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แนวคิด

สาระการเรียนรู้

สมรรถนะประจ�ำบท

จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม

	 	 โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรล หรือ PLC คือ อุปกรณ์

ประเภทโซลดิสเตต โดยการน�ำวงจรรวม (Integrated Circuit : IC) 

มาประยุกต์ใช้เป็นอุปกรณ์ควบคุมแทนที่อุปกรณ์จ�ำพวกรีเลย์ 

เนื่องจากใช้งานได้ง่ายกว่า สามารถต่อเข้ากับอุปกรณ์อินพุต/

เอาต์พุตโดยตรง PLC สามารถจ�ำแนกตามโครงสร้างภายนอก 

ได้เป็น 2 ชนิด คือ PLC ชนิดบล็อก และ PLC ชนิดโมดูล

1.	 อธิบายความหมายของโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลหรือ  

	 PLC

2.	 จ�ำแนกคุณลักษณะของโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลหรือ  

	 PLC

1.	 ชนิดของ PLC

2.	 ภาษาที่ใช้ในการเขียนโปรแกรมให้กับ PLC

3.	 อุปกรณ์ส�ำหรับการโปรแกรม

4.	 ระบบสื่อสาร (Communications)

5.	 โครงสร้างของ PLC

1.	 จ�ำแนกชนิดของ PLC

2.	 สรุปภาษาที่ใช้ในการเขียนโปรแกรมให้กับ PLC

3.	 ระบุอุปกรณ์ส�ำหรับการป้อนโปรแกรม

4.	 อธิบายระบบสื่อสาร (Communications)

5.	 จ�ำแนกโครงสร้างของ PLC

บทที่
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บทที่ 1 ความหมายและคุณลักษณะของ PLC บทที่ 1 ความหมายและคุณลักษณะของ PLC2

	 โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรล มีอีกชื่อหนึ่งว่า โปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ หรือ PLC  

คือ อุปกรณ์ประเภทโซลิดสเตตซึ่งเป็นตระกูลหนึ่งของคอมพิวเตอร์ โดยการน�ำวงจรรวม (Integrated 

Circuit : IC) มาประยกุต์ใช้เป็นอปุกรณ์ควบคุมแทนทีอ่ปุกรณ์จ�ำพวกรเีลย์ หรอืพวกแมกเนตกิคอนแทกเตอร์ 

	 PLC มีชุดค�ำสั่งต่าง ๆ เช่น ค�ำส่ังเกี่ยวกับระบบซีเควน ค�ำสั่งการหน่วงเวลา ค�ำสั่งการนับ  

ค�ำสัง่ทางคณติศาสตร์ ค�ำสัง่การจดัการข้อมลู รวมถึงค�ำสัง่ท่ีใช้ในระบบสือ่สารต่าง ๆ เพ่ือใช้ในการควบคมุ

ทางอุตสาหกรรมและกระบวนการผลิต

	 PLC เป็นอุปกรณ์ท่ีคิดค้นข้ึนมา เพื่อใช้ควบคุมการท�ำงานของเคร่ืองจักร หรือระบบต่าง ๆ  

แทนวงจรรเีลย์แบบเก่า ซึง่วงจรรเีลย์มข้ีอเสยี คอื การเดินสาย และการเปลีย่นแปลงเงือ่นไขในการควบคมุ 

มีความยุ่งยาก และเมื่อใช้งานไปนาน ๆ หน้าสัมผัสของรีเลย์จะเสื่อม ดังนั้น ปัจจุบัน PLC จึงเข้ามา

ทดแทนวงจรรีเลย์ เพราะ PLC ใช้งานได้ง่ายกว่า สามารถต่อเข้ากับอุปกรณ์อินพุต/เอาต์พุตได้โดยตรง 

หลังจากนั้นเพียงแต่เขียนโปรแกรมควบคุมก็สามารถใช้งานได้ทันที ถ้าต้องการจะเปลี่ยนเงื่อนไขใหม ่

สามารถท�ำได้โดยเปลี่ยนแปลงโปรแกรมเท่านั้น

	 นอกจากนี้ PLC ยังสามารถใช้งานร่วมกับอุปกรณ์อื่น ๆ เช่น เครื่องอ่านบาร์โค้ด (Barcode 

Reader), เครื่องพิมพ์ (Printer) เป็นต้น

ความหมาย
และคุณลักษณะ
ของ PLC

บทที่
    1



3บทที่ 1 ความหมายและคุณลักษณะของ PLC

	 ในปัจจบุนันอกจาก PLC จะใช้งานแบบเด่ียว (Stand Alone) แล้ว ยงัสามารถต่อ PLC หลาย ๆ ตวั 

เข้าด้วยกนั (Network) เพื่อควบคุมการท�ำงานของระบบให้มีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้นอีกด้วย จะเหน็ได้ว่า 

การใช้งาน PLC มคีวามยดืหยุน่มากกว่าการใช้งานวงจรรเีลย์แบบเก่า ดังนัน้ ปัจจบุนัโรงงานอุตสาหกรรม

ต่าง ๆ จึงเปลี่ยนมาใช้ PLC มากขึ้น 

ชนิดของ PLC

	 เราสามารถจ�ำแนก PLC ตามโครงสร้างภายนอกได้เป็น 2 ชนิด คือ

PLC ชนิดบล็อก (Block Type PLCs)

	 PLC ประเภทนีจ้ะรวมส่วนประกอบทัง้หมดของ 

PLC อยูใ่นบลอ็กเดยีวกนั ไม่ว่าจะเป็น ตวัประมวลผล 

หน่วยความจ�ำ ภาคอนิพตุ/เอาต์พตุ และแหล่งจ่ายไฟฟ้า 

สามารถแสดงตัวอย่าง PLC แบบ Block Type 

ให้เห็นดังรูปที ่1.1

	 ส�ำหรับส่วนประกอบของ PLC แบบ Block 

Type นั้น ในที่น้ีจะยกตัวอย่าง PLC แบบ Block 

Type ของ OMRON รุ่น CPM2A

รูปที่ 1.2 โครงสร้างภายนอก ของ PLC

รูปที่ 1.1 แสดงชนิดของ PLC 
แบบ Block Type

CPM1A CPM2A CPM2C



บทที่ 1 ความหมายและคุณลักษณะของ PLC บทที่ 1 ความหมายและคุณลักษณะของ PLC4

	 จากรูปที ่1.2 สามารถอธิบายความหมายของแต่ละส่วนได ้ดังนี้

	 	 1 	 คือ ขั้วต่อแหล่งไฟ (Power Supply Input Terminal)

	 	 2 	 คือ ขั้วต่ออินพุต (Input Terminal)

	 	 3 	 คือ หลอด LED แสดงสถานะการท�ำงานอินพุต (Input Indicator)

	 	 4 	 คือ ขั้วต่อเอาต์พุต (Output Terminal)

	 	 5 	 คือ หลอด LED แสดงสถานะการท�ำงานเอาต์พุต (Output Indicator)

	 	 6 	 คือ พอร์ตขยายอินพุต/เอาต์พุต (Expansion I/O Unit Connector)

	 	 7 	 คือ พอร์ตเชื่อมต่อกับอุปกรณ์ป้อนโปรแกรม (Peripheral Port)

	 	 8 	 คือ พอร์ตอนุกรม RS-232C (Serial RS-232 Port)

	 ในกรณีที่ต้องการเพิ่มจ�ำนวนอินพุต/เอาต์พุต 

สามารถใช้หน่วยขยายอินพุต/เอาต์พุต (Expansion I/O 

Units) เพื่อเพิ่มจ�ำนวนอินพุต/เอาต์พุตได้โดยการต่อเข้า

ที่พอร์ตขยายอินพุต/เอาต์พุต (Expansion I/O Unit 

Connector) สามารถแสดงโครงสร้างของหน่วยขยาย 

อินพุต/เอาต์พุต ดังรูปที่ 1.3

	 สามารถยกตัวอย่างข้อดีข้อเสียของ PLC แบบ Block Type ดังนี้

ข้อดี ข้อเสีย

1.	 มีขนาดเล็กสามารถติดตั้งได้ง่าย จึงเหมาะกับ 

	 งานควบคุมขนาดเล็ก ๆ

2.	 สามารถใช้งานแทนวงจรรีเลย์ได้

3.	 มีฟังก์ชันพิเศษ เช่น ฟังก์ชันทางคณิตศาสตร์  

	 และฟังก์ชันอื่น ๆ

1.	 การเพิ่มจ�ำนวนอินพุต/เอาต์พุตสามารถเพิ่มได้ 

	 น้อยกว่า PLC ชนิดโมดูล

2.	 เมื่ออินพุต/เอาต์พุตเสียจุดใดจุดหนึ่ง ต้องน�ำ  

	 PLC ออกไปทั้งชุด ท�ำให้ระบบต้องหยดุท�ำงาน 

	 ชั่วระยะเวลาหนึ่ง

3.	 มีฟังก์ชันให้เลือกใช้งานน้อยกว่า PLC ชนิด 

	 โมดูล

รูปที่ 1.3 แสดงหน่วยขยายอินพุต/เอาต์พุต 
(Expansion I/O Units)



5บทที่ 1 ความหมายและคุณลักษณะของ PLC

	 เนื้อหาในหัวข้อต่อไปจะกล่าวถึง PLC อีกชนิดหนึ่งซ่ึงแยกส่วนประกอบต่าง ๆ ออกจากกัน  

เรียกว่า PLC ชนิดโมดูล (Modular Type PLCs)

PLC ชนิดโมดูล (Modular Type PLCs) หรือแร็ก (Rack Type PLCs)

	 PLC ชนิดน้ี ส่วนประกอบแต่ละส่วนสามารถแยกออกจากกันเป็นโมดูล (Modules) เช่น 

ภาคอินพุต/เอาต์พุต จะอยู่ในส่วนของโมดูลอินพุต/เอาต์พุต (Input/Output Units) ซึ่งสามารถเลือก 

ใช้งานได้ว่าจะใช้โมดูลขนาดกี่อินพุต/เอาต์พุต ซ่ึงมีให้เลือกใช้งานหลายรูปแบบ อาจจะใช้เป็นอินพุต

อย่างเดียวขนาด 8/16 จุด หรือเป็นเอาต์พุตอย่างเดียวขนาด 4/8/12/16 จุด ขึ้นอยู่กับรุ่นของ PLC ด้วย

	 ในส่วนของตัวประมวลผลและหน่วยความจ�ำจะรวมอยู่ในซีพียูโมดูล (CPU Unit) เราสามารถ

เปลี่ยนขนาดของ CPU Unit ให้เหมาะสมตามความต้องการใช้งาน เช่น PLC รุ่น C200Hα จะมี CPU 

ให้เลือกใช้งานหลายรุ่น เช่น รุ่น C200HE-CPU11E จะมีความแตกต่างกับ PLC รุ่น C200HX-CPU65  

(ทั้งสองรุ่นเป็น PLC ตระกูล C200Hα เหมือนกัน) ตรงขนาดความจุของโปรแกรมการเพ่ิมจ�ำนวน

อินพุต/เอาต์พุต เป็นต้น

	 ส่วนประกอบต่าง ๆ ของ PLC ชนิดโมดูลที่กล่าวมาทั้งหมดนั้น เมื่อต้องการใช้งานจะถูกน�ำมา

ต่อร่วมกัน บางรุ่นใช้เป็นคอนเนกเตอร์ในการเชื่อมต่อกันระหว่างยูนิต เช่น รุ่น CQM1/CQM1H หรือ 

CJ1M/H/G แต่บางรุ่นใช้ Backplane ในการรวมยูนิตต่าง ๆ เข้าด้วยกัน เพือ่ให้สามารถใช้งานร่วมกนัได้ 

สามารถยกตัวอย่าง PLC ชนิดโมดูลให้เห็น ดังรูปที ่1.4

รูปที่ 1.4 แสดงชนิดของ PLC ชนิดโมดูล

	 ยกตัวอย่าง PLC รุ่น CJ1M/H/G จะใช้คอนเนกเตอร์ในการเชื่อมต่อแต่ละโมดูลเข้าด้วยกัน  

เพื่อให้สามารถท�ำงานร่วมกันได้ แสดงให้เห็นดังรูปที่ 1.5



บทที่ 1 ความหมายและคุณลักษณะของ PLC บทที่ 1 ความหมายและคุณลักษณะของ PLC6

CPU Rack

Expansion Rack

Power
Supply
Unit

Power
Supply
Unit

Memory 
Card

CPU Unit I/O Control Unit

I/O Connecting 
Cable

I/O Interface Unit

End Cover

End Cover

Configuration Units (Basic
I/O Units, Special I/O Units,
CPU Bus Units) 10 Units max.

Configuration Units (Basic 
I/O Units, Special I/O Units, 
CPU Bus Units) 10 Units max.

รูปที่ 1.5 แสดงชนิดของ PLC ชนิดโมดูล ที่ใช้คอนเนกเตอร์ในการเชื่อมต่อ

	 ยกตวัอย่าง PLC รุน่ C200Hα และ CS1 จะใช้ Backplane ในการเชือ่มต่อแต่ละโมดลูเข้าด้วยกนั 

เพื่อให้ท�ำงานร่วมกันได้สามารถแสดงให้เห็น ดังรูปที ่1.6

 

CPU Rack
CPU Backplane

Power
Supply
Unit

Memory Card

Serial Communications Board

I/O Units 
Special I/O Units
CS1 CPU Bus Units

I/O Connecting Cable
  

รูปที่ 1.6 แสดงชนิดของ PLC 
ชนิดโมดูลที่ใช้ Backplane 

ในการเชื่อมต่อ

	 สามารถยกตัวอย่างข้อดีข้อเสียของ PLC ชนิดโมดูล ดังนี้
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ข้อดี ข้อเสีย

1.	 เพิม่ขยายระบบได้ง่ายเพยีงแค่ตดิต้ังโมดลูต่าง ๆ  

	 ที่ต้องการใช้งานลงไปบน Backplane

2.	 สามารถขยายจ�ำนวนอินพุต/เอาต ์พุตได ้ 

	 มากกว่าแบบ Block Type

3.	 อุปกรณ์อินพุต/เอาต์พุตเสียจุดใดจุดหนึ่ง  

	 สามารถถอดเฉพาะโมดูลน้ันไปซ่อม ท�ำให้ 

	 ระบบสามารถท�ำการต่อได้

4.	 มียูนิต และรูปแบบการติดต่อสื่อสารให้เลือก 

	 ใช้งานมากกว่าแบบ Block Type

1.	 ราคาแพงเมือ่เทยีบกบั PLC แบบ Block Type 

	 จะเห็นว่า PLC แต่ละชนิดจะมีคุณสมบัติแตกต่างกัน PLC รุ่นที่ใหญ่ขึ้น จะมีคุณสมบัติและ

ฟังก์ชันพิเศษอื่น ๆ มากกว่า PLC รุ่นเล็กซึ่งสามารถเปรียบเทียบให้เห็นความแตกต่างดังตารางต่อไปนี้

ตารางที่ 1.1 เปรียบเทียบคุณสมบัติของ PLC

คุณสมบัติ
รุ่น

CPM1A CPM2A CQM1H CS1

จ�ำนวนอินพุต/เอาต์พุต (Max.) 100 จุด 120 จุด 512 จุด 5,120 จุด

ความจุโปรแกรม (Max.) 2 KWords 4 KWords 15 KWords 250 KSteps

ความเร็วในการประมวลผล 0.72 μS 0.64 μS 0.375 μS 0.04 μS

ไทเมอร์/เคาน์เตอร์ 128 256 512 4,096/4,096

หน่วยความจ�ำในส่วนของ DM 1,024 Words 2,048 Words 6,144 Words 32,768 Words

ระบบสื่อสาร •CompoBus/S

•Host Link

•NT Link

•1:1 Link

•CompoBus/S

•Host Link

•NT Link

•1:1 Link

•Controller Link

•CompoBus/D

•AS-I

•Protocol Macro

•รวมทั้งระบบสื่อสารทีม่ี

ใน PLC รุน่ต�ำ่กว่า

•Ethernet

•Sysmac Link

•Profibus-DP

•Modbus

•รวมทั้งระบบ

สื่อสารที่มีในรุ่น

ต�่ำกว่า
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ภาษาที่ใช้ในการเขียนโปรแกรมให้กับ PLC

	 PLC แต่ละยี่ห้อจะใช้ภาษาในการเขียนโปรแกรมเพื่อส่ังให้ PLC ท�ำงานตามความต้องการ 

แตกต่างกัน ซึ่งตามมาตรฐาน IEC1131-3 ได้แบ่งมาตรฐานภาษาต่าง ๆ ออกเป็น 5 แบบ คือ

	 1. 	ภาษาแลดเดอร์

	 2. 	ภาษาบูลีน

	 3. 	ภาษาบล็อก

	 4. 	ภาษาข้อความภาษาอังกฤษ

	 5. 	ภาษาฟังก์ชันชาร์ต

ภาษาแลดเดอร์

	 ภาษาแลดเดอร์ประกอบด้วย สัญลักษณ์หน้าสัมผัสคล้ายวงจรรีเลย์ ตัวอย่างลักษณะของภาษา

แสดงด้านล่าง 

00001
10001

END

00001

00002 00003

	 ภาษาแลดเดอร์ประกอบด้วย สัญลักษณ์หน้าสัมผัสและขดลวดเพื่อแสดงเงื่อนไขการควบคุม

ระหว่างอุปกรณ์หน่วยอินพุต/เอาต์พุตและอุปกรณ์ภายใน การเขียนโปรแกรมต้องระบุต�ำแหน่ง หรือ

หมายเลขของอุปกรณ์เหล่าน้ีให้ถูกต้องและตรงกันทุกครั้ง ซ่ึงต�ำแหน่งหมายเลขของอปุกรณ์เหล่านีจ้ะได้ 

มาจากเคร่ืองท่ีใช้อยู่ ในระยะแรก ๆ ภาษาแลดเดอร์ประกอบด้วย สัญลักษณ์หน้าสัมผัสและขดลวด

เอาต์พตุ แต่ในปัจจบัุนภาษาแลดเดอร์มคี�ำสัง่ต่าง ๆ เพ่ิมขึน้ เช่น ค�ำสัง่ในการเปรยีบเทยีบและเคลือ่นย้าย

ข้อมูลภาษาแลดเดอร์ของโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ (PC) แต่ละเครื่องอาจแตกต่างกันบ้างเล็กน้อย 

สัญลักษณ์พื้นฐานที่ใช้แทนรีเลย์ของภาษาแลดเดอร ์
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ภาษาบูลีน

	 ภาษาบูลีนเป็นภาษาพื้นฐานของโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ (PC) เช่นเดียวกันกับภาษา

แลดเดอร์ ค�ำสั่งภาษาบูลีนมีลักษณะคล้ายกับพีชคณิตบูลีนในปัจจุบัน ค�ำสั่งภาษาบูลีนประกอบด้วย

กลุม่ค�ำสัง่เช่นเดียวกบัภาษาแลดเดอร์ กล่าวคอื วงจรรเีลย์และปฏบิตัลิอจิกการหน่วงเวลาและจ�ำนวนนบั

การค�ำนวณทางคณิตศาสตร์ การจัดการข้อมูล และค�ำสั่งควบคุมโปรแกรม

	 โครงสร้างภาษาบูลีนประกอบด้วยส่วนหลัก ที่ส�ำคัญ 3 ส่วน ดังนี้

	 1.	 หมายเลขก�ำหนดบรรทัด (Address)

	 2. 	ค�ำสั่ง (Instruction)

	 3. 	หมายเลขก�ำกับอุปกรณ์ และหน้าสัมผัส (DATA)

          ตัวอย่างการใช้ภาษาบูลีน

ADDRESS INSTRUCTION DATA

00000 LD 00001

00001 OR 10001

00002 AND NOT 00002

00003 AND NOT 00003

00004 OUT 10001

00005 END -

ภาษาบล็อก

	 ภาษาค�ำสั่งในรูปบล็อก เป็นการเขียนโปรแกรมค�ำสั่งของโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ (PC)  

โดยใช้สัญลักษณ์ต่าง ๆ คล้ายภาษาแลดเดอร์แต่จัดไว้ในบล็อกรูปสี่เหลี่ยม ภาษาบล็อกนี้จะใช้กับค�ำสั่ง 

หรือการควบคุมที่ค่อนข้างซับซ้อน หรือมีข้อมูลที่เป็นตัวเลขเกี่ยวข้อง เช่น การค�ำนวณทางคณิตศาสตร์ 

และการควบคุมต�ำแหน่งเครื่องจักร โดยปกติภาษาบล็อกมักใช้ร่วมกับภาษาแลดเดอร์

	 ค�ำสั่งภาษาบล็อกแบ่งออกเป็น 4 กลุ่มค�ำสั่งคือ     

	 1. 	ค�ำสั่งหน่วงเวลาและนับจ�ำนวน

	 2. 	ค�ำสั่งค�ำนวณทางคณิตศาสตร์ 

	 3. 	ค�ำสั่งการจัดเก็บข้อมูล 

	 4. 	ค�ำสั่งการเคลื่อนย้ายข้อมูล


