參數，並編寫相關程序。完成後，連結 1號
  副 站PLC之USB編程界面，將專案寫入 1號從站PLC。

請依下列步驟進行操作測試

依據VS系列PLC通訊協議的
說明，設定Non Protocol的
通訊參數。

波特率設定為 19200 bps
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寫入左側(主站)PLC的程序

指定 8位元處理模式

指定SMOV指令工作模式，為 16進數值模式。

D100存放通訊從站站號，本例從站站號為 1。

D0為傳送資料組數，
D1為傳送緩衝區起始元件。
D50為接收資料組數，
D51為接收緩衝區起始元件。

通訊周期
計時器

切換讀出/寫入周期

M1為讀出周期之傳送要求脈衝

M2為寫入周期之傳送要求脈衝

設定接收資料組數

設定傳送資料組數

接收
完畢

計算接收資料之檢查
碼，取最後兩位數，
放到D104。

將接收到的校驗碼轉換成16
進制碼，放到D106。

核對計算所得的校驗碼與
接收到的校驗碼是否相等

信息碼是否為 0

當校驗碼相等且通
訊無錯誤發生時，
表示通訊成功。將
讀取到的數值經處
理後，放到D111。

當校驗碼不相等或通訊信息碼≠0時
，Y0  ON，表示讀取通訊失敗。

本段程序在建構
"VS系列PLC

通訊協議"之資料
讀取命令。
本例為讀取1號
從站之D1寄存器。D11

D12

D13

D14

D1

D2

D3

D4

D5

D6

D7

D8

D10

D9

L

H

L

H

L

H

L

H

10H

02H

20H

01H

元件
起始
編碼

10H

03H

07H

00H

A0H

01H

00H

00H

01H

00H

43H

41H

〜

D L E

站號

元件代碼

校驗碼

STX

命令碼

資料
Byte數

元件
數目

DLE

ETX

D15

D16

清除接收完畢標誌位

L

H

L

H

L

H

10H

06H

01H

10H

03H

03H

00H

00H

00H

00H

30H

34H

D L E

站號

信息碼

校驗碼

ACK

資料
Byte數

D1
內容值

DLE

ETX

由從站送回之
資料串

D51

D52

D53

D54

D55

D56

D57

D58

D59

D60

D61

D62

M9002

T200

M0

M1

M0

M4

M4

M7

M9002

T200

M9000

T200

MOV   K1   D100

ALTP   M0

PLS

MOV   K12   D50

CCD   D53   D104   K6

WAND   D104   HFF   D104

HEX   D61   D106   K2

CMP   D104   D106   M3

CMP   D56   K0   M6

MOV   K16   D0

MOV   H10   D1

MOV   H02   D2

PLF

RS   D1   D0   D51   D50   K1

M1

M2

K10

M9100SET

M9161

M9168

M7
SET Y0

啟動傳送要求
M9101

MOV   D100   D3

DMOV   H07   D4

MOV   H20   D6

MOV   HA0   D7

MOV   H01   D8

DMOV   H00   D9

DMOV   H01   D11

MOV   H10   D13

MOV   H03   D14

ASCI   D102   D15   K2

CCD   D3   D102   K10

RST M9101

MOV   D57   D111

SMOV   D58   K2   K2   D111   K4

由主站送出之
資料串
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本段程序在建構
"VS系列PLC

通訊協議"之
資料寫入命令。
將主站(本PLC)
之D110寄存器
內容值，寫入至
1號從站之
D0寄存器。

由主站送出之
資料串

D11

D12

D13

D14

D1

D2

D3

D4

D5

D6

D7

D8

D10

D9

D15

D16

D17

D18

L

H

L

H

L

H

L

H

L

H

10H

10H

03H

02H

28H

01H

元件
起始
編碼

00H

00H

09H

00H

A0H

00H

00H

00H

01H

00H

44H

33H

〜

D L E

D L E

E T X

站號

元件代碼

校驗碼

STX

命令碼

資料
Byte數

元件
數目

寫入D 0

的資料

D0MOV

MOV   H10   D1

M2

K18 

MOV   K10   D50

M0

M4

M7

MOV   H02   D2

CCD   D53   D104   K4

WAND   D104   HFF   D104

HEX   D59   D106   K2

CMP   D104   D106   M3

CMP   D55   K0   M6

END

MOV   H03   D16

CCD   D3   D102   K12

ASCI   D102   D17   K2

設定接收資料組數

設定傳送資料組數

啟動傳送要求

計算接收資料之檢查
碼，取最後兩位數，
放到D104。

將接收到的校驗碼轉換成
16進制碼，放到D106。

核對計算所得的校驗碼與
接收到的校驗碼是否相等

檢查信息碼是否為0

當校驗碼不相等或通訊信息碼≠0時
，Y1  ON，表示寫入通訊失敗。

清除接收完畢標誌位

M9100SET
M9101

接收
完畢

SET Y1

RST M9101

MOV   D100   D3

DMOV   H09   D4

MOV   H28   D6

MOV   HA0   D7

MOV   H00   D8

MOV   H00   D9

MOV   H00   D10

DMOV   H01   D11

MOV   D110   D13

MOV   D110   D14

SWAP   D14

MOV   H10   D15

L

H

L

H

10H

06H

01H

10H

03H

01H

00H

00H

30H

32H

D L E

站號

信息碼

校驗碼

ACK

資料
Byte數

DLE

ETX

由從站送回之
資料串

D51

D52

D53

D54

D55

D56

D57

D58

D59

D60
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透過USB編程界面，將專案寫 PLC。入主站

主站PLC

VS1-32MR

X0 1 2 3 4 5 6 7

10

21 22 23

RUN ERR

Y0 1 2 3 4 5 6 7

10 11 12 13

PWR

20

11 12 13 14 15 16 17

DC24V
INPUT

STOP

MC

RUN

VSPC-200A

USB

Ladder Master S

左側(主站)PLC：依據"VS系列PLC通訊協議"執行RS指令。
                  讀取右側(1號從站)PLC的D1寄存器，並將該值存放在D111寄存器。
                  將D110寄存器的內容值寫到右側(1號從站)PLC的D0寄存器。

右側(1號從站)PLC：將D0寄存器的內容值，由Y0∼Y7輸出。
                     將D0的內容值加上 100後，存放到D1。

1.左側(主站)PLC的D110內容值，顯示在右側(從站)PLC的Y0∼Y7輸出點。

2.左側(主站)PLC的D111內容值，會等于D110的內容值加上 100。

試著改變左側(主站)PLC的D110內容值，並觀察D111內容值的變化及右側(從站)PLC的
Y0∼Y7輸出點變化。

由于左側(主站)PLC依據"VS系列PLC通訊協議"執行RS指令，進行資料傳遞的關係，會形
成以下之執行結果。

④本應用例執行時，兩台PLC會依據程序規劃，執行以下之動作。

③依序規劃完 2台PLC後，將 2台PLC完成接線，進行測試。
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一、通訊相關參數

資料長度： 8 bits

通訊站號：預設值為 0， 0∼254可選擇， 255為廣播碼。

同  位  元：NONE

停止位元： 1 bit

波特率：預設值為19200bps，300/600/1200/2400/4800/9600/19200/38400/57600/115200

可選擇。

通訊字組之格式

0 b0 b1 b2 b3 b4 b5 b6 1

START
DATA  8 bits

STOP bit

LOWER

HEX digit

UPPER

HEX digit

b7

本通訊協議採用ASCII Code及HEX碼混合編碼方式傳輸資料，以下列出會使用到的ASCII Code

字元對照表。

字  元 ASCII Code 字  元 字  元ASCII Code ASCII Code

STX

ETX

ACK

DLE

02H

03H

06H

10H

0 8

1 9

2

3

4

5

6

7

A

B

C

D

E

F

30H 38H

31H 39H

32H

33H

34H

35H

36H

37H

41H

42H

43H

44H

45H

46H

7-4 系列 通訊協議VS PLC

信息碼：在PLC對電腦回傳的資料中，會有一個信息碼，下表說明信息碼所代表的意義。

信息碼 說      明

通訊正常，沒有錯誤發生

通訊SUM Check Error

資料Byte數或元件數目為 0

00H

02H

04H

信息碼 說      明

ASCII轉換錯誤

無此命令

08H

31H

06H 資料位址超出範圍
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開始字元：資料傳輸的開頭字元。傳送命令給PLC時的開始字元為ASCII碼DLE(10H)+STX(02H)
         ，而由PLC回傳資料時的開始字元為ASCII碼DLE(10H)+ACK(06H)。

站號：資料傳輸對象的辨識碼。在通訊回路中的每一台PLC都必須有一個站號。當電腦對PLC

              下達通訊命令時，就是以站號指定要將命令下達給那一台PLC。

資料Byte數：由命令碼或信息碼起算，至資料區塊結束的總Byte數。

From  PLC之通訊格式

二、通訊協議資料格式

To  PLC之通訊格式

開始字元
ASCII CODE

DLE STX 0∼FFH L H DLE ETX 116 016

站號
HEX

資料Byte數
HEX 命令

HEX 資料區塊

結束字元
ASCII CODE

校驗碼
ASCII CODE

累加後取最後兩位數(HEX)轉換成ASCII碼

開始字元
ASCII CODE

DLE ACK 0∼FFH L H DLE ETX 116 016

站號
HEX

資料Byte數
HEX 信息碼

HEX 資料區塊

結束字元
ASCII CODE

校驗碼
ASCII CODE

累加後取最後兩位數(HEX)轉換成ASCII碼

命令碼：由電腦或其他通訊主站對PLC下達希望PLC執行的動作。

命   令 命 令 碼 對 象 元 件

Word元件讀取 20H D、SD、R、T、C

28H

21H

29H

Word元件寫入

位元元件寫入

位元元件讀取

D、SD、R、T、C

X、Y、M、SM、S、T之線圈及接點、C之線圈及接點

X、Y、M、SM、S、T之線圈及接點、C之線圈及接點

資料區塊：資料區塊的內容。可能包含元件起始號碼、元件數目、傳輸資料的內 容值...等等。

結束字元：資料傳輸的結束字元。結束字元為ASCII碼DLE(10H)+ETX(03H)。

校驗碼：將由站號開始一直到資料區塊結束為止的資料內容值全部相加，取最後兩位數
(HEX)轉換成ASCII碼做為校驗碼。在資料傳送端及接收端均執行同樣的校驗碼

         處理作業，可以確保傳輸資料正確無誤。

00H+07H+00H+20H+ + + + + +A0H 34H 12H 00H 05H 00H=112H

累加後取最後兩位數(HEX)轉換成ASCII碼

總Byte數

總Byte數

To
PLC

D
L
E

S
T
X

站
號

命
令
碼

元
件
代
碼

10H 02H 20H00H

資 料
Byte數

元件起始
編碼

元件
數目

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼

07H 00H A0H 34H 12H 00H 05H 00H 31H 32H

L H

∼

L H L H H L
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三、元件編碼說明

元件名稱 元 件 號 碼
元件
代碼

輸入繼電器X

輸出繼電器Y

輔助繼電器M

步進繼電器S

特殊繼電器SM

寄存器D之
位元元件D.b

寄存器R之
位元元件R.b

X0∼X377(8進制)

Y0∼Y377(8進制)

M0∼M8191

S0∼S4095

M9000∼M9511

D0∼D8999之
D.0∼D.F

R0∼R23999之
R.0∼R.F

90H

91H

92H

93H

94H

95H

97H

編碼範圍

0∼377

0∼377

0∼8191

0∼4095

0∼511

0∼8999
0∼F

0∼23999
0∼F

元件

X15

Y123

M1234

S100

M9012

D123.F

R23999.3

90H,15H,00H,00H

91H,23H,01H,00H

92H,34H,12H,00H

93H,00H,01H,00H

94H,12H,00H,00H

95H,3FH,12H,00H

97H,93H,99H,23H

編碼(L→H)

元 件 編 碼 範 例

計時器 T線圈

計時器 T接點

計數器C線圈

計數器C接點

寄存器D內容值

特殊寄存器SD
內容值

寄存器R內容值

計時器 T現在值

16位元計數 C器
現在值

T ∼ T5110

T ∼ T5110

C ∼C2550

C ∼C2550

D ∼D89990

D900 ∼D95110

R ∼R239990

T ∼ T5110

C ∼C1990

98H

99H

9CH

9DH

A0H

A1H

A2H

A8H

ACH

0∼511

0∼511

0∼255

0∼255

0∼8999

0∼511

0∼23999

0∼511

0∼199

T25

T123

C0

C200

D1000

D9001

R12345

T255

C0

98H,25H,00H,00H

99H,23H,01H,00H

9CH,00H,00H,00H

9DH,00H,02H,00H

A0H,00H,10H,00H

A1H,01H,00H,00H

A2H,45H,23H,01H

A8H,55H,02H,00H

ACH,00H,00H,00H

C20 ∼C2550 ADH 200∼255 C235 ADH,35H,02H,00H
32位元計數 C器
現在值

元件編碼利用 4個Bytes完成，第一個Byte表示元件代碼，第 2∼ 4個Byte則表示元件號碼。

一般位元元件及字組元件皆依循以下方式編碼：

元件代碼 十位 個位 仟位 佰位 十萬位 萬位

第 1個Byte 第 2個Byte 第 3個Byte 第 4個Byte

寄存器位元元件D.b及R.b則依循以下方式編碼：

元件代碼 位元 十位佰位 仟位萬位

第 1個Byte 第 2個Byte 第 3個Byte 第 4個Byte

個位

95H 0BH 10H 00HD 1 0 0 . B

其餘數字補 0

元件代碼
元件編碼

97H 93H 99H 23HR 2 3 9 9 9 . 3

元件代碼
元件編碼

資料區塊中經常要使用"元件起始編碼"，以下詳細說明元件編碼的規則。

92H 34H 12H 00HM 1 2 3 4

其餘數字補 0

元件代碼
元件編碼

A0H 00H 00H 00HD 0

元件代碼
元件編碼

其餘數字補 0
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四、通訊命令說明

傳送端在送出通訊串行的過程中，除了開始字元、結束字元及校驗碼以外，如果遇到資料內
容為 10H的資料時，必須在其後加送一個 10H碼。

例如：

10H 35H

傳送資料

10H 35H

實際送出

10H 10H

傳送資料

10H

實際送出

10H10H 10H 10H

接收端在接收通訊串行的過程中，如果接收到連續兩個 10H碼，則必須捨棄第二個 10H碼。

例如：

10H 10H10H 10H 10H 10H10H 35H

接收資料實際收到

10H 35H10H

實際收到 接收資料

加送 加送

捨棄 捨棄
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例 2：讀取C235、C236之現在值。(32位元元件)
      假設C235=236B9H、C236=11253648H。

由于C235、C236為 32位元元件，所以，其現在值會有 2個Word(Low word及High word)。

To
PLC

D
L
E

S
T
X

站
號

命
令
碼

元
件
代
碼

10H 02H 20H00H

資 料
Byte數

元件起始
編碼

元件
數目

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼

From
PLC

(完成)

07H 00H ADH 35H 02H 00H 02H 00H 30H 44H

L H

∼

L H L H H L

D
L
E

站
號

訊
息
碼

10H

A
C
K

06H 00H

資 料
Byte數

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼C 2 3 6現在值

00H 09H 00H 48H 25H36H 11H 41H 45H

L H LL LH HL HH H L

C 2 3 5現在值

B9H 02H36H 00H

LL LH HL HH

例 1：讀取D1234∼D1238的內容值。(16位元元件)
      假設D1234=89ABH，D1235=1000H，D1236=2345H，D1237=0H，D1238=3FH。

To
PLC

D
L
E

S
T
X

站
號

命
令
碼

元
件
代
碼

10H 02H 20H00H

資 料
Byte數

元件起始
編碼

元件
數目

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼

07H 00H A0H 34H 12H 00H 05H 00H 31H 32H

L H

∼

L H L H H L

D
L
E

A
C
K

站
號

訊
息
碼

10H 06H 00H

資 料
Byte數

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼

From
PLC

(完成)

D 1 2 3 4
內容值

D 1 2 3 5
內容值

D 1 2 3 6
內容值

D 1 2 3 7
內容值

D 1 2 3 8
內容值

00H 0BH 00H ABH 00H 45H 3FH89H 10H 23H 46H 36H

L H L H L H L L LH H H H L

00H 00H 00H

命令碼 20H：word元件讀取(最多可讀取64 words)。

To
PLC

D
L
E

S
T
X

站
號

命
令
碼

元
件
代
碼

10H 02H FFH

00H

∼

資 料
Byte數

L H

元件起始
編碼

∼

L H L H

元件
數目

D
L
E

E
T
X

10H 03H H

校驗碼

L

D
L
E

D
L
E

A
C
K

A
C
K

站
號

站
號

訊
息
碼

訊
息
碼

10H

10H

06H

06H

00H

XXH

資 料

資 料

Byte數

Byte數

L H L H

D
L
E

D
L
E

E
T
X

E
T
X

10H

10H

03H

03H

H

H

校驗碼

校驗碼

L

L

From
PLC

(完成)

From
PLC

(錯誤)

L H

資料
內容

.....

資料
內容

01H 00H

同
上

同
上

20H XXH
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例 1：讀取M10∼M63的狀態，共 54 bits。(位元元件)
      假設M10∼M63的狀態值如下：

To
PLC

D
L
E

站
號

命
令
碼

元
件
代
碼

10H

S
T
X

02H 21H00H

資 料
Byte數

元件起始
編碼

元件
數目

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼

07H 00H 92H 10H 00H 00H 36H 00H 30H

L H

∼

L H L H H L

30H

D
L
E

站
號

訊
息
碼

10H 00H

資 料
Byte數

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼

From
PLC

(完成)

M10∼M63狀態值
以Byte為單位

00H 08H 00H 55H 00H ABHAAH FFH 12H 46H 31H

L H B0 B1 B2 B3 B4 B6B5 H L

2EH

A
C
K

06H

※共有 54 bits，54=36H(元件數目)。

命令碼 21H：位元元件讀取(最多可讀取 1024 bits)。

To
PLC

D
L
E

S
T
X

站
號

命
令
碼

元
件
代
碼

10H 02H FFH

00H

∼

資 料
Byte數

L H

元件起始
編碼

∼

L H L H

元件
數目

D
L
E

E
T
X

10H 03H H

校驗碼

L

D
L
E

D
L
E

A
C
K

A
C
K

站
號

站
號

訊
息
碼

訊
息
碼

10H

10H

06H

06H

00H

XXH

資 料

資 料

Byte數

Byte數

L H Bn

D
L
E

D
L
E

E
T
X

E
T
X

10H

10H

03H

03H

H

H

校驗碼

校驗碼

L

L

From
PLC

(完成)

From
PLC

(錯誤)

B0 B1

資料內容
以B y te為單位

.....

01H 00H

同
上

同
上

21H XXH

1

1

0

1

1

1

0

1

1

1

1

0

1

1

1

1

0

1

M63

0 0 0 0 0 0

0

1

1 0

1

1

1 0

1

1

1

1

0

1

1

1

1

0 0 0 0 0 0 0 0

0 0 0

0 0 00

M10(B0)

M26(B2)

M34(B3)

M58(B6)

55H

00H

ABH

2EH

8 bits

其餘的bit會補上 0

M18(B1)

M50(B5)

M42(B4)

AAH

FFH

12H
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命令碼 28H：word元件寫入(最多可寫入64 words)。

To
PLC

D
L
E

S
T
X

站
號

命
令
碼

元
件
代
碼

10H 02H FFH

00H

∼

資 料
Byte數

L H

元件起始
編碼

∼

L H L L LH H H

元件
數目

寫入
資料

D
L
E

E
T
X

10H 03H H

校驗碼

L28H

寫入
資料

.....

D
L
E

D
L
E

A
C
K

A
C
K

站
號

站
號

訊
息
碼

訊
息
碼

10H

10H

06H

06H

資 料

資 料

Byte數

Byte數

D
L
E

D
L
E

E
T
X

E
T
X

10H

10H

03H

03H

H

H

校驗碼

校驗碼

L

L

01H

01H

00H

00H

同
上

同
上

例 1：將 2048H寫入D7000、300H寫入D7001。(16位元元件)

To
PLC

D
L
E

S
T
X

站
號

命
令
碼

元
件
代
碼

10H 02H 28H00H

資 料
Byte數

元件起始
編碼

元件
數目

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼

0BH 00H A0H 00H 70H 00H 02H 00H 42H 30H

L H

∼

L H L H H L

D
L
E

A
C
K

站
號

訊
息
碼

10H 06H 00H

資 料
Byte數

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼

From
PLC

(完成)

00H 01H 00H 30H 31H

L H H L

寫入
D 7 0 0 0
的資料

48H 00H20H 03H

L LH H

寫入
D 7 0 0 1
的資料

例 2：將 89AB1234H寫入C210。(32位元元件)

To
PLC

D
L
E

S
T
X

站
號

命
令
碼

元
件
代
碼

10H 02H 28H00H

資 料
Byte數

元件起始
編碼

元件
數目

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼

0BH 00H ADH 10H 02H 00H 01H 00H 36H 44H

L H

∼

L H L H H L

34H ABH12H 89H

寫入C 2 1 0資料

LL LH HL HH

XXH

通訊完成或錯誤僅信息碼不同。
通訊完成，則信息碼=00H，
通訊錯誤，則信息碼顯示錯誤碼。

00H

XXH

From
PLC

(完成)

From
PLC

(錯誤)

D
L
E

A
C
K

站
號

訊
息
碼

10H 06H 00H

資 料
Byte數

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼

From
PLC

(完成)

00H 01H 00H 30H 31H

L H H L
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命令碼 29H：位元元件寫入(最多可寫入 1024 bits)。

To
PLC

D
L
E

S
T
X

站
號

命
令
碼

元
件
代
碼

10H 02H FFH

00H

∼

資 料
Byte數

L H

元件起始
編碼

∼

L H L B0H B1 Bn

元件
數目

寫入資料
以B y te為單位

D
L
E

E
T
X

10H 03H H

校驗碼

L29H

.....

D
L
E

A
C
K

站
號

訊
息
碼

10H 06H

資 料
Byte數

D
L
E

E
T
X

10H 03H H

校驗碼

L01H 00H

同
上

XXH

00H

例 1：將下列狀態寫入M100∼M127，共 28 bits。(位元元件)

CDH

00H

To
PLC

35H

EFH

其餘的bit請補上 0

8 bits

M127

0 0 0

0 0 0 0 0 0 0 0

1 1 1 1 1

1 1 1 1 1 1 1

1 1 1 10 0 00

M100(B0)

M116(B2)

0

※共有 28 bits，28=1CH(元件數目)。
M108(B1)

M124(B3)

From
PLC

(完成)

D
L
E

S
T
X

站
號

命
令
碼

元
件
代
碼

10H 02H 29H00H

資 料
Byte數

元件起始
編碼

元件
數目

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼

0BH 00H 92H 00H 01H 00H 1CH 00H 44H 34H

L H

∼

L H L H H L

寫入資料
M1 0 0∼M1 2 7

EFH 35HCDH 00H

B0 B2B1 B3

D
L
E

A
C
K

站
號

訊
息
碼

10H 06H 00H

資 料
Byte數

D
L
E

E
T
X

10H 03H

校驗碼

00H 01H 00H 30H 31H

L H H L

D
L
E

A
C
K

站
號

訊
息
碼

10H 06H

資 料
Byte數

D
L
E

E
T
X

10H 03H H

校驗碼

L01H 00H

同
上

通訊完成或錯誤僅信息碼不同。
通訊完成，則信息碼=00H，
通訊錯誤，則信息碼顯示錯誤碼。

XXH

From
PLC

(完成)

From
PLC

(錯誤)



420



421

8.定位控制功能說明
VS系列PLC提供 4點高速脈衝輸出，可執行 4軸定位控制。在多軸定位控制的應用場合，可發揮
最高之經濟效益。

VS1及VS2系列的脈衝輸出頻率達 50KHz，VSM及VS3系列的脈衝輸出頻率達 200KHz，
VSM-28ML更高達 1MHz。全系列支持 17個功能完整的定位控制指令，可以完成各種較高階定位
控制。

VSM運動控制型，是專為定位控制而量身訂製的高速機型，具備完整的定位控制能力。
而VS3高功能型，則為了滿足最多樣、最高階的應用，也同樣擁有完整的定位控制能力。

VS系列PLC使用定位控制功能時的共同注意事項：

VS1及VS2系列，有 4點 50KHz高速脈衝輸出。VSM及VS3系列，有 4點 200KHz高速脈衝輸出。
VSM-28ML有 4點 1MHz高速脈衝輸出。

定位控制指令在程序中可不限次數使用。只是，使用時要注意同一輸出點不要被重複驅動。

Y0∼Y3輸出點做為高速脈衝輸出用途時，其負載電壓為DC5V∼ 24V，負載電流 0∼ 100mA。
Y0∼Y3做為一般輸出用途時，其負載電流 0∼ 0.5A。

VS系列PLC所提供的定位控制功能，其脈衝輸出形式為"脈衝列+方向信號"。方向信號輸出
點可為Y0∼Y7輸出點或內部繼電器M，但是，最好是Y0∼Y7。因為，Y0∼Y7的信號輸出延
遲最小。

VS系列PLC的定位控制功能由定位參數設定(由Ladder Master S提供設定)、定位控制相關特殊
元件及定位控制指令共同完成。以下將分別提出說明。

VS系列PLC

伺服電機驅動器
步進電機驅動器

伺服電機驅動器
步進電機驅動器

伺服電機驅動器
步進電機驅動器

伺服電機驅動器
步進電機驅動器

Y1

Y2

Y3

CK

CK

CK

CK

DIR

DIR

DIR

DIR

Y0

Y4

Y5

Y6

Y7
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 定位參數設定8-1 

VS系列PLC透過 Ladder Master S提供定位參數設定功能，簡化定位控制相關參數的設定流程。

設定好的定位參數內容，會隨著專案寫入PLC。之後，只要搭配適切的定位控制指令，即可輕
易完成定位控制工作。

絕大多數的場合，只要利用定位參數設定功能就能滿足應用需求。但是，針對某些應用，在程
式運轉中可能需要改變部分定位參數。所以，有一部分在定位參數設定功能中設定的參數，也
會出現在特殊寄存器中，以便使用者在必要時進行適度的改變。

PLC在電源由OFF→ON及專案寫入PLC時，會將相對應的參數複寫一份到相關的特殊寄存器。
使用者若在程序運轉中有改變定位參數的需求時，只要先改變相關特殊寄存器的值，再執行定
位控制指令，此時，定位控制指令就會根據特殊寄存器改變的內容執行指令。例如，加減速時
間的改變。

選取 Ladder Master S的"專案表單―PLC參數設定 定位參數設定"選項，即可開啟定位參數設
定表單。我們將依表單中的設定項目一一說明。

按下"預設值"按鈕，整個表單的設定內容將回復預設值。
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8-1-1  基本設定

VS系列PLC提供如下圖所示，具加減速功能之定位控制。必須設定相關參數，做為定位控制指
令執行的依據。圖中參數以Y0輸出軸為例。

最高速度

偏移速度

加速時間

減速時間

旋轉方向

此值限定了該軸定位控制的最高運轉速度。任何定位控制指令在指令執行中，若有運轉速度
高於最高速度的情形，則會以最高速度執行指令。
VS1及VS2系列的最高輸出脈衝頻率為 50KHz。此設定值 1∼50KHz，<1則視為 1，>50K則視為
50K。預設值為 50K。
VSM及VS3系列的最高輸出脈衝頻率為 200KHz。此設定值 1∼200KHz，<1則視為 1，>200K則
視為 200K。預設值為 200K。
VSM-28ML的最高輸出脈衝頻率為 1MHz。此設定值 1∼1MHz，<1則視為 1，>1M則視為 1M。

預設值為 1M。

此值為該軸定位控制的最低運轉速度。主要目的是為了避開步進馬達的低頻共振區，所以，
若是伺服馬達，通常會設定為 0。
任何定位控制指令在指令執行中，若有運轉速度低於偏移速度的情形，則會以偏移速度執行
指令。
此設定值 0∼20KHz，<0則視為 0，>20K則視為 20K。預設值為 0。

如圖示，加速時間為偏移速度加速到最高速度所需的時間。
此設定值 0∼32,000mS，<0則視為 0，>32,000則視為 32,000。預設值為 100mS。

如圖示，減速時間為最高速度減速到偏移速度所需的時間。
此設定值 0∼32,000mS，<0則視為 0，>32,000則視為 32,000。預設值為 100mS。

可選擇，"現在位置值增加時，電機正轉"或"現在位置值增加時，電機反轉"。此選擇會影響
脈衝輸出的方向信號。預設值為"現在位置值增加時，馬達正轉"。
當選擇"現在位置值增加時，電機正轉"時，若定位控制指令決定往現在位置值增加的方向移
動，則電機正轉，方向信號會ON。
當選擇"現在位置值增加時，電機反轉"時，若定位控制指令決定往現在位置值增加的方向移
動，則電機反轉，方向信號會OFF。

偏移速度(D9342)

最高速度(D9341、D9340)

加速時間
(D9343)

減速時間
(D9344)

運轉速度

速度

時間

目標位置
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速度倍率

用以改變定位控制執行時的運轉速度。預設值為 1,000，即 100.0%。
吋動速度、原點復歸速度、原點復歸減速速度及運轉速度均受此參數影響。
原點復歸指令執行中，此參數改變無效。其他定位控制指令執行中若改變此參數值，就會改
變實際運轉速度。

可設定的速度倍率範圍為 1∼30,000，單位 0.1%，即 0.1%∼3000.0%。

速度

時間

速度倍率 1000=100.0% 700=70.0%
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原點復歸的方向

滑移平台

螺桿

LSF
正轉極限

LSF
正轉極限

LSR
反轉極限

DOG
近點信號

LSR
反轉極限

CLR

PG0

伺服電機驅動器

脈衝輸出

方向信號

清除信號

零點信號

VS系列PLC

8-1-2  定位運轉設定

定位控制系統的一般結構圖，我們將以此圖說明定位控制運轉的相關參數設定。

原點復歸

VS-PLC提供多種原點復歸模式，以下將一一說明。
表單中的相關參數設定，皆為配合各種模式設定而存在。所以，只要先依需求選定適當的模
式後，再填入相關參數，即可輕易完成設定。

DOG後緣定位原點復歸

速度

時間

原點復歸減速速度

往原點復歸方向

原點復歸速度

DOG前緣，開始減速

DOG後緣，立即停止

DOG信號

CLR信號

原點復歸完成信號

DOG信號可以指定X或M。
DOG信號通常會指定X0∼X7。因為，PLC會以中斷方式處理，可以得到
精準的原點位置。
DOG信號若不得已選用非X0∼X7時，會造成較大誤差，而無法確保原點
位置的精準度。

CLR信號可指定Y或M，ON波寬≧ 20mS。

伺服
電機

DV2I
變速信號

INT
中斷信號

定位完成標誌位 條件接點OFF
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DOG前緣定位原點復歸

速度

時間

原點復歸
減速速度

往原點復歸方向

原點復歸速度

DOG前緣，開始減速

CLR信號

電機往
反方向轉動

DOG信號 DOG前進，OFF→ON DOG後退，ON→OFF

電機驅動方向信號

原點復歸完成信號

DOG後緣計數PG0定位原點復歸

速度

時間

DOG信號

原點復歸減速速度

往原點復歸方向

PG0信號

原點復歸速度

DOG前緣，開始減速

PG0計數到，立即停止

DOG後緣，PG0開始計數，零點信號數=2
CLR信號

原點復歸完成信號

DOG信號可指定X或M。DOG信號若指定X0∼X7，PLC以中斷方式處理。
DOG信號的後緣，應儘可能避免與PG0信號前緣太接近，以免PG0信號計
數錯誤。
PG0信號必須指定X0∼X7，PLC以中斷方式處理。
CLR信號可指定Y或M，ON波寬≧ 20mS。

1 2

定位完成標誌位
條件接點
OFF

定位完成標誌位
條件接點OFF

DOG信號可以指定X或M。
DOG信號通常會指定X0∼X7。因為，PLC會以中斷方式處理，可以得到
精準的原點位置。
DOG信號若不得已選用非X0∼X7時，會造成較大誤差，而無法確保原點
位置的精準度。

CLR信號可指定Y或M，ON波寬≧ 20mS。
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DOG前緣計數PG0定位原點復歸

速度

時間

DOG信號

原點復歸減速速度

往原點復歸方向

PG0信號

原點復歸速度

DOG前緣，開始減速

PG0計數到，立即停止

CLR信號

DOG前緣，PG0開始計數
，零點信號數=3

DOG信號可指定X或M。DOG信號若指定X0∼X7，PLC以中斷方式處理。
DOG信號的前緣，應儘可能避免與PG0信號前緣太接近，以免PG0信號計
數錯誤。
PG0信號必須指定X0∼X7，PLC以中斷方式處理。
CLR信號可指定Y或M，ON波寬≧ 20mS。

原點復歸完成信號

1 2 3

數據設定型定位原點復歸

此種模式並沒有實際的位置移動，所以，電機並不會轉動。執行時，會將原點位置值填入現
在位置值寄存器。若指定輸出CLR信號，則會輸出CLR信號≧ 20mS。然後，將原點復歸完成
標誌位設為ON，完成原點復歸動作。

自動尋點功能

當定位控制系統有在PLC上安裝極限開關時，VS-PLC提供自動尋點原點復歸功能。

極限開關 DOG 原點復歸方向

原點
(4) (3) (2) (1)

圖中標示原點復歸動作的起始點在 (1)∼(4)時，之動作情形。分述如下：

(1)起始點在DOG信號的右側

(2)起始點在DOG信號ON中

(3)起始點在DOG信號的左側

以原點復歸速度朝原點復歸方向移動，偵測到DOG前緣時，開始減速到原點復歸減速速
度，直到原點復歸完成。

以原點復歸速度朝原點復歸的反方向移動，直到DOG信號由ON變為OFF，接著減速停止
。然後，再以原點復歸速度朝原點復歸方向移動，偵測到DOG前緣時，開始減速到原點
復歸減速速度，直到原點復歸完成。

以原點復歸速度朝原點復歸方向移動，偵測到極限開關前緣時，減速停止。然後，以原
點復歸速度朝原點復歸的反方向移動，直到DOG信號由OFF變為ON，再由ON變為OFF，
接著減速停止。然後，再以原點復歸速度朝原點復歸方向移動，偵測到DOG前緣時，開
始減速到原點復歸減速速度，直到原點復歸完成。

定位完成標誌位
條件接點OFF
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極限開關

正轉極限開關 (LSF)

反轉極限開關 (LSR)

電機在正轉方向的極限開關。此開關動作時，會減速停止，並限制所有往正轉方向的運轉
動作，僅接受往反轉方向的運轉動作。可選擇任意外部輸入點X或內部繼電器M做為極限開
關信號。

電機在反轉方向的極限開關。此開關動作時，會減速停止，並限制所有往反轉方向的運轉
動作，僅接受往正轉方向的運轉動作。可選擇任意外部輸入點X或內部繼電器M做為極限開
關信號。

中斷相關

中斷信號相關的定位控制指令如下：

DVIT一段速中斷定位

INT中斷信號

DV2I變速信號

由于中斷信號發生時，定位控制指令開始相關的定位控制。中斷信號必須即時反應，才能達
到較高的定位精準度。所以， INT中斷信號必須指定X0∼X7，PLC以中斷方式處理。

執行DV2I中斷二段速定位指令時的速度變換信號。可選擇任意外部輸入點X或內部繼電器M

做為變速信號。

(4)起始點在極限開關ON中
以原點復歸速度朝原點復歸的反方向移動，直到DOG信號由OFF變為ON，再由ON變為
OFF，接著減速停止。然後，再以原點復歸速度朝原點復歸方向移動，偵測到DOG前緣
時，開始減速到原點復歸減速速度，直到原點復歸完成。

速度

時間

中斷信號

DV2I二段速中斷定位

速度

時間

中斷信號變速信號

DVSR、DVSA中斷停止定位

速度

時間

中斷信號
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■下列一覽表中標示 “ ”符號者，表示程序中不可使用指令驅動其繼電器線圈或寫入資料。
另外在表中未列明之特殊繼電器及特殊寄存器為系統保留使用，亦不可驅動或寫入資料。

 定位控制相關特殊元件8-2 

功 能 說 明繼電器 系   列

Y0輸出軸

Y1輸出軸

Y2輸出軸

Y3輸出軸

Y0輸出軸脈衝輸出監視，ON表脈衝輸出中。

Y1輸出軸狀態。OFF：READY表示可接受執行脈衝輸出指令，ON：BUSY。

Y2輸出軸狀態。OFF：READY表示可接受執行脈衝輸出指令，ON：BUSY。

Y3輸出軸狀態。OFF：READY表示可接受執行脈衝輸出指令，ON：BUSY。

Y0輸出軸原點復歸完成標誌位。

Y1輸出軸脈衝輸出監視，ON表脈衝輸出中。

Y2輸出軸脈衝輸出監視，ON表脈衝輸出中。

Y3輸出軸脈衝輸出監視，ON表脈衝輸出中。

Y0輸出軸定位完成標誌位。

Y0輸出軸異常結束標誌位。

Y1輸出軸定位完成標誌位。

Y1輸出軸異常結束標誌位。

Y1輸出軸原點復歸完成標誌位。

Y2輸出軸定位完成標誌位。

Y2輸出軸異常結束標誌位。

Y2輸出軸原點復歸完成標誌位。

Y3輸出軸定位完成標誌位。

Y3輸出軸異常結束標誌位。

Y3輸出軸原點復歸完成標誌位。

Y0輸出軸之減速停止信號。

Y0輸出軸之立即停止信號。

Y1輸出軸之減速停止信號。

Y1輸出軸之立即停止信號。

Y2輸出軸之減速停止信號。

Y2輸出軸之立即停止信號。

Y3輸出軸之減速停止信號。

Y3輸出軸之立即停止信號。

Y0輸出軸狀態。OFF：READY表示可接受執行脈衝輸出指令，ON：BUSY。

Y0輸出軸之表格定位開始信號。

Y0輸出軸之m code ON標誌位。

Y0輸出軸之m code OFF命令。

Y1輸出軸之表格定位開始信號。

Y1輸出軸之m code ON標誌位。

Y1輸出軸之m code OFF命令。

Y2輸出軸之表格定位開始信號。

Y2輸出軸之m code ON標誌位。

Y2輸出軸之m code OFF命令。

M9345

M9346

M9365

M9366

M9385

M9386

M9405

M9406

■M9340

■M9360

■M9380

■M9400

■M9341

■M9361

■M9381

■M9401

■M9342

■M9343

■M9344

■M9362

■M9363

■M9364

■M9382

■M9383

■M9384

■M9402

■M9403

■M9404

M9347

■M9348

M9349

M9367

■M9368

M9369

M9387

■M9388

M9389

M9407

■M9408

M9409

Y3輸出軸之表格定位開始信號。

Y3輸出軸之m code ON標誌位。

Y3輸出軸之m code OFF命令。

○M9350 ○Y0輸出軸之中斷信號上升/下降沿選擇信號。OFF：上升沿，ON：下降沿。 ○ ○

○M9370 ○Y1輸出軸之中斷信號上升/下降沿選擇信號。OFF：上升沿，ON：下降沿。 ○ ○

○M9390 ○Y2輸出軸之中斷信號上升/下降沿選擇信號。OFF：上升沿，ON：下降沿。 ○ ○

○M9410 ○Y3輸出軸之中斷信號上升/下降沿選擇信號。OFF：上升沿，ON：下降沿。 ○ ○

VS1

VS1

VS1

VS1

VS2

VS2

VS2

VS2

VSM

VSM

VSM

VSM

VS3

VS3

VS3

VS3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○
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功 能 說 明 系   列寄存器

VS1

VS1

VS2

VS2

VSM

VSM

VS3

VS3

Y0輸出軸

Y1輸出軸

D9340

D9360

D9341

D9361

D 3429

D 3629

D 3439

D 3639

D9345

D9365

D 3449

D 3649

D9346

D9366

D9347

D9367

D 3689

■ 9D 369

■D9350

■D9370

■D9351

■D9371

D 3529

D 3729

D 3539

D 3739

D 3749

D 3759

D 3489

■ 9D 349

D 3549

D 3559

○○

○○
下位16位元  

上位16位元 

○○
下位16位元  

上位16位元 

Y0輸出軸之m  code。

○ ○

○ ○

○○
下位16位元  

上位16位元 

○

○

○

○

下位16位元  

上位16位元 

○○

○○

Y0輸出軸加速時間， 0∼32,000mS。<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。

Y0輸出軸減速時間， 0∼32,000mS。<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。

Y0輸出軸速度倍率， 1∼30,000。0.1%∼3,000%，不在範圍內，則視為 1000。 

○○

○ ○

○○Y0輸出軸原點復歸之PG0零點信號數， 1∼32,767Ps。<1，則視為 1。 ○ ○

○○
下位16位元  

上位16位元 
○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○○

○○
下位16位元  

上位16位元 

○○
下位16位元  

上位16位元 

Y1輸出軸之m  code。

○ ○

○ ○

○○
下位16位元  

上位16位元 
○ ○

○

○

○

○

下位16位元  

上位16位元 

○○

○○

Y1輸出軸加速時間， 0∼32,000mS。<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。

Y1輸出軸減速時間， 0∼32,000mS。<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。

Y1輸出軸速度倍率， 1∼30,000。0.1%∼3,000%，不在範圍內，則視為 1000。 

○○

○ ○

○○Y1輸出軸原點復歸之PG0零點信號數， 1∼32,767Ps。<1，則視為 1。 ○ ○

○○
下位16位元  

上位16位元 
○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

PLSY、PLSR指令時，顯示Y0現在速度值。

Y0輸出軸現在速度值。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y0輸出脈衝數，初始值：0。

Y0輸出軸現在位置值，初始值:0。

Y0輸出軸現在位置值，初始值:0。

Y0輸出軸最高速度。  
VS1及VS2為1Hz∼50KHz，VSM及VS3為1Hz∼200KHz，
VSM-28ML為1Hz∼1MHz。

Y0輸出軸偏移速度，0∼20KHz。

Y0輸出軸之原點位置值。 

PLSY、PLSR指令時，顯示Y1現在速度值。

Y1輸出軸現在速度值。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y1輸出脈衝數，初始值：0。

Y1輸出軸現在位置值，初始值:0。

Y1輸出軸現在位置值，初始值:0。

Y1輸出軸最高速度。  
VS1及VS2為1Hz∼50KHz，VSM及VS3為1Hz∼200KHz，
VSM-28ML為1Hz∼1MHz。

Y1輸出軸偏移速度，0∼20KHz。

Y1輸出軸之原點位置值。 
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功 能 說 明 系   列寄存器

VS1

VS1

VS2

VS2

VSM

VSM

VS3

VS3

Y2輸出軸

Y3輸出軸

D9400

D9401

D 4029

D 4039

D9405

D 4049

D9406

D9407

D 4089

■ 9D 409

■D9410

■D9411

D 4129

D 4139

D 4149

D 4159

D9380

D9381

D 3829

D 3839

D9385

D 3849

D9386

D9387

D 3889

■ 9D 389

■D9390

■D9391

D 3929

D 3939

D 3949

D 3959

○○

○○
下位16位元  

上位16位元 

○○
下位16位元  

上位16位元 

Y2輸出軸之m  code。

○ ○

○ ○

○○
下位16位元  

上位16位元 
○ ○

○○

○○
下位16位元  

上位16位元 

○○
下位16位元  

上位16位元 

Y3輸出軸之m  code。

○ ○

○ ○

○○
下位16位元  

上位16位元 
○ ○

○

○

○

○

下位16位元  

上位16位元 

○○

○○

Y2輸出軸加速時間， 0∼32,000mS。<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。

Y2輸出軸減速時間， 0∼32,000mS。<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。

Y2輸出軸速度倍率， 1∼30,000。0.1%∼3,000%，不在範圍內，則視為 1000。 

○○

○ ○

○○Y2輸出軸原點復歸之PG0零點信號數， 1∼32,767Ps。<1，則視為 1。 ○ ○

○○
下位16位元  

上位16位元 
○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○

○

○

○

下位16位元  

上位16位元 

○○

○○

Y3輸出軸加速時間， 0∼32,000mS。<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。

Y3輸出軸減速時間， 0∼32,000mS。<0，則視為 0。>32,000，則視為 32,000。

Y3輸出軸速度倍率， 1∼30,000。0.1%∼3,000%，不在範圍內，則視為 1000。 

○○

○ ○

○○Y3輸出軸原點復歸之PG0零點信號數， 1∼32,767Ps。<1，則視為 1。 ○ ○

○○
下位16位元  

上位16位元 
○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

PLSY、PLSR指令時，顯示Y2現在速度值。

Y2輸出軸現在速度值。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y2輸出脈衝數，初始值：0。

Y2輸出軸現在位置值，初始值:0。

Y2輸出軸現在位置值，初始值:0。

Y2輸出軸最高速度。  
VS1及VS2為1Hz∼50KHz，VSM及VS3為1Hz∼200KHz，
VSM-28ML為1Hz∼1MHz。

Y2輸出軸偏移速度，0∼20KHz。

Y2輸出軸之原點位置值。 

PLSY、PLSR指令時，顯示Y3現在速度值。

Y3輸出軸現在速度值。

PLSY、PLSR指令時，顯示Y3輸出脈衝數，初始值：0。

Y3輸出軸現在位置值，初始值:0。

Y3輸出軸現在位置值，初始值:0。

Y3輸出軸最高速度。  
VS1及VS2為1Hz∼50KHz，VSM及VS3為1Hz∼200KHz，
VSM-28ML為1Hz∼1MHz。

Y3輸出軸偏移速度，0∼20KHz。

Y3輸出軸之原點位置值。 



432



433

 定位控制指令8-3 

○

○

○

○

○

○

○

○

308

309

310

314

二段速中斷位置定位

一段速中斷停止相對位置定位

一段速中斷停止絕對位置定位

電子手輪

FNC
No.

功   能   說   明梯      形      圖
系  列

1 2 M 3

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

313 伺服驅動器現在位置讀取

300

301

302

原點復歸

正轉寸動

311 可變速度脈衝輸出

307 一段速中斷位置定位

直線補間相對位置定位

直線補間絕對位置定位

315

316

312 表格定位控制指令

○

○

○

○

305

306

二段速相對位置定位

二段速絕對位置定位

○

○

○

○

303

304 一段速絕對位置定位

一段速相對位置定位

反轉寸動

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○ ○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

DDV SR

DDV SA

DDV 2 I S 1 S 2 D 1 D 2

S 1 S 2 D 1 D 2

S 1 S 2 D 1 D 2

MPG S 1 S 2 D 1 D 2

DAB S

DL AI

DPLSV

DDV TI S 1 S 2 D 1 D 2

DL RI S D

S D

D 1 D 2S

D 1 D 2S

DDV 2R S 1 S 2 D 1 D 2

DDV 2A S 1 S 2 D 1 D 2

DDR V R

DDR V A

S 1 S 2 D 1 D 2

S 1 S 2 D 1 D 2

DJOGF S 1 S 2 D 1 D 2

DJOGR S 1 S 2 D 1 D 2

DZ R N S 1 S 2 D 1 D 2

DTB L S 1 S 2 D 1 D 2
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DZ R N S 1 S 2 D 1 D 2

S1：原點復歸速度

S2：原點復歸減速速度

D1：脈衝輸出點

D2：方向信號輸出點

DZRN    K50000    K1000   Y0    Y4
M0

S 1 S 2 D 1 D 2

原點復歸

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z

S1

S2

D1

D2

D1=Y0∼Y3        D2 如果指定為Y，則D2=Y0∼Y7

FNC
300

1 2 M 3

○○

UnG K,H E " $"

○ ○

原點復歸模式，由 Ladder Master S的"定位參數設定"選擇為 "DOG後緣計數PG0定位"原點復
歸。DOG信號指定X10，PG0信號指定X0，CLR信號指定Y10。
   

當M0=ON時， ZRN指令開始執行。以    及    所指定的速度，配合選定的原點復歸模式，
完成原點復歸動作，原點位置值會填入Y0輸出軸現在位置值 (D9355、D9354)。
VS系列PLC提供五種原點復歸模式(DOG後緣定位/DOG前緣定位/DOG後緣計數PG0定位/
DOG前緣計數PG0定位/數據設定型定位)，其詳細動作情形，請參考"定位參數設定"的說
明。

S 1 S 2

      指定原點復歸速度。
可指定範圍為：偏移速度 (D9342)∼最高速度 (D9341、D9340)。
當    <偏移速度，則視為偏移速度。當    >最高速度，則視為最高速度。

S 1

S 1 S 1

      指定原點復歸減速速度。
可指定範圍為：偏移速度 (D9342)∼30KHz。

S 2

當    <偏移速度，則視為偏移速度。當    >30KHz，則視為 30KHz。S 2 S 2

速度

時間

DOG信號X10

原點復歸減速速度

往原點復歸方向

PG0信號X0

原點復歸速度

DOG前緣，開始減速

PG0計數到，立即停止

CLR信號Y10

M9344
原點復歸完成信號

DOG信號可指定X或M。DOG信號若指定X0∼X7，PLC以中斷方式處理。
DOG信號的後緣，應儘可能避免與PG0信號前緣太接近，以免PG0信號計
數錯誤。
PG0信號必須指定X0∼X7，PLC以中斷方式處理。
CLR信號可指定Y或M，ON波寬≧ 20mS。

1 2

DOG後緣，PG0開始計數，零點信號數=2

S 1

S 2

M0
條件接點

M9342
定位完成標誌位
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當M0=OFF→ON時， ZRN指令會參照偏移速度 (D9342)、最高速度 (D9341、D9340)、加速
時間 (D9343)、減速時間 (D9344)、    原點復歸速度、    原點復歸減速速度、速度倍率
(D9348)及選定的原點復歸模式，決定原點復歸的程序。本指令執行中，任何參數內容的改
變均視為無效。   、   或速度倍率 (D9348)，在指令執行中改變也視為無效，這與其他定
位控制指令並不相同，必須特別注意。

S 1 S 2

S 1 S 2

      指定脈衝輸出點。
只能指定Y0∼Y3，且輸出點請使用晶體管輸出形式。

      指定方向信號輸出點。

D 1

D 2

方向信號輸出點ON則電機正轉，OFF則電機反轉。
至于，方向信號輸出點的ON/OFF則由旋轉方向(現在位置值增加時，電機正轉或反轉)
的設定及原點復歸方向(現在位置值減少或增加的方向)的設定，共同決定。

當條件接點M0于脈衝輸出中變為OFF時，會做減速停止。

當原點復歸動作完成時，原點復歸完成標誌位M9344會ON。

M9340為Y0輸出軸狀態。 (M9360、M9380、M9400)

任何與Y0輸出軸相關的指令，一旦成功啟動執行，就會持續佔用Y0輸出軸。直到該指令
的條件接點變為OFF時，才會解除Y0輸出軸的佔用狀態。
所以，啟動執行本指令前，請先確認M9340的狀態。
當M9340=ON時，表示Y0輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y0輸出軸，就算
令條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9340=OFF時，表示Y0輸出軸處在READY狀態，可以接受執行本指令。

以下說明以Y0輸出軸為例，Y1∼Y3輸出軸功能相同。括弧中依序為Y1∼Y3相對應的元件。

M9341為Y0輸出軸脈衝輸出監視標誌位。 (M9361、M9381、M9401)

當Y0輸出軸正在輸出脈衝時，M9341會ON。

M9345為Y0輸出軸減速停止信號。 (M9365、M9385、M9405)

當M9345為ON時，會減速停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

M9346為Y0輸出軸立即停止信號。 (M9366、M9386、M9406)

當M9346為ON時，會立即停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

正/反轉極限開關(定位參數設定)。
當Y0輸出軸的正/反轉極限開關ON時，會減速停止輸出脈衝。
此時僅能接受相反方向的脈衝輸出要求。

M9343為Y0輸出軸異常結束標誌位。(M9363、M9383、M9403)

當原點復歸動作尚未完成，而停止信號ON或原點復歸過程中遍尋不到DOG信號時，會停
止輸出脈衝。且M9343會ON，表示異常結束。
當指令條件接點變為OFF時，M9343也會變為OFF。

指令執行時，會顯示正在運轉的速度值(使用者單位)。

電源由OFF ON時，會設定成初始值 0。之後，會依據定位控制指令的執行，顯示Y0輸→

D9348為Y0輸出軸速度倍率值。 (D9368、D9388、D9408)

Y0輸出軸的實際運轉速度，會等于定位控制指令中所指定的運轉速度乘上速度倍率值。
ZRN指令執行前透過改變速度倍率值，可以改變Y0輸出軸的實際運轉速度。但是，指令
執行中改變速度倍率值並不會改變實際運轉速度。
此值的設定範圍為 1∼30,000，單位 0.1%。所以，倍率值為 0.1%∼3000.0%。

M9344為Y0輸出軸原點復歸完成標誌位。 (M9364、M9384、M9404)

當Y0輸出軸原點復歸完成時，M9344會ON。
當再次執行 ZRN指令時，M9344會被清除為OFF。

M9342為Y0輸出軸定位完成標誌位。 (M9362、M9382、M9402)

當原點復歸動作完成時，M9342會ON。
當指令條件接點變為OFF時，M9342也會變為OFF。

(D9351、D9350)為Y0輸出軸現在速度值。 (DD9370、DD9390、DD9410)

(D9355、D9354)為Y0輸出軸現在位置值。 (DD9374、DD9394、DD9414)

出軸之現在位置值。本指令執行完成時，會填入原點位置值。
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DJOGR S 1 S 2 D 1 D 2

DJOGF S 1 S 2 D 1 D 2
1 2 M 3

○

FNC
301

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

○

D1

D2

正轉寸動

S1=0∼5,000        

S1：緩衝時間，單位mS

S2：運轉速度

D1：脈衝輸出點

D2：方向信號輸出點

JOGF   K300    D20    Y0    Y4
M0

S 1 S 2 D 1 D 2

S 2

當M0=ON時，Y0以上圖所示方式輸出脈衝。脈衝輸出中，可以任意改變    的內容值，以
改變運轉速度。當M0由ON變為OFF時，則減速停止。
當M0=ON的時間小于    的設定值或小于 1個位置值，Y0會輸出 1個位置值相對應的脈衝。
當M0=ON的時間大于    的設定值時，如上圖所示，Y0會先輸出 1個位置值相對應的脈衝，
等到    緩衝時間之後，再持續輸出脈衝。
JOGF指令，會輸出電機正轉方向的脈衝。所以，指令執行時，Y4會ON。

JOGR指令，會輸出電機反轉方向的脈衝。所以，指令執行時，Y4會OFF。

      指定緩衝時間，單位mS。

      指定運轉速度。

      指定脈衝輸出點。

      指定方向信號輸出點。

可指定範圍為： 0∼5,000。

當    <0，則視為 0。當    >5,000，則視為 5,000。

可指定範圍為：偏移速度 (D9342)∼最高速度 (D9341、D9340)。
當運轉速度<偏移速度，則視為偏移速度。當運轉速度>最高速度，則視為最高速度。

只能指定Y0∼Y3，且輸出點請使用晶體管輸出形式。

方向信號輸出點ON則電機正轉，OFF則電機反轉。
至于，方向信號輸出點的ON/OFF，則由執行 JOGF或 JOGR指令決定。

S 1

D 1

D 2

S 2

1 2 M 3

○

FNC
302 ○

反轉寸動

S 1

S 1

S 1

S 1

S 1

偏移速度(D9342)

最高速度(D9341、D9340)

加速時間
(D9343)

減速時間
(D9344)

運轉速度S 2

速度

時間

S 1

1個位置值

M9340
READY/BUSY標誌位

M9341
脈衝輸出監視標誌位

M0
條件接點

D1=Y0∼Y3        D2 如果指定為Y，則D2=Y0∼Y7

○

○

○

○
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當M0=OFF→ON時，JOGF及JOGR指令會參照偏移速度(D9342)、最高速度(D9341、D9340)

、加速時間(D9343)、減速時間(D9344)、    緩衝時間、    運轉速度及速度倍率(D9348)

，決定寸動運轉的程序。本指令執行中，可以改變    運轉速度或速度倍率(D9348)，藉以
改變運轉速度，其他任何參數內容的改變均視為無效。

S 1

S 2

S 2

本指令在程序中不限使用次數，且Y0∼Y3輸出點可同時輸出脈衝。 

M9345為Y0輸出軸減速停止信號。 (M9365、M9385、M9405)

當M9345為ON時，會減速停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

M9346為Y0輸出軸立即停止信號。 (M9366、M9386、M9406)

當M9346為ON時，會立即停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

正/反轉極限開關(定位參數設定)。
當Y0輸出軸的正/反轉極限開關ON時，會減速停止輸出脈衝。
此時僅能接受相反方向的脈衝輸出要求。

M9340為Y0輸出軸狀態。 (M9360、M9380、M9400)

任何與Y0輸出軸相關的指令，一旦成功啟動執行，就會持續佔用Y0輸出軸。直到該指令
的條件接點變為OFF時，才會解除Y0輸出軸的佔用狀態。
所以，啟動執行本指令前，請先確認M9340的狀態。
當M9340=ON時，表示Y0輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y0輸出軸，就算
令條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9340=OFF時，表示Y0輸出軸處在READY狀態，可以接受執行本指令。

以下說明以Y0輸出軸為例，Y1∼Y3輸出軸功能相同。括弧中依序為Y1∼Y3相對應的元件。

(D9351、D9350)為Y0輸出軸現在速度值。 (DD9370、DD9390、DD9410)

M9341為Y0輸出軸脈衝輸出監視標誌位。 (M9361、M9381、M9401)

當Y0輸出軸正在輸出脈衝時，M9341會ON。

D9348為Y0輸出軸速度倍率值。 (D9368、D9388、D9408)

Y0輸出軸的實際運轉速度，會等于定位控制指令中所指定的運轉速度乘上速度倍率值。
所以，在指令執行中透過改變速度倍率值，可以改變Y0輸出軸的實際運轉速度。
此值的設定範圍為 1∼30,000，單位 0.1%。所以，倍率值為 0.1%∼3000.0%。

指令執行時，會顯示正在運轉的速度值。

(D9355、D9354)為Y0輸出軸現在位置值。 (DD9374、DD9394、DD9414)

電源由OFF→ON時，會設定成初始值 0。之後，會依據定位控制指令的執行，顯示Y0輸
出軸之現在位置值。



438

DDR V R S 1 S 2 D 1 D 2
1 2 M 3

○

FNC
303

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

○

D1

D2

D1=Y0∼Y3        D2 如果指定為Y，則D2=Y0∼Y7

一段速相對位置定位

S1：移動量

S2：運轉速度

D1：脈衝輸出點

D2：方向信號輸出點

DRVR    D10    D20    Y0    Y4
M0

S 1 S 2 D 1 D 2

當M0=ON時，Y0以    運轉速度輸出    移動量的相對應脈衝數後，停止輸出脈衝，完成
定位。
假設，旋轉方向設定為"現在位置值增加時，電機正轉"。若移動量>0，表示往現在位置值
增加的方向移動，則電機正轉，Y4會ON。若移動量<0，表示往現在位置值減少的方向移
動，則電機反轉，Y4會OFF。

      指定移動量。

      指定運轉速度。

      指定脈衝輸出點。

      指定方向信號輸出點。

可指定範圍為：偏移速度 (D9342)∼最高速度 (D9341、D9340)。
當運轉速度<偏移速度，則視為偏移速度。當運轉速度>最高速度，則視為最高速度。

只能指定Y0∼Y3，且輸出點請使用晶體管輸出形式。

方向信號輸出點ON則電機正轉，OFF則電機反轉。
至于，方向信號輸出點的ON/OFF則由移動量的正負值及旋轉方向(現在位置值增加時，
電機正轉或反轉)的設定，共同決定。

S 2

S 1

D 1

D 2

○ ○

S 2 S 1

偏移速度(D9342)

最高速度(D9341、D9340)

加速時間
(D9343)

減速時間
(D9344)

運轉速度S 2

速度

時間

S 1 移動量

M0
條件接點

M9340
READY/BUSY標誌位

M9341
脈衝輸出監視標誌位

M9342
定位完成標誌位

移動量>0，表示往現在位置值增加的方向移動。移動量<0，表示往現在位置值減少的
方向移動。
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當條件接點M0于脈衝輸出中變為OFF時，會做減速停止。但此時定位完成標誌位M9342不會
ON。

當    所指定移動量的相對應脈衝數輸出完畢時，定位完成標誌位M9342會ON。

當M0=OFF→ON時，DRVR指令會參照偏移速度 (D9342)、最高速度 (D9341、D9340)、加速
時間 (D9343)、減速時間 (D9344)、    移動量、    運轉速度及速度倍率 (D9348)，決定相
對位置定位的程序。本指令執行中，可以改變    運轉速度或速度倍率 (D9348)，藉以改變
運轉速度，其他任何參數內容的改變均視為無效。

S 1

S 2

S 2

本指令在程序中不限使用次數，且Y0∼Y3輸出點可同時輸出脈衝。 

M9345為Y0輸出軸減速停止信號。 (M9365、M9385、M9405)

當M9345為ON時，會減速停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

M9346為Y0輸出軸立即停止信號。 (M9366、M9386、M9406)

當M9346為ON時，會立即停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

正/反轉極限開關(定位參數設定)。
當Y0輸出軸的正/反轉極限開關ON時，會減速停止輸出脈衝。
此時僅能接受相反方向的脈衝輸出要求。

M9340為Y0輸出軸狀態。 (M9360、M9380、M9400)

任何與Y0輸出軸相關的指令，一旦成功啟動執行，就會持續佔用Y0輸出軸。直到該指令
的條件接點變為OFF時，才會解除Y0輸出軸的佔用狀態。
所以，啟動執行本指令前，請先確認M9340的狀態。
當M9340=ON時，表示Y0輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y0輸出軸，就算
令條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9340=OFF時，表示Y0輸出軸處在READY狀態，可以接受執行本指令。

以下說明以Y0輸出軸為例，Y1∼Y3輸出軸功能相同。括弧中依序為Y1∼Y3相對應的元件。

M9342為Y0輸出軸定位完成標誌位。 (M9362、M9382、M9402)

M9343為Y0輸出軸異常結束標誌位。(M9363、M9383、M9403)

當M9342定位完成標誌位尚未ON，而正轉極限開關、反轉極限開關或停止信號ON時，會
停止輸出脈衝。且M9343會ON，表示異常結束。
當指令條件接點變為OFF時，M9343也會變為OFF。

(D9351、D9350)為Y0輸出軸現在速度值。 (DD9370、DD9390、DD9410)

M9341為Y0輸出軸脈衝輸出監視標誌位。 (M9361、M9381、M9401)

當Y0輸出軸正在輸出脈衝時，M9341會ON。

當    所指定移動量的相對應脈衝數輸出完畢時，M9342會ON。
當指令條件接點變為OFF時，M9342也會變為OFF。

S 1

S 1

D9348為Y0輸出軸速度倍率值。 (D9368、D9388、D9408)

Y0輸出軸的實際運轉速度，會等于定位控制指令中所指定的運轉速度乘上速度倍率值。
所以，在指令執行中透過改變速度倍率值，可以改變Y0輸出軸的實際運轉速度。
此值的設定範圍為 1∼30,000，單位 0.1%。所以，倍率值為 0.1%∼3000.0%。

指令執行時，會顯示正在運轉的速度值。

(D9355、D9354)為Y0輸出軸現在位置值。 (DD9374、DD9394、DD9414)

電源由OFF→ON時，會設定成初始值 0。之後，會依據定位控制指令的執行，顯示Y0輸
出軸之現在位置值。
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Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

○

D1

D2

D1=Y0∼Y3        D2 如果指定為Y，則D2=Y0∼Y7

一段速絕對位置定位

S1：目標位置

S2：運轉速度

D1：脈衝輸出點

D2：方向信號輸出點

DDRVA    D10    D20    Y0    Y4
M0

S 1 S 2 D 1 D 2

當M0=ON時，Y0以    運轉速度輸出脈衝，直到現在位置值 (D9355、D9354)與    目標位
置 (D11、D10)的內容值相等時，停止脈衝輸出，完成定位。
假設，旋轉方向設定為"現在位置值增加時，電機正轉"。若目標位置>現在位置值，表示
往現在位置值增加的方向移動 表示往，則電機正轉，Y4會ON。若目標位置<現在位置值，
現在位置值減少的方向移動，則電機反轉，Y4會OFF。

S 1

      指定目標位置值。S 1

      指定脈衝輸出點。
只能指定Y0∼Y3，且輸出點請使用晶體管輸出形式。

D 1

○ ○

S 2

S 2      指定運轉速度。
可指定範圍為：偏移速度 (D9342)∼最高速度 (D9341、D9340)。
當運轉速度<偏移速度，則視為偏移速度。當運轉速度>最高速度，則視為最高速度。

      指定方向信號輸出點。
方向信號輸出點ON則電機正轉，OFF則電機反轉。
至于，方向信號輸出點的ON/OFF則由移動量(目標位置–現在位置)的正負值及旋轉方
向(現在位置值增加時，電機正轉或反轉)的設定，共同決定。

D 2

偏移速度(D9342)

最高速度(D9341、D9340)

加速時間
(D9343)

減速時間
(D9344)

運轉速度S 2

速度

時間

S 1 DD9354

移動量= 目標位置 –現在位置

M0
條件接點

M9340
READY/BUSY標誌位

M9341
脈衝輸出監視標誌位

M9342
定位完成標誌位

目標位置為相對於零點的絕對位置，所以，(目標位置–現在位置)的差值表示移動量。
移動量>0，表示往現在位置值增加的方向移動。移動量<0，表示往現在位置值減少的
方向移動。
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當條件接點M0于脈衝輸出中變為OFF時，會做減速停止。但此時定位完成標誌位M9342不會
ON。

當    所指定目標位置的相對應脈衝數輸出完畢時，定位完成標誌位M9342會ON。

當M0=OFF→ON時，DRVA指令會參照偏移速度 (D9342)、最高速度 (D9341、D9340)、加速
時間 (D9343)、減速時間 (D9344)、    目標位置、現在位置值 (D9355、D9354)、    運轉
速度及速度倍率 (D9348)，決定絕對位置定位的程序。本指令執行中，可以改變    運轉速
度或速度倍率 (D9348)，藉以改變運轉速度，其他任何參數內容的改變均視為無效。

本指令在程序中不限使用次數，且Y0∼Y3輸出點可同時輸出脈衝。 

M9345為Y0輸出軸減速停止信號。 (M9365、M9385、M9405)

當M9345為ON時，會減速停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

M9346為Y0輸出軸立即停止信號。 (M9366、M9386、M9406)

當M9346為ON時，會立即停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

正/反轉極限開關(定位參數設定)。
當Y0輸出軸的正/反轉極限開關ON時，會減速停止輸出脈衝。
此時僅能接受相反方向的脈衝輸出要求。

M9340為Y0輸出軸狀態。 (M9360、M9380、M9400)

任何與Y0輸出軸相關的指令，一旦成功啟動執行，就會持續佔用Y0輸出軸。直到該指令
的條件接點變為OFF時，才會解除Y0輸出軸的佔用狀態。
所以，啟動執行本指令前，請先確認M9340的狀態。
當M9340=ON時，表示Y0輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y0輸出軸，就算
令條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9340=OFF時，表示Y0輸出軸處在READY狀態，可以接受執行本指令。

以下說明以Y0輸出軸為例，Y1∼Y3輸出軸功能相同。括弧中依序為Y1∼Y3相對應的元件。

M9342為Y0輸出軸定位完成標誌位。 (M9362、M9382、M9402)

(D9351、D9350)為Y0輸出軸現在速度值。 (DD9370、DD9390、DD9410)

M9341為Y0輸出軸脈衝輸出監視標誌位。 (M9361、M9381、M9401)

當Y0輸出軸正在輸出脈衝時，M9341會ON。

當    所指定目標位置的相對應脈衝數輸出完畢時，M9342會ON。
當指令條件接點變為OFF時，M9342也會變為OFF。

S 2

S 2S 1

S 1

S 1

D9348為Y0輸出軸速度倍率值。 (D9368、D9388、D9408)

Y0輸出軸的實際運轉速度，會等于定位控制指令中所指定的運轉速度乘上速度倍率值。
所以，在指令執行中透過改變速度倍率值，可以改變Y0輸出軸的實際運轉速度。
此值的設定範圍為 1∼30,000，單位 0.1%。所以，倍率值為 0.1%∼3000.0%。

M9343為Y0輸出軸異常結束標誌位。(M9363、M9383、M9403)

當M9342定位完成標誌位尚未ON，而正轉極限開關、反轉極限開關或停止信號ON時，會
停止輸出脈衝。且M9343會ON，表示異常結束。
當指令條件接點變為OFF時，M9343也會變為OFF。

指令執行時，會顯示正在運轉的速度值。

(D9355、D9354)為Y0輸出軸現在位置值。 (DD9374、DD9394、DD9414)

電源由OFF→ON時，會設定成初始值 0。之後，會依據定位控制指令的執行，顯示Y0輸
出軸之現在位置值。



442

DDV 2R S 1 S 2 D 1 D 2
1 2 M 3

○

FNC
305

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

○

D1

D2

二段速相對位置定位

S1及S2各佔用 2個元件

S1：移動量，起始元件

S2：運轉速度，起始元件

D1：脈衝輸出點

D2：方向信號輸出點

DV2R    D10    D20    Y0    Y4
M0

S 2 D 1 D 2

D1=Y0∼Y3        D2 如果指定為Y，則D2=Y0∼Y7

S 2

當M0=ON時，Y0以運轉速度 1(D20)輸出移動量 1(D10)的相對應脈衝數。然後，再以運轉
速度 2(D21)輸出移動量 2(D11)的相對應脈衝數，完成定位控制。
假設，旋轉方向設定為"現在位置值增加時，電機正轉"。若移動量>0， 位置表示往現在 值
增加的方向移動 表示往現在 值減少的方向移動，則電機正轉，Y4會ON。若移動量<0， 位置
，則電機反轉，Y4會OFF。

      指定移動量 1，    +1指定移動量 2。

      指定運轉速度 1，    +1指定運轉速度 2。

      指定脈衝輸出點。

可指定範圍為：偏移速度 (D9342)∼最高速度 (D9341、D9340)。
當運轉速度<偏移速度，則視為偏移速度。當運轉速度>最高速度，則視為最高速度。

只能指定Y0∼Y3，且輸出點請使用晶體管輸出形式。

S 1

D 1

S 1

S 2

偏移速度(D9342)

最高速度(D9341、D9340)

加速時間
(D9343)

減速時間
(D9344)

運轉速度1

S 2

速度

時間

運轉速度2

+1S 2移動量 1

S 1

移動量 2

+1S 1

M9342
定位完成標誌位

M9340
READY/BUSY標誌位

M9341
脈衝輸出監視標誌位

M0
條件接點

      指定方向信號輸出點。
方向信號輸出點ON則電機正轉，OFF則電機反轉。
至于，方向信號輸出點的ON/OFF則由移動量的正負值及旋轉方向(現在位置值增加時，
電機正轉或反轉)的設定，共同決定。

D 2

S 1

○○

移動量>0，表示往現在位置值增加的方向移動。移動量<0，表示往現在位置值減少的
方向移動。
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當條件接點M0于脈衝輸出中變為OFF時，會做減速停止。但此時定位完成標誌位M9342不會
ON。

當指定移動量的相對應脈衝數輸出完畢時，定位完成標誌位M9342會ON。

當M0=OFF→ON時，DV2R指令會參照偏移速度 (D9342)、最高速度 (D9341、D9340)、加速
時間 (D9343)、減速時間 (D9344)、移動量、運轉速度及速度倍率 (D9348)，決定二段速相
對位置定位的程序。本指令執行中，可以改變運轉速度或速度倍率 (D9348)，藉以改變運轉
速度，其他任何參數內容的改變均視為無效。

本指令在程序中不限使用次數，且Y0∼Y3輸出點可同時輸出脈衝。 

M9345為Y0輸出軸減速停止信號。 (M9365、M9385、M9405)

當M9345為ON時，會減速停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

M9346為Y0輸出軸立即停止信號。 (M9366、M9386、M9406)

當M9346為ON時，會立即停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

正/反轉極限開關(定位參數設定)。
當Y0輸出軸的正/反轉極限開關ON時，會減速停止輸出脈衝。
此時僅能接受相反方向的脈衝輸出要求。

M9340為Y0輸出軸狀態。 (M9360、M9380、M9400)

任何與Y0輸出軸相關的指令，一旦成功啟動執行，就會持續佔用Y0輸出軸。直到該指令
的條件接點變為OFF時，才會解除Y0輸出軸的佔用狀態。
所以，啟動執行本指令前，請先確認M9340的狀態。
當M9340=ON時，表示Y0輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y0輸出軸，就算
令條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9340=OFF時，表示Y0輸出軸處在READY狀態，可以接受執行本指令。

以下說明以Y0輸出軸為例，Y1∼Y3輸出軸功能相同。括弧中依序為Y1∼Y3相對應的元件。

M9342為Y0輸出軸定位完成標誌位。 (M9362、M9382、M9402)

當指定移動量的相對應脈衝數輸出完畢時，M9342會ON。
當指令條件接點變為OFF時，M9342也會變為OFF。

(D9351、D9350)為Y0輸出軸現在速度值。 (DD9370、DD9390、DD9410)

M9341為Y0輸出軸脈衝輸出監視標誌位。 (M9361、M9381、M9401)

當Y0輸出軸正在輸出脈衝時，M9341會ON。

D9348為Y0輸出軸速度倍率值。 (D9368、D9388、D9408)

Y0輸出軸的實際運轉速度，會等于定位控制指令中所指定的運轉速度乘上速度倍率值。
所以，在指令執行中透過改變速度倍率值，可以改變Y0輸出軸的實際運轉速度。
此值的設定範圍為 1∼30,000，單位 0.1%。所以，倍率值為 0.1%∼3000.0%。

如果移動量 1與移動量 2的正負符號不同，則會先執行完移動量 1的定位。稍作停頓，然後，
再執行反方向運轉。

M9343為Y0輸出軸異常結束標誌位。(M9363、M9383、M9403)

當M9342定位完成標誌位尚未ON，而正轉極限開關、反轉極限開關或停止信號ON時，會
停止輸出脈衝。且M9343會ON，表示異常結束。
當指令條件接點變為OFF時，M9343也會變為OFF。

指令執行時，會顯示正在運轉的速度值。

(D9355、D9354)為Y0輸出軸現在位置值。 (DD9374、DD9394、DD9414)

電源由OFF→ON時，會設定成初始值 0。之後，會依據定位控制指令的執行，顯示Y0輸
出軸之現在位置值。



444

DDV 2A S 1 S 2 D 1 D 2
1 2 M 3

○

FNC
306

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

○

D1

D2

二段速絕對位置定位

S1及S2各佔用 2個元件 D1=Y0∼Y3        D2 如果指定為Y，則D2=Y0∼Y7

S1：目標位置，起始元件

S2：運轉速度，起始元件

D1：脈衝輸出點

D2：方向信號輸出點

DDV2A    D10    D20    Y0    Y4
M0

S 2 D 1 D 2

S 2

當M0=ON時，Y0以運轉速度 1輸出脈衝，直到現在位置值 (D9355、D9354)與目標位置1
(D11、D10)的內容值相等。然後，改以運轉速度 2輸出脈衝，直到現在位置值與目標位置 2

(D13、D12)的內容值相等時，表示到達定位點，完成定位控制。
假設，旋轉方向設定為"現在位置值增加時，電機正轉"。若目標位置>現在位置值，表示
往現在位置值增加的方向移動，則電機正轉，Y4會ON。若目標位置<現在位置值，表示往
現在值減少的方向移動，則電機反轉，Y4會OFF。

      指定目標位置 1，    +1指定目標位置 2。

      指定運轉速度 1，    +1指定運轉速度 2。

      指定脈衝輸出點。

可指定範圍為：偏移速度 (D9342)∼最高速度 (D9341、D9340)。
當運轉速度<偏移速度，則視為偏移速度。當運轉速度>最高速度，則視為最高速度。

只能指定Y0∼Y3，且輸出點請使用晶體管輸出形式。

S 1

D 1

S 1

S 2

      指定方向信號輸出點。D 2

S 1

偏移速度(D9342)

最高速度(D9341、D9340)

加速時間
(D9343)

減速時間
(D9344)

運轉速度1

S 2

速度

時間

運轉速度2

+1S 2移動量 1 移動量 2

移動量= 

目標位置–現在位置

M9342
定位完成標誌位

M9340
READY/BUSY標誌位

M9341
脈衝輸出監視標誌位

M0
條件接點

方向信號輸出點ON則電機正轉，OFF則電機反轉。
至于，方向信號輸出點的ON/OFF則由移動量(目標位置–現在位置)的正負值及旋轉方
向(現在位置值增加時，電機正轉或反轉)的設定，共同決定。

○○

目標位置為相對於零點的絕對位置，所以，(目標位置–現在位置)的差值表示移動量。
移動量>0，表示往現在位置值增加的方向移動。移動量<0，表示往現在位置值減少的
方向移動。
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當條件接點M0于脈衝輸出中變為OFF時，會做減速停止。但此時定位完成標誌位M9342不會
ON。

當指定目標位置的相對應脈衝數輸出完畢時，定位完成標誌位M9342會ON。

當M0=OFF→ON時，DV2A指令會參照偏移速度 (D9342)、最高速度 (D9341、D9340)、加
速時間 (D9343)、減速時間 (D9344)、目標位置、現在位置值 (D9355、D9354)、運轉速度
及速度倍率 (D9348)，決定二段速絕對位置定位的程序。本指令執行中，可以改變運轉速
度或速度倍率 (D9348)，藉以改變運轉速度，其他任何參數內容的改變均視為無效。

本指令在程序中不限使用次數，且Y0∼Y3輸出點可同時輸出脈衝。 

M9345為Y0輸出軸減速停止信號。 (M9365、M9385、M9405)

當M9345為ON時，會減速停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

M9346為Y0輸出軸立即停止信號。 (M9366、M9386、M9406)

當M9346為ON時，會立即停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

正/反轉極限開關(定位參數設定)。
當Y0輸出軸的正/反轉極限開關ON時，會減速停止輸出脈衝。
此時僅能接受相反方向的脈衝輸出要求。

M9340為Y0輸出軸狀態。 (M9360、M9380、M9400)

任何與Y0輸出軸相關的指令，一旦成功啟動執行，就會持續佔用Y0輸出軸。直到該指令
的條件接點變為OFF時，才會解除Y0輸出軸的佔用狀態。
所以，啟動執行本指令前，請先確認M9340的狀態。
當M9340=ON時，表示Y0輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y0輸出軸，就算
令條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9340=OFF時，表示Y0輸出軸處在READY狀態，可以接受執行本指令。

以下說明以Y0輸出軸為例，Y1∼Y3輸出軸功能相同。括弧中依序為Y1∼Y3相對應的元件。

M9342為Y0輸出軸定位完成標誌位。 (M9362、M9382、M9402)

當指定目標位置的相對應脈衝數輸出完畢時，M9342會ON。
當指令條件接點變為OFF時，M9342也會變為OFF。

(D9351、D9350)為Y0輸出軸現在速度值。 (DD9370、DD9390、DD9410)

M9341為Y0輸出軸脈衝輸出監視標誌位。 (M9361、M9381、M9401)

當Y0輸出軸正在輸出脈衝時，M9341會ON。

D9348為Y0輸出軸速度倍率值。 (D9368、D9388、D9408)

Y0輸出軸的實際運轉速度，會等于定位控制指令中所指定的運轉速度乘上速度倍率值。
所以，在指令執行中透過改變速度倍率值，可以改變Y0輸出軸的實際運轉速度。
此值的設定範圍為 1∼30,000，單位 0.1%。所以，倍率值為 0.1%∼3000.0%。

M9343為Y0輸出軸異常結束標誌位。(M9363、M9383、M9403)

當M9342定位完成標誌位尚未ON，而正轉極限開關、反轉極限開關或停止信號ON時，會
停止輸出脈衝。且M9343會ON，表示異常結束。
當指令條件接點變為OFF時，M9343也會變為OFF。

指令執行時，會顯示正在運轉的速度值。

(D9355、D9354)為Y0輸出軸現在位置值。 (DD9374、DD9394、DD9414)

電源由OFF→ON時，會設定成初始值 0。之後，會依據定位控制指令的執行，顯示Y0輸
出軸之現在位置值。
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DDV TI S 1 S 2 D 1 D 2
1 2 M 3

○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

○

D1

D2

D1=Y0∼Y3        D2 如果指定為Y，則D2=Y0∼Y7

一段速中斷位置定位
FNC
307 ○ ○

S1：中斷發生後的移動量

S2：運轉速度

D1：脈衝輸出點

D2：方向信號輸出點

DVIT    D10    D20    Y0    Y4
M0

S 1 S 2 D 1 D 2

當M0=ON時，Y0以    運轉速度輸出脈衝。直到中斷信號X0由OFF→ON時，繼續輸出
移動量的相對應脈衝數後，停止脈衝輸出，完成定位。
假設，旋轉方向設定為"現在位置值增加時，電機正轉"。若    >0，表示往現在位置值增
加的方向移動，則電機正轉，Y4會ON。若    <0，表示往現在位置值減少的方向移動，則
電機反轉，Y4會OFF。

      指定中斷發生後的移動量。

      指定運轉速度。

移動量>0，表示往現在位置值增加的方向移動。移動量<0，表示往現在位置值減少的
方向移動。

可指定範圍為：偏移速度 (D9342)∼最高速度 (D9341、D9340)。
當運轉速度<偏移速度，則視為偏移速度。當運轉速度>最高速度，則視為最高速度。

本指令所使用的中斷信號必須先在"定位參數設定"中設定，而且，中斷信號必須為X0∼X7

，PLC會以中斷方式處理。M9350則會決定中斷信號的上升/下降沿，OFF表示上升沿，ON

表示下降沿。

偏移速度(D9342)

最高速度(D9341、D9340)

加速時間
(D9343)

減速時間
(D9344)

運轉速度S 2

速度

時間

中斷信號X0

S 1

中斷發生後的
移動量

M9342
定位完成標誌位

M9340
READY/BUSY標誌位

M9341
脈衝輸出監視標誌位

M0
條件接點

      指定脈衝輸出點。
只能指定Y0∼Y3，且輸出點請使用晶體管輸出形式。

S 2

S 1

D 1

S 2 S 1

S 1

S 1
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當條件接點M0于脈衝輸出中變為OFF時，會做減速停止。但此時定位完成標誌位M9342不會
ON。

當    所指定移動量的相對應脈衝數輸出完畢時，定位完成標誌位M9342會ON。

當M0=OFF→ON時，DVIT指令會參照偏移速度 (D9342)、最高速度 (D9341、D9340)、加
速時間 (D9343)、減速時間 (D9344)、    中斷發生後的移動量、    運轉速度、速度倍率
(D9348)及中斷信號上升/下降沿(M9350)，決定一段速中斷位置定位的程序。本指令執行
中，可以改變    運轉速度或速度倍率 (D9348)，藉以改變運轉速度，其他任何參數內容的
改變均視為無效。

本指令在程序中不限使用次數，且Y0∼Y3輸出點可同時輸出脈衝。 

M9345為Y0輸出軸減速停止信號。 (M9365、M9385、M9405)

當M9345為ON時，會減速停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

M9346為Y0輸出軸立即停止信號。 (M9366、M9386、M9406)

M9350為Y0輸出軸中斷信號上升/下降沿選擇信號。 (M9370、M9390、M9410)

當M9346為ON時，會立即停止輸出脈衝。

當M9350為OFF時，中斷信號在上升沿時動作，發生中斷。

停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

當M9350為ON時，中斷信號在下降沿時動作，發生中斷。

正/反轉極限開關(定位參數設定)。
當Y0輸出軸的正/反轉極限開關ON時，會減速停止輸出脈衝。
此時僅能接受相反方向的脈衝輸出要求。

M9340為Y0輸出軸狀態。 (M9360、M9380、M9400)

任何與Y0輸出軸相關的指令，一旦成功啟動執行，就會持續佔用Y0輸出軸。直到該指令
的條件接點變為OFF時，才會解除Y0輸出軸的佔用狀態。
所以，啟動執行本指令前，請先確認M9340的狀態。
當M9340=ON時，表示Y0輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y0輸出軸，就算
令條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9340=OFF時，表示Y0輸出軸處在READY狀態，可以接受執行本指令。

以下說明以Y0輸出軸為例，Y1∼Y3輸出軸功能相同。括弧中依序為Y1∼Y3相對應的元件。

M9342為Y0輸出軸定位完成標誌位。 (M9362、M9382、M9402)

當指令條件接點變為OFF時，M9342也會變為OFF。

(D9351、D9350)為Y0輸出軸現在速度值。 (DD9370、DD9390、DD9410)

指令執行時，會顯示正在運轉的速度值。

(D9355、D9354)為Y0輸出軸現在位置值。 (DD9374、DD9394、DD9414)

電源由OFF ON時，會設定成初始值 0。之後，會依據定位控制指令的執行，顯示Y0輸→
出軸之現在位置值。

M9341為Y0輸出軸脈衝輸出監視標誌位。 (M9361、M9381、M9401)

當Y0輸出軸正在輸出脈衝時，M9341會ON。

當    所指定移動量的相對應脈衝數輸出完畢時，M9342會ON。

D9348為Y0輸出軸速度倍率值。 (D9368、D9388、D9408)

Y0輸出軸的實際運轉速度，會等于定位控制指令中所指定的運轉速度乘上速度倍率值。
所以，在指令執行中透過改變速度倍率值，可以改變Y0輸出軸的實際運轉速度。
此值的設定範圍為 1∼30,000，單位 0.1%。所以，倍率值為 0.1%∼3000.0%。

      指定方向信號輸出點。
方向信號輸出點ON則電機正轉，OFF則電機反轉。
至于，方向信號輸出點的ON/OFF則由    中斷發生後的移動量的正負值及旋轉方向(現
在位置值增加時，電機正轉或反轉)的設定，共同決定。

S 1

S 1

S 2

D 2

S 1 S 2

S 1

M9343為Y0輸出軸異常結束標誌位。(M9363、M9383、M9403)

當M9342定位完成標誌位尚未ON，而正轉極限開關、反轉極限開關或停止信號ON時，會
停止輸出脈衝。且M9343會ON，表示異常結束。
當指令條件接點變為OFF時，M9343也會變為OFF。
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DDV 2 I S 1 S 2 D 1 D 2
1 2 M 3

○

FNC
308

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

○

D1

D2

S2 會佔用2個元件        

二段速中斷位置定位

S1：中斷發生後的移動量

S2：運轉速度，起始元件

D1：脈衝輸出點

D2：方向信號輸出點

DV2I    D10    D20    Y0    Y4
M0

S 2 D 1 D 2

當M0=ON時，Y0以運轉速度 1(D20)輸出脈衝。直到變速信號X10由OFF→ON時，改以運
轉速度 2(D21)輸出脈衝。直到中斷信號X0由OFF→ON時，繼續輸出    移動量的相對應脈
波數後，停止脈衝輸出，完成定位。
假設，旋轉方向設定為"現在位置值增加時，電機正轉"。若    >0，表示往現在位置值增
加的方向移動，則電機正轉，Y4會ON。若    <0，表示往現在位置值減少的方向移動，則
電機反轉，Y4會OFF。

      指定運轉速度 1，    +1指定運轉速度 2。
可指定範圍為：偏移速度 (D9342)∼最高速度 (D9341、D9340)。
當運轉速度<偏移速度，則視為偏移速度。當運轉速度>最高速度，則視為最高速度。

S 2

S 1

偏移速度
(D9342)

最高速度(D9341、D9340)

加速時間
(D9343)

減速時間
(D9344)

運轉速度1

S 2

速度

時間

運轉速度2

+1S 2
S 1

中斷發生後的
移動量

變速信號X10

中斷信號X0

M0
條件接點

M9342
定位完成標誌位

M9340
READY/BUSY標誌位

M9341
脈衝輸出監視標誌位

D1=Y0∼Y3        D2 如果指定為Y，則D2=Y0∼Y7

S 1

S 1

S 1

      指定中斷發生後的移動量。
移動量>0，表示往現在位置值增加的方向移動。移動量<0，表示往現在位置值減少的
方向移動。

S 2

S 1

本指令所使用的中斷信號必須先在"定位參數設定"中設定，而且，中斷信號必須為X0∼X7

，PLC會以中斷方式處理。M9350則會決定中斷信號的上升/下降沿，OFF表示上升沿，ON

表示下降沿。

○○
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      指定方向信號輸出點。
方向信號輸出點ON則電機正轉，OFF則電機反轉。
至于，方向信號輸出點的ON/OFF則由移動量的正負值及旋轉方向(現在位置值增加時，
電機正轉或反轉)的設定，共同決定。

當條件接點M0于脈衝輸出中變為OFF時，會做減速停止。但此時定位完成標誌位M9342不會
ON。

當    所指定移動量的相對應脈衝數輸出完畢時，定位完成標誌位M9342會ON。

當M0=OFF→ON時，DV2I指令會參照偏移速度 (D9342)、最高速度 (D9341、D9340)、加速
時間 (D9343)、減速時間 (D9344)、    中斷發生後的移動量、運轉速度、速度倍率 (D9348)

及中斷信號上升/下降沿(M9350)，決定二段速中斷位置定位的程序。本指令執行中，可以
改變運轉速度或速度倍率 (D9348)，藉以改變運轉速度，其他任何參數內容的改變均視為無
效。

S 1

本指令在程序中不限使用次數，且Y0∼Y3輸出點可同時輸出脈衝。 

M9345為Y0輸出軸減速停止信號。 (M9365、M9385、M9405)

當M9345為ON時，會減速停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

M9346為Y0輸出軸立即停止信號。 (M9366、M9386、M9406)

當M9346為ON時，會立即停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

正/反轉極限開關(定位參數設定)。
當Y0輸出軸的正/反轉極限開關ON時，會減速停止輸出脈衝。
此時僅能接受相反方向的脈衝輸出要求。

M9340為Y0輸出軸狀態。 (M9360、M9380、M9400)

任何與Y0輸出軸相關的指令，一旦成功啟動執行，就會持續佔用Y0輸出軸。直到該指令
的條件接點變為OFF時，才會解除Y0輸出軸的佔用狀態。
所以，啟動執行本指令前，請先確認M9340的狀態。
當M9340=ON時，表示Y0輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y0輸出軸，就算
令條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9340=OFF時，表示Y0輸出軸處在READY狀態，可以接受執行本指令。

以下說明以Y0輸出軸為例，Y1∼Y3輸出軸功能相同。括弧中依序為Y1∼Y3相對應的元件。

M9342為Y0輸出軸定位完成標誌位。 (M9362、M9382、M9402)

當指令條件接點變為OFF時，M9342也會變為OFF。

(D9351、D9350)為Y0輸出軸現在速度值。(DD9370、DD9390、DD9410)
指令執行時，會顯示正在運轉的速度值。

(D9355、D9354)為Y0輸出軸現在位置值。 (DD9374、DD9394、DD9414)

電源由OFF ON時，會設定成初始值 0。之後，會依據定位控制指令的執行，顯示Y0輸→
出軸之現在位置值。

M9341為Y0輸出軸脈衝輸出監視標誌位。 (M9361、M9381、M9401)

當Y0輸出軸正在輸出脈衝時，M9341會ON。

當    所指定移動量的相對應脈衝數輸出完畢時，M9342會ON。

D9348為Y0輸出軸速度倍率值。 (D9368、D9388、D9408)

Y0輸出軸的實際運轉速度，會等于定位控制指令中所指定的運轉速度乘上速度倍率值。
所以，在指令執行中透過改變速度倍率值，可以改變Y0輸出軸的實際運轉速度。
此值的設定範圍為 1∼30,000，單位 0.1%。所以，倍率值為 0.1%∼3000.0%。

M9343為Y0輸出軸異常結束標誌位。(M9363、M9383、M9403)

當M9342定位完成標誌位尚未ON，而正轉極限開關、反轉極限開關或停止信號ON時，會
停止輸出脈衝。且M9343會ON，表示異常結束。
當指令條件接點變為OFF時，M9343也會變為OFF。

      指定脈衝輸出點。
只能指定Y0∼Y3，且輸出點請使用晶體管輸出形式。

D 2

S 1

S 1

D 1

M9350為Y0輸出軸中斷信號上升/下降沿選擇信號。 (M9370、M9390、M9410)

當M9350為OFF時，中斷信號在上升沿時動作，發生中斷。
當M9350為ON時，中斷信號在下降沿時動作，發生中斷。
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DDV SR S 1 S 2 D 1 D 2
1 2 M 3

○

運算元
對 象 元 件

○

X Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

D1

D2

D1=Y0∼Y3        D2 如果指定為Y，則D2=Y0∼Y7

一段速中斷停止相對位置定位
FNC
309

S1：移動量

S2：運轉速度

D1：脈衝輸出點

D2：方向信號輸出點

DVSR    D10    D20    Y0    Y4
M0

S 1 S 2 D 1 D 2

當M0=ON時，Y0以    運轉速度輸出    移動量的相對應脈衝數後，停止輸出脈衝，完成
定位。脈衝輸出中，若中斷信號X0由OFF→ON，則立即減速停止，完成定位。
假設，旋轉方向設定為"現在位置值增加時，電機正轉"。若移動量>0，表示往現在位置值
增加的方向移動，則電機正轉，Y4會ON。若移動量<0，表示往現在位置值減少的方向移
動，則電機反轉，Y4會OFF。

      指定移動量。

      指定運轉速度。

      指定脈衝輸出點。

移動量>0，表示往現在位置值增加的方向移動。移動量<0，表示往現在位置值減少的
方向移動。

可指定範圍為：偏移速度 (D9342)∼最高速度 (D9341、D9340)。
當運轉速度<偏移速度，則視為偏移速度。當運轉速度>最高速度，則視為最高速度。

只能指定Y0∼Y3，且輸出點請使用晶體管輸出形式。

S 2

S 1

D 1

S 2 S 1

偏移速度
(D9342)

最高速度(D9341、D9340)

加速時間
(D9343)

減速時間
(D9344)

運轉速度S 2

速度

時間

S 1 移動量

中斷信號X0

M0
條件接點

M9342
定位完成標誌位

M9340
READY/BUSY標誌位

M9341
脈衝輸出監視標誌位

本指令所使用的中斷信號必須先在"定位參數設定"中設定，而且，中斷信號必須為X0∼X7

，PLC會以中斷方式處理。M9350則會決定中斷信號的上升/下降沿，OFF表示上升沿，ON

表示下降沿。

○○
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當條件接點M0于脈衝輸出中變為OFF時，會做減速停止。但此時定位完成標誌位M9342不會
ON。

當    所指定移動量的相對應脈衝數輸出完畢，或中途中斷信號發生而減速停止，定位完成
標誌位M9342都會ON。

當M0=OFF→ON時，DVSR指令會參照偏移速度 (D9342)、最高速度 (D9341、D9340)、加速
時間 (D9343)、減速時間 (D9344)、    移動量、    運轉速度、速度倍率 (D9348)及中斷信
號上升/下降沿(M9350)，決定相對位置定位的程序。本指令執行中，可以改變    運轉速
度或速度倍率 (D9348)，藉以改變運轉速度，其他任何參數內容的改變均視為無效。

S 2

S 1 S 2

本指令在程序中不限使用次數，且Y0∼Y3輸出點可同時輸出脈衝。 

M9345為Y0輸出軸減速停止信號。 (M9365、M9385、M9405)

當M9345為ON時，會減速停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

M9346為Y0輸出軸立即停止信號。 (M9366、M9386、M9406)

當M9346為ON時，會立即停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

正/反轉極限開關(定位參數設定)。
當Y0輸出軸的正/反轉極限開關ON時，會減速停止輸出脈衝。
此時僅能接受相反方向的脈衝輸出要求。

M9340為Y0輸出軸狀態。 (M9360、M9380、M9400)

任何與Y0輸出軸相關的指令，一旦成功啟動執行，就會持續佔用Y0輸出軸。直到該指令
的條件接點變為OFF時，才會解除Y0輸出軸的佔用狀態。
所以，啟動執行本指令前，請先確認M9340的狀態。
當M9340=ON時，表示Y0輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y0輸出軸，就算
令條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9340=OFF時，表示Y0輸出軸處在READY狀態，可以接受執行本指令。

以下說明以Y0輸出軸為例，Y1∼Y3輸出軸功能相同。括弧中依序為Y1∼Y3相對應的元件。

M9342為Y0輸出軸定位完成標誌位。 (M9362、M9382、M9402)

成標誌位M9342都會ON。
當指令條件接點變為OFF時，M9342也會變為OFF。

M9343為Y0輸出軸異常結束標誌位。(M9363、M9383、M9403)

當M9342定位完成標誌位尚未ON，而正轉極限開關、反轉極限開關或停止信號ON時，會
停止輸出脈衝。且M9343會ON，表示異常結束。
當指令條件接點變為OFF時，M9343也會變為OFF。

(D9351、D9350)為Y0輸出軸現在速度值。 (DD9370、DD9390、DD9410)

指令執行時，會顯示正在運轉的速度值。

(D9355、D9354)為Y0輸出軸現在位置值。 (DD9374、DD9394、DD9414)

電源由OFF ON時，會設定成初始值 0。之後，會依據定位控制指令的執行，顯示Y0輸→
出軸之現在位置值。

M9341為Y0輸出軸脈衝輸出監視標誌位。 (M9361、M9381、M9401)

當Y0輸出軸正在輸出脈衝時，M9341會ON。

當    所指定移動量的相對應脈衝數輸出完畢，或中途中斷信號發生而減速停止，定位完S 1

D9348為Y0輸出軸速度倍率值。 (D9368、D9388、D9408)

Y0輸出軸的實際運轉速度，會等于定位控制指令中所指定的運轉速度乘上速度倍率值。
所以，在指令執行中透過改變速度倍率值，可以改變Y0輸出軸的實際運轉速度。
此值的設定範圍為 1∼30,000，單位 0.1%。所以，倍率值為 0.1%∼3000.0%。

      指定方向信號輸出點。
方向信號輸出點ON則電機正轉，OFF則電機反轉。
至于，方向信號輸出點的ON/OFF則由移動量的正負值及旋轉方向(現在位置值增加時，
電機正轉或反轉)的設定，共同決定。

S 1

D 2

M9350為Y0輸出軸中斷信號上升/下降沿選擇信號。 (M9370、M9390、M9410)

當M9350為OFF時，中斷信號在上升沿時動作，發生中斷。
當M9350為ON時，中斷信號在下降沿時動作，發生中斷。
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運算元
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Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

○

D1

D2

D1=Y0∼Y3        D2 如果指定為Y，則D2=Y0∼Y7

一段速中斷停止絕對位置定位

S1：目標位置

S2：運轉速度

D1：脈衝輸出點

D2：方向信號輸出點

DDVSA    D10    D20    Y0    Y4
M0

S 1 S 2 D 1 D 2

當M0=ON時，Y0以    運轉速度輸出脈衝，直到現在位置值 (D9355、D9354)與    目標位
置 (D11、D10)的內容值相等時，停止脈衝輸出，完成定位。脈衝輸出中，若中斷信號X0由
OFF→ON，則立即減速停止，完成定位。
假設，旋轉方向設定為"現在位置值增加時，電機正轉"。若目標位置>現在位置值，表示
往現在位置值增加的方向移動 表示往，則電機正轉，Y4會ON。若目標位置<現在位置值，
現在位置值減少的方向移動，則電機反轉，Y4會OFF。

      指定目標位置值。
目標位置為相對于零點的絕對位置，所以，(目標位置–現在位置)的差值表示移動量。
移動量>0，表示往現在位置值增加的方向移動。移動量<0，表示往現在位置值減少的
方向移動。

      指定脈衝輸出點。
只能指定Y0∼Y3，且輸出點請使用晶體管輸出形式。

S 1S 2

S 1

D 1

S 2      指定運轉速度。
可指定範圍為：偏移速度 (D9342)∼最高速度 (D9341、D9340)。
當運轉速度<偏移速度，則視為偏移速度。當運轉速度>最高速度，則視為最高速度。

偏移速度(D9342)

最高速度(D9341、D9340)

加速時間
(D9343)

減速時間
(D9344)

運轉速度S 2

速度

時間

S 1 DD9354

移動量= 目標位置 –現在位置

中斷信號X0

M0
條件接點

M9342
定位完成標誌位

M9340
READY/BUSY標誌位

M9341
脈衝輸出監視標誌位

本指令所使用的中斷信號必須先在"定位參數設定"中設定，而且，中斷信號必須為X0∼X7

，PLC會以中斷方式處理。M9350則會決定中斷信號的上升/下降沿，OFF表示上升沿，ON

表示下降沿。

○○
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當條件接點M0于脈衝輸出中變為OFF時，會做減速停止。但此時定位完成標誌位M9342不會
ON。

當    所指定目標位置的相對應脈衝數輸出完畢，或中途中斷信號發生而減速停止，定位完
成標誌位M9342都會ON。

S 1

當M0=OFF→ON時，DVSA指令會參照偏移速度 (D9342)、最高速度 (D9341、D9340)、加
速時間 (D9343)、減速時間 (D9344)、    目標位置、現在位置值 (D9355、D9354)、    運
轉速度、速度倍率 (D9348)及中斷信號上升/下降沿(M9350)，決定絕對位置定位的程序。
本指令執行中，可以改變    運轉速度或速度倍率 (D9348)，藉以改變運轉速度，其他任何
參數內容的改變均視為無效。

S 1

S 2

S 2

本指令在程序中不限使用次數，且Y0∼Y3輸出點可同時輸出脈衝。 

M9345為Y0輸出軸減速停止信號。 (M9365、M9385、M9405)

當M9345為ON時，會減速停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

M9346為Y0輸出軸立即停止信號。 (M9366、M9386、M9406)

當M9346為ON時，會立即停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

正/反轉極限開關(定位參數設定)。
當Y0輸出軸的正/反轉極限開關ON時，會減速停止輸出脈衝。
此時僅能接受相反方向的脈衝輸出要求。

M9340為Y0輸出軸狀態。 (M9360、M9380、M9400)

任何與Y0輸出軸相關的指令，一旦成功啟動執行，就會持續佔用Y0輸出軸。直到該指令
的條件接點變為OFF時，才會解除Y0輸出軸的佔用狀態。
所以，啟動執行本指令前，請先確認M9340的狀態。
當M9340=ON時，表示Y0輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y0輸出軸，就算
令條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9340=OFF時，表示Y0輸出軸處在READY狀態，可以接受執行本指令。

以下說明以Y0輸出軸為例，Y1∼Y3輸出軸功能相同。括弧中依序為Y1∼Y3相對應的元件。

M9342為Y0輸出軸定位完成標誌位。 (M9362、M9382、M9402)

完成標誌位M9342都會ON。
當指令條件接點變為OFF時，M9342也會變為OFF。

(D9351、D9350)為Y0輸出軸現在速度值。 (DD9370、DD9390、DD9410)

指令執行時，會顯示正在運轉的速度值。

(D9355、D9354)為Y0輸出軸現在位置值。 (DD9374、DD9394、DD9414)

電源由OFF ON時，會設定成初始值 0。之後，會依據定位控制指令的執行，顯示Y0輸→
出軸之現在位置值。

M9341為Y0輸出軸脈衝輸出監視標誌位。 (M9361、M9381、M9401)

當Y0輸出軸正在輸出脈衝時，M9341會ON。

當    所指定目標位置的相對應脈衝數輸出完畢，或中途中斷信號發生而減速停止，定位S 1

D9348為Y0輸出軸速度倍率值。 (D9368、D9388、D9408)

Y0輸出軸的實際運轉速度，會等于定位控制指令中所指定的運轉速度乘上速度倍率值。
所以，在指令執行中透過改變速度倍率值，可以改變Y0輸出軸的實際運轉速度。
此值的設定範圍為 1∼30,000，單位 0.1%。所以，倍率值為 0.1%∼3000.0%。

M9343為Y0輸出軸異常結束標誌位。(M9363、M9383、M9403)

當M9342定位完成標誌位尚未ON，而正轉極限開關、反轉極限開關或停止信號ON時，會
停止輸出脈衝。且M9343會ON，表示異常結束。
當指令條件接點變為OFF時，M9343也會變為OFF。

      指定方向信號輸出點。
方向信號輸出點ON則電機正轉，OFF則電機反轉。
至于，方向信號輸出點的ON/OFF則由移動量(目標位置–現在位置)的正負值及旋轉方
向(現在位置值增加時，電機正轉或反轉)的設定，共同決定。

D 2

M9350為Y0輸出軸中斷信號上升/下降沿選擇信號。 (M9370、M9390、M9410)

當M9350為OFF時，中斷信號在上升沿時動作，發生中斷。
當M9350為ON時，中斷信號在下降沿時動作，發生中斷。
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S

○

D1

D2

D1=Y0∼Y3        D2 如果指定為Y，則D2=Y0∼Y7

可變速度脈衝輸出
○ ○

D0 Y0 Y4PLSV
M0

S D 1 D 2 S  ：運轉速度

D1：脈衝輸出點

D2 ：方向信號輸出點

當M0=ON時，Y0以    所指定的運轉速度輸出脈衝。脈衝輸出中，可以任意改變    的內
容值，以改變運轉速度。當M0由ON變為OFF時，則減速停止。
假設，旋轉方向設定為"現在位置值增加時，電機正轉"。若    >0，表示往現在位置值增
加的方向移動，則電機正轉，Y4會ON。若    <0，表示往現在位置值減少的方向移動，則
電機反轉，Y4會OFF。

      指定脈衝輸出點。
只能指定Y0∼Y3，且輸出點請使用晶體管輸出形式。

      指定方向信號輸出點。
方向信號輸出點ON則電機正轉，OFF則電機反轉。
至于，方向信號輸出點的ON/OFF則由    運轉速度的正負值及旋轉方向(現在位置值增
加時，電機正轉或反轉)的設定，共同決定。

當M0=OFF→ON時，PLSV指令會參照偏移速度 (D9342)、最高速度 (D9341、D9340)、加速
時間 (D9343)、減速時間 (D9344)、    運轉速度及速度倍率 (D9348)，決定可變速度脈衝輸
出的程序。本指令執行中，可以改變    運轉速度或速度倍率 (D9348)，藉以改變運轉速度
，其他任何參數內容的改變均視為無效。

D 1

S

S

D 2

S

      指定運轉速度。
可指定範圍為：偏移速度 (D9342)∼最高速度 (D9341、D9340)。
可指定正負值。   >0，表示往現在位置值增加的方向移動。   <0，表示往現在位置值
減少的方向移動。
當     <偏移速度，則視為偏移速度。當     >最高速度，則視為最高速度。SS

S

S

S

SS

S

S

D0內容值 80,000 120,000 40,000

最高速度(D9341、D9340)

加速時間
(D9343)

減速時間
(D9344)

速度

時間

偏移速度(D9342)

M9340
READY/BUSY標誌位

M9341
脈衝輸出監視標誌位

M0
條件接點
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本指令在程序中不限使用次數，且Y0∼Y3輸出點可同時輸出脈衝。 

M9345為Y0輸出軸減速停止信號。 (M9365、M9385、M9405)

當M9345為ON時，會減速停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

M9346為Y0輸出軸立即停止信號。 (M9366、M9386、M9406)

當M9346為ON時，會立即停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

正/反轉極限開關(定位參數設定)。
當Y0輸出軸的正/反轉極限開關ON時，會減速停止輸出脈衝。
此時僅能接受相反方向的脈衝輸出要求。

M9340為Y0輸出軸狀態。 (M9360、M9380、M9400)

任何與Y0輸出軸相關的指令，一旦成功啟動執行，就會持續佔用Y0輸出軸。直到該指令
的條件接點變為OFF時，才會解除Y0輸出軸的佔用狀態。
所以，啟動執行本指令前，請先確認M9340的狀態。
當M9340=ON時，表示Y0輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y0輸出軸，就算
令條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9340=OFF時，表示Y0輸出軸處在READY狀態，可以接受執行本指令。

以下說明以Y0輸出軸為例，Y1∼Y3輸出軸功能相同。括弧中依序為Y1∼Y3相對應的元件。

M9343為Y0輸出軸異常結束標誌位。(M9363、M9383、M9403)

當 Y0輸出軸正在輸出脈衝，而正轉極限開關、反轉極限開關或停止信號ON時，會停止輸
出脈衝。且M9343會ON，表示異常結束。
當指令條件接點變為OFF時，M9343也會變為OFF。

(D9351、D9350)為Y0輸出軸現在速度值。 (DD9370、DD9390、DD9410)

指令執行時，會顯示正在運轉的速度值。

(D9355、D9354)為Y0輸出軸現在位置值。 (DD9374、DD9394、DD9414)

電源由OFF ON時，會設定成初始值 0。之後，會依據定位控制指令的執行，顯示Y0輸→
出軸之現在位置值。

M9341為Y0輸出軸脈衝輸出監視標誌位。 (M9361、M9381、M9401)

當Y0輸出軸正在輸出脈衝時，M9341會ON。

D9348為Y0輸出軸速度倍率值。 (D9368、D9388、D9408)

Y0輸出軸的實際運轉速度，會等于定位控制指令中所指定的運轉速度乘上速度倍率值。
所以，在指令執行中透過改變速度倍率值，可以改變Y0輸出軸的實際運轉速度。
此值的設定範圍為 1∼30,000，單位 0.1%。所以，倍率值為 0.1%∼3000.0%。

指令執行中，如果    的內容值突然改變正負符號，則會先減速停止，稍作停頓，然後再執
行反方向運轉。

S
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DTB L S 1 S 2 D 1 D 2
1 2 M 3

○

FNC
312

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

○

D1

D2

D1=Y0∼Y3        D2 如果指定為Y，則D2=Y0∼Y7

表格定位控制指令

S1 (表格指標Q0∼Q31，可利用V,Z索引)或(由 8個中文或 16英文數字組成的表格名稱)

S2

S1：描述定位控制動作的定位表格

S2：指令執行工作區，共佔用 4個寄存器

D1：脈衝輸出點

D2：方向信號輸出點

DTBL    Y0軸加工物件    D100    Y0    Y4
M0

S 2 D 1 D 2

M0
條件接點

M9340
READY/BUSY標誌位

M9341
脈衝輸出監視標誌位

M9342
定位完成標誌位

S 1

M9347
表格定位開始信號

使用DTBL指令可以完成多速連續定位控制，及各種比較複雜之多段定位控制。

最高速度(D9341、D9340)

加速時間
(D9343)

減速時間
(D9344)

速度

時間

偏移速度(D9342)

步序號碼 0 步序號碼 1 步序號碼 2

1200
速度資料0

1800
速度資料1

600
速度資料2

1200
位置資料2

1000
位置資料1

1500
位置資料0

當M0=ON時，DTBL指令開始執行。會將D9349之m code設為-1，並根據"Y0軸加工物件"
定位控制表格所描述的內容，依序進行定位控制作業。D100∼ 103則存放指令執行的狀態。

M9029
執行完畢標誌位 運轉資料之END(0)執行

      指定定位控制表格。
由 Ladder Master S提供定位控制表格編輯界面，表格範例如下：

S 1

步序號碼

0

1

2

3

位置資料 速度資料 m code資料運轉資料

連續相對定位
命令碼3

END，命令碼0

位置資料0
1,500

位置資料1
1,000

位置資料2
1,200

–1

速度資料0
1,200

速度資料1
1,800

速度資料2
600

–1

–1

–1

–1

–1

連續相對定位
命令碼3

連續相對定位
命令碼3

可指定K、D、R
(16位元資料)

可指定K、D、R
(16位元資料)

可指定K、D、R
(32位元資料)

可指定K、D、R
(32位元資料)

○○
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單步相對定位及單步絕對定位

運轉資料。
指定該步序欲執行的定位運轉命令。本指令提供下列定位運轉命令：

–1 100 10000–1 –1

M9348
m code ON 標誌位

M9349
m code OFF命令

D9349
m code

速度

時間

M0
條件接點

M9340
READY/BUSY標誌位

M9341
脈衝輸出監視標誌位

M9342
定位完成標誌位

M9347
表格定位開始信號

M9029
執行完畢標誌位

800(速度資料0)
1200(速度資料1)

步序號碼

0

1

2

位置資料 速度資料 m code資料

5,000

10,000

–1–1

800

1,200

–1

100

10,000

運轉資料

單步絕對定位 (2)

單步絕對定位 (2)

END(0)

命令碼 命令名稱 說　　　　　　　　明

0

1

2

END

定位表格中，可以同時存放多組定位表格。每一組表格可以描述一
個定位控制的完整工序。而END命令就是一組表格的結束點。
當執行END命令時，就會送出執行完畢標誌位M9029，表示一組定位
表格已經執行完畢。

單步相對定位

單步絕對定位

一段速相對位置定位。位置資料指定移動量，正負值決定移動方向。
命令執行中，位置資料內容值改變無效。
命令執行中，可以改變速度資料，藉以改變運轉速度。

一段速絕對位置定位。位置資料指定目標位置，而目標位置為相對于
零點的絕對位置。所以，(位置資料–現在位置)的差值表示移動量。
移動量的正負值，決定移動方向。
命令執行中，位置資料內容值改變無效。
命令執行中，可以改變速度資料，藉以改變運轉速度。

3

4

連續相對定位

連續絕對定位

多段速相對位置定位。每一個步序指定一段速度運轉，連續多個
"連續相對定位"步序串連成多段速相對定位。
多段速相對定位運轉中，如果遇到必須中斷運轉的情況時，會先停
止運轉，待條件許可，再往下一個步序繼續執行。

多段速絕對位置定位。每一個步序指定一段速度運轉，連續多個
"連續絕對定位"步序串連成多段速絕對定位。
多段速絕對定位運轉中，如果遇到必須中斷運轉的情況時，會先停
止運轉，待條件許可，再往下一個步序繼續執行。

5 JMP 執行跳躍到指定步序的動作。位置資料指定要跳躍的目標步序。

啟動定位運轉命令，一定要在m code=OFF(-1)的情況下，令"M9347表格定位開始信號"
由OFF→ON。

運轉資料之END(0)執行

以絕對定位為例，並假設起點為現在位置值=0。

0

移動量 5000
=5000–0

移動量5000
=10000–5000

步序號碼 0 步序號碼 1
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連續相對定位及連續絕對定位

步序號碼

0

1

2

3

4

運轉資料

連續相對定位 (3)

連續相對定位 (3)

連續相對定位 (3)

連續相對定位 (3)

位置資料 速度資料 m code資料

D10

2,000 100

–1

–1

1,000

3,000

–1

1,800

1,200

600

D20

–1

10,000

END(0)

M9348
m code ON 標誌位

M9349
m code OFF命令

D9349
m code

M0
條件接點

M9340
READY/BUSY標誌位

M9341
脈衝輸出監視標誌位

M9342
定位完成標誌位

M9347
表格定位開始信號

M9029
執行完畢標誌位

速度

位置資料。
依運轉命令而定，指定相對定位的移動量或絕對定位的目標位置。
相對定位時，指定移動量。移動量>0，表示往現在位置值增加的方向移動。移動量<0

，表示往現在位置值減少的方向移動。
絕對定位時，指定目標位置值。目標位置為相對于零點的絕對位置，所以，(目標位置–
現在位置)的差值表示移動量。移動量>0，表示往現在位置值增加的方向移動。移動量
<0，表示往現在位置值減少的方向移動。
JMP指令時，指定跳躍的目標步序號碼。
位置資料為 32位元資料，可指定常數值K或D、R寄存器。指定為D、R寄存器時，會佔
用連續 2個寄存器。于定位運轉中，若改變寄存器內容值，則視為無效。

速度資料。
指定運轉速度。可指定範圍為偏移速度 (D9342)∼最高速度 (D9341、D9340)。
當運轉速度<偏移速度，則視為偏移速度。當運轉速度>最高速度，則視為最高速度。
速度資料為 32位元資料，可指定常數值K或D、R寄存器。指定為D、R寄存器時，會佔
用連續 2個寄存器。于定位運轉中，可改變寄存器內容值，藉以改變運轉速度。

以連續相對定位為例。

10,002

運轉資料之END(0)執行

–1 100 10002–1 –1

時間

10000 –1

1800

步序 0

1200

步序 1 步序 2 步序 3

600

1000 30002000(D11、D10)

(D21、D20)
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m code資料。
m code是定位控制系統用來與其他設備，相互溝通的一種機制。
當定位控制系統要傳達信息時，則產生指定的m code，並令"m code ON標誌位"ON起，提
醒PLC有m code產生。PLC則讀取m code，並在做完相對應處理後，令"m code OFF命令"
由OFF→ON，清除 "m code ON標誌位"及"m code"之後，定位控制系統才會再接受下一個
定位控制運轉。
為因應實際應用需要，m code產生的時機，又可以分為AFTER模式及WITH模式。
VS-PLC的m code範圍為 –1∼32,767。

AFTER模式m code

如上圖"m code=100"，所以是AFTER模式，m code出現在定位運轉之後。

M9348
m code ON標誌位

M9349
m code OFF命令

D9349
m code –1 100 –1

如上圖"m code=10,000"、"m code=10,001"、"m code=10,002"，所以，均是
WITH模式，m code出現在定位運轉開始的時候。 "m code OFF命令"由OFF→ON

時， "m code ON標誌位"及 "m code "均會變為OFF(m code=–1)。

連續定位配合WITH模式m code，如上圖所示，m code會隨著定位步序自動改變。

–1 10000 10001–1 –1 10002

M9348
m code ON標誌位

M9349
m code OFF命令

D9349
m code

–1 10000 10001–1 10002 –1

M9348
m code ON標誌位

M9349
m code OFF命令

D9349
m code

WITH模式m code

速度

時間

速度

時間

速度

時間

表示AFTER模式m code，m code出現在定位運轉完成之後。

表示WITH模式m code，m code出現在定位運轉開始的時候。

m code 說　　　　　　　　明

10,000〜32,767

–1

0〜9,999

m code OFF，表示沒有m code。
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當條件接點于脈衝輸出中變為OFF時，會做減速停止。但此時定位完成標誌位M9342不會
ON。

本指令在程序中不限使用次數，且Y0∼Y3輸出點可同時輸出脈衝。 

M9345為Y0輸出軸減速停止信號。 (M9365、M9385、M9405)

當M9345為ON時，會減速停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

M9346為Y0輸出軸立即停止信號。 (M9366、M9386、M9406)

當M9346為ON時，會立即停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

M9340為Y0輸出軸狀態。 (M9360、M9380、M9400)

任何與Y0輸出軸相關的指令，一旦成功啟動執行，就會持續佔用Y0輸出軸。直到該指令
的條件接點變為OFF時，才會解除Y0輸出軸的佔用狀態。
所以，啟動執行本指令前，請先確認M9340的狀態。
當M9340=ON時，表示Y0輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y0輸出軸，就算
令條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9340=OFF時，表示Y0輸出軸處在READY狀態，可以接受執行本指令。

以下說明以Y0輸出軸為例，Y1∼Y3輸出軸功能相同。括弧中依序為Y1∼Y3相對應的元件。

M9343為Y0輸出軸異常結束標誌位。(M9363、M9383、M9403)

當定位運轉尚未執行到END(0)命令，而正轉極限開關、反轉極限開關或停止信號ON時，
會停止輸出脈衝。且M9343會ON，表示異常結束。
當指令條件接點變為OFF時，M9343也會變為OFF。

M9341為Y0輸出軸脈衝輸出監視標誌位。 (M9361、M9381、M9401)

當Y0輸出軸正在輸出脈衝時，M9341會ON。

M9342為Y0輸出軸定位完成標誌位。 (M9362、M9382、M9402)

任何一段定位運轉(包含單步定位及連續定位)完成時，定位完成標誌位M9342會ON。

當表格定位開始信號M9347由OFF→ON或條件接點變為OFF時，M9342會變為OFF。

      指定指令執行時的工作區域。

      指定脈衝輸出點。

      指定方向信號輸出點。

只能指定Y0∼Y3，且輸出點請使用晶體管輸出形式。

方向信號輸出點ON則電機正轉，OFF則電機反轉。
至于，方向信號輸出點的ON/OFF則由移動量的正負值及旋轉方向(現在位置值增加時，
電機正轉或反轉)的設定，共同決定。

S 2

D 1

D 2

DTBL指令執行過程中，顯示正在執行的步序號碼。

執行本指令時，作業系統所需使用的工作區。

說　　　　　　　　明

指定DTBL指令執行時的開始步序號碼。

S 2

D100

D101

D102〜D103

DTBL指令執行過程中，可以改變速度倍率 (D9348)，藉以改變運轉速度。

任何一段定位運轉(包含單步定位及連續定位)完成時，定位完成標誌位M9342會ON。

當表格定位開始信號M9347由OFF→ON或條件接點變為OFF時，定位完成標誌位M9342會變
為OFF。

M9347為Y0輸出軸表格定位開始信號。 (M9367、M9387、M9407)

表格定位中的每一段定位運轉，都必須由表格定位開始信號由OFF→ON啟動。

當執行到運轉命令為END(0)的步序時，執行完畢標誌位M9029會ON一個掃描時間。使用者
通常藉此信號，令條件接點變為OFF，結束指令執行。

M9348為Y0輸出軸m code ON標誌位。 (M9368、M9388、M9408)

當有m code產生時，m code ON標誌位會ON起來。

m code ON標誌位必須由m code OFF命令由OFF→ON，方能清除為OFF。
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正/反轉極限開關(定位參數設定)。
當Y0輸出軸的正/反轉極限開關ON時，會減速停止輸出脈衝。
此時僅能接受相反方向的脈衝輸出要求。

(D9351、D9350)為Y0輸出軸現在速度值。 (DD9370、DD9390、DD9410)

指令執行時，會顯示正在運轉的速度值。

(D9355、D9354)為Y0輸出軸現在位置值。 (DD9374、DD9394、DD9414)

電源由OFF ON時，會設定成初始值 0。之後，會依據定位控制指令的執行，顯示Y0輸→
出軸之現在位置值。

D9348為Y0輸出軸速度倍率值。 (D9368、D9388、D9408)

Y0輸出軸的實際運轉速度，會等于定位控制指令中所指定的運轉速度乘上速度倍率值。
所以，在指令執行中透過改變速度倍率值，可以改變Y0輸出軸的實際運轉速度。
此值的設定範圍為 1∼30,000，單位 0.1%。所以，倍率值為 0.1%∼3000.0%。

M9349為Y0輸出軸m code OFF命令。 (M9369、M9389、M9409)

m code OFF命令由OFF→ON會將已產生的m code清除變為OFF(-1)，並將m code ON標誌
位清除為OFF。

D9349為Y0輸出軸之m code。
初始值為 -1，表示沒有m code。
當表格定位執行到包含m code資料的步序時，該m code資料會出現在D9349，供程序執行
參考。此值不為 -1時，無法啟動另一段定位運轉。
當m code OFF命令由OFF→ON時，D9349會被清除為OFF(-1)。
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DAB S D 1 D 2S
1 2 M 3

○

FNC
313

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

○

D1

D2

伺服驅動器現在位置讀取

S佔用 3點             1D 佔用 3點 2D 佔用 2點

○ ○

S  ：來自伺服驅動器的信號

D1：對伺服驅動器送出的信號

D2 ：存放讀取結果

本指令用來讀取三菱電機內建絕對位置檢測機能伺服電機驅動器之現在位置。

當M0由OFF→ON時，開始執行讀取作業。而讀取作業完成時，M9029會ON一個掃描時間。
如果在讀取作業中，M0變為OFF，則會造成讀取中斷。

由于本指令讀取結果為伺服電機驅動器現在位置，其與PLC的現在位置值相對應。
所以，      通常會指定D9352(Y0輸出軸)、D9372(Y1輸出軸)、D9392(Y2輸出軸)或D9412

(Y3輸出軸)。

本指令為 32位元指令，輸入指令時一定要輸入DABS。

程序範例(以Y0輸出軸為例)

DABS    X10    Y10    D9352
M0

S D 1 D 2

上例之實際配線如下所示。

指令驅動接點請使用常 接點。因為，若將驅動接點ON
OFF SERVO  ON OFF，則 信號也會 ，驅動器無法運轉。

T0

M9000
DABS   X10   Y10   D9352

M0 K50

M1
T0

M9029
M0SET    

讀出逾時計時器( 秒)5

ABS值讀出異常

ABS值讀取完成

D 2

伺服電機驅動器

X10

X11

X12

S/S

24V

COM2

Y10

Y11

Y12

DO1 4

ZSP 19

TLC 6

SG 10

SON

ABSM

ABSR

5

8

9

VSM-32MT MR-J2(S)-A

PF 24

ZSP 23

TLC 25

SG 16

SON

DI3

DI4

12

44

45

MR-H-A

ABS(bit1)

ABS(bit0)

傳送資料準備完畢

SERVO ON

ABS傳送模式

ABS傳送要求

ABST

ABSB0 22

ABSB1

25

DOCOM 46

SON

ABSM

ABSR

15

17

18

MR-J3-A

23

可編程控制器

ABS指令在程序中只能使用一次。
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MPG S 1 S 2 D 1 D 2
1 2 M 3

○

FNC
314

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S1

S2

○

D1

D2

S1=0〜3        

電子手輪

D1=Y0∼Y3        D2 如果指定為Y，則D2=Y0∼Y7

S1 ：指定脈衝輸入點

S2 ：指定工作參數，共佔用 3個寄存器

D1 ：脈衝輸出點

D2：方向信號輸出點

MPG    K0    D100    Y0    Y4
M0

S2佔用 3點             

S 1 S 2 D 1 D 2

A相脈衝

B相脈衝

伺服電機

驅動器

CK

DIR

Y0

Y4

脈
衝

輸
出

X0

X1

脈
衝

輸
入

當M0=ON時，指令開始執行。如上圖所示，電子手輪的AB相脈衝信號，送到PLC的高速輸
入端 (X0∼X7)。當電子手輪轉動時，本指令依據輸入脈衝的速度與數量，以設定的電子齒
輪比，等比例由脈衝輸出點輸出脈衝。

      指定脈衝輸入點，可指定 0∼3。S 1

輸出脈衝=輸入脈衝×(電子齒輪比分子/電子齒輪比分母)=(輸入脈衝×D101)/D102

S 1

A相脈衝輸入點

B相脈衝輸入點

K0 K1 K2 K3

X0

X1

X3

X4

X2

X5

X6

X7

      指定指令執行時的工作參數。S 2

D100

D101

D102

S 2 說　　　　　　　　明

電子手輪反應時間，單位mS

電子齒輪比的分子

電子齒輪比的分母

反應時間，可指定 1~500mS。 1∼500以外的設定值，均視為 5mS。

反應時間指的是輸入脈衝與輸出脈衝間的延展。當反應時間設的很短時，可能造成機具
震動。此時，調長反應時間，應可得到改善。

電子齒輪比。

輸出脈衝=輸入脈衝×電子齒輪比=輸入脈衝×
電子齒輪比分子

電子齒輪比分母

電子齒輪比分子的設定範圍為 1∼32,767。超出此範圍，則視為 1。
電子齒輪比分母的設定範圍為 1∼32,767。超出此範圍，則視為 1。

      指定脈衝輸出點。

      指定方向信號輸出點。

只能指定Y0∼Y3，且輸出點請使用晶體管輸出形式。

方向信號輸出點ON則電機正轉，OFF則電機反轉。
至于，方向信號輸出點的ON/OFF則由AB相輸入脈衝決定。當A相輸入脈衝領先B相輸入
脈衝時，則方向信號輸出點ON，電機正轉。

D 1

D 2

M

VSM、VS3系列PLC

○○
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本指令的脈衝輸出頻率，純粹與脈衝輸入頻率，依電子齒輪比成比例關係。而與其他參數
無關。速度倍率不會影響脈衝輸出頻率。

本指令的脈衝輸出數目，純粹與脈衝輸入數目，依電子齒輪比成比例關係。而與其他參數
無關。

脈衝輸出中，若碰到正/反轉極限開關，則會立即停止。

當條件接點于脈衝輸出中變為OFF時，會做減速停止。

本指令在程序中不限使用次數，且Y0∼Y3輸出點可同時輸出脈衝。 

M9340為Y0輸出軸狀態。 (M9360、M9380、M9400)

任何與Y0輸出軸相關的指令，一旦成功啟動執行，就會持續佔用Y0輸出軸。直到該指令
的條件接點變為OFF時，才會解除Y0輸出軸的佔用狀態。
所以，啟動執行本指令前，請先確認M9340的狀態。
當M9340=ON時，表示Y0輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y0輸出軸，就算
令條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9340=OFF時，表示Y0輸出軸處在READY狀態，可以接受執行本指令。

以下說明以Y0輸出軸為例，Y1∼Y3輸出軸功能相同。括弧中依序為Y1∼Y3相對應的元件。

正/反轉極限開關(定位參數設定)。
當Y0輸出軸的正/反轉極限開關ON時，會立即停止輸出脈衝。
此時僅能接受相反方向的脈衝輸出要求。

(D9351、D9350)為Y0輸出軸現在速度值。 (DD9370、DD9390、DD9410)

指令執行時，會顯示正在運轉的速度值。

(D9355、D9354)為Y0輸出軸現在位置值。 (DD9374、DD9394、DD9414)

電源由OFF ON時，會設定成初始值 0。之後，會依據定位控制指令的執行，顯示Y0輸→
出軸之現在位置值。

M9341為Y0輸出軸脈衝輸出監視標誌位。 (M9361、M9381、M9401)

當Y0輸出軸正在輸出脈衝時，M9341會ON。
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反應時間設定為 5mS
M9002

X10

X10

X11

X12

X13

X7

MOV   K5   D100

MOV   K0   Z0

MOV   K1   Z0

MOVP   K1   D101

MOVP   K10   D101

MOVP   K100   D101

MPG   K1   D100   Y0Z0   Y4Z0

MOV   K1   D102 電子齒輪比的分母設定為 1

Z0設為 0，選擇X軸(Y0輸出軸)。

Z0設為 1，選擇Y軸(Y1輸出軸)。

電子齒輪比的分子設定為 1

電子齒輪比的分子設定為 10

電子齒輪比的分子設定為 100

電子手輪指令，依 Z0的值，決定將輸出脈衝
送到Y0軸或Y1軸。

程序範例

利用一個有XY軸選擇開關及 (×1、×10、×100)倍率選擇開關的電子手輪，執行兩軸的電子
手輪控制。

MPG動作選擇開關接到X7輸入點。

電子手輪的A相脈衝接到X3輸入點。

電子手輪的B相脈衝接到X4輸入點。

XY軸選擇開關接到X10輸入點。X10=ON，選擇X軸。X10=OFF，選擇Y軸。

×1、×10、×100倍率選擇開關接到X11、X12及X13輸入點。

VSM-32MT-D

M

X軸

伺服電機

驅動器

M

Y軸

伺服電機

驅動器

啟動開關

XY軸選擇開關

倍率選擇開關

×1

×10

×100

A相脈衝

B相脈衝

電子手輪

X10

X11

X12

X13

X3

X4

X7
Y0

Y4

Y1

Y5

S/S

DC24V
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DL RI S D
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1 2 M 3

○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

16位元指令，S佔用 9點 32位元指令，S佔用 18點

直線補間相對位置定位

D=0或1(D=0時，佔用Y0、Y1、Y4及Y5；D=1時，佔用Y2、Y3、Y6及Y7)

○

S：參數區塊之起始號碼

D：輸出設定LIR    D1000    K0
M0

S D

本指令的動作為兩軸之直線補間相對位置定位。當指令開始執行時，兩軸會開始輸出脈衝，
分別送出該軸移動量的相對應脈衝數後，停止輸出脈衝，完成定位。

當M0=ON時，Y0(X軸)與Y1(Y軸)脈衝輸出點，同步以D1000(偏移向量速度)、D1001(運轉
向量速度)與D1002(加減速時間)之參數，加上Y4(X軸)與Y5(Y軸)方向信號輸出，個別依設

0 0 0 0定值執行脈衝輸出，由啟動前之起始位置(X ,Y )移動到(X +D1003,Y +D1004)之相對位置定
位點。

方向信號輸出點 方向信號輸出點

輸出設定說明：D

X軸

脈衝輸出點 脈衝輸出點

Y軸

K0

K1

Y0 Y1

Y2 Y3

Y4 Y5

Y6 Y7

D

參數區塊說明：S

由使用者

寫入

系統工作區

，經計算後

自動填入

偏移向量速度必須小于或等于運轉向量速度。

當每一軸之運轉速度小于 1Hz時，將不會產生脈衝輸出。

方向信號輸出點ON則電機正轉，OFF則電機反轉。
至于，方向信號輸出點的ON/OFF則由該軸移動量的正負值及旋轉方向(現在位置值增加時
，電機正轉或反轉)的設定，共同決定。

○○

16位元指令 輸入方式

S S +1、 S

S +2 加減速時間(0〜32,000mS)

S +3

S +4

S +5

S +6

S +7

S +8

S +1 S +3、 S +2

S +5、 S +4

S +6S +7、 X軸移動量

Y軸移動量S +8S +9、

+10SS +11、

+12SS +13、

+14SS +15、

S +16S +17、

X軸偏移速度

X軸運轉速度

Y軸偏移速度

Y軸運轉速度

32位元指令

偏移向量速度。
可指定範圍為：0∼20KHz。
<0，則視為0。>20KHz，則視為20KHz。

運轉向量速度。

可指定範圍為：VS1及VS2，10Hz∼50KHz。
VSM及VS3，10Hz∼200KHz。
VSM-28ML，10Hz∼1MHz。

<10Hz則視為10Hz，>最大值，則視為最大值。

說　　　　　　　　明
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0 0假設起始位置(X ,Y )=(2000,1000)、D1000=K1000 (偏移向量速度)、D1001=K3000(運轉向
量速度)、D1002=K300(加減速時間mS)、D1003=K4000(X軸移動量)及D1004=K3000(Y軸移
動量)。當M0=OFF→ON時，D1005∼D1008將會被自動計算出，且X軸與Y軸之相關輸出會
同時被驅動，由(2000,1000)朝(6000,4000)之目標位置移動，其路徑圖如下：

Y軸(Y1)

X軸(Y0)

D1004
=K3000

D1003=K4000

目標位置
0 0(X +D1003,Y +D1004)

=(6000,4000)

0 0起始位置(X ,Y )
=(2000,1000)

D1005∼D1008之計算公式與X軸/Y軸之個別輸出圖如下：

；

；

D1005=D1000×
(D1003)

2 2(D1003) +(D1004)

D1006=D1001×
(D1003)

2 2(D1003) +(D1004)

D1007=D1000×
(D1004)

2 2(D1003) +(D1004)

D1008=D1001×
(D1004)

2 2(D1003) +(D1004)

(0,0)

(D1003)

X軸移動量

(D1004)

Y軸移動量

加減速時間
(D1002)

加減速時間
(D1002)

X軸運轉速度(D1006)

Y軸運轉速度(D1008)

時間

時間

X軸(Y0)
輸出速度

Y軸(Y1)
輸出速度

X軸偏移速度(D1005)

Y軸偏移速度 (D1007)

M0
條件接點

M9340及M9360
READY/BUSY標誌位

M9341及M9361
脈衝輸出監視標誌位

M9342及M9362
定位完成標誌位
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本指令執行中，任何參數內容的改變均視為無效。所以，在指令執行前應先將    之相關參
數設定完成。

S

當到達定位點時，定位完成標誌位M9342及M9362會ON。

當條件接點M0于脈衝輸出中變為OFF時，會做減速停止。但此時M9342及M9362不會ON。

本指令之運作，不會受到D9340∼D9344、D9348、D9360∼D9364、D9368、D9380∼D9384、

D9388、D9400∼D9404、D9408之內容值所影響。 

若X軸與Y軸之移動量皆為 0，則本指令不會執行。

M9345/M9365為Y0/Y1輸出軸減速停止信號。 (M9385/M9405)

當M9345/M9365為ON時，兩軸均會減速停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

M9346/M9366為Y0/Y1輸出軸立即停止信號。(M9386/M9406)

當M9346/M9366為ON時，兩軸均會立即停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

正/反轉極限開關(定位參數設定)。
當Y0/Y1輸出軸的正/反轉極限開關ON時，兩軸均會減速停止輸出脈衝。

M9340/M9360為Y0/Y1輸出軸狀態。 (M9380/M9400)

任何與Y0/Y1輸出軸相關的指令，一旦成功啟動執行，就會持續佔用Y0/Y1輸出軸。直到
該指令的條件接點變為OFF時，才會解除Y0/Y1輸出軸的佔用狀態。
所以，啟動執行本指令前，請先確認M9340/M9360的狀態。
當M9340=ON時，表示Y0輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y0輸出軸，就算
令條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9360=ON時，表示Y1輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y1輸出軸，就算
令條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9340及M9360均為OFF時，表示Y0及Y1輸出軸皆處在READY狀態。所以，可以接受
執行本指令。

本指令會同時使用兩軸， (Y0+Y1)或 (Y2+Y3)。以下說明以 (Y0+Y1)輸出軸為例， (Y2+Y3)

輸出軸功能相同。括弧中為 (Y2+Y3)相對應的元件。

M9343/M9363為Y0/Y1輸出軸異常結束標誌位。(M9383/M9403)

當M9029標誌位尚未ON，而任一軸之正轉極限開關、反轉極限開關或停止信號ON時，
兩軸均會停止輸出脈衝。且M9343/M9363會ON，表示異常結束。
當指令條件接點變為OFF時，M9343/M9363也會變為OFF。

(D9351、D9350)/(D9371、D9370)為Y0/Y1輸出軸現在速度值。 (DD9390/DD9410)

指令執行時，會顯示正在運轉的速度值。

(DD9354)/(DD9374)為Y0/Y1輸出軸現在位置值。 (DD9394/DD9414)

電源由OFF ON時，會設定成初始值 0。之後，會依據定位控制指令的執行，顯示Y0輸→
出軸之現在位置值。

M9341/M9361為Y0/Y1輸出軸脈衝輸出監視標誌位。 (M9381/M9401)

當Y0/Y1輸出軸正在輸出脈衝時，M9341/M9361會ON。

M9342/M9362為Y0/Y1輸出軸定位完成標誌位。 (M9382/M9402)

當到達定位點時，定位完成標誌位M9342/M9362會ON。
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DL AI S D
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1 2 M 3

○

X
運算元

對 象 元 件

Y M S D.b R.b KnX KnY KnM KnS T C D,R V,Z UnG K,H E " $"

S

D

16位元指令，S佔用 9點 32位元指令，S佔用 18點

D=0或1(D=0時，佔用Y0、Y1、Y4及Y5；D=1時，佔用Y2、Y3、Y6及Y7)

直線補間絕對位置定位
○

S：參數區塊之起始號碼

D：輸出設定LIA    D1000    K1
M0

S D

本指令的動作為兩軸之直線補間絕對位置定位。當指令開始執行時，兩軸會開始輸出脈衝，
直到現在位置值座標與目標位置值座標相等時，停止輸出脈衝，完成定位。

當M0=ON時，Y2(X軸)與Y3(Y軸)脈衝輸出點，同步以D1000(偏移向量速度)、D1001(運轉
向量速度)與D1002(加減速時間)之參數，加上Y6(X軸)與Y7(Y軸)方向信號輸出，個別依設

0 0定值執行脈衝輸出，由啟動前之起始位置(X ,Y )移動到 (D1003,D1004)之目標位置定位點。

方向信號輸出點 方向信號輸出點

輸出設定說明：D

X軸

脈衝輸出點 脈衝輸出點

Y軸

K0

K1

Y0 Y1

Y2 Y3

Y4 Y5

Y6 Y7

D

參數區塊說明：S

偏移向量速度必須小于或等于運轉向量速度。

當每一軸之運轉速度小于 1Hz時，將不會產生脈衝輸出。

方向信號輸出點ON則電機正轉，OFF則電機反轉。
至于，方向信號輸出點的ON/OFF則由該軸移動量(目標位置–現在位置)的正負值及旋轉方
向(現在位置值增加時，電機正轉或反轉)的設定，共同決定。

○○

16位元指令 輸入方式

由使用者

寫入

S +2 加減速時間(0∼32,000mS)

S +5

S +6

S +7

S +8

S +5、 S +4

S +3 S +6S +7、
X軸目標位置值。
目標位置為相對於零點的絕對位置。

Y軸目標位置值。
目標位置為相對於零點的絕對位置。

S +4 S +8S +9、

+10SS +11、

+12SS +13、

+14SS +15、

S +16S +17、

X軸偏移速度

X軸運轉速度

Y軸偏移速度

Y軸運轉速度

系統工作區

，經計算後

自動填入

32位元指令 說　　　　　　　　明

S S +1、 S

S +1 S +3、 S +2

偏移向量速度。
可指定範圍為：0∼20KHz。
<0，則視為0。>20KHz，則視為20KHz。

運轉向量速度。

可指定範圍為：VS1及VS2，10Hz∼50KHz。
VSM及VS3，10Hz∼200KHz。
VSM-28ML，10Hz∼1MHz。

<10Hz則視為10Hz，>最大值，則視為最大值。
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Y軸(Y3)

X軸(Y2)

D1004
=K4000

D1003=K6000

目標位置
(D1003,D1004)
=(6000,4000)

0 0起始位置(X ,Y )
=(2000,1000)

D1005∼D1008之計算公式與X軸/Y軸之個別輸出圖如下：

；

；

D1005=D1000×

0(D1003–X )

0 2 0 2(D1003–X ) +(D1004–Y )

D1006=D1001×

D1007=D1000×

0(D1004–Y )

0 2 0 2(D1003–X ) +(D1004–Y )

D1008=D1001×

0(D1003–X ) 0(D1004–Y )

0 2 0 2(D1003–X ) +(D1004–Y ) 0 2 0 2(D1003–X ) +(D1004–Y )

加減速時間
(D1002)

加減速時間
(D1002)

X軸運轉速度(D1006)

Y軸運轉速度(D1008)

時間

時間

X軸(Y2)
輸出速度

Y軸(Y3)
輸出速度

X軸偏移速度(D1005)

Y軸偏移速度 (D1007)

0(D1003–X )

X軸移動量

0(D1004–Y )

Y軸移動量

0 0假設起始位置(X ,Y )=(2000,1000)、D1000=K1000 (偏移向量速度)、D1001=K3000(運轉向
量速度)、D1002=K300(加減速時間mS)、D1003=K6000(X軸目標位置)及D1004=K4000(Y軸
目標位置)。當M0=OFF→ON時，D1005∼D1008將會被自動計算出，且X軸與Y軸之相關輸
出會同時被驅動，由 (2000,1000)朝 (6000,4000)之目標位置移動，其路徑圖如下：

(0,0)

M0
條件接點

M9380及M9400
READY/BUSY標誌位

M9381及M9401
脈衝輸出監視標誌位

M9382及M9402
定位完成標誌位
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本指令執行中，任何參數內容的改變均視為無效。所以，在指令執行前應先將    之相關參
數設定完成。

S

本指令之運作，不會受到D9340∼D9344、D9348、D9360∼D9364、D9368、D9380∼D9384、

D9388、D9400∼D9404、D9408之內容值所影響。 

若目標位置座標等于現在位置座標，則本指令不會執行。

M9345/M9365為Y0/Y1輸出軸減速停止信號。 (M9385/M9405)

當M9345/M9365為ON時，兩軸均會減速停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

M9346/M9366為Y0/Y1輸出軸立即停止信號。 (M9386/M9406)

當M9346/M9366為ON時，兩軸均會立即停止輸出脈衝。
停止信號解除後，必須重新啟動指令，才能輸出脈衝。

正/反轉極限開關(定位參數設定)。
當Y0/Y1輸出軸的正/反轉極限開關ON時，兩軸均會減速停止輸出脈衝。

M9340/M9360為Y0/Y1輸出軸狀態。 (M9380/M9400)

任何與Y0/Y1輸出軸相關的指令，一旦成功啟動執行，就會持續佔用Y0/Y1輸出軸。直到
該指令的條件接點變為OFF時，才會解除Y0/Y1輸出軸的佔用狀態。
所以，啟動執行本指令前，請先確認M9340/M9360的狀態。
當M9340=ON時，表示Y0輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y0輸出軸，就算
令條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9360=ON時，表示Y1輸出軸正在輸出脈衝，或有其他相關指令佔用Y1輸出軸，就算
令條件接點ON，本指令也不會執行。
當M9340及M9360均為OFF時，表示Y0及Y1輸出軸皆處在READY狀態。所以，可以接受
執行本指令。

本指令會同時使用兩軸， (Y0+Y1)或 (Y2+Y3)。以下說明以 (Y0+Y1)輸出軸為例， (Y2+Y3)

輸出軸功能相同。括弧中為 (Y2+Y3)相對應的元件。

M9343/M9363為Y0/Y1輸出軸異常結束標誌位。(M9383/M9403)

當M9029標誌位尚未ON，而任一軸之正轉極限開關、反轉極限開關或停止信號ON時，
兩軸均會停止輸出脈衝。且M9343/M9363會ON，表示異常結束。
當指令條件接點變為OFF時，M9343/M9363也會變為OFF。

(D9351、D9350)/(D9371、D9370)為Y0/Y1輸出軸現在速度值。 (DD9390/DD9410)

指令執行時，會顯示正在運轉的速度值(使用者單位)。

(DD9354)/(DD9374)為Y0/Y1輸出軸現在位置值。 (DD9394/DD9414)

電源由OFF ON時，會設定成初始值 0。之後，會依據定位控制指令的執行，顯示Y0輸→
出軸之現在位置值。

M9341/M9361為Y0/Y1輸出軸脈衝輸出監視標誌位。 (M9381/M9401)

當Y0/Y1輸出軸正在輸出脈衝時，M9341/M9361會ON。

當條件接點M0于脈衝輸出中變為OFF時，會做減速停止。但此時M9382及M9402不會ON。

當到達定位點時，定位完成標誌位M9382及M9402會ON。

M9342/M9362為Y0/Y1輸出軸定位完成標誌位。 (M9382/M9402)

當到達定位點時，定位完成標誌位M9342/M9362會ON。
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原點復歸的方向

滑移平台

螺桿

LSF
正轉極限

LSR
反轉極限

DOG
近點信號

步進電機
驅動器

脈衝輸出Y0

方向信號Y1

VS1-32MT

步進
電機

X16X2X17

 定位控制程序例子8-4 

本應用例由VS1主機與步進電機搭配，完成定位控制系統。本例執行原點復歸、 JOG+、 JOG –
及一段速定位控制，下圖為系統配置圖。

8-4-1  VS1之定位控制程序例子

利用 Ladder Master S所提供的定位參數設定功能，設定Y0輸出軸之相關定位參數，原點復歸模
式選定為"DOG後緣定位"。該參數設定，會隨著專案寫入到PLC。

停止輸出

一段速定位

原點復歸

JOG+

回原點

JOG

X14

X15

X12

X13

X11

X10

CK

DIR
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VS1主機與步進電機配線例

停止輸出

X2

X16 正轉極限

X17

S/S

反轉極限

X14

X15

一段速
定位啟動

X12

原點復歸

X13

JOG+

VS1-32MT

X11

近點信號
(DOG)

Y0

C0

Y1

24V
IN

24VDC

回原點

X10

JOG

步進電機

步進電機驅動器

CK+

CK

220Ω

AC110

AC110

FG

110V AC

2K

DIR+

DIR

220Ω2K

M9342X10M9340

M0

X11

X12

M9343

M9344

M1

M2

DDRVA   K0   K10000   Y0   Y1 回原點之定位動作

回原點定位動作，正在執行中。

一段速定位動作，正在執行中。

SET Y10 定位指令異常結束

X15

M9342

M9342

X13

X14

M9340

M9340

ZRN   K30000   K1000   Y0   Y1 原點復歸指令

DDRVR   K2147483647   K10000   Y0   Y1 JOG+指令

DDRVR   K-2147483648   K10000   Y0   Y1 JOG –指令

減速停止脈衝輸出M9345

原點復歸動作，正在執行中。M0

M1

M2

DDRVR   K50000   K10000   Y0   Y1 一段速定位指令
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8-4-2  VSM之定位控制程序例子

原點復歸的方向

滑移平台

螺桿

LSF
正轉極限

LSP
正轉極限

LSR
反轉極限

DOG
近點信號

LSN
反轉極限

CLR

伺服電機驅動器

伺服
電機

本應用例由VSM主機與三菱伺服電機(MR-J2)搭配，完成定位控制系統。本例執行原點復歸、
JOG+、 JOG –及一段速定位控制，下圖為系統配置圖。

利用 Ladder Master S所提供的定位參數設定功能，設定Y0輸出軸之相關定位參數，原點復歸模
式選定為"DOG後緣定位"。該參數設定，會隨著專案寫入到PLC。

脈衝輸出Y0

方向信號Y1

清除信號Y7

VSM-32MT

X16X0X17

停止輸出

一段速定位

原點復歸

JOG+

回原點

JOG

X14

X15

X12

X13

X11

X10
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VSM主機與三菱伺服電機(MR-J2)配線例

停止輸出
SON:伺服啟動

RES:伺服重置
LSP:正轉極限

X0

X16 正轉極限

X17

S/S

反轉極限

X14

X15

一段速
定位啟動

X12

原點復歸

X13

JOG+

VSM-32MT

X11

近點信號
(DOG)

Y0

C0

Y1

C1

Y7

24VDC

ALM

VDD

COM

SON

RES

LSP

LSN

T  L

EMG

S  G

LSN:反轉極限

E GM :緊急開關

P  P

S  G

S  G

N  P

C  R

M R - J 2 系 列
伺服驅動器

RA1

RA2

RA3

RD

INP

T L:轉距限制

P

C

OPC

S  D

回原點

X10

24V
IN

JOG

參數Pr0

設定為位置伺服

R

S

T

三
相
電
源

U

V

W

伺
服
馬
達

SET M0 原點復歸動作，正在執行中。

DDRVA   K0   K100000   Y0   Y1 回原點之定位動作

DZRN   K100000   K1000   Y0   Y1 原點復歸指令

DDRVR   K500000   K100000   Y0   Y1 一段速定位指令

ZRST   M0   M2 定位動作完成，清除相關標誌位。

X10M9340

M9342

X15

M2

M0

JOGF   K300   K10000   Y0   Y1 JOG+指令

JOGR   K300   K10000   Y0   Y1 JOG –指令

X11

X12

M1

減速停止脈衝輸出M9345

SET Y10 定位指令異常結束
M9343

SET M2 一段速定位動作，正在執行中。

M9344 X13

X14

SET M1 回原點定位動作，正在執行中。

回生電阻

鐵殼
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8-4-3  8軸定位控制程序例子

VS系列PLC提供 4軸定位控制。當所要進行的控制工程，其定位控制軸數超過 4軸時，單一台VS

主機將無法滿足需求。以下的程序例子，就是展示如何透過CPU LINK即時交換資料，將兩台VS

系列PLC連結起來，共同執行高達 8軸定位控制。依據同樣的做法，連結更多台VS系列PLC，可
以執行更多軸定位控制。

將 0號站PLC指定為主站，整個控制工程的控制程序將由 0號站完成。而將 1號站PLC當作第 5∼8

軸定位控制器，由 0號站下達定位行程及命令， 1號站PLC則依命令執行，完成定位控制。

步驟一:配置好各站交換資料的元件。
首先，在 0號站PLC建立CPU LINK通訊表格，將分配好的元件，填入通訊表格中。此例
中， 0號站透過D100∼D114將相關資料傳送給第 5軸，而 1號站透過D115∼D119將相關
資料傳送給 0號站(主控制器)，達到資料交換之目的。

        第 5∼8軸之詳細配置見下表

軸數 0號站 1號站→ 0號站 1號站←

第 5軸 D100〜D114 D115〜D119

D120〜D134 D135〜D139

D140〜D154 D155〜D159

D160〜D174 D175〜D179

第 6軸

第 7軸

第 8軸

依據配置，建立CPUL0通訊表格

筆數 站號 元件範圍 Word/Bit

1

2

3

4

5

6

7

8

0

0

0

0

D100 – D114

停用接點

D115 – D119

D120 – D134

D135 – D139

D140 – D154

D155 – D159

D160 – D174

D175 – D179

1

1

1

1

以第 5軸為例，各相關元件所傳送的資料內容，規劃如下:

(D101、D100)— JOG速度

(D103、D102)—原點復歸速度

(D105、D104)—原點復歸減速速度

(D107、D106)—目標位置 1

(D109、D108)—目標位置 2

(D111、D110)—運轉速度 1

(D113、D112)—運轉速度 2

D114—運轉命令

D115—運轉狀態

b0b1b2b3b4b5b6b7b8b9b10b11b12b15～b13

STOP

JOGF

JOGR

ZRN

DRVR

DRVA

PLSV

DVSA

DVSR

DV2I

DVIT

DV2R

DV2A

b0b1b2b3b4b15～b5

READY/BUSY標誌位

脈衝輸出監視標誌位

定位完成標誌位

異常結束標誌位

原點復歸完成標誌位

(D117、D116)—現在速度值

(D119、D118)—現在位置值

以下將分為三個步驟進行說明。
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步驟二:編寫 1號站(第 5∼8軸)的相關內容。
首先，依據各軸的實際控制規劃填寫Y0∼Y3軸(第 5∼8軸)的定位控制參數。
以Y0軸(第 5軸)為例:

原點復歸的方向

滑移平台

螺桿

LSF
正轉極限

LSP
正轉極限

LSR
反轉極限

DOG
近點信號

LSN
反轉極限

CLR

伺服電機驅動器

脈衝輸出Y0

方向信號Y4

清除信號Y10

VSM-32MT(1號站 )

伺服
電機

X10X0X11
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接下來，編寫各軸的控制程序。
由于，最終的控制行程是由 0號站下達命令，所以， 1號站中的控制程序就編寫成可以接受各種
定位控制命令的通用程序。而且，Y0軸∼Y3軸的控制程序是一模一樣的，只有元件位置，是依
據步驟一的元件配置而有差異。所以，以下程序例子僅為Y0軸之控制程序。其餘各軸程序請自
行推演。

Y0軸佔用D100∼D119

DD100=JOG速度/DD102=ZRN速度/DD104=ZRN減速速度/DD106=目標位置1/DD108=目標位置2/DD110=運轉速度1/
DD112=運轉速度2/D114=定位命令/D115=運轉狀態/DD116=現在速度值/DD118=現在位置值

D115為Y0軸運轉狀態
b0=READY/BUSY標誌位，b1=脈衝輸出監視，b2=定位完成標誌位，b3=異常結束標誌位，b4=原點復歸完成

D114為Y0軸運轉命令
b0=STOP/b1=JOGF/b2=JOGR//b3=ZRN/b4=DRVR/b5=DRVA/b6=DV2R/b7=DV2A/
b8=DVIT/b9=DV2I/b10=DVSR/b11=DVSA/b12=PLSV

M9340

M9341

M9342

M9343

M9344

M100

M9000

M101

M102

M103

M104

M105

M106

M107

M108

M109

M110

M111

M112

M9000

MOV   D114   K4M100

DJOGF   K300   D100   Y0   Y4

DJOGR   K300   D100   Y0   Y4

DZRN   D102   D104   Y0   Y4

DDRVR   D106   D110   Y0   Y4

DDRVA   D106   D110   Y0   Y4

DDV2R   D106   D110   Y0   Y4

DDV2A   D106   D110   Y0   Y4

DDVIT  D106   D110   Y0   Y4

DDV2I  D106   D110   Y0   Y4

DDVSR  D106   D110   Y0   Y4

DDVSA  D106   D110   Y0   Y4

DPLSV  D110   Y0   Y4

DMOV  D9350   D116

DMOV  D9354   D118

D115.0

D115.1

D115.2

D115.3

D115.4

M9346

將READY/BUSY標誌位，傳送到主控制器。

將脈衝輸出監視標誌位，傳送到主控制器。

將定位完成標誌位，傳送到主控制器。

將異常結束標誌位，傳送到主控制器。

將原點復歸完成標誌位，傳送到主控制器。

將由主控制器傳送來的控制命令轉化成個別的控制信號。

立即停止輸出

根據主控制器傳送來的 JOG速度，執行 命令。JOG+

根據主控制器傳送來的 JOG速度，執行 命令。JOG –

根據主控制器傳送來的原點復歸及復歸減速速度，
執行原點復歸命令。

根據主控制器傳送來的目標位置及運轉速度，
執行一段速相對位置定位命令。

根據主控制器傳送來的目標位置及運轉速度，
執行一段速絕對位置定位命令。

根據主控制器傳送來的運轉速度，執行可變速度脈衝
輸出命令。

根據主控制器傳送來的目標位置及運轉速度，
執行二段速相對位置定位命令。

根據主控制器傳送來的目標位置及運轉速度，
執行二段速絕對位置定位命令。

根據主控制器傳送來的目標位置及運轉速度，
執行一段速中斷位置定位命令。

根據主控制器傳送來的目標位置及運轉速度，
執行二段速中斷位置定位命令。

根據主控制器傳送來的目標位置及運轉速度，
執行一段速中斷停止相對位置定位命令。

根據主控制器傳送來的目標位置及運轉速度，
執行一段速中斷停止絕對位置定位命令。

將現在速度值，傳送到主控制器。

將現在位置值，傳送到主控制器。
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步驟三:編寫 0號站(主控制器)的相關內容。
首先，編寫CPU Link的通訊程序，以便透過CPU Link交換 0號站與 1號站的相關資料。

接著編寫第 5軸的定位控制程序。本程序例子執行原點復歸， JOG+、 JOG–及一段速定位控制。
使用者可以嘗試編寫更複雜的控制程序進行測試。另外，第6到 8軸的控制程序，也由使用者自
行編寫測試。

第5軸佔用D100∼D119
DD100=JOG速度/DD102=ZRN速度/DD104=ZRN減速速度/DD106=目標位置1/DD108=目標位置2/DD110=運轉速度1/
DD112=運轉速度2/D114=定位命令/D115=運轉狀態/DD116=現在速度值/DD118=現在位置值

第6軸佔用D120∼D139
DD120=JOG速度/DD122=ZRN速度/DD124=ZRN減速速度/DD126=目標位置1/DD128=目標位置2/DD1130=運轉速度1/
DD132=運轉速度2/D134=定位命令/D135=運轉狀態/DD136=現在速度值/DD138=現在位置值

第7軸佔用D140∼D159
DD140=JOG速度/DD142=ZRN速度/DD144=ZRN減速速度/DD146=目標位置1/DD148=目標位置2/DD150=運轉速度1/
DD152=運轉速度2/D154=定位命令/D155=運轉狀態/DD156=現在速度值/DD158=現在位置值

第8軸佔用D160∼D179
DD160=JOG速度/DD162=ZRN速度/DD164=ZRN減速速度/DD166=目標位置1/DD168=目標位置2/DD170=運轉速度1/
DD172=運轉速度2/D174=定位命令/D175=運轉狀態/DD176=現在速度值/DD178=現在位置值

M9000
CPUL   CPUL0   D0   K1

原點復歸的方向

滑移平台

螺桿

LSF
正轉極限

LSP
正轉極限

LSR
反轉極限

DOG
近點信號

LSN
反轉極限

CLR

伺服電機驅動器

脈衝輸出Y0

方向信號Y4

清除信號Y10

CP1(1號站 )
VSM-32MT

伺服
電機

X10X0X11

X14

X15

X12

X13

X11

X10

CP1(0號站 )
VSM-32MT

停止輸出

一段速定位

原點復歸

JOG+

回原點

JOG

CPU LINK

第 5軸之接線圖例:
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第5軸佔用D100∼D119
DD100=JOG速度/DD102=ZRN速度/DD104=ZRN減速速度/DD106=目標位置1/DD108=目標位置2/DD110=運轉速度1/
DD112=運轉速度2/D114=定位命令/D115=運轉狀態/DD116=現在速度值/DD118=現在位置值

D115為第5軸運轉狀態
b0=READY/BUSY標誌位，b1=脈衝輸出監視，b2=定位完成標誌位，b3=異常結束標誌位，b4=原點復歸完成

D114為第5軸運轉命令
b0=STOP/b1=JOGF/b2=JOGR//b3=ZRN/b4=DRVR/b5=DRVA/b6=DV2R/b7=DV2A/
b8=DVIT/b9=DV2I/b10=DVSR/b11=DVSA/b12=PLSV

DMOV   K100000   D102
X10D115.0

X11

X12

X15
M100

DMOV   K1000   D104

DMOV   K10000   D100

M101

M102

X13D115.0 D115.4
DMOVP   K0   D106

DMOVP   K100000   D110

SET M105

X14
DMOV   K500000   D106

DMOV   K100000   D110

SET M104

D115.2

D115.3

ZRST   M103   M111

M9000

M9000

MOV  K4M100   D114

第 5軸之程序例子:

第 5軸停止脈衝輸出命令

設定第 5軸之原點復歸速度

設定第 5軸之原點復歸減速速度

設定第 5軸之 速度JOG

SET M103 第 5軸原點復歸命令

第 5軸 命令JOG+

第 5軸 命令JOG –

設定第 5軸目標位置

設定第 5軸運轉速度

第 5軸一段速絕對位置定位命令

設定第 5軸目標位置

設定第 5軸運轉速度

第 5軸一段速相對位置定位命令

第 5軸定位完成，清除所有定位控制命令。

將第 5軸定位控制命令，
傳送到 1號站(5∼8軸控制器)。

SET Y14 第 5軸定位指令異常結束
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應用指令索引

指令名稱 指令名稱 指令名稱頁碼 頁碼 頁碼
分
類

分
類

分
類 指令名稱 頁碼

分
類

 DI

PD DABIN

PDIS

P  D   DEC

P DECO

P  D   DIV

 DEG PD

P DTRD

P DBRD

P DBWR

 DSW

DUTY

DRVR

DRVA

D

D

DV2R

DV2A

DV2I

DVSR

DVSA

 DVIT

 DTBL

D

D

D

D

D

D

P  D   ADD

 ABSDD

 ALT P

 ASIN PD

 ACOS PD

 ASC

 ASCI P

 ANR P

 ANS

D  AND<>

D  AND<

D  AND=

D  AND>

 ATAN PD

D  AND<=

D  AND>=

ABSD

 CJ

 CALL

P

P

 CMP PD

 CML PD

 COS PD

 CCD P

 CPUL

 CRC P

 BMOV P

PD  BCD

PD  BIN

PBTOW

P  D   BON

PD BK

PD BK

PD BKCMP=

PD BKCMP>

PD B NDAI

PD BAND

PD BKCMP<>

PD BKCMP<=

PD BKCMP<

PD BKCMP>=

 IRET

P  D   INC

 INCD

 HSCSD

 HSCRD

 HSZD

 INT PD

PD  HTOS

D  HHCMV

D  HSCT

D HOUR

 HKYD

P  GRY  D  

P  GBIN  D  

 EI

 FEND

 FOR

 FMOV PD

P

P

FDEL

FINS

P ENCO

 FLT PD

 ECMP PD

 EZCP PD

 EDIV

 ESQR

P

P

P

P

D

D

D

D

 EXP

 ENEG

 ESUB PD

 EMUL PD

 EBIN PD

 EADD PD

PD  EMOV

PD ESTR

PD EVAL

 EBCD PD

PD  FROM

 HEX P

PI TRNS

 NEXT

D

D

D

D

D

D

D

D

D

D

D

 LD>

 LD<

 LD<>

 LD<=

 LD>=

 OR=

 OR>

 OR<

 OR<>

 OR<=

 OR>=

 MOV PD

PPOP

P  

P  

D  

D  

 NEG

 MEAN

P  D   MUL

 PWM

 PLSRD

 PLSYD

 MTR

 PID

PD L M TI I

 PR

PD  PRUN

 MBUS

P

P

M DRI

M DWI

PLSVD

MPG

 LIRD

 LIAD

D  LD=

P

P

D

D

 LOGE

 LOG10

 LINK

PLEFT

JOGF

JOGR

D

D

PLEN

 ROR

 ROL

 RCR

 RCL

P

P

P

P

D

D

D

D

 RAD PD

 REF P

 REFF P

 RAMP

 RS

P RND

PR GHTI

 SRET

 SMOV P

P  D   SUB

P  D   SQR

 SFTR

 SFTL

P

P

P

P

 SFWR

 SFRD

P SUMD

 SER PD

 SPDD

P

P

SFR

SFL

 SORT

P SWAP

 SORT2D

D

 STMR

 SIN PD

PD STOH

PD  SCL

PD  SCL2

 SEGD P

 SEGL

PD STR

 WDT P

WSUM PD

PWTOB

PUNI

P  

P  

P  

D  

D  

D  

 WAND

 WOR

 WXOR

 WSFR

 WSFL

P

P

 TTMR

 TAN PD

 TPID

P

P

P

P

P

P

 TCMP

 TZCP

 TADD

 TSUB

TRD

TWR

TFT

TFH

TFK

 TKYD

PD  TO

PD VAL

 ZCP PD

 XCH PD

P ZRST

PZPUSH

PZPOP

PD ZONE

P$ MOV

ZRND

P$    

A

B

C

D

D

E

F

G

H

I

J

L

M

N

O

P

R

S

T

U

V

W

X

Z

$

S

L

 154

 176

 176

 199

 204

 216

 228

 280

 281

 282

 346

 346

 346

 346

 346

 346

 462

 149

 152

 152

 174

 288

 322

 323

 324

 324

 324

 324

 324

 324

 349

 354

 136

 137

 144

 148

 230

 231

 278

 318

 138

 157

 158

 171

 213

 248

 249

 257

 284

 290

 317

 353

 438

 440

 442

 444

 446

 448

 450

 452

 456

 138

 172

 260

 261

 262

 263

 265

 266

 266

 267

 268

 269

 270

 271

 274

 275

 139

 141

 150

 179

 218

 340

 341

 309

 310

 185

 187

 188

 211

 229

 302

 308

 319

 355

 138

 158

 201

 276

 337

 436

 436

 244

 272

 273

 331

 333

 346

 346

 346

 346

 346

 346

 348

 466

 469

 146

 156

 175

 184

 294

 334

 335

 463

 141

 160

 346

 346

 346

 346

 346

 346

 191

 193

 194

 217

 227

 233

 342

 454

 162

 162

 163

 163

 182

 183

 205

 222

 283

 316

 332

 137

 147

 155

 164

 164

 167

 168

 173

 178

 190

 198

 203

 207

 214

 215

 277

 291

 292

 303

 326

 343

 343

 351

 351

 202

 210

 219

 250

 279

 298

 299

 300

 301

 304

 305

 311

 312

 313

 289

 328

 140

 159

 159

 159

 165

 166

 286

 287

 151

 145

 170

 258

 258

 350

 434

 330

 338

P
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