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1.ความรูเกี่ยวกับพ้ืนฐานท่ัวไประบบส่ือสาร  

1.1 ความหมายของระบบส่ือสาร 
ระบบสื่อสารใน PLC หมายถึงการสงขอมูลระหวาง PLC หรือกับอุปกรณเพ่ือชวยพัฒนาและปรับปรุงกระบวนการ

ผลิต โดยการใชระ บบบัส (Bus) โดยท่ัวไประบบบัสสําหรับงานอุตสากรรม (Industrial bus system) มีมากมายหลาย
ชนิด ซ่ึงในท่ีนี้จะขอจําแนกตามลําดับข้ันการติดตอสื่อสารขอมูลเปน 3 ระดับ 
 

1. ระดับ Factory level ซ่ึงจะครอบคลุมระดับออโตเมชันระดับ Factory manage และ Coordinating 
2. ระดับ Cell level ซ่ึงจะครอบคลุมระดับออโตเมชันระดับ System และ Control 
3. ระดับ Field level ซ่ึงจะครอบคลุมระดับออโตเมชัน ระดับ Sensor actuator 
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ตารางแสดงลําดับชั้นของ ระบบ Network 

 
ในปจจุบันในระบบควบคุมงายๆ ท่ัวไป เชน การควบคุมมอเตอรสักตัว หนึ่ง ท่ีตั้งอยูหางจากตูควบคุมหารอยเมตร

ดวยตัวปรับความเร็วรอบมอเตอร ( AC Drive ) เบื้องตนเราก็คงใชสายไฟสักหาเสนเพ่ือควบคุมการเดิน การหยุด และการ
เปลี่ยนทางหมุน รวมไปถึงสายสัญญาณอะนาลอกสักคู เพ่ือควบคุมความเร็วรอบของมอเตอร  
 

ปญหามีอยูวา ถาหากโจทยเปนมอเตอรสักสามสิบตัว หนึ่ง รอยตัว หรือมากกวานั้น ....ตนทุนการติดตั้งระบบจะไป
ตกอยูท่ีการรับน้ําหนักท่ีเพ่ิมข้ึนของโครงสรางการติดตั้งคาน , ถาดเดินสาย, ทอ, สายไฟฟาและสายสัญญาณทันที ท้ังยังทํา
ใหเวลาในการติดตั้งระบบยืดยาวออกไปและปญหาระยะยาวท่ีตามมาคือ การแกปญหาเม่ือเครื่องจักรหยุดระหวางผลิต 
สายไฟจํานวนมากทําใหการแกปญหาทําไดชาและอาจเกิดความเสียหายตอระบบในสวนอ่ืน เนื่องจากการดึง , รั้ง, รื้อสาย
ระหวางการแกปญหานั้น ๆ 
 

ซ่ึงถาเปลี่ยนไปใชเปนการควบคุมทางดาน Automation ดวยระบบการสื่อสารแบบ Bus Control ปญหาดังกลาว
ก็จะไมเกิดข้ึนเพราะจากการท่ีตองลากสายทองแดงเปนรอยเสนในทอร อยสายก็จะเหลือเพียงสาย Communication 
เพียงเสนเดียว 
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แลวระบบการสื่อสาร (Bus Control) แบบตาง ๆ จะชวยอะไรไดบาง โดยเบื้องตนเรามาทําความรูจักกับระบบการ
สื่อสารท่ีนิยมใชกันอยูท่ัวไปสัก 4 แบบท่ีในอุตสาหกรรมใช ไดแก 

• Modbus485 (Modbus RTU) 

• CANopen 

• Modbus TCP-IP 

• EtherNet TCP/IP 

• EtherCAT 
 

ซ่ึงในการใชงานควรพิจารณาคุณสมบัติของระบบการสื่อสารแตละชนิดวา มีขอจํากัดอะไรบาง และเหมาะกับงาน
ประเภทใด ซ่ึงโดยท่ัวไปจะพิจารณาจากหลายเง่ือนไขของการใชงาน เชน ระยะทางของการลากสาย Communication, 
จํานวนอุปกรณท่ีตองการตอใชงานภายใตระบบสื่อสาร (Bus Control), ความเร็วของการสื่อสารซ่ึงความเร็วนี้มีผลกับการ
ตอบสนองของการควบคุมของระบบ และอีกสิ่ง หนึ่ง ท่ีควรพิจารณาคือราคาอุปกรณท่ีใชกับระบบสื่อสาร เปนตน  

 
EtherNet TCP/IP 

EtherNet TCP/IP เปนโปรโตคอลท่ีคนสวนใหญจะคุนเคยดีในเรื่องของ Internet อุปกรณท้ังซอฟแวร และ
ฮารดแวรก็เปนสิ่งท่ีทุกคนคุนเคยอยูแลวเพราะวาใชกันท่ัวไปในสํานักงาน โดยท่ัวไปแลวเราจะใชเทคโนโลยีอันนี้เพ่ือเปน
การควบคุมระดับสูงสุดในโรงงาน     
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ประวัติของ TCP/IP นั้นมีกําเนิดมาจากระบบเครือขาย ชื่อ ARPANET ในป 1970 ซ่ึงไดรับการสนับสนุนการวิจัย

จากกระทรวงกลาโหมประเทศสหรัฐอเมริกา ตอมาไดมีการพัฒนาจนเปนมาตราฐานในการรับ- สงขอมูลผานระบบ
เครือขายอยางเปนทางการเม่ือวันท่ี 1 มกราคม ค.ศ. 1983 ซ่ึงปรากฏจํานวนระบบเครือขาย และผูใชเพ่ิมข้ึนอยางรวดเร็ว
จนเปนท่ีรูจัก ซ่ึงถูกเรียกวาเปนระบบอินเตอรเน็ต (Internet) 

 
Modbus485 

Modbus485 (Modbus RTU) การสื่อสารแบบอนุกรม (RS-485) ท่ีรูจักกันดีใชมาตั้งแตป 1979 สามารถสื่อสาร
ผานสายเคเบิลแบบอนุกรมท่ัวไปไดในระยะประมาณ 1,200 เมตร ดวยความเร็วสูงสุด 38,400 บิตตอวินาที (38.4 kbps) 
ในระบบพ้ืนฐานสามารถเชื่อมตออุปกรณไดสูงสุด 247 จุด มีลักษณะการควบคุมการสื่อสารเปนแบบ Master–Slave 
 
ความยาวของสาย Modbus485 

ในลูป (Loop) ของอุปกรณ Modbus/RS-485 loops สามารถสงไดไกลสุด 4000 ฟุต (1.2 km.) แตท้ังนี้ก็จะ
ข้ึนกับความเร็วในการสงขอมูลท่ีเรากําหนด คุณภาพของสายไฟฟาท่ีใช สัญญาณรบกวน และจํานวนของอุปกรณท่ีตอใน
ลูปดวย 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ในกรณีท่ีผูใชงานตองการขยายระยะทางใหไดไกลมากยิ่งข้ึน เชนใหไดไกลกวา 1.2 km. สามารถติดตั้งตัวทวน
สัญญาณ (Repeater) แตถาติดตัวทวนสัญญาณ เพ่ือสงใหไกลข้ึนนั้นก็จะทําใหสัญญาณนั้นเกิดการหนวงเพ่ิมข้ึน ซ่ึงอาจจะ
ทําใหสงผล สัญญาณท่ีตอบกลับมาลาชา และทําใหเกิดปญหา time out (หมดเวลารอสัญญาณตอบกลับ) ของสัญญาณ 
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ตัวตานทานตองตอหรือไม 

ในการใชงานระบบบัสลักษณะนี้ จําเปนท่ีจะตองตอ Resistor 120 โอหม เพ่ือทําการปรับปรุงคาอิมพีแดนซของ
สายสัญญาณท่ีใช  แตถาผูใชใชงานระยะทางท่ีสั้น อาจจะไมตองตอตัวตานทาน 120 โอหม นี้ก็ได 

ในกรณีท่ีผูใชงานระยะทางไกลๆ แลวไมตอตัวตานทานจะเกิดปญหา ทําใหคลื่นเกิดการสะทอน (Signal echo) ทํา
ใหการรับและสงขอมูลเกิดการผิดเพียน 
ชนิดสายไฟฟาท่ีใชควรใชชนิดใด 

สายไฟฟาท่ีใชควรจะใชสายท่ีบิดตีเกลียว เพ่ือท่ีจะทําใหสัญญาณ หักลางกันในกรณีท่ีมีสัญญาณรบกวนจาก
ภายนอก เหนี่ยวนําข้ึนภายในสายสงขอมูล  โดยขนาดของสายไฟฟา กรณีท่ีเดินสายไมไกลมากนัก แนะนําใหใช ขนาดสาย
ต่ําสุด 24 AWG แตถา กรณีท่ีเดินสายไกล แนะนําใหใช ขนาดสายต่ําสุด 18 AWG และสายควรเปนแบบมี Shield เพ่ือ
ปองกันสัญญาณรบกวนจาก มอเตอร หรือ รีเลย 

Shield
24 AWG

Twist PairedPVC

 
Controller Area Network   

CAN ยอมาจาก Controller Area Network หมายถึง การควบคุมแบบเครือขาย (การนําคอมพิวเตอรตั้งแต 2 
เครื่องข้ึนไปมาเชื่อมตอเขาดวยกันเพ่ือใชขอมูล โปรแกรมหรืออุปกรณบางอยางรวมกัน ) ซ่ึง CAN คือ มาตรฐานการ
ติดตอสื่อสารแบบอนุกรม, มันตองการการสงขอมูลเปนรหัสจังหวะทางไฟฟา โดยการใชสายสัญญาณการติดตอสื่อสาร
เพียง 2 เสน, ซ่ึงไดรับมาตรฐาน ISO 11898.  
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ลักษณะสําคัญและการใชประโยชน ของ CAN 

• ราคาตนทุนต่ํา เพราะ ใชสายสัญญาณเพียง 2 เสนในการติดตอสื่อสาร, มีการผลิตเปนจํานวนมากเพ่ือ ใช
อุตสาหกรรมยานพาหนะ 

• มีความนาเชื่อถือ เพราะ มีตัวตรวจหาความผิดพลาดและมีกลไกการจัดการความ ผิดพลาดขณะท่ีกําลัง สงขอมูล 
ซ่ึงมีความนาเชื่อถือสูง, ขอผิดพลาดถูกคนพบและถูกทําซํ้า 

• ในสถานะท่ีแทจริงนั้น CAN สามารถสงขอมูลท่ีความเร็ว 1Mbit/Sec ท่ีระยะ 40 เมตร (สามารถสง  ขอมูลท่ี
ระยะ 1 กิโลเมตร ท่ีความเร็ว 40Kbit/Sec ซ่ึงเปนความสามารถสูงสุดของ CAN)  

• เปลี่ยนแปลงได เพราะ สามารถท่ีจะเขาถึงลักษณะเฉพาะของ จุดทุกๆจุดของ CAN ได ซ่ึงเปนเรื่องงาย  ท่ีจะ
เชื่อมตอ หรือ หยุดการเชื่อมตอ 

• ลดการเดินสายสัญญาณในการติดตอสื่อสารระหวางอุปกรณ ตัวอยางการใชประโยชนของ CAN 

• ใชในระบบเครื่องยนตยานพาหนะ (cars, trucks, buses) ทําใหสามารถติดตอสื่อสารระหวางหนวย  ควบคุมทาง
ไฟฟา(ECU) และการควบคุมเครื่องจักรกล เชน ระบบเบรก ABS, การควบคุมระบบเกียร,  ระบบกันสะเทือน 

• ใชในระบบการติดตอสื่อสารของเครื่องจักรแทนคนในภาคอุตสาหกรรม (Industrial Automation) เชน การ
ติดตอสื่อสารของระบบการขนสงชิ้นงาน,การติดตอสื่อสารเพ่ือควบคุมการทํางานของแขนกล ฯลฯ    

• ใชในระบบการติดตอสื่อสารทางดานการแพทย เชน เครื่อง X-Ray, ระบบทันตกรรม, รถ Wheel Chairs ใชใน
ระบบการติดตอสื่อสารเครื่องจักรภายในอาคาร เชน ลิฟต , บันไดเลื่อน, ระบบแสงสวาง, ระบบ  ความรอน 
(Heating), ระบบการรักษาความปลอดภัย ฯลฯ 
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1.3 ขอดีของระบบส่ือสารเพ่ือชวยในกระบวนการผลิต 
 

• จัดการดานการคํานวณเชิงตัวเลขท่ีมีขนาดใหญและความเร็วสูง 

• จัดใหมีการสื่อสารท่ีมีราคาไมแพง แมนยํา และรวดเร็วใหมีใชภายในองคกรและระหวางองคกร  

• ทําการเก็บสารสนเทศขนาดใหญท่ีสามารถเขาถึงไดงายและใชเนื้อท่ีนอย  

• สามารถเขาถึงสารสนเทศจํานวนมากจากท่ัวโลกอยางรวดเร็วและราคาไมแพง 

• สามารถสื่อสารและทํางานรวมกันจากทุก ๆ ท่ีทุกเวลา 

• เพ่ิมประสิทธิภาพและประสิทธิผลในการทํางานเปนทีม โดยไมจําเปนตองอยูในสถานท่ีเดียวกัน  

• ทําใหเปนอัตโนมัติท้ังกระบวนการทางธุรกิจท่ีเปนแบบก่ึงอัตโนมัติและงานท่ียังใชมือทํา (Manual) 

• ชวยแปลความหมาย (Interpretation) จากขอมูลจํานวนมหาศาล 

• สามารถดําเนินงานแบบไรสาย (Wireless) เพ่ือสนับสนุนการประยุกตใชงานในรูปแบบเฉพาะ 

• การดําเนินงานดังกลาวขางตน ตองมีราคาถูกกวาการทําดวยมือ (Manual) 

• สามารถสนับสนุนวัตถุประสงคทางธุรกิจ คือ ปรับปรุงผลิตผล (Improving Productivity) ลดตนทุน (Reducing 
Cost) สนับสนุนการตัดสินใจ (Decision Making) เพ่ิมความสัมพันธกับลูกคา (Enhancing Customer 
Relationship) และพัฒนาการประยุกตใชกลยุทธใหม ๆ 

 
1.4 หลักการเลือกระบบส่ือสารชวยในการวางแผนในกระบวนการผลิต 

หลักการเลือกระบบสื่อสารในการผลิตนั้นจะพิจารณาหัวขอดังนี้  

• ความเร็วในการสงขอมูล 

• สถานท่ีในการติดตั้ง 
 
ความเร็วในการสงขอมูล 

ความเร็วในการสงขอมูลเปนสิ่งท่ีประกอบในการเลือกระบบสื่อสาร โดยการพิจารณาดูท่ีปริมาณ ของขอมูลท่ี
ตองการสง เม่ือขอมูลในการมีจํานวนมาก จะทําใหระยะเวลาในการสงใชระยะเวลานาน  
 
สถานท่ีในการติดตั้ง 

สถานท่ีในการติดตั้ง เปนสวนหนึ่งในการพิจารณาเลือกระบบสื่อสาร โดยพิจารณาจาก 

• บริเวณท่ีเดินสายสัญญาณมีสัญญาณรบกวนหรือไม 

• บริเวณนั้นสามารถเดินสายไฟฟาไดหรือไม 
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2.ระบบส่ือสาร  Remote I/O ดวย Device Net 

2.1. อะไรคือ Device Net  
Device Net เปนโปรโตคอลท่ีทํางานอยูบนเครือขาย CAN (Controller Area Network) ซ่ึง มีลักษณะทางกายภาพ

แตกตางจากเครือขายแบบ Profibus และ Foundation Field Bus Instrumented System โดยเครือขาย CAN จะมี
คุณสมบัติดังนี้ 

• เปนเครือขายท่ีมีอุปกรณยอย ๆ ตออยูบนเครือขายหลัก 

• มีจํานวนอุปกรณ (Slave) ยอยรวมถึงตัวหลัก (Master) ไดถึง 64 ตัว 

• เครือขายจะมีท้ังสายสัญญาณและสายแหลงจายไฟฟาอยูในสายไฟฟาแบบหลายแกน  

• สามารถเลือกอัตราความเร็วในการรับสงได (125K, 250K, 500K)  

• ระยะทางไกลสุด 500 m 

• ความตานทานท่ีโหนดสุดทายของเครือขายมีคาเทากับ 121 โอหม 
 

Device Net ถูกพัฒนาข้ึนโดย Allen-Bradley ในป 1994 การทํางานของ Device Net อยูบนพ้ืนฐานของ 
Controller Area Network (CAN) โดยมีองคกรท่ีชื่อ Open Device Net Vendor Association (ODVA) 
 
Device Net ถูกออกแบบมาเพ่ือแทนท่ี hard wired เชื่อมตออุปกรณจากผูผลิตรายตางๆ โดยอยูใน                                                                                      
มาตรฐานของเครือขาย Device Net 
 
 Architecture 
Type of Network - Device Bus 

Physical Media - Two Shielded twisted pairs in one shielded thick, thin or flat cable (one pair 

for signal, one pair for power) 

Network Topology - Linear (trunkline/dropline) 

Data Packets  - Variable length,0-8 bytes 

Maximum Node - 64 Nodes 

Network Length 
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Network Size 125 KBPS 250 KBPS 500 KBPS 

Thick Trunk Length 500 m (1,640 ft) 250 m (1,640 ft) 100 m (1,640 ft) 

Thin Trunk Length 100 m (328 ft) 100 m (328 ft) 100 m (328 ft) 

Flat Trunk Length 380 m (1,250 ft) 200 m (656 ft) 75 m (246 ft) 

Maximum Drop Length 6 m (20 ft) 6 m (20 ft) 6 m (20 ft) 

Cumulative Drop Length 156 m (512 ft) 78 m (256 ft) 39 m (128 ft) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

10



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 4

11
 

 

หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎ)ี 
หัวขอวิชา 

 Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 
หัวขอท่ี 1 

 
ตัวอยางโมดูล Device Net สวนของ Input  และ Output รุน DRT1 
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ตัวอยางโมดูล Device Net สวนของ Input  และ Output รุน DRT2 
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2.2 ลักษณะเดนและโครงสรางของ Device Net  

ระบบการสื่อสารของ Device Net Master/Slave Unit รองรับการใชงานรวมกับ PLC ของ OMRON (CS-Series,  
CJ-Series, CVM1, CV-Series, หรือ ระหวาง PLC ของ OMRON กับ Master/Slaves จากบริษัทอ่ืนได  
 

 
 
โดยจะมีลักษณะเดนดังนี้คือ 

1. สามารถทํา Remote I/O Master Function โดยสามารถติดตอสื่อสารกันระหวาง Master Unit กับตัว Slave 
unit โดยมีการกําหนดใหตัว Master มีหนาท่ีในการควบคุมการทํางานของ ตัว Slaves อยางเดียว  

2. สามารถทํา Remote I/O Slave Function  สามารถติดตอสื่อสารกันระหวาง Master มากกวา1ตัว กับตัว 
Slave โดยมีการ กําหนดให Master ภายในเครือขายเดียวกันเปน Slave ทําใหสามารถท่ีจะทําการ แลกเปลี่ยน
ขอมูลรวมกันไดระหวาง Master Unit 
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2.3 การวางระบบ Device Net 

การวางระบบ Device Net ดานตนและทายของสายสัญญาณหลักจะตองมีตัวตานทานตอท่ีดานหัวและทาย 
(Terminator) ไวเพ่ือทําการปรับปรุงสัญญาณดังรูป 
 

 
 

 
ในกรณีท่ี ตองการตอสายแยกเพ่ิมใหใช T-Branch Tap ตอเพ่ิมดังรูป 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ตัวตานทาน Terminating Resistors (Terminators) 

มักจะเชื่อมตอตัวตานทานเขาสายท่ีปลายท้ังสองดานของเครือขายเพ่ือลดสะทอนสัญญาณของการสื่อสาร และใหมี
ความม่ันคง เม่ือสายยาวจาก โดยการตอนั้นจะตองตอกรณีท่ีเปนในสวนของ Trunk  line โดยการพิจารณา Trunk  line 
สามารถแสดงไดดังรูป 
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ลักษณะของ R Terminating Resistor แบบตางๆ  
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การเขาหัวสายสัญญาณ (Connection Methods) 
มีสองวิธีท่ีสามารถใชเพ่ือเชื่อมตอโหนด Device Net:  

1. วิธี T-branch ดวยวิธีการท่ี T-branch โหนดมีการเชื่อมตอ กับสายสาขาท่ีสรางข้ึนดวย Tap T-branch หรือการ
เชื่อมตอ T-branch แบบใชหัวชีลด 

2. วิธีการ Multi-drop ดวยวิธีการแบบ multi- drop วางโหนดมีการเชื่อมตอโดยตรงกับสายหลัก หรือสายสาขา
ยอยโดยตรง 

 
 
   

 
 
 
 
วิธีการเขาหัวสาย Device Net 
 

  

 

1. ปอกสาย ยาว 30 mm 

 

2. พันสาย Shield ท้ังหมดใหเปนเสนเดียว 

 

3. ปอกสายยาวเทากับขนาดของหางปลากลม 

 

4. ใสหางปลาชนิดกลมขนาด 0.5 mm พรอมย้ําปลาย
หางปลา 
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การตอสายไฟฟาเล้ียง Communications Power Supply 

ระบบ Device Net ใชพลังงาน (24 V DC) จะตองจายใหกับ โหนดผานสายตัวนํา 2 นําตัว จากในสาย 5 ตัวนําแต
ละ นอกจากนี้ยังเปนไปไดท่ีใชวงจรไฟฟาภายในจากแหลงจายไฟเดียวกัน แบงปนสําหรับโมดูล Slave  
ตัวอยางการวางระบบ และการวางไฟฟาเลี้ยง 24V DC 
 

 
 

 

 

 

 

การเดินสายไฟเลี้ยง 24 V DC มีการแบงปนสําหรับโมดูล Slave 
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ลักษณะของสาย Device Net  

สาย Device Net จะมีท้ังหมด 5 สายดังแสดงในรูปสายตัวนําพิเศษ 5 ตัวนําท่ีใชสําหรับท้ังระบบ เพ่ือใชใน การ
สื่อสาร Device Net สายมีท้ังในรุนหนาและบาง  
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2.4 การแกไขปญหาของระบบ Device Net 

การแกปญกาของระบบ Device Net นั้นจะเกิดปญหาเนื่องจากระบบสื่อสารผิดพลาด กรณีเกิดปญหาในเรื่องของการ
สื่อสารอาจจะเปนเพราะการเชื่อมตอผิดพลาดใหเราทําการตรวจสอบสายสัญญาณ CAN H และ CAN L แตตองปดระบบ
ไฟ 24 V กอนตรวจสอบ 

 
 

1. คาท่ีอานไดขณะปรกติจะมีคา 50-60 โอหม 
2. ถาคามากกวา 60 โอหม สายสัญญาณอาจจะขาดหรืออาจจะลืมตอ Terminating resistor ถาอานคาไดประมาณ 

100 โอหม อาจเปนไปไดวาลืมตอ Terminating Resistor ดานไดดานหนึ่ง แตถาอานคาไดประมาณ 200 โอหม 
อาจจะลืมตอท้ังสองขางก็เปนได  

3. ในกรณีท่ีอานคาไดนอยกวา 50 โอหม เราอาจจะตอ Terminating Resistor มากเกินไป อาจจะ 3 ตัวหรือ
มากกวานั้น 
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2.5 คุณสมบัติเฉพาะ สวนประกอบและหนาท่ี 
โมดูล CJ1W-DRM21 
 

 
หลอดไฟแสดงผล 
หลอดไฟแสดงผลจะประกอบไปดวย  

• 7 Segment 2 หลักทําหนาท่ีแสดตัวเลขเวลาโมดูลและระบบท้ังหมดเกิดปญหา  

• หลอด MS และ NS จะแสดงสถานะของการเกิดปญหา 

• หลอด DOT แสดงโหมดของการทํางาน วาเปน Master Mode หรือ Slave Mode 
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หลอดไฟ MS และ NS  

หลอดไฟฟา MS (Module Status) ใชแสดงขณะโมดูลเกิดมีปญหา สวนหลอดไฟฟา NS (Network Status) เปน
หลอดไฟแสดงเนคเวอรค มีปญหา เวลาท่ีระบบเกิดมีปญหาจะแสดงโดยการกระพริบ โดยสามารถสรุปปญหาท่ีมีไดดังนี้ 
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หลอดไฟ Seven-Segment Display 
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การตั้งคา Switch Settings 
 
Unit No. Switch 
ใชสวิตชนี้เพ่ือกําหนดหมายเลข Device Net ตั้งคา Setting range: 0 ถึง F 
 

 
 
Node Address Switches  
ตั้งคา Setting range: โดยใชตั้งคา 2 Switch ไดในชวง 0 to 63  
 

 
DIP Switch 
จะใชในการตั้งคาการเคลียรขณะเกิดปญหา เม่ือเราตั้งคาเวลงใชงานโมดูลเปนโหมด  Slave และการตั้งคาความเร็วตาม
ตาราง  
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2.6 การส่ือสารขอมูลแบบ Remote I/O Master ชนิดสาย 
 

การสื่อสาร Remote I/O Master จะใชในการถายโอนขอมูลโดยอัตโนมัติระหวาง ตัว Slave และตัว หนวย Master 
โดยไมตองเขียนโปรแกรมพิเศษใด ๆ ในหนวย Master ก็สามารถท่ีจะแลกเปลี่ยนขอมูลกันได โดยผูใชงานเพียงตั้งคาการ
ใชงานก็สามารถใชงานไดทันที  
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โดยการจองหนวยความจําในการใชงานสามารถจองไดท้ังหมด 3 พ้ืนท่ีใชงาน โดยหนึ่งพ้ืนท่ีจะมีพ้ืนท่ีสวนของ  

IN และ OUT ซ่ึงจะเรียกพ้ืนท่ีดังกลาววา Fix Allocation  

 
Fix Allocation สามารถแสดงเปนตารางไดดังนี้  
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การตั้งคาการใชงาน สวนของ Remote I/O Master 

1. เปดไฟฟาเลี้ยงเขาระบบสื่อสารและ PLC ท้ังหมด 
2. เปดสวิตชท่ี CPU Unit และเปลี่ยนไปท่ีโหมด PROGRAM  
3. เปด IO Table and Unit Setup 

 

 
 
 

4. กําหนดใหเปน Master Enable Switch = Requests to start master functions  และกดปุม Transfer PC 
to Unit 
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5. กําหนดให Scan List Clear Switch = Clear the scan list พรอมกับ Master Enable Switch = OFF และ

กดปุม Transfer PC to Unit 

 
 
 

6. กําหนดให Scan List Clear Switch = OFF พรอมกับ Master fixed allocation setting 1 switch = Enable  
the master fixed allocation และกดปุม Transfer PC to Unit 
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1. กําหนดใหเปน Master fixed allocation setting 1 switch = OFF พรอมกันนั้น Scan List Enable Switch 

= Enables the scan list with fixed allocations และกดปุม Transfer PC to Unit 
 

 
 

ดังนั้นเม่ือตั้งคาตามข้ันตอนดานบน จะเปนการตั้งคาโดยใช Master fix 1 โดยจะมีพ้ืนท่ี Input และ Output ดัง
แสดงในรูปดานลาง โดยใหทําการทดสอบเขียนขอมูลลงไปท่ี Node ของอุปกรณท่ีตองการทดสอบ 
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2.7 การส่ือสารขอมูลแบบ Remote I/O Master ชนิดไรสาย 

การวางระบบ Device Net แบบ Wireless คลายกับ Remote I/O Master เพียงแตเปลี่ยนตัวกลางเปน คลื่นไฟฟา 
เพ่ือใชในการสงขอมูล  
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โดยคุณสมบัติแสดงไดดังตาราง  

 
 

การวางระบบ Device Net ท่ีเปนแบบไรสายนั้น จะตองทําการกําหนด Wireless ท่ีตัวสงเปน Master station และ 
ตัวรับตั้งคาเปน Wireless slave station 
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2.8 การส่ือสารขอมูลแบบ Remote I/O Slave 

การสื่อสาร Remote I/O Slave จะใชในการถายโอนขอมูลโดยอัตโนมัติระหวาง ตัว Slave และตัว หนวย Master 
แตวิธีการติดตอของตัว Slave นั้นคืดการตั้งคาใหโมดูล Device Net Unit นั้นเปนตัว Slave และแลกเปลี่ยนขอมูลกับตัว 
PLC ดวยกัน โดยไมตอง เขียนโปรแกรมพิเศษใด ๆ ในหนวย Master ก็สามารถท่ีจะแลกเปลี่ยนขอมูลกันได โดยผูใชงาน
เพียงตั้งคาการใชงานก็สามารถใชงานไดทันที  

 
หนวยความจําในการตั้งคาท่ีตัว Slave นั้น จะสามารถตั้งคาไดดวยกัน 3 พ้ืนท่ีใชงาน โดยจะแลกเปลี่ยนขอมูล

ระหวางตัว Master และตัว  Slave ได Input 1 Word และ Output 1 Word ดังแสดงในตาราง 

 
 

การตั้งคาการใชงาน สวนของ Remote I/O Slave 
1. เปดไฟฟาเลี้ยงเขาระบบสื่อสารและ PLC ท้ังหมด 
2. เปดสวิตชท่ี CPU Unit และเปลี่ยนไปท่ีโหมด PROGRAM  
3. เปด IO Table and Unit Setup ของโมดูล Slave  
4. กําหนดใหเปน Slave Enable Switch = Enable slave functions  และกดปุม Transfer PC to Unit 
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5. กําหนดใหเปน Slave Enable Switch = OFF พรอมกับ Slave Fixed Allocation Setting 1 Switch = 
Enables the slave fixed allocation area  และกดปุม Transfer PC to Unit 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6. จากนั้นใหทําการทดสอบการทํางานโดยการใสขอมูลไปยังพ้ืนท่ี Input ของ Node #63 คือ CIO 3270 โดยใสคา 
“FFFF” จะพบวาพ้ืนท่ี Input ของ Node No. #62 คือ CIO 3363จะมีคา “FFFF” เชนกัน และเม่ือทําการ
ทดสอบใส ขอมูลไปยังพ้ืนท่ี Output ของ Node #62 คือ CIO 3263 โดยใสคา “1234” จะ พบวาพ้ืนท่ี 
Output ของ Node No. #63 คือ CIO 3370จะมีคา “1234” เชนกัน 
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2.9 การส่ือสารขอมูลแบบ Message Communication  

การสื่อสารขอมูลแบบ Message communication ของตัว Device Net นั้นจะใชคําสั่งดวยการสามแบบ SEND 
RECV และ CMND  

 
คําส่ัง SEND  

เปนคําสั่งของการสงขอมูลจากโหนดตนทาง (Source node) ไปยังโหนดปลายทาง (Destination Node)  
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คําส่ัง RECV 
เปนคําสั่งของการรับขอมูลจากโหนดปลายทาง (Destination Node)  กลับมายังโหนดตนทาง (Source node)   
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คําส่ัง CMND 
 เปนคําสั่งเพ่ือใชในการสงระหัสคําสั่ง FINS ไปยังอุปกรณปลายทางท่ีรองรับระหัส FINS เม่ืออุปกรณปลายทางไดรับจะทํา
การตีความ และตอบกลับมายังโหนดตนทาง  
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รูปแบบคําส่ัง FINS และการขอมูลตอบกลับ 
คําสั่ง FINS เปนคําสั่งโดยตองใชคูกับ CMND เพ่ือใชในการสงระหัสไปยังอุปกรณปลายทาง 
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ตัวอยางของระหัสคําสั่ง FINS 
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3.ระบบส่ือสารระหวาง PLC ดวย Controller Link 

3.1 อะไรคือ Controller Link  
ระบบสื่อสารแบบบ Controller Link คือ ระบบเครือขายอุตสาหกรรมอัตโนมัติ ท่ีสามารถสง และรับขอมูลท่ีมีขนาด

ใหญระหวาง PLC ดวยความเร็วท่ีสูง โดยสามารถสงไดความเร็วสูงสุด 2 Mbit/sec ดังนั้นจึงเหมาะท่ีจะใชทําการสงขอมูล
ระหวาง PLC กับ PLC  

เครือขายของ Controller Link จะมีดวยกันสองแบบ แบงตามรูปแบบประเภทของ สายท่ีใชในการเชื่อมตอ คือ 
Shielded twisted-pair cable และ Optical fiber cable โดยหลักการของการทําการสงขอมูลนั้นจะเปนการ Share 
ขอมูลระหวาง PLC 
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3.2 จุดเดนของ Controller Link 

จุดเดนของ เครือขาย Controller Link จะมีลักษณะเดนท่ีสามารถตอบสนองตอความตองการ ของเ ครือขาย
อุตสาหกรรมอัตโนมัติ ไดหลากหลายตามรายละเอียดดังตอไปนี้  

• Data Link เปนการเชื่อมโยงขอมูลซ่ึงมีความยืดหยุนและมีประสิทธิภาพสามารถ สรางความจุของขอมูลขนาด
ใหญได 

• Message service เปนการสงขอความระหวาง PLC ในเครือขายซ่ึงสามารถท่ีจะรับ และสงขอมูล ไดถึง 2,012 
bytes ซ่ึงยอมใหสงขอมูลท่ีมีขนาดใหญ 

• Twisted-pair Cable or Optical Fiber Cable Connection Controller Link สามารถตอเขากับระบบ
เครือขายโดยใชสาย Shielded twisted pair cables หรือ สาย Optical fiber cables 

• จํานวน Node สามารถมีจํานวนโหนดไดมากถึง 62 Node เม่ือใชงานตัว Control Link ท่ีเปน version 1 (-V1) 

• รวมกับตัว Repeaterเพ่ือใชในการสงระยะทางท่ีไกล 

• สัญญาณรบกวนต่ํา เม่ือทําการติดตั้ง Wire-to-Optical Repeater สาย optical สามารถท่ีจะใชงาน รวมกับ
เครือขายสาย shielded twisted-pair cable ได ซ่ึงสาย optical จะสามารถปองกันสัญญาณ รบกวนไดดีกวา 
shielded twisted-pair cable  

 
3.3 คุณสมบัติเฉพาะ และ องคประกอบ ของการส่ือสารดวย Controller Link 
 
รูปโมดูล CJ1W-CLK21-V1 
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Repeater Units  (เม่ือจําเปน) 
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ความหมายของหลอดไฟแสดงสถานะ 
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สวิตช ปรับ Unit Number 
 
 ใชปรับเลข Unit ได 0 ถึง F (00 to 15 ในเลขฐานสิบ) 
 
 
 
สวิตช ปรับ Node  Number 
 
 ใชปรับหมายเลข Node โดยปรับหลักหนวยและหลักสิบปรับได 01 – 62 
 
 
 
 
 
สวิตช ปรับ Baud Rates 
มีสวิตช 4 ตัว จากท้ัง 2 ตัวในการปรับตั้งคาความเร็วสงขอมูลตามตาราง  

 
โดยระยะทางการสงขอมูลจะเปลี่ยนไดข้ึนกับความเร็ว 
 
 
 

 
 
 
 
 
สวิตชปรับ Terminating Resistance  

 
จะชวยในการลดสัญญาณรบกวน ในการเดินสาย โดยจะตอง ON ท่ีตน และทายของระบบ 
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3.4 เทคนิคและวิธีการเดินสายสัญญาณของ Controller Link 

วิธีการเดินสายสัญญาณของ Controller Link โดยใชสายเคเบิลคูบิดตีเกลียว เชื่อมตอโหนดท้ังหมดท่ีใช โดยตัว
ตานทานจะเปดท่ีดานหัวและทาย 

 
การเดินสายจริง 

 
 
 
ตัวอยางสายเคเบ้ิลส่ือสารท่ีแนะนํา 
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การเขาหัวสายสัญญาณ 

 
ปลอกสายยาวประมาณ 50 mm 

 
ลอกสาย Shield และบิดเปนเกลียว 

 

ใสปลอกหุม โดยใชทอหด 

 
ปลอกสายตัวนําท่ีเหลือ 

 

พันเทป 

 

การเขาหัวสายในแนวตั้งฉากควรตัดใหมี 
ความยาวเหลื่อมกันดังรูป 
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3.5 การกําหนดการเช่ือมโยงขอมูล 

การเชื่อมโยงขอมูล (Data Link) โดยอัตโนมัติการแลกเปลี่ยนขอมูลในพ้ืนท่ีท่ีกําหนดไวลวงหนาระหวางโหนด  
 (PLCs และ / หรือคอมพิวเตอร)  บนเครือขาย 
 

ขอมูลสองพ้ืนท่ีเชื่อมโยงพ้ืนท่ี 1 (Area 1) และพ้ืนท่ี 2 (Area 2), สามารถตั้งคาสําหรับแตละโหนด การเชื่อมโยงขอมูล 
สามารถตั้งคาในวิธีใดวิธีหนึ่งดังตอไปนี้ 
 

 
 

การตั้งคาการเช่ือมโยงขอมูล 
โดยจะตองเตรียมอุปกรณดังนี้ Cx-Programming และ Cx-Integrator  
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การตั้งคา CJ-series ใหเปน Startup Nodes 

การกําหนดการทํา Data Link นั้นจะตองคาท่ี Start Up Node ตัวเดียวก็เพียงพอ และโหนดตัวอ่ืนๆ ก็จะ
แลกเปลี่ยนขอมูลตามท่ีกําหนดเองอัตโนมัติ โดยการตั้งนั้นจะตองทราบถึงหนวยความจําท่ีใชปรับตั้งกอนดังรูป  
 
ตําหนวยความจําท่ีใชปรับตั้ง เม่ือ N = หนวยความจํา DM ตามสมการ 

 
 

 
 
และทําการตั้งคา Data link table 
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ตัวอยางการตั้งคา Data link table 

 

 
 

โดยจะทําการวางระบบการ ทํา Data link ดังในรูป 
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1. ตั้งคาใน Cx-Network เลือก PLC ทีตองการตั้งคาโดยระบบจะทําการตรวจสอบ หมายเลข Node เองอัตโนมัติ 

 
 

2. ตั้งคาใน Table ตามท่ีออกแบบไว 
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3. ตรวจสอบการตั้งคาใน Table ตามท่ีออกแบบไว 

 
 

4. โหลดคาท่ีตั้งคาใน Table ตามท่ีออกแบบไวลงไปยัง PLC ท่ีเปน Start Up node  
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3.6 การตรวจสอบสถานะการเช่ือมโยงขอมูล 
การตรวจสอบสถานการเชื่อมโยงขอมูลนั้นสามารถตรวจสอบไดจาก LED บนแผงหนาปทม  

 
 

โดยสามารถตรวจสอบสถานะไดไดดังตาราง 

 
 

และยังสามารถตรวจสอบสถานะการทํางานของ Node ตางๆ ไดจาก หนวยความจําท่ีกําหนดดังนี้  
โดยมีแตแหนงท่ี Special I/O Unit Area (1500 + (25 × Controller Link Unit number) +7 to +22). 
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3.7 การรับสงขอมูลแบบสงขอความผาน Controller Link 

การรับสงผาน Controller Link นั้นใชวิธีการตั้งใหท่ีโมดูลเพ่ือใหโมดูลสงขอมูลไปยังอุปกรณปลายทางเพ่ือตรวจสอบ
สถานะการทํางานของโมดูลตางๆ  
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3.8  คุณสมบัติเฉพาะของ การรับสงขอมูลแบบสงขอความ 
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3.9 คําส่ังของการรับสงขอมูลแบบสงขอความ SEND, RECV,CMND 
คําส่ัง SEND  

เปนคําสั่งของการสงขอมูลจากโหนดตนทาง (Source node) ไปยังโหนดปลายทาง (Destination Node)  
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คําส่ัง RECV 
เปนคําสั่งของการรับขอมูลจากโหนดปลายทาง (Destination Node)  กลับมายังโหนดตนทาง (Source node)   
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คําส่ัง CMND 

เปนคําสั่งเพ่ือใชในการสงระหัสคําสั่ง FINS ไปยังอุปกรณปลายทางท่ีรองรับระหัส FINS เม่ืออุปกรณปลายทาง
ไดรับจะทําการตีความ และตอบกลับมายังโหนดตนทาง  
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3.10 คําส่ัง FINS และการขอมูลตอบกลับ 
คําสั่ง FINS เปนคําสั่งโดยตองใชคูกับ CMND เพ่ือใชในการสงระหัสไปยังอุปกรณปลายทาง 
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ตัวอยางของระหัสคําสั่ง FINS  
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4.ระบบส่ือสารระดับ Information ดวย Ethernet 

4.1 อะไรคือ Ethernet   
ระบบสื่อสารแบบบ Ethernet คือ ระบบเครือขายอุตสาหกรรมอัตโนมัติ ท่ีสามารถสง และรับขอมูลท่ีมีขนาดใหญ

ระหวาง PLC ดวยความเร็วท่ีสูง โดยสามารถสงไดความเร็วสูงสุด 100 Mbit/sec ดังนั้นจึงเหมาะท่ีจะใชทําการสงขอมูล
ระหวาง PLC กับ PLC หรือ PLC กับ PC  
 

เพ่ือเพ่ิมขีด ความสามารถในการติดตอสื่อสารเขากับเครือขายระยะไกล ทําใหเกิดความสะดวกตอผูใชงานใน  การดึง
ขอมูล, แกไข, รวมถึงอานสถานะและแกไขขอผิดพลาดท่ีเกิดข้ึนกับตัวระบบ PLC ระยะไกล ได  
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 4.2 องคประกอบของระบบ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ดังรูปดานบนจะเปนตัวอยางการกําหนดระบบของเครือขาย Ethernet เบื้องตนซ่ึงจะ ประกอบไปดวย 

• Ethernet Unit 

• Twisted-par able 

• HUB 

• Setup Device (CX-Programmer, CX-Integrator, Computer ) 
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4.3 คุณสมบัติเฉพาะของระบบ 
 

1. สามารถเขารวมเขากับเครือขาย Ethernet มาตรฐานท่ัวไปได รวมกับความเร็ว ท่ีสูงข้ึนจากรุนกอน 
2. รองรับรูปแบบการสื่อสารไดหลากหลายบนเครือขาย Ethernet TCP/IP (Service socket) ถายโอนขอมูลโดย 

FTP software ท่ัวไป, รับสง E-mail โดย SMTP/POP3 SERVER 
3. รองรับมาตรฐานการสื่อสาร TCP/IP ทําใหสามารถทําการ สื่อสารกับอุปกรณในเครือขายไดหลากหลาย เชน ตัว 

Ethernet ตางยี่หอ 
4. ภายในตัว Ethernet จะมี FTP Saver Function อยูภายใน ทําให Workstation หรือ Computer สามารถท่ีจะ

ทําการถายโอนขอมูลตางๆ เขาไปเก็บไวยังตัว PLC โดยไมจําเปนตองทําการเขียน Ladder แตอยางใด (แตจะใช 
FTP Client Software เปนตัวจัดการ) 

5. สามารถรองรับการรับสงขอมูลผานทาง E-mail ทําใหสามารถแจง สถานการณทํางานของตัว Ethernet Unit 
หรือ CPU Unit ไปกับเนื้อความหรือ ไฟลแนบไปกับตัว E-mail ไดของ 
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4.4 สวนประกอบและหนาท่ี 
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หลอดไฟแสดงสภาวะ  
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4.5 การกําหนดคาเริ่มตน 

ในการเริ่มตนทํางานจะตองทําการตั้ง Unit Number ของโมดูล เพ่ือกําหนดตําแหนง 
 

สามารถปรับได 0-F (0 ถึง 15) 
 
การตั้ง Node Number 
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ชองเสียบสาย LAN 
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4.6 การตั้งคา IP 
 

 
 

 
 
ตัวอยางการตั้งคา Class B และ Class A 
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การตั้งคาการใชงาน สวนของ Ethernet 

1. เปดไฟฟาเลี้ยงเขาระบบสื่อสารและ PLC ท้ังหมด 
2. เปดสวิตชท่ี CPU Unit และเปลี่ยนไปท่ีโหมด PROGRAM  
3. เปด IO Table and Unit Setup 

 

 
 
 

4. เลือก CJ1W-ETN21 
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1. ตั้งคา IP และ Sub-net Mask และกดปุม Transfer PC to Unit เพ่ือโหลดคาเขาใน PLC 
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4.7 การทดสอบระบบเช่ือมตอ 

เม่ือวางระบบเสร็จแลวสามารถทดสอบการเชื่อมตอของระบบดวยการ Ping ไปยัง IP ปลายทางดังนี้ ดวยการพิมพ 
cmd ณ ชอง Search Program and File 

 

  
 
4.8 การตั้งคารับสง E-mail เพ่ือรายงานปญหาดวยโมดูล Ethernet 

1. ตั้งคา IP ของ เครื่อง SMTP ไปยังเครื่อง Server ปลายทาง และระบุ local mail address ของ PLC 
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2. IP ของ เครื่อง POP ไปยังเครื่อง Server ปลายทาง และ Account Name ไมตองระบุหมายถึงใชคาเดียวกับ  

local mail address ของ PLC 

 
 
 

3. คา mail address ของ PLC ท่ีขณะเกิดปญหาจะใหสงไปท่ีใด 
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4. ตั้งคา Trigger 1 ข้ึนกับเง่ือนไขเหตุการท่ีตองการสงเมล โดยในตัวอยางจะเปนการตรวจสอบขณะท่ีมีการเปลี่ยน

โหมด ของ PLC ถึงจะสง Email ออกไปยังผูรับ 
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4.9 การถายโอนไฟลดวย FTP ผานโมดูล Ethernet  

หนวยอีเทอรเน็ตมีในตัวเซิรฟเวอร FTP ดังนั้นคอมพิวเตอรเครื่องอ่ืน ๆ บน Ethernet สามารถอานหรือเขียนไฟลแต
ละการดหนวยความจําท่ีติดตั้งอยูกับ CPU หนวยหรือใน EM ไฟลหนวยความจําได 
 

 
 

ดังนั้นผูใชสามารถใชฟงกชัน FTP ไดดังรูป ดวยการเขาไปตั้งคาสวนของ Login และ Password ดังรูป และใช
โปรแกรม FTP ท่ัวๆ ไปในการเขามาใชงาน 
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4.10 การควบคุมและรายงานปญหาของ CPU ดวย Mail Command 

0คําสั่งสําหรับ0 0PLC 0(อีเมล 0คําสั่งระยะไกล) สามารถเขียนลงใน 0e-mail, และเม่ือไ0ดรับหนวย 0Ethernet สามารถ0สง
คําตอบ โดย e-mail ได 
ฟงกชั้น Mail Command ท่ีสามารถทําไดในตัวโมดูล Ethernet  
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รหัสวิชา 0922720116 
หัวขอท่ี 1 

 
การตั้งคาในสวนการรับ Mail Command เม่ือตั้งคาแลว ผูใชสามารถสง Email มาทดสอบการทํางานไดโดยสง

Email มาทดสอบท่ี Email: user1@dsd.or.th 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎ)ี 
หัวขอวิชา 
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รหัสวิชา 0922720116 
หัวขอท่ี 1 

 
5.ระบบส่ือสารดวย EtherCAT  

5.1 อะไรคือ EtherCAT   
ระบบสื่อสารแบบบ EtherCAT คือ ระบบเครือขายอุตสาหกรรมอัตโนมัติ ท่ีสามารถสง และรับขอมูลท่ีมีขนาดใหญ

ระหวาง อุปกรณ ด วยความเร็วท่ีสูง โดยใชโครสรางทางดาน Hardware เชนเดียวกับระบบ Ethernet โดยสามารถสงได
ความเร็วสูงสุด 100 Mbit/sec ดังนั้นจึงเหมาะท่ีจะใชทําการสงขอมูลระหวาง PLC อุปกรณ ตางๆ เชนสั่งงาน I/O สั่งงาน 
Analog สั่งงาน Servo Motor หรือ Inverter และอุปกรณตางๆ เปนตน 

EtherCAT ใชนาฬิกากระจาย (DCS) เพ่ือใหแนใจวาการประสานเวลาในการแลกเปลี่ยนขอมูลระหวาง ตนแบบการ
สื่อสารและทาส อุปกรณท่ีเชื่อมตอกับ EtherCAT ขอมูลเวลาและประสานจังหวะของการดําเนินงานอุปกรณตามนาฬิกา 
กระจายในแตละอุปกรณ ทําใหอุปกรณทุกตัวเสมือนกับทําอยูท่ีเวลาเดียวกัน 
 

 
5.2 องคประกอบและโครงสรางของระบบ EtherCAT 

องคประกอบของ EtherCAT นั้นจะประกอบไปดวย ตัว Master และ ตัว Slave โดยท่ีมี Configuration Software 
เปนตัวตั้งคาการจัดการท้ังระบบเพ่ือใหอุปกรณท้ังหมดทํางานสัมพันธกัน 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎ)ี 
หัวขอวิชา 

 Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 

หัวขอท่ี 1 

 

5.3 คุณสมบัติเฉพาะของระบบ 
ในท่ีนี้จะกลาวถึงการประยุกตใชงานระบบ EtherCAT เพ่ือควบคุม Servo Motor โดยใช Posoition Control Unit  

คุณสมบัติของระบบ EtherCAT นี้จะตองทําการติดตั้ง โมดูล PCU ลงท่ี PLC Rack กอนใชงาน ระบบ EtherCAT จะทํา
การสงและรับขอมูลโดยใหขอมูลท่ีรับสงระหวาง CPU ไป update ข้ึนพรอมๆ กันท่ีตัว Slave  

 

 
5.4 สวนประกอบและหนาท่ี 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎ)ี 
หัวขอวิชา 

 Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 

หัวขอท่ี 1 

 
สถานะของหลอดไฟแสดงสถานะ 

 
 

ลักษณะของจังหวะการกระพริบ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎ)ี 
หัวขอวิชา 
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รหัสวิชา 0922720116 

หัวขอท่ี 1 

 
การตั้ง Unit Number 
 

 
 
ข้ัวตอ LAN 

 
 
สายสัญญาณของระบบ EtherCAT 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎ)ี 
หัวขอวิชา 
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รหัสวิชา 0922720116 

หัวขอท่ี 1 

 
5.5 หลักการวางระบบ EtherCAT 

EtherCAT ตั้งคาเครือขายการสื่อสารจะถูกกําหนดโดยตําแหนงเชื่อมตอ (ตามลําดับ) ในเครือขายและท่ีอยูโหนดของ
ทาส (Slave) ท่ีเชื่อมตอ ดวยเหตุนี้มันเปนสิ่งจําเปน  ท่ีตําแหนงการเชื่อมตอและท่ีอยูตั้งอยูในโหนดขอมูลการกําหนดคา
เครือขาย ในหนวยบริการปฐมภูมิใหตรงกับการกําหนดคาเครือขายท่ีแทจริง 

หากเครือขายการตั้งคาชุดขอมูลในหนวยบริการปฐมภูมิไมตรงกับการกําหนดคาเครือขายท่ีแทจริง  ท่ีเชื่อมตอซ่ึงเปน
หนึ่งในขอผิดพลาดตอไปนี้จะถูกตรวจพบ 
 
โดยเปนการตั้งคาการเชื่อมตอท้ัง 4 ตัวสําหรับตัวทาส 
 

 

 
 

จํานวนของตัว Remote สูงสุดท่ีรองรับไดจะแตตางข้ึนกับรุนท่ีเลือกใชงาน 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎ)ี 
หัวขอวิชา 

 Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 

หัวขอท่ี 1 

 
5.6 การทดสอบระบบเช่ือมตอ 

การทดสอบระบบนั้นจะเปนการตรวจสอบความถูกตองของการวางระบบวา มีการตั้งคาและการเดินสายสัญญาณ 
ถูกตองหรือไม ซ่ึงจะตองใช Cx-Programmer สั่งใหทํางานเพ่ือทดสอบ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎ)ี 
หัวขอวิชา 

 Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 

หัวขอท่ี 1 

 
5.7 การเช่ือมตอระบบ EtherCAT ดวย Master และ Remote I/O 

 
สถานะตางๆ ของโมดูล EtherCAT I/O 
 

  
 

 
 
 

 

82



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 4

83

 

หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบทดสอบ 

หัวขอวิชา 
 Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 

หัวขอท่ี 1 

1. คือประโยชนของการมีระบบสื่อสาร 
a. ชวยใหเครื่องจักรทํางานไดเร็วข้ึน 
b. ชวยใหขอมูลกระบวนการผลิต 
c. ชวยปองกันปญเครื่องรวน 
d. ชวยเพ่ิมสมรรถนะในการสงขอมูลระหวาง PLC 

2. ระบบสื่อสารใดท่ีอยูชั้นลางสุดในการติดตอไปยังอุปกรณ 
a. Ethernet 
b. Device Net 
c. Controller Link 
d. ถูกทุกขอ 

3. ระบบสื่อสารใดใชการวางระบบต่ําท่ีสุด 
a. Ethernet 
b. Device Net 
c. Controller Link 
d. ถูกทุกขอ 

4. Modbus485 เดินสายไดไกลก่ีเมตร 
a. 100 เมตร 
b. 400 เมตร 
c. 800 เมตร 
d. 1200 เมตร 

5. สายไฟฟาในระบบ bus สวนใหญบิดตีเกลียวเพราะสาเหตุใด 
a. เพ่ือจะได แข็งแรง 
b. เพ่ือจะได เปนระเบียบ 
c. เพ่ือจะได ไมรบกวนสายขางเคียง 
d. เพ่ือจะได ปองกันสัญญาณรบกวน 

 
 

Shield
24 AWG

Twist PairedPVC
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบทดสอบ 

หัวขอวิชา 
 Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 

หัวขอท่ี 1 

 
6. ระบบ Device Net สงสัญญาณไดไกลสุดเทาใด  

a. 200 เมตร 
b. 500 เมตร 
c. 800 เมตร 
d. 1200 เมตร 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบเฉลยทดสอบ 

หัวขอวิชา 
 Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 

หัวขอท่ี 1 

 
1. ขอใดคือประโยชนของการมีระบบสื่อสาร 

ตอบ d. 
2. ระบบสื่อสารใดท่ีอยูชั้นลางสุดในการติดตอไปยังอุปกรณ 

ตอบ b. 
3. ระบบสื่อสารใดใชการวางระบบต่ําท่ีสุด 

ตอบ a. 
4. Modbus485 เดินสายไดไกลก่ีเมตร 

ตอบ d. 
5. สายไฟฟาในระบบ bus สวนใหญบิดตีเกลียวเพราะสาเหตุใด 

ตอบ d. 
 

 

Shield
24 AWG

Twist PairedPVC

 
 

6. ระบบ Device Net สงสัญญาณไดไกลสุดเทาใด  
ตอบ b. 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
 0920083270104 

ใบเตรียมการสอน 
(ปฎิบัต)ิ 
หัวขอวิชา  

Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 
หัวขอท่ี 1 เวลา 18 ชม. 

วัตถุประสงค  : 
 

1. เพ่ือใหผูเขารับการฝกเขาใจการวางระบบดวย Device Net  

2. เพ่ือใหผูเขารับการฝกเขาใจการวางระบบดวย Controller Link  

3. เพ่ือใหผูเขารับการฝกเขาใจการวางระบบดวย Ethernet  

วิธีการสอน  : 
บรรยายเชิงสาธิต 

การมอบหมายงาน  : 
ใบทดสอบ 
 
อุปกรณชวยฝก: 

CJ2M-CPU33 
CJ1W-ETN21 
CJ1W-DRM21-V1 
DRT2-ID16 
DRT2-OD16 

          CJ1W-CLK21-V1 

การวัดและประเมินผล  : 
ประเมินจากคะแนนการทําใบทดสอบ 

 
หนังสืออางอิง  : 

1. www.odva.org 

2. http://www.hms.se/technologies/ethernetip.shtml 

3. http://riverplusblog.com/2011/07/11/plc-protocal-การสื่อสารแบบ-profibus/ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา 
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รหัสวิชา 0922720116 
หัวขอท่ี 1 

 
1. การตั้งคา Switch Settings 
Unit No. Switch 
ใชสวิตชนี้เพ่ือกําหนดหมายเลข Device Net ตั้งคา Setting range: 0 ถึง F 
 

 
Node Address Switches  
ตั้งคา Setting range: โดยใชตั้งคา 2 Switch ไดในชวง 0 to 63  
 

 
DIP Switch 
จะใชในการตั้งคาการเคลียรขณะเกิดปญหา เม่ือเราตั้งคาเวลงใชงานโมดูลเปนโหมด  Slave และการตั้งคาความเร็วตาม
ตาราง  
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา 
 Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 
หัวขอท่ี 1 

 

 
 
2. การตั้งคาการใชงาน สวนของ Remote I/O Master 

1. เปดไฟฟาเลี้ยงเขาระบบสื่อสารและ PLC ท้ังหมด 
2. เปดสวิตชท่ี CPU Unit และเปลี่ยนไปท่ีโหมด PROGRAM  
3. เปด IO Table and Unit Setup 

 
4. กําหนดใหเปน Master Enable Switch = Requests to start master functions  และกดปุม Transfer PC 

to Unit 
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5. กําหนดให Scan List Clear Switch = Clear the scan list พรอมกับ Master Enable Switch = OFF และ

กดปุม Transfer PC to Unit 

 
 

6. กําหนดให Scan List Clear Switch = OFF พรอมกับ Master fixed allocation setting 1 switch = Enable  
the master fixed allocation และกดปุม Transfer PC to Unit 
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7. กําหนดใหเปน Master fixed allocation setting 1 switch = OFF พรอมกันนั้น Scan List Enable Switch 

= Enables the scan list with fixed allocations และกดปุม Transfer PC to Unit 

 
 

ดังนั้นเม่ือตั้งคาตามข้ันตอนดานบน จะเปนการตั้งคาโดยใช Master fix 1 โดยจะมีพ้ืนท่ี Input และ Output ดัง
แสดงในรูปดานลาง โดยใหทําการทดสอบเขียนขอมูลลงไปท่ี Node ของอุปกรณท่ีตองการทดสอบ 
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 Communication Network 
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7. กําหนดใหเปน Master fixed allocation setting 1 switch = OFF พรอมกันนั้น Scan List Enable Switch 

= Enables the scan list with fixed allocations และกดปุม Transfer PC to Unit 

 
 

ดังนั้นเม่ือตั้งคาตามข้ันตอนดานบน จะเปนการตั้งคาโดยใช Master fix 1 โดยจะมีพ้ืนท่ี Input และ Output ดัง
แสดงในรูปดานลาง โดยใหทําการทดสอบเขียนขอมูลลงไปท่ี Node ของอุปกรณท่ีตองการทดสอบ 
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3. การกําหนดการเช่ือมโยงขอมูล 

การเชื่อมโยงขอมูล (Data Link) โดยอัตโนมัติการแลกเปลี่ยนขอมูลในพ้ืนท่ีท่ีกําหนดไวลวงหนาระหวางโหนด  (PLCs 
และ / หรือคอมพิวเตอร)  บนเครือขาย 

ขอมูลสองพ้ืนท่ีเชื่อมโยงพ้ืนท่ี 1 (Area 1) และพ้ืนท่ี 2 (Area 2), สามารถตั้งคาสําหรับแตละโหนด การเชื่อมโยงขอมูล 
สามารถตั้งคาในวิธีใดวิธีหนึ่งดังตอไปนี้ 
 

 
 

การตั้งคาการเช่ือมโยงขอมูล 
 

โดยจะตองเตรียมอุปกรณดังนี้ Cx-Programming และ Cx-Integrator  
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4. การตั้งคา CJ-series ใหเปน Startup Nodes 

การกําหนดการทํา Data Link นั้นจะตองคาท่ี Start Up Node ตัวเดียวก็เพียงพอ และโหนดตัวอ่ืนๆ ก็จะแลกเปลี่ยน
ขอมูลตามท่ีกําหนดเองอัตโนมัติ โดยการตั้งนั้นจะตองทราบถึงหนวยความจําท่ีใชปรับตั้งกอนดังรูป  
 
ตําหนวยความจําท่ีใชปรับตั้ง เม่ือ N = หนวยความจํา DM ตามสมการ 
 

 
 

 
 
และทําการตั้งคา Data link table 
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ตัวอยางการตั้งคา Data link table 
 

 
โดยจะทําการวางระบบการ ทํา Data link ดังในรูป 
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1. ตั้งคาใน Cx-Network เลือก PLC ทีตองการตั้งคาโดยระบบจะทําการตรวจสอบ หมายเลข Node เองอัตโนมัติ 

 

 
 

2. ตั้งคาใน Table ตามท่ีออกแบบไว 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

94



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 4

95

 

หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา 
 Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 
หัวขอท่ี 1 

 
5. การตั้งคาการใชงาน สวนของ Ethernet 

1. เปดไฟฟาเลี้ยงเขาระบบสื่อสารและ PLC ท้ังหมด 
2. เปดสวิตชท่ี CPU Unit และเปลี่ยนไปท่ีโหมด PROGRAM  
3. เปด IO Table and Unit Setup 

 

 
 
 

4. เลือก CJ1W-ETN21 
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5. ตั้งคา IP และ Sub-net Mask และกดปุม Transfer PC to Unit เพ่ือโหลดคาเขาใน PLC 
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4.7 การทดสอบระบบเช่ือมตอ 

เม่ือวางระบบเสร็จแลวสามารถทดสอบการเชื่อมตอของระบบดวยการ Ping ไปยัง IP ปลายทางดังนี้ ดวยการพิมพ 
cmd ณ ชอง Search Program and File 
 

 
 
4.8 การตั้งคารับสง E-mail เพ่ือรายงานปญหาดวยโมดูล Ethernet 

1. ตั้งคา IP ของ เครื่อง SMTP ไปยังเครื่อง Server ปลายทาง และระบุ local mail address ของ PLC 
 

 
 

2. ตั้งคา IP ของ เครื่อง POP ไปยังเครื่อง Server ปลายทาง และ Account Name ไมตองระบุหมายถึงใชคา
เดียวกับ  local mail address ของ PLC 
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3. ตั้งคา mail address ของ PLC ท่ีขณะเกิดปญหาจะใหสงไปท่ีใด 

 

 
 

4. ตั้งคา Trigger 1 ข้ึนกับเง่ือนไขเหตุการท่ีตองการสงเมล โดยในตัวอยางจะเปนการตรวจสอบขณะท่ีมีการเปลี่ยน
โหมด ของ PLC ถึงจะสง Email ออกไปยังผูรับ 
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ข้ันตอนปฏิบัติท่ี 5.1 
 

1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง ดังนี้ 
 

ชื่ออุปกรณ จํานวน 
CJ2M-CPU33 1 
CJ1W-ETN21 1 
CJ1W-DRM21-V1 1 
DRT2-ID16 1 
DRT2-OD16 1 
CJ1W-CLK21-V1 1 

 
2. ติดตั้งอุปกรณบนแผงทดลอง ตามวงจรในการทดลองท่ี 5.1 
3. ตอสายไฟ 
4. ตรวจสอบความถูกตองของการตอวงจรกอนการทดลอง 
5. ปฏิบัติการทดลอง สังเกตการทํางานของอุปกรณ 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 
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ข้ันตอนปฏิบัติท่ี 5.1 
 

1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง ดังนี้ 
 

ชื่ออุปกรณ จํานวน 
CJ2M-CPU33 1 
CJ1W-ETN21 1 
CJ1W-DRM21-V1 1 
DRT2-ID16 1 
DRT2-OD16 1 
CJ1W-CLK21-V1 1 

 
2. ติดตั้งอุปกรณบนแผงทดลอง ตามวงจรในการทดลองท่ี 5.1 
3. ตอสายไฟ 
4. ตรวจสอบความถูกตองของการตอวงจรกอนการทดลอง 
5. ปฏิบัติการทดลอง สังเกตการทํางานของอุปกรณ 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

99



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 4

100

 

หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบข้ันตอนการปฏิบัติงาน 

หัวขอวิชา 
 Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 

หัวขอท่ี 1 

 
ข้ันตอนปฏิบัติท่ี 5.2 
 

1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง ดังนี้ 
 

ชื่ออุปกรณ จํานวน 
CJ2M-CPU33 1 
CJ1W-ETN21 1 
CJ1W-DRM21-V1 1 
DRT2-ID16 1 
DRT2-OD16 1 
CJ1W-CLK21-V1 1 

 
2. ติดตั้งอุปกรณบนแผงทดลอง ตามวงจรในการทดลองท่ี 5.2 
3. ตอสายไฟ 
4. ตรวจสอบความถูกตองของการตอวงจรกอนการทดลอง 
5. ปฏิบัติการทดลอง สังเกตการทํางานของอุปกรณ 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 
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ข้ันตอนปฏิบัติท่ี 5.3 
 

1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง ดังนี้ 
 

ชื่ออุปกรณ จํานวน 
CJ2M-CPU33 1 
CJ1W-ETN21 1 
CJ1W-DRM21-V1 1 
DRT2-ID16 1 
DRT2-OD16 1 
CJ1W-CLK21-V1 1 

 
2. ติดตั้งอุปกรณบนแผงทดลอง ตามวงจรในการทดลองท่ี 5.3 
3. ตอสายไฟ 
4. ตรวจสอบความถูกตองของการตอวงจรกอนการทดลอง 
5. ปฏิบัติการทดลอง สังเกตการทํางานของอุปกรณ 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบข้ันตอนการปฏิบัติงาน 

หัวขอวิชา 
 Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 

หัวขอท่ี 1 

 
ข้ันตอนปฏิบัติท่ี 5.4 
 

1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง ดังนี้ 
 

ชื่ออุปกรณ จํานวน 
CJ2M-CPU33 1 
CJ1W-ETN21 1 
CJ1W-DRM21-V1 1 
DRT2-ID16 1 
DRT2-OD16 1 
CJ1W-CLK21-V1 1 

 
2. ติดตั้งอุปกรณบนแผงทดลอง ตามวงจรในการทดลองท่ี 5.4 
3. ตอสายไฟ 
4. ตรวจสอบความถูกตองของการตอวงจรกอนการทดลอง 
5. ปฏิบัติการทดลอง สังเกตการทํางานของอุปกรณ 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบข้ันตอนการปฏิบัติงาน 

หัวขอวิชา 
 Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 

หัวขอท่ี 1 

 
ข้ันตอนปฏิบัติท่ี 5.5 
 

1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง ดังนี้ 
 

ชื่ออุปกรณ จํานวน 
CJ2M-CPU33 1 
CJ1W-ETN21 1 
CJ1W-DRM21-V1 1 
DRT2-ID16 1 
DRT2-OD16 1 
CJ1W-CLK21-V1 1 

 
2. ติดตั้งอุปกรณบนแผงทดลอง ตามวงจรในการทดลองท่ี 5.5 
3. ตอสายไฟ 
4. ตรวจสอบความถูกตองของการตอวงจรกอนการทดลอง 
5. ปฏิบัติการทดลอง สังเกตการทํางานของอุปกรณ 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบข้ันตอนการปฏิบัติงาน 

หัวขอวิชา 
 Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 

หัวขอท่ี 1 

 
ข้ันตอนปฏิบัติท่ี 5.6 
 

1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง ดังนี้ 
 

ชื่ออุปกรณ จํานวน 
CJ2M-CPU33 1 
CJ1W-ETN21 1 
CJ1W-DRM21-V1 1 
DRT2-ID16 1 
DRT2-OD16 1 
CJ1W-CLK21-V1 1 

 
2. ติดตั้งอุปกรณบนแผงทดลอง ตามวงจรในการทดลองท่ี 5.6 
3. ตอสายไฟ 
4. ตรวจสอบความถูกตองของการตอวงจรกอนการทดลอง 
5. ปฏิบัติการทดลอง สังเกตการทํางานของอุปกรณ 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบข้ันตอนการปฏิบัติงาน 

หัวขอวิชา 
 Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 

หัวขอท่ี 1 

 
ข้ันตอนปฏิบัติท่ี 5.7 
 

1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง ดังนี้ 
 

ชื่ออุปกรณ จํานวน 
CJ2M-CPU33 1 
CJ1W-ETN21 1 
CJ1W-DRM21-V1 1 
DRT2-ID16 1 
DRT2-OD16 1 
CJ1W-CLK21-V1 1 

 
2. ติดตั้งอุปกรณบนแผงทดลอง ตามวงจรในการทดลองท่ี 5.7 
3. ตอสายไฟ 
4. ตรวจสอบความถูกตองของการตอวงจรกอนการทดลอง 
5. ปฏิบัติการทดลอง สังเกตการทํางานของอุปกรณ 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบงาน 
 

หัวขอวิชา 
 Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 

หัวขอท่ี 1 

 
ใบงานท่ี 5.1 - 5.6  

จงวางระบบ Ethernet และ Controller Link ในรูปเพ่ือทําการสงขอมูลแลกเปลี่ยนกันระหวาง Node ท้ังหมด 
โดยมีเง่ือนไขดังนี้  

• ระบบ Device Net ตองสารมารถสงขอมูลจาก Master ไปยัง Slave ได  
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบงาน 
 

หัวขอวิชา 
 Communication Network 

รหัสวิชา 0922720116 
หัวขอท่ี 1 

 

• ระบบ Device Net ตองสารมารถอานขอมูลจาก Slave กลับมายัง Master ได  

• สามารถ Share ขอมูลกันระหวาง  PLC และ PLC โดยใช Controller Link ได โดยใหผูเขารับการอบรมกําหนด
พ้ืนท่ีในการแลกเปลี่ยนขอมูลดวยตัวเอง 

• สามารถ Share ขอมูลกันระหวาง  PLC และ PLC โดยใช Ethernet ได โดยใหผูเขารับการอบรมกําหนดพ้ืนท่ีใน
การแลกเปลี่ยนขอมูลดวยตัวเอง โดยใชคําสั่ง SEND/RECIVE  
 

คําสั่ง อธิบายวิธีการ และการวางระบบ Network พรอมท้ังวาดรูประบบท้ังหมดท่ีไดออกแบบ แจงแกครูฝก พรอมท้ัง
จัดทํารายงาน 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
 0920083270104 

ใบเตรียมการสอน 
(ทฤษฎ)ี 
หัวขอวิชา 

การเช่ือมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  0922720117 
หัวขอท่ี 2 เวลา 3 ชม. 

วัตถุประสงค  : 
1.1 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมมีความรูพ้ืนฐานเก่ียวกับหลักการเชื่อมตอ 
1.2 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมมีความรูพ้ืนฐานเก่ียวกับรูปแบบการเชื่อมตอของ Temperature Controller 
1.3 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมมีความรูพ้ืนฐานเก่ียวกับการเชื่อมตอสายสัญญาณสงขอมูล 
1.4 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมมีความรูพ้ืนฐานเก่ียวกับการตั้งคาเพ่ือเชื่อมตอ ระหวาง PLC และ Temperature 

Controller 
1.5 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมมีความรูพ้ืนฐานเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมเพ่ือเชื่อมตอกับ Temperature Controller 
1.6 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมมีความรูพ้ืนฐานเก่ียวกับการแสดงสถานะผิดพลาดและวิธีแกไขขอผิดพลาดของ 

Temperature Controller บน PLC 

วิธีการสอน  : 
บรรยายเชิงสาธิต 

การมอบหมายงาน  : 
ใบทดสอบ 

อุปกรณชวยฝก: 
- PLC OMRON 
- CJ2M-CPU33 
- DRT2-ID16 
- DRT2-OD16 
- E5AK 
การวัดและประเมินผล  : 
ประเมินจากคะแนนการทําใบทดสอบ 

 
หนังสืออางอิง  : 
1.www.odva.org  
2.http://www.hms.se/technologies/ethernetip.shtml 
3. http://riverplusblog.com/2011/07/11/plc-protocal-การสื่อสารแบบ-profibus/ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎ)ี 
หัวขอวิชา 

การเช่ือมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  0922720117 
หัวขอท่ี 2 

 
1.1 ความหมายของระบบส่ือสาร 

ระบบสื่อสารใน PLC หมายถึงการสงขอมูลระหวาง PLC หรือกับอุปกรณเพ่ือชวยพัฒนาและปรับปรุงกระบวนการ
ผลิต โดยการใชระบบบัส (Bus) โดยท่ัวไประบบบัสสําหรับงานอุตสากรรม (Industrial bus system) มีมากมายหลาย
ชนิด ซ่ึงในท่ีนี้จะขอจําแนกตามลําดับข้ันการติดตอสื่อสารขอมูลเปน 3 ระดับ 

ระบบสื่อสารในงานควบคุม หมายถึงการทําใหอุปกรณตั้งแต 2 ตัวข้ึนไป สามารถสงผานขอมูลถึงกันได เพ่ือใหงาน
ควบคุมในแตละสวนเกิดความสัมพันธกันตามท่ีไดออกแบบไว  
 
ตัวอยางการเช่ือมตออุปกรณพิเศษ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎ)ี 
หัวขอวิชา 

การเช่ือมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  0922720117 
หัวขอท่ี 2 

 

1.2 รูปแบบการเช่ือมตอของ Temperature Controller 
แสดงรูปในสวนของ Temperature Controller  
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎ)ี 
หัวขอวิชา 

การเช่ือมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  0922720117 
หัวขอท่ี 2 

 
เริ่มตนใชงานระบบสื่อสาร การใชงาน PLC ดวยการสื่อสาร RS-232C ในหัวขอนี้จะขอยกตัวอยางการใชงาน PLC 

รุน CJ2M ในการทําระบบ สื่อสาร RS-232C รวมกับ Temperature Controller รุน E5AK(K_Series) เพ่ือทดลองอาน
คาคาพารามิเตอรของ Temperature Controller 
 
การตั้งคาหนวยควบคุมอุณหภูมิ 
 

 
 
E5AK สามารถใหกับฟงกชั่นการสื่อสารท่ีชวยใหสามารถตรวจสอบและตั้งคาพารามิเตอรควบคุมจากคอมพิวเตอรท่ี

เปนโฮสต ถาฟงกชั่นการสื่อสารเปนสิ่งจําเปนเพ่ิมในหนวยสื่อสาร 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎ)ี 
หัวขอวิชา 

การเช่ือมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  0922720117 
หัวขอท่ี 2 

 
เทอรมินอลดานหลังของ Temperature Controller  
 

 
 
1.3 การเช่ือมตอสายสัญญาณสงขอมูล 

ทําการเดินสายท่ีใชตอกับอุปกรณผานพอรต RS-232C โดยสามารถดูไดจากคูมือของอุปกรณนั้นๆ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
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1.4 การตั้งคาเพ่ือเช่ือมตอ ระหวาง PLC และ Temperature Controller 
 

1. เขาไปท่ี Settings  

 
 

2. เขาไปท่ี Host Link Port เลือกเปน RS-232C 
 

 
 

3. หลังจาก Transfer คา Setting ไปท่ี PLC แลวให Turn OFF Power Supply ท่ีจายไฟใหกับ     PLC เพ่ือให
คาท่ี Setting มีผลตอการทํางานของ PLC 
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1.5 การเขียนโปรแกรมเพ่ือเช่ือมตอกับ Temperature Controller 

กอนท่ีจะเขียนโปรแกรมเพ่ือเชื่อมตอกับ Temperature Controller นั้นจะตองทราบถึงคําสั่งท่ีใชในการสงและรับ
ขอมูลกอนนั้นคือ  มีสองประเภทของการสื่อสารแบบอนุกรมมี TXD (236), RXD (235) 
 

 
 
คําส่ังท่ีเกี่ยวของ 

คําส่ัง TXD  
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คําสั่ง TXD เปนคําสั่งท่ีใชในการสงขอมูลจาก PLC ไปใหกับอุปกรณภายนอก เชนในกรณีท่ีตองการสงคา Set 

Point ไปให E5AK เพราะฉะนั้นเราจะใชคําสั่ง TXD เพ่ือสงคา Set Point ดังนี้ 
คําสั่ง TXD ตองมีการกําหนด Operand 3 คา คือ 

• S : First Source Word กําหนดตําแหนงแรกการสงขอมูล 

• C: Control word 

• N: จํานวน bytes ท่ีตองการสง  0000 to 0100 hex (0 to 256) 

 
 

ตัวอยาง เชน ตองการกําหนดคา Set Point ใหกับ E5AK ตองเลือกรูปแบบของ Protocol เปน Writing Parameter โดย
ตองกําหนด Command ดังนี้ 
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คําส่ัง RXD  

 
 

ใชอานคาจํานวนขอมูล bytes ท่ีสงมาท่ี CPU Unit's ของพอรต built-in RS-232C  ในการกําหนดคาท่ีคําสั่ง RXD 
นั้นมี Operand อยู 3 ตัวคือ D, C และ N 

•  D : First Destination Word เปนพ้ืนท่ีท่ีใชรับคาจาก E5AK เขามาแสดง คาท่ีรับเขามานั้นจะเปน Response 
ท่ีเกิดข้ึนจากการสงคา Command ท่ีใชในการอานคาดังนี้ 

• C : Controler Word  

 
• N: จํานวน bytes ท่ีตองการรับ  0000 to 0100 hex (0 to 256) 
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ตัวอยางการเขียนโปรแกรมเพ่ือใชงานอานคา E5AK 
 

                        
 
Command ท่ีสั่งงาน E5AK  
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ตาราง ASCII  
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โดยตองเขาไปตั้งคาหนวยความจํา DM0 ดังรูป 
 

 
 

หมายเหตุ If CIO 0.01 turns ON while the RS-232C Port Send Ready Flag (A392.05) is ON, three bytes 
of data starting from the upper byte of D10 are sent without conversion to the Code Reader 
connected to the CPU Unit's built-in RS-232C port. These three bytes contain “@GO”, which is the 
normal read command used as a trigger input to the Code Reader from the RS-232C line. 
 
1.6 การแสดงสถานะผิดพลาดและวิธีแกไขขอผิดพลาด 

เม่ือตัวควบคุมเกิดปญหาข้ึน สัญลักษณของปญหานั้นๆ จะปรากฏบนจอแสดงผลท่ี 1 ในสวนนี้จะอธิบายความหมาย
ของสัญลักษณเหลานั้นพรอมท้ังวิธีแกปญหา 
 

 
 
B-1 การแสดงปญหาท่ีเกิดข้ึน (Error Displays) 
 
ความหมาย 

สัญญาณอินพุทท่ีเขามาเกินชวงท่ีตัวควบคุมสามารถควบคุมได (ดูหมายเหตุ 1)  
หมายเหตุ ยานการควบคุม 

อินพุทแบบเทอรโมคัปเปล และRTD คาต่ําสุดของยานท่ีเลือก -  20°C ถึง คาสูงสุดของยานท่ีเลือก + 20°C (คาต่ําสุด
ของยานท่ีเลือก - 40°F ถึง คาสูงสุดของยานท่ีเลือก+40°F)  อินฟราเรด ES1A/ES1B : เทากับยานท่ีเซนเซอรวัดได อินพุท
แบบอนาลอก -5% ถึง +105% ของการทําสเกล 
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การแกไข 

ตรวจสอบดูวาตอสายผิดหรือไม สายขาด หรือชอต หรือเลือกชนิดอินพุทไมถูกตอง  ถาไมพบขอผิดพลาดขางตน ให
ทําการปด และเปดไฟใหม  ถาอาการไมหายไปควรเปลี่ยนตัวใหม หรือติดตอตัวแทนจําหนายออมรอน แตถาอาการหายไป 
แสดงวาเกิดจากสัญญาณรบกวน ใหทําการตรวจสอบแหลงท่ีมา หรือหลีกเลี่ยงสัญญาณรบกวนนั้น (ดูในสวนของขอควร
ระวังในการติดตั้ง) 
 

 
 
ความหมาย 
มีปญหาเกิดข้ึนท่ีวงจรภายใน 
 
การแกไข 

ในข้ันตนใหทําการปด และเปดไฟใหม ถาอาการไมหายไปควรเปลี่ยนตัวใหม หรือติดตอตัวแทนจําหนายออมรอน  
แตถาอาการหายไป แสดงวาเกิดจากสัญญาณรบกวน ใหทําการตรวจสอบแหลงท่ีมา หรือหลีกเลี่ยงสัญญาณรบกวนนั้น  (ดู
ในสวนของขอควรระวังในการติดตั้ง) 
 

 
 
ความหมาย 
หนวยความจําภายในมีปญหา 
 
การแกไข 

ในข้ันตนใหทําการปด และเปดไฟใหม ถาอาการไมหายไปควรเปลี่ยนตัวใหม หรือติดตอตัวแทนจําหนายออมรอน  แต
ถาอาการหายไป แสดงวาเกิดจากสัญญาณรบกวน ใหทําการตรวจสอบแหลงท่ีมา หรือหลีกเลี่ยงสัญญาณรบกวนนั้น  (ดูใน
สวนของขอควรระวังในการติดตั้ง) 
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1. เพราะเหตุใดจึงตองการระบบสื่อสารเพ่ือใชใน PLC 

a. เพ่ือทําให PLC สามารถคํานวนงานท่ีมีความซับซอนได 

b. เพ่ือทําให PLC มีหนวยความจําท่ีเพ่ิมมากข้ึน 

c. เพ่ือความทนทานในการใชงาน 

d. เพ่ือทําให PLC ติดตอกับอุปกรณภายนอกได 

2. ขอใหคือ Port บน PLC ท่ีใชในการเชื่อมตอกับอุปกรณภายนอก 

a. RS-232 

b. USB 

c. ISA 

d. SATA 

3. การเชื่อมตอ Inverter นั้นใชระบบบัสชนิดใด 

a.  Ethernet 

b. RS-232 

c. Modbus 

d. USB 

4. โมดูล CIF12 RS422/485 ใชสายก่ีเสนท่ีใชในการเชื่อมตอ 

a. 1 เสน 

b. 2 เสน 

c. 3 เสน 

d. 4 เสน 

5. การใชงานโมดูล CIF12 RS422/485 สามารถเชื่อมตออุปกรณไดไกลสุดเทาใด 

a. 50 เมตร 

b. 100 เมตร 

c. 500 เมตร 

d. 1000 เมตร 
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1. เพราะเหตุใดจึงตองการระบบสื่อสารเพ่ือใชใน PLC 

ตอบ d.  

2. ขอใหคือ Port บน PLC ท่ีใชในการเชื่อมตอกับอุปกรณภายนอก 

ตอบ a. 

3. การเชื่อมตอ Inverter นั้นใชระบบบัสชนิดใด 

ตอบ c. 

4. โมดูล CIF12 RS422/485 ใชสายก่ีเสนท่ีใชในการเชื่อมตอ 

ตอบ b. 

5. การใชงานโมดูล CIF12 RS422/485 สามารถเชื่อมตออุปกรณไดไกลสุดเทาใด 

ตอบ d. 
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1. เพราะเหตุใดจึงตองการระบบสื่อสารเพ่ือใชใน PLC 

ตอบ d.  

2. ขอใหคือ Port บน PLC ท่ีใชในการเชื่อมตอกับอุปกรณภายนอก 

ตอบ a. 

3. การเชื่อมตอ Inverter นั้นใชระบบบัสชนิดใด 

ตอบ c. 

4. โมดูล CIF12 RS422/485 ใชสายก่ีเสนท่ีใชในการเชื่อมตอ 

ตอบ b. 

5. การใชงานโมดูล CIF12 RS422/485 สามารถเชื่อมตออุปกรณไดไกลสุดเทาใด 

ตอบ d. 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
 0920083270104 

ใบเตรียมการสอน 
(ปฎิบัต)ิ 
หัวขอวิชา  

การเช่ือมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  0922720117 
หัวขอท่ี 2 เวลา 3 ชม. 

วัตถุประสงค  : 
1. เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถทราบหลักการเชื่อมตอ 
2. เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถทราบรูปแบบการเชื่อมตอของ Temperature Controller 
3. เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถทราบการเชื่อมตอสายสัญญาณสงขอมูล  
4. เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถทราบการตั้งคาเพ่ือเชื่อมตอ ระหวาง PLC และ Temperature Controller 
5. เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถทราบการเขียนโปรแกรมเพ่ือเชื่อมตอกับ Temperature Controller 
6. เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถทราบการแสดงสถานะผิดพลาดและวิธีแกไขขอผิดพลาดของ Temperature 
Controller บน PLC 
วิธีการสอน  : 
บรรยายเชิงสาธิต 

การมอบหมายงาน  : 
ใบทดสอบ 
 
อุปกรณชวยฝก: 
- PLC OMRON 
- CJ2M-CPU33 
- DRT2-ID16 
- DRT2-OD16 
- E5AK 

การวัดและประเมินผล  : 
ประเมินจากคะแนนการทําใบทดสอบ 

 
หนังสืออางอิง  : 

1. www.odva.org 

2. http://www.hms.se/technologies/ethernetip.shtml 

3. http://riverplusblog.com/2011/07/11/plc-protocal-การสื่อสารแบบ-profibus/ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา  
การเช่ือมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  0922720117 

งานท่ี 2 

 
2.1 หลักการเชื่อมตอ และการเชื่อมตอสายสัญญาณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา  
การเช่ือมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  0922720117 

งานท่ี 2 

 
2.2 การตั้งคาเพ่ือเช่ือมตอ ระหวาง PLC และ Inverter 
 
การตั้งคาท่ี PLC  
 

เพ่ือใหพรอมในการใชงานจําเปนท่ีจะตองตั้งคาการสื่อสาร Modbus ดังแสดงในรูป และใหโหลดคา PLC settings 
ลงไปยัง PLC  และท่ี serial port, ตั้งคา DIP Switch ใหตรงกันกับชอง Port ท่ีเราตองการใช ซ่ึงใหตั้งคาเปน OFF. โดย
ตั้งไปท่ี DIP 5 บน PLC CP1H. 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา  
การเช่ือมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  0922720117 

งานท่ี 2 

 
ตําแหนงของการสง รับ ขอมูลผาน  Modbus RTU  
ตําแหนงของการรับและสงขอมูลจะแตละ Item ของ Inverter อยูท่ี ตําแหนง DM5000 และถัดไปครั้งละ 10 Word  

 
เชน  
Item 1: D5000 – D5009 
Item 2: D5010 – D5019 
… 
Item 100 : D5990 – D5999 
 
2.5 การเขียนโปรแกรมเพ่ือเช่ือมตอกับ Inverter 

ตัวอยาง เพ่ืออานคาความถ่ีของ Inverter และคากระแสของมอเตอรของรุน 3G3MX2 inverter, โดยสามารถแสดง
ในตารางดานลาง เพ่ือเปนตัวอยางในการเซตคา: 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา  
การเช่ือมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  0922720117 

งานท่ี 2 

 
2.6 การแสดงสถานะผิดพลาดและวิธีแกไขขอผิดพลาดของ Inverter บน PLC 

กรณีท่ี Inverter มี Error เกิดข้ึนจะสงผลให LED ท่ีอยูบนตัว Inverter นั้นกระพริบ พรอมกับท่ีหนาปทมของ 
Inverter จะแสดงขอความดังนี้ เม่ือทําการแกไขปญหาแลวใหทําการ ปดและเปด ระบบใหเริ่มทํางานใหมอีกครั้ง 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา  
การเช่ือมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  0922720117 

งานท่ี 2 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบข้ันตอนการปฏิบัติงาน 

หัวขอวิชา  
การเชื่อมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  0922720117 

หัวขอท่ี 1 

 
ข้ันตอนปฏิบัติท่ี 6.1 
 

1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง ดังนี้ 
 

ชื่ออุปกรณ จํานวน 
- Omron Data logger ZR-RX25 1 

 
2. ติดตั้งอุปกรณบนแผงทดลอง ตามวงจรในการทดลองท่ี 6.1 
3. ตอสายไฟ 
4. ตรวจสอบความถูกตองของการตอวงจรกอนการทดลอง 
5. ปฏิบัติการทดลอง สังเกตการทํางานของอุปกรณ 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบข้ันตอนการปฏิบัติงาน 

หัวขอวิชา  
การเชื่อมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  0922720117 

หัวขอท่ี 1 

 
ข้ันตอนปฏิบัติท่ี 6.2 
 

1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง ดังนี้ 
 

ชื่ออุปกรณ จํานวน 
CJ2M-CPU33 1 
CP1W-CIF12 1 
E5AK 1 

 
2. ติดตั้งอุปกรณบนแผงทดลอง ตามวงจรในการทดลองท่ี 6.2 
3. ตอสายไฟ 
4. ตรวจสอบความถูกตองของการตอวงจรกอนการทดลอง 
5. ปฏิบัติการทดลอง สังเกตการทํางานของอุปกรณ 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบข้ันตอนการปฏิบัติงาน 

หัวขอวิชา  
การเชื่อมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  0922720117 

หัวขอท่ี 1 

 
ข้ันตอนปฏิบัติท่ี 6.3 
 

1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง ดังนี้ 
 

ชื่ออุปกรณ จํานวน 
CJ2M-CPU33 1 
CP1W-CIF12 1 
E5AK 1 
3G3MX2 1 
Motor Induction 1 HP 1 

 
2. ติดตั้งอุปกรณบนแผงทดลอง ตามวงจรในการทดลองท่ี 6.3 
3. ตอสายไฟ 
4. ตรวจสอบความถูกตองของการตอวงจรกอนการทดลอง 
5. ปฏิบัติการทดลอง สังเกตการทํางานของอุปกรณ 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบข้ันตอนการปฏิบัติงาน 

หัวขอวิชา  
การเชื่อมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  0922720117 

หัวขอท่ี 1 

 
ข้ันตอนปฏิบัติท่ี 6.4 
 

1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง ดังนี้ 
 

ชื่ออุปกรณ จํานวน 
CJ2M-CPU33 1 
CP1W-CIF12 1 
E5AK 1 
3G3MX2 1 
Motor Induction 1 HP 1 

 
2. ติดตั้งอุปกรณบนแผงทดลอง ตามวงจรในการทดลองท่ี 6.4 
3. ตอสายไฟ 
4. ตรวจสอบความถูกตองของการตอวงจรกอนการทดลอง 
5. ปฏิบัติการทดลอง สังเกตการทํางานของอุปกรณ 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 
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สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบงาน 
 

หัวขอวิชา  
การเช่ือมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  092272010117 

หัวขอท่ี 2 

 
การทดลองท่ี 6.1 
คําสั่ง จงตอวงจรเพ่ือเชื่อมตออุปกรณพิเศษระหวาง PLC และ Temperature Controller รุน E5AK ตอไปนี้ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบงาน 
 

หัวขอวิชา  
การเช่ือมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  092272010117 
หัวขอท่ี 2 

 
ไดอะแกรมการตอเชื่อมกับ PLC  
 

 
 
เง่ือนไขการทดลอง 

• ใหตั้งคาการเชื่อมตอ 

• ใหอานคาอุณหภูมิและแสดงคาท่ีไดไปยังหนวยความจําใน PLC 
 
 
คําสั่ง จงเขียนโปรแกรม พรอมอธิบายโปรแกรมท่ีไดออกแบบ เพ่ือควบคุมทํางาน ตามเง่ือนไขท่ีกําหนด  
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
.............................................................................................................................................................................................. 
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ใบงาน 
 

หัวขอวิชา  
การเช่ือมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  092272010117 
หัวขอท่ี 2 

 
การทดลองท่ี 6.2 
คําสั่ง จงตอวงจรเพ่ือเชื่อมตออุปกรณพิเศษระหวาง PLC และ Temperature Controller รุน E5AK ตอไปนี้ 
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ใบงาน 
 

หัวขอวิชา  
การเช่ือมตออุปกรณพิเศษ 

รหัสวิชา  092272010117 
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ไดอะแกรมการตอเชื่อมกับ PLC  

 
เง่ือนไขการทดลอง 

• ใหตั้งคาการเชื่อมตอ 

• ใหอานคาอุณหภูมิและแสดงคาท่ีไดไปยังหนวยความจําใน PLC 

• ใหทําการทดลองใหเกิดสภาวะท่ี E5AK ทํางานผิดพลาด 

• ใหแสดงขอผิดพลาดข้ึนท่ีเอาทพุตของ PLC 
 
 
คําสั่ง จงเขียนโปรแกรม พรอมอธิบายโปรแกรมท่ีไดออกแบบ เพ่ือควบคุมทํางาน  ตามเง่ือนไขท่ีกําหนด 
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ไดอะแกรมการตอเชื่อมกับ PLC  

 
เง่ือนไขการทดลอง 

• ใหตั้งคาการเชื่อมตอ 

• ใหอานคาอุณหภูมิและแสดงคาท่ีไดไปยังหนวยความจําใน PLC 

• ใหทําการทดลองใหเกิดสภาวะท่ี E5AK ทํางานผิดพลาด 

• ใหแสดงขอผิดพลาดข้ึนท่ีเอาทพุตของ PLC 
 
 
คําสั่ง จงเขียนโปรแกรม พรอมอธิบายโปรแกรมท่ีไดออกแบบ เพ่ือควบคุมทํางาน  ตามเง่ือนไขท่ีกําหนด 
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ใบเตรียมการสอน 
(ทฤษฎ)ี 
หัวขอวิชา  

Data logging system 

รหัสวิชา  0922720117 
หัวขอท่ี 3 เวลา 2 ชม. 

วัตถุประสงค  : 
1.1 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถทราบพ้ืนฐานการทํางานของ Data logger 
1.2 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถทราบสัญญาณมาตรฐาน   
1.3 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถเดินสายสัญญาณ Data logger ไดอยางถูกตอง   
1.4 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถสามารถการตั้งคา Data logger ได   
1.5 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถสั่งงานผาน PC เพ่ือควบคุม Data logger ได   
1.6 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถดูสถานการณบันทึกขอมูลการ Logging ผานเครื่องคอมพิวเตอร ได  
1.7 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถถายโอนขอมูล Data Logger ได 
วิธีการสอน  : 
บรรยายเชิงสาธิต 

การมอบหมายงาน  : 
ใบทดสอบ 

อุปกรณชวยฝก: 
Data logger รุน ZR-RX25  
 

การวัดและประเมินผล  : 
ประเมินจากคะแนนการทําใบทดสอบ 

 
หนังสืออางอิง  :  
1.www.odva.org  
2.http://www.hms.se/technologies/ethernetip.shtml 
3. http://riverplusblog.com/2011/07/11/plc-protocal-การสื่อสารแบบ-profibus/ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
138



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 4

139
 

 

หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎ)ี 
หัวขอวิชา  

Data logging system 

รหัสวิชา 0922720117 
หัวขอท่ี 3 

 
1. Data logging system 
 1.1 พ้ืนฐานการทํางานของ Data logger 

เครื่องวัดและบันทึกขอมูล (Data logger) คือ อุปกรณท่ีใชในการวัดคา แลวทําการบันทึกคาท่ีวัดไดลงในเครื่อง ตาม
ชวงเวลาท่ีเรากําหนดไว เชน อุณหภูมิ , ความชื้นสัมพัทธ, ความดัน เปนตน ซ่ึงเราสามารถนําขอมูลท่ีบันทึกไว นําออกมา
แสดงผลในรูปของกราฟ หรือตารางได 
 

 
 
ประโยชนของ Data logger คือ 

• ชวยลดเวลาการทํางาน ท่ีตองใหพนักงานคอยจดบันทึกคาตามชวงเวลาท่ีเรากําหนดไว 

• ชวยลดความผิดพลาดในการจดบันทึก (ลด Human error) 

• ชวยจัดเก็บขอมูลใหเปนหมวดหมู และแสดงผลไดอยางเปนระเบียบ 

• สามารถติดตามการวัดคาในพ้ืนท่ีท่ียากตอการเขาถึง ไดอยางตอเนื่อง เชน สถานท่ีท่ีเย็นจัด หรือรอนจัด เปนตน  

• สามารถวัดคาไดตอเนื่อง ตลอด 24 ชั่วโมง 

• สามารถดูแนวโนมการเพ่ิมข้ึน/ลดลงของคาท่ีเราสนใจได เชน อุณหภูมิ หรือความชื้นสัมพัทธ เปนตน 
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1.2 สัญญาณมาตรฐาน 
เนื่องจากระบบควบคุมในอุตสาหกรรมประกอบไปดวยอุปกรณ หลายชนิดต อพวงกัน เปนระบบและอุปกรณเหลานี้

จําเปนท่ีจะตองมีการสงและรับสัญญาณวัดแบบ Analog ระหวางกัน ดังนั้นจึงจําเปนท่ีจะตองมีการกําหนดมาตรฐาน
สัญญานวัดแบบ Analog ใหเปนสากลเพ่ือท่ี บริษัทผูผลิต อุปกรณจะไดยึดเปนมาตรฐานในการออกแบบอุปกรณของตน 
ใหสามารถตอพวงกับอุปกรณอ่ืนๆ ได 
 
สัญญานมาตรฐานมีดวยกันสองชนิด 
 

1.2.1 สัญญาณกระแสมาตรฐาน 

 เปนการสงสัญญาณในรูปของกระแสตรง (DC. Current) มาตรฐานท่ีนิยมใชคือ 4-20 mA หมายความวา 
เม่ือคาวัดเปน 0% เทากับกระแส 4 mA และคาวัดเปน 100 % เทากับกระแส 20 mA และคาวัดซ่ึงอยูในชวง 0-100 % 
จะสัมพันธเปนเชิงเสนกับกระแส 4-20 mA 
 

 
 

ขอดีของการสงสัญญาณเปนกระแส คือ สามารถสงสัญญาณไปไดระยะไกลๆ ความ ตานทานของสายสงสัญญาณ จะ
ไมทําใหคาวัดผิดพลาด และการถูกสัญญาณรบกวนจะนอยกวาการ สงเปนแรงดันไฟฟา นอกจากมาตรฐาน 4-20 mA 
แลวยังมีมาตรฐานแบบอ่ืนอีกแตคนนิยมใชนอย เชน 0-20 mA,10-50, mA,0-1 mA 
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1.2.2 สัญญาณแรงดันมาตรฐาน 

เปนการสงสัญญาณในรูปของแรงดันไฟฟา (DC Voltage) มาตรฐานท่ีนิยมใช คือ 1-5 Vdc หมายความวา เม่ือคาวัด
เปน 0% เทากับ แรงดัน 1 V และคาวัด เปน 100 % เทากับ แรงดัน 5 V การใชสัญญาณมาตรฐานแบบแรงดันนี้ไมเหมาะ
กับการท่ีตองสงสัญญาณระยะไกล เนื่ องจากความตานทานของสายสัญญาณจะทําใหคาวัดผิดไป และถูกสัญญาณรบกวน
ไดงาย 

สัญญาณแบบแรงดันนี้เหมาะกับการสงสัญญาณระยะใกล และมีการตอเขากับอุปกรณรับสัญญาณ หลายแบบ 
เนื่องจากสะดวกในการติดตั้ง นอกจากสัญญาณมาตรฐาน 1-5 V แลวยังมีมาตรฐานอ่ืน แตนิยมใชนอย คือ 0-10 V, 0-5 
V, 0-10 mV 

 
1.3 การเดินสายสัญญาณ Data logger 

การเดินสายสัญญาณ Data logger นั้นจําเปนท่ีจะตองศึกษาคูมือการใชงานเนื่องจากแตละบริษัทจะมีลักษณะจุดตอ
ใชงานท่ีไมเหมือนกัน  
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โดยการเดินสายสามารถแสดงไดดังรูป โดยท่ี Data logger รุนนี้จะมีจํานวน 20 ชอง 
 

 
ลักษณะการเชื่อมตอแบบตางๆ  
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การตอเพ่ือวัดแรงดัน 

 
 
 
 
 
 
 
 

การตอเพ่ือวัดคากระแส 
ในการตอวัดกระแส 4 to 20mA  จะตองทําการแปลงให
เปนแรงดันกอนดวยการตอตัวตานทาน 250 ohms 
(0.1%) เพ่ือแปลงใหแรงดันออกเปน 1 V ถึง 5V. 

 
 
 
 
 
 
 
 

การตอเพ่ือวัดอุณหภูมิ กรณี ท่ีอุณหภูมิเปลี่ยนทําใหคา
ความตานทานเปลี่ยน 
โดยความยาวสายไฟฟาแตละเสนควรจะเทากัน และควรมี
คาความตานทานในสายไมเกิน 10 ohms 

 
 
 
 
 
 
 

การตอกับหัววัดชนิด Thermocouple เพ่ือวัดอุณหภูมิ 
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ตารางคุณสมบัติของ Data Logger 
 

 
 

การเดินสายสัญญาณของ Data logger นั้นเพ่ือใหสัญญาณรบกวนเกิดข้ึนขณะนอย ดังนั้นผูใชควรตอสาย Ground 
ของ Data logger รวมกับ Ground ของอุปกรณท่ีเราจะทําการวัดดวยเพ่ือท่ีจะ ทําใหความตางศักยระหวางตัวอุปกรณ
นอยลง ทําใหสัญญาณรบกวนเกิดข้ึนนอยลงดวย  
   

 
 

 
 

 

144



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 4

145
 

 

หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎ)ี 
หัวขอวิชา  

Data logging system 

รหัสวิชา 0922720117 
หัวขอท่ี 3 

 
1.4 การตั้งคา Data logger  
 

1. การตั้งคา  Date และ Time ตั้งคาดวยการ กดปุม [MENU] key, จะแสดงหนาจอ "OTHER"  
 

 
 
การตั้งคาเวลานั้นเปนสิ่งจําเปนสําหรับการใชงาน Data Logger โดยควรจะทําเม่ือเรามีการเปลี่ยน Battery   
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
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สวนประกอบของหนาจอ Data logger  

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 

146



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 4

147
 

 

หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 
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รหัสวิชา 0922720117 
หัวขอท่ี 3 

 

 

ปุมเลือก Channel โดยการกดปุมจะทําใหชองสัญญาณท่ีตองการดูเลื่อนไป
ครั้งละ 10 ชอง 
 

 

ปุมเลือก คาฐานเวลา กดปุมนี้เม่ือตองการเปลี่ยนกราฟในแกนเวลา  

 

 

กดปุม Menu เพ่ือตองการเขาไปดูชองสัญญาณ และ เมนูอ่ืนๆ ท่ีเราตองการ
เขาไปตรวจสอบ 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 
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รหัสวิชา 0922720117 
หัวขอท่ี 3 

 
 

 

กดปุมน้ีเพ่ือตองการออกจากหนาจอ ณ ขณะน้ัน 

 

ปุม Direction  

• จะทําหนาท่ีควบคุมตําแหนงของการเลื่อนของ Cursor  

• เปลี่ยนคา Time Span 

• เลื่อนไปยังเมนูท่ีตองการ 

 

ปุม ENTER ใชเพ่ือตองการใหใหปฏิบัติตามคําสั่งท่ีตองการ 
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ปุม FAST FORWARD 

• เลื่อน cursor ไปดูคาดวยความไว 

• ใชเปลี่ยนโหมดการทํางาน 

• ใชตั้งคาการลอคปุมกด ดวยการกดคางไวอยาง
นอย 2 วินาที 

 

ทําหนาท่ีสั่งเริ่มทํางานและหยุดการบันทึก 

 

ปุม REVIEW ใชดูขอมูลท่ีบันทึกไวยอนหลัง 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
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ปุม DISPLAY ใชเปลี่ยนไปโหมด Windows  

 

ใชในการเปลี่ยนไปมาระหวาง Cursor A และ B 

 

 

ปุม FILE ใชในการ 

• ใชในการ copy และ delete ขอมูลท่ี USB 

• บันทึหนาตางท่ีใชงานอยู 

• บันทึกขอมูลระหวาง Cursor A และ B 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 
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1.5 การส่ังงานผาน PC เพ่ือควบคุม Data logger  

การใชงาน Data logger นั้นผูใชสามารถท่ีจะตั้งคาการ back up ขอมูลไปยัง FTP บน PC ท่ีผูใชกําหนดไว หรือ
อาจจะเลือกใหบันทึกขอมูลไปยัง USB ก็ได 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

 

ปุม NAVI ใชในการบรรยายการทํางานของปุมตางๆ 
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โดยสามารถตั้งคาตางๆ ไดดังนี้  
 

 
 
หนาจอการตั้งคา FTP  
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1.6 ดูสถานการณบันทึกขอมูลการ Logging ผานเครื่องคอมพิวเตอร และการถายโอนไฟล 
 

การดูสถานะผานเครื่อง PC นั้นจะใชความสามารถของตัว Data logger ในสวนของ Web Function โดยใช  
Microsoft Internet Explorer 6.0 or later 

1. เปด Web browser 
2. พิมพ URL (http://IP address/Index.html) โดยใส IP ของ Data logger  
3. จะแสดงหนาจอลักษณะนี้ 

 

 
 
โดยสามารถสั่งงานผานทางหนาจอ PC ไดทันทีคลายกับเรามี Key Switch  

• ควบคุม key จากระยะไกล 

• กด Zoom หนาจอ LCD ได 

• แสดงคาแบบ Realtime ไดทันที  

• Download ไฟลท่ีตองการมาเก็บในเครื่อง PC ผาน FTP ไดทันที 
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หนาจอเม่ือทํา FTP  
 

 
 

• สามารถ Upload file 

• สามารถ Delete file/folder 

• สามารถCreate file/folder 

• สามารถChange file name/folder name 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบทดสอบ 

หัวขอวิชา  
Data logging system 

รหัสวิชา 0922720117 

หัวขอท่ี 3 

 
1. Data Logger คืออะไร 

a. เครื่องวัดและบันทึกขอมูล 
b. เครื่องกระตุนไฟฟาและบันทึกขอมูล 
c. เครื่องแสดงขอความ Alarm ตางๆ ของระบบ 
d. ถูกทุกขอ 

2. สัญญาณมาตรฐานคืออะไร 
a. สัญญาณกระแสขณะวัดอุณหภูมิ 
b. สัญญาณกระตุนขณะวัด 
c. สัญญาณแรงดันและกระแสท่ีเปนขอกําหนดรวมกัน 
d. สัญญาณความเร็วของมอเตอรท่ีใหเปนแรงดันออกมาขณะมอเตอรเคลื่อนท่ี  

3. ขอใดไมใชประโยชนของ Data Logger 
a. ชวยลดความผิดพลาดในการจดบันทึก 
b. สามารถวัดคาไดตอเนื่อง ตลอด 24 ชั่วโมง 
c. ชวยจัดเก็บขอมูลใหเปนหมวดหมู และแสดงผลไดอยางเปนระเบียบ 
d. ชวยเพ่ิมเวลาการทํางาน ท่ีตองใหพนักงานคอยจดบันทึกคาตามชวงเวลาท่ีเรากําหนดไว 

4. จากรูปดานลาง เปนคามาตรฐานของการวัดสัญญาณใด 
a. สัญญาณกระแส 4 mV - 20 mV 
b. สัญญาณกระแส 4 mA - 20 mA 
c. สัญญาณแรงดัน 4 mV - 20 mV 
d. สัญญาณแรงดัน 4 mA - 20 mA 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบทดสอบ 

หัวขอวิชา  
Data logging system 

รหัสวิชา 0922720117 

หัวขอท่ี 3 

 
5. ผูใชควรตอสาย Ground ของ Data logger รวมกับ Ground ของอุปกรณท่ีเราจะทําการวัดดวยเพ่ือใด 

a. ลดการสูญเสียในสายวัดขณะวัด 
b. ลดการสัญญาณรบกวนท่ีเกิดข้ึน 
c. ลดการกระชากของสัญญาณท่ีจะทําใหอุปกรณเสียหาย 
d. ลดคาความตางเฟสของสัญญาณท่ีจะทําการวัด 
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1. Data Logger คืออะไร 

ตอบ a  
2. สัญญาณมาตรฐานคืออะไร 

ตอบ c  
3. ขอใดไมใชประโยชนของ Data Logger 

ตอบ d  
4. จากรูปดานลาง เปนคามาตรฐานของการวัดสัญญาณใด 

ตอบ b  
5. ผูใชควรตอสาย Ground ของ Data logger รวมกับ Ground ของอุปกรณท่ีเราจะทําการวัดดวยเพ่ือใด 

ตอบ b  
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
 0920083270104 

ใบเตรียมการสอน 
(ปฎิบัต)ิ 
หัวขอวิชา  

Data logging system 

รหัสวิชา 0922720117 

หัวขอท่ี 3 เวลา 2 ชม. 

วัตถุประสงค  : 
1.1 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถมีความรูเก่ียวกับพ้ืนฐานการทํางานของ Data logger 
1.2 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถมีความรูเก่ียวกับสัญญาณมาตรฐาน   
1.3 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถเดินสายสัญญาณ Data logger ไดอยางถูกตอง   
1.4 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถสามารถการตั้งคา Data logger ได   
1.5 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถสั่งงานผาน PC เพ่ือควบคุม Data logger ได   
1.6 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถดูสถานการณบันทึกขอมูลการ Logging ผานเครื่องคอมพิวเตอรได  
1.7 เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถถายโอนขอมูล Data Logger ได 
 
วิธีการสอน  : 
บรรยายเชิงสาธิต 

การมอบหมายงาน  : 
ใบทดสอบ 
 
อุปกรณชวยฝก: 

- Data logger รุน ZR-RX25  

 

การวัดและประเมินผล  : 
ประเมินจากคะแนนการทําใบทดสอบ 

 
หนังสืออางอิง  : 

1. www.odva.org 

2. http://www.hms.se/technologies/ethernetip.shtml 

3. http://riverplusblog.com/2011/07/11/plc-protocal-การสื่อสารแบบ-profibus/ 
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รหัสวิชา  0922720117 

งานท่ี 3 

 
1.1 การตั้งคา Data logger  
 

1. การตั้งคา  Date และ Time ตั้งคาดวยการ กดปุม [MENU] key, จะแสดงหนาจอ "OTHER"  
 

 
 
การตั้งคาเวลานั้นเปนสิ่งจําเปนสําหรับการใชงาน Data Logger โดยควรจะทําเม่ือเรามีการเปลี่ยน Battery   
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สวนประกอบของหนาจอ Data logger  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

ปุมเลือก Channel โดยการกดปุมจะทําใหชองสัญญาณ
ท่ีตองการดูเลื่อนไปครั้งละ 10 ชอง 
 

 

ปุมเลือก คาฐานเวลา กดปุมนี้เม่ือตองการเปลี่ยนกราฟ
ในแกนเวลา  
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สวนประกอบของหนาจอ Data logger  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

ปุมเลือก Channel โดยการกดปุมจะทําใหชองสัญญาณ
ท่ีตองการดูเลื่อนไปครั้งละ 10 ชอง 
 

 

ปุมเลือก คาฐานเวลา กดปุมนี้เม่ือตองการเปลี่ยนกราฟ
ในแกนเวลา  

 
 
 
 

161



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 4

162

 

หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
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กดปุม Menu เพ่ือตองการเขาไปดูชองสัญญาณ และ 
เมนูอ่ืนๆ ท่ีเราตองการเขาไปตรวจสอบ 

 

กดปุมนี้เพ่ือตองการออกจากหนาจอ ณ ขณะนั้น 

 

ปุม Direction  

• จะทําหนาท่ีควบคุมตําแหนงของการเลื่อนของ 
Cursor  

• เปลี่ยนคา Time Span 

• เลื่อนไปยังเมนูท่ีตองการ 
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ปุม ENTER ใชเพ่ือตองการใหใหปฏิบัติตามคําสั่งท่ี
ตองการ 

 
 

 

ปุม FAST FORWARD 

• เลื่อน cursor ไปดูคาดวยความไว 

• ใชเปลี่ยนโหมดการทํางาน 

• ใชตั้งคาการลอคปุมกด ดวยการกดคางไว
อยางนอย 2 วินาที 

 

ทําหนาท่ีสั่งเริ่มทํางานและหยุดการบันทึก 
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ปุม REVIEW ใชดูขอมูลท่ีบันทึกไวยอนหลัง 

 
 

 

ปุม DISPLAY ใชเปลี่ยนไปโหมด Windows  

 

ใชในการเปลี่ยนไปมาระหวาง Cursor A และ B 
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ปุม FILE ใชในการ 

• ใชในการ copy และ delete ขอมูลท่ี USB 

• บันทึหนาตางท่ีใชงานอยู 

• บันทึกขอมูลระหวาง Cursor A และ B 

 
 

 

ปุม NAVI ใชในการบรรยายการทํางานของปุมตางๆ  
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1.5 การส่ังงานผาน PC เพ่ือควบคุม Data logger  

การใชงาน Data logger นั้นผูใชสามารถท่ีจะตั้งคาการ back up ขอมูลไปยัง FTP บน PC ท่ีผูใชกําหนดไว หรือ
อาจจะเลือกใหบันทึกขอมูลไปยัง USB ก็ได 

 
 
โดยสามารถตั้งคาตางๆ ไดดังนี้  
 

 
 

 
 
 
 

 

166



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 4

167

 

หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา  
Data logging system 

รหัสวิชา  0922720117 

งานท่ี 3 

 
หนาจอการตั้งคา FTP  
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1.6 ดูสถานการณบันทึกขอมูลการ Logging ผานเครื่องคอมพิวเตอร และการถายโอนไฟล 
 
การดูสถานะผานเครื่อง PC นั้นจะใชความสามารถของตัว Data logger ในสวนของ Web Function โดยใช  

• Microsoft Internet Explorer 6.0 or later 
 

1. เปด Web browser 
2. พิมพ URL (http://IP address/Index.html) โดยใส IP ของ Data logger  
3. จะแสดงหนาจอลักษณะนี้ 

 

 
 
โดยสามารถสั่งงานผานทางหนาจอ PC ไดทันทีคลายกับเรามี Key Switch  

• ควบคุม key จากระยะไกล 

• กด Zoom หนาจอ LCD ได 

• แสดงคาแบบ Realtime ไดทันที  

• Download ไฟลท่ีตองการมาเก็บในเครื่อง PC ผาน FTP ไดทันที 
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หนาจอเม่ือทํา FTP  
 

 
 

• สามารถ Upload file 

• สามารถ Delete file/folder 

• สามารถCreate file/folder 

• สามารถChange file name/folder name 
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ข้ันตอนปฏิบัติท่ี 7.1 
 

1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง ดังนี้ 
ชื่ออุปกรณ จํานวน 
- Omron Data logger ZR-RX25 1 

 
2. ติดตั้งอุปกรณบนแผงทดลอง ตามวงจรในการทดลองท่ี 7.1 
3. ตอสายไฟ 
4. ตรวจสอบความถูกตองของการตอวงจรกอนการทดลอง 
5. ปฏิบัติการทดลอง สังเกตการทํางานของอุปกรณ 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 
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ข้ันตอนปฏิบัติท่ี 7.2 
 

1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง ดังนี้ 
ชื่ออุปกรณ จํานวน 
- Omron Data logger ZR-RX25 1 

 
2. ติดตั้งอุปกรณบนแผงทดลอง ตามวงจรในการทดลองท่ี 7.2 
3. ตอสายไฟ 
4. ตรวจสอบความถูกตองของการตอวงจรกอนการทดลอง 
5. ปฏิบัติการทดลอง สังเกตการทํางานของอุปกรณ 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 
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การทดลองท่ี 7.1 
คําสั่ง จงตอวงจรเพ่ือใชงาน Data logger ตอไปนี้ 
โดยใหเชื่อมตอแบบตางๆ เพ่ือทดสอบถึงความสามารถของ Data Logger ในสัญญาณหลายๆ รูปแบบดังนี้   

 

 
 

การตอเพ่ือวัดแรงดัน 

 

 
 

การตอเพ่ือวัดคากระแส 
ในการตอวัดกระแส 4 to 20mA  จะตองทําการแปลงให

เปนแรงดันกอนดวยการตอตัวตานทาน 250 ohms 
(0.1%) เพ่ือแปลงใหแรงดันออกเปน 1 V ถึง 5V. 

 

 
 

การตอเพ่ือวัดอุณหภูมิ กรณี ท่ีอุณหภูมิเปลี่ยนทําใหคา
ความตานทานเปลี่ยน 

โดยความยาวสายไฟฟาแตละเสนควรจะเทากัน และควรมี
คาความตานทานในสายไมเกิน 10 ohms 

 

 
 

การตอกับหัววัดชนิด Thermocouple เพ่ือวัดอุณหภูมิ 

ข้ัว + สัญญาณ High Voltage ,  ข้ัว - สัญญาณ Low Voltage, ข้ัว b เหมาะกับวัดอุณหภูมิท่ีคาความตานทาน
เปลี่ยนแปลง 
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คําสั่ง อธิบายสัญญาณท่ีวัด ตามเง่ือนไขท่ีกําหนด 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขาเมคคาทรอนิกสระดับ 4 

Mechatronics Level4 
0920083270104 

ใบงาน 

หัวขอวิชา 
Communication Network 

รหัสวิชา  0922720117 
หัวขอท่ี 3 

 
การทดลองท่ี 7.2 
คําสั่ง จงตอวงจรเพ่ือใชงาน Data logger ตอไปนี้ 

 
• ตั้งคาใหทําการบันทึกขอมูลโดย ใหตั้ดขอมูลทุกๆ 1 ชั่วโมง 

• ตั้งคาให Backup ขอมูลลง USB ตามชวงเวลาท่ีกําหนด 

• ตั้งคาให Backup ขอมูลลง FTP ตามชวงเวลาท่ีกําหนด ลงท่ีโฟลเดอร \OMRON\20091205 
 
คําสั่ง อธิบายวิธีการบันทึกคาสัญญาณท่ีวัดไปยัง USB และ FTP Server ตามท่ีกําหนด 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
............................................................................................................................................................................................... 
.............................................................................................................................................................................................. 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 4 

Mechatronics Level 4 
0920083270104 

ใบทดสอบ 
หัวข้อวิชา การวัดและประเมินผล 
รหัสวิชา 0922710199 
หัวข้อที่ 4 เวลา      1       ชม. 

 
ค าสั่ง 
โจทย์ทดสอบต่อไปนี้เป็นแบบปรนัย มีจ านวนทั้งหมด 15 ข้อ จงอ่านค าถามในแต่ละข้ออย่างละเอียด และเขียนวงกลม
รอบตัวเลือกที่คาดว่าเป็นค าตอบที่ถูกต้อง 

 
1. ตัวเลือกใดไม่จัดเป็นอุปกรณ์ในระบบบัสการสื่อสารระดับ Field level  

ก. PLC ค. Inverter 
ข. Touch screen ง. Temperature Control 

 
2. ในการเลือกใช้ระบบการสื่อสารมาตรฐานส าหรับงานควบคุมทางอุตสาหกรรม ควรพิจารณาคุณสมบัติ  

(Parameter)  ใดเป็นส าคัญ  
ก. ระยะทางระหว่างตัวอุปกรณ์ ค. ความเร็วในการรับ-ส่งข้อมูล 
ข. จ านวนอุปกรณ์ที่ต้องการต่อใช้งาน ง. คุณสมบัติในข้อ ก. , ข, และ ค. 

 

รูปที่ 1 แสดงลักษณะการต่อบัสสื่อสารส าหรับโจทย์ข้อ 3
 
3. จากรูปที่ 1  กรณีใช้อุปกรณ์ Device Net เชื่อมการสื่อสารระหว่างตัวอุปกรณ์ในงานอุตสาหกรรม ขั้วต่อใน 

ตัวเลือกใดจัดเป็น Trunk line ส าหรับต่อตัวต้านทานระหว่างสายน าสัญญาณ เพื่อลดปัญหาการสะท้อนสัญญาณ 
ก. 1 และ 2 ค. 2 และ 3 
ข. 1 และ 3 ง. ทั้ง 1, 2 และ 3 

4. กรณีใช้อุปกรณ์ Device Net เชื่อมการสื่อสารระหว่างตัวอุปกรณ์ในงานอุตสาหกรรม ตัวเลือกใดกล่าวถูกต้อง 
เกี่ยวกับข้อพิจารณาในการวัดความต้านทานระหว่างสายสัญญาณ CAN H กับ CAN L  

ก. การต่อสายของระบบสื่อสารมีความสมบูรณ์หากความต้านทานอยู่ในช่วง 50 – 60 โอห์ม 
ข. สายขาดหากความต้านทานมีค่ามากกว่า 60 โอห์ม 
ค. มีการต่อตัวต้านทานเพ่ือลดปัญหาการสะท้อนสัญญาณ (Terminating resistor) เกิน 2 ตัว 

หากความต้านทานมีค่าน้อยกว่า 50 โอห์ม 
ง. มีการต่อตัวต้านทานเพียงด้านใดด้านหนึ่งของ Trunk line หากความต้านทานมีค่าประมาณ 100 โอห์ม 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 4 

Mechatronics Level 4 
0920083270104 

ใบทดสอบ 
หัวข้อวิชา การวัดและประเมินผล 
รหัสวิชา 0922710199 
หัวข้อที่ 4 เวลา      1      ชม. 

 
5. ลักษณะการสื่อสารระหว่าง PLC ในรูปที่ 2  บ่งชี้ถึงการเลือกใช้ระบบการสื่อสารแบบใด  

ก. MOSBUS RTU ค. CANopen 
ข. Ethernet TCP/IP ง. Controller link 

 
6. ตัวเลือกใดให้ความหมายของการเชื่อมต่ออุปกรณ์ได้ถูกต้องมากที่สุด 

ก. การเชื่อมต่ออุปกรณ์ตั้งแต่ 2 ตัวขึ้นไป ให้สามารถส่งผ่านข้อมูลถึงกันได้ 
ข. การเชื่อมต่ออุปกรณ์ตั้งแต่ 2 ตัวขึ้นไป ให้สามารถท างานสัมพันธ์ตามที่ได้ออกแบบไว้
ค. การเชื่อมต่ออุปกรณ์ตั้งแต่ 2 ตัวขึ้นไป ให้ท างานร่วมกันเป็นระบบที่ใหญ่ขึ้น
ง. ถูกทั้ง ก. , ข. และ ค.

 
7. ในการพิจารณาคุณสมบัติหรือพารามิเตอร์ (Parameter) ส าหรับเชื่อมต่อระบบสื่อสารระหว่างตัวอุปกรณ์ 

ข้อพิจารณาใดต่อไปนี้ มีล าดับความส าคัญน้อยสุด 
ก. ชนิดของแหล่งจ่ายก าลังไฟฟ้าส าหรับป้อนอุปกรณ์ในระบบสื่อสาร 
ข. รูปแบบหรือมาตรฐานการสื่อสารของตัวอุปกรณ์นั้นๆ
ค. ความจ าเป็นในการติดตั้งอุปกรณ์เสริมเพ่ือรองรับมาตรฐานการสื่อสาร
ง. ความจ าเป็นในการติดตั้งตัวแปลงรูปแบบการสื่อสาร ในกรณีอุปกรณ์มีมาตรฐานการสื่อสารที่ต่างกัน

 
8. ในกรณีต้องการเชื่อมต่อการสื่อสารระหว่างอุปกรณ์ 2 ตัว เช่น PLC กับ Temperature controller 

ตัวเลือกใดต่อไปนี้ ถือว่าเป็นรูปแบบการสื่อสารที่ง่ายและเหมาะสมที่สุด  
ก. RS-232 ค. CANopen 
ข. RS-485 with MOSBUS Protocol ง. PROFIBUS 

 
9. ในการสื่อสารแบบ MOSBUS ระหว่าง PLC ของบริษัท OMRON กับ Inverter รุ่น 3G3MX2-AB007  

จะต้องปรับตั้ง (Setting) ค่าพารามิเตอร์ระหว่างตัวอุปกรณ์ค่าใดบ้าง เพ่ือให้สอดคล้องกัน 
ก. หมายเลขของ Inverter (Slave address)  
ข. ความเร็วในการรับ-ส่งข้อมูล (Baud rate) 
ค. จ านวนบิตข้อมูล (Data bits) , การตรวจเช็ค parity และ  Stop bit 
ง. ทั้งพารามิเตอร์ในข้อ ก. , ข. , และ ค. 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 4 

Mechatronics Level 4 
0920083270104 

ใบทดสอบ 
หัวข้อวิชา การวัดและประเมินผล 
รหัสวิชา 0922710199 
หัวข้อที่ 4 เวลา      1      ชม. 

 

  
รูปที่ 2 แสดงค าสั่งการสื่อสารส าหรับโจทย์ข้อ 10

 
10. ในการเขียน PLC ของบริษัท OMRON สื่อสารแบบอนุกรมผ่าน Port RS-232  ค าสั่งในรูปที่ 2  

ใช้ส าหรับงานในตัวเลือกใด 
ก. เขียนรหัสข้อมูลจ านวน N ไบต์ ไปจัดเก็บที่ต าแหน่งเริ่มต้น D ข้อมูลมีความสอดคล้องกับ C  
ข. อ่านรหัสข้อมูลจ านวน N ไบต์ มาจัดเก็บที่ต าแหน่งเริ่มต้น D ข้อมูลมีความสอดคล้องกับ C  
ค. เขียนรหัสข้อมูลของการก าหนดจ านวนบิตข้อมูล (Data bits) D  

จ านวนข้อมูลที่ต้องการเขียน N ข้อมูลมีความสอดคล้องกับ C 
ง. อ่านรหัสข้อมูลของการก าหนดจ านวนบิตข้อมูล (Data bits) D  

จ านวนข้อมูลที่ต้องการอ่าน N ข้อมูลมีความสอดคล้องกับ C 
 

11. ตัวเลือกใดกล่าวถึงความหมายของ Data logger ได้ถูกต้องที่สุด 
ก. ใช้วัดข้อมูลที่สนใจ และบันทึกค่าตามระยะเวลาที่ก าหนด 
ข. การใช้ Data logger ช่วยลดความผิดพลาดในการบันทึกข้อมูลที่เกิดจากมนุษย์ได้ (Human error) 
ค. บันทึกข้อมูลหลายๆ ชนิดที่เปลี่ยนแปลงในเวลาเดียวกัน สะดวกต่อการเก็บค่าชุดตัวแปรที่สัมพันธ์กัน 
ง. อุปกรณ์ Data logger สมัยใหม่สามารถใช้ในการวิเคราะห์ข้อมูลตามหลักสถิติได้ 

 
12. การส่งและการรับสัญญาณ Analog ระหว่างอุปกรณ์ โดยใช้สัญญาณกระแสมาตรฐาน 4 – 20 mA.  

ถ้าระดับกระแสไฟฟ้าในสายสัญญาณระหว่างตัวอุปกรณ์มีค่าเท่ากับ 12 mA.  เปอร์เซ็นต์ที่สัมพันธ์กัน 
ของตัวแปรที่อุปกรณ์ตัวส่งจะค่าเท่าใด  
ก. 40% ค. 60% 
ข. 50% ง. 70% 

 
13. ตัวเลือกใดกล่าวไม่ถูกต้อง เกี่ยวกับสัญญาณแรงดันมาตรฐาน 

ก. มีช่วงแรงดันมาตรฐานที่ 0–10 V. , 0–5 V. , 0–10 mV. และท่ีนิยมใช้มากท่ีสุดคือช่วง 1–5 V.  
ข. ช่วงระดับแรงดันมาตรฐานเทียบเป็นค่าเปอร์เซ็นต์ในช่วง 0–100% แบบเชิงเส้น 
ค. ใช้กับงานที่ต้องส่งสัญญาณแรงดัน Analog มาตรฐานระยะไกลได้ดี 
ง. เกิดสัญญาณรบกวนได้ง่ายกว่า เมื่อเทียบกับการส่งสัญญาณกระแสมาตรฐาน  
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 4 

Mechatronics Level 4 
0920083270104 

ใบทดสอบ 
หัวข้อวิชา การวัดและประเมินผล 
รหัสวิชา 0922710199 
หัวข้อที่ 4 เวลา      1      ชม. 

 
14. การต่อตัวต้านทานค่า 250 โอห์ม ความผิดพลาด 0.1% ขนานระหว่างขั้วต่อ เป็นลักษณะการต่อวงจรเพ่ือใช้ 

วัดข้อมูลในตัวเลือกใด กรณีใช้ Data logger รุ่น ZR-RX25  
ก. แรงดันไฟฟ้า 
ข. กระแสไฟฟ้า 
ค. อุณหภูมิ กรณีท่ีอุณหภูมิเปลี่ยนท าให้ค่าความต้านทานเปลี่ยน 
ง. อุณหภูมิ กรณีหัววัดเป็น Thermocouple 

 
15. ลักษณะงานในตัวเลือกใด ไม่จัดเป็นการลดสัญญาณรบกวนส าหรับการใช้งาน Data logger 

ก. การใช้สายน าสัญญาณแบบมี Shield  
ข. การติดตั้ง Data logger ในที่ปราศจากคลื่นแม่เหล็กไฟฟ้าหรือไฟฟ้าสถิต 
ค. การต่อสาย Ground ร่วมกันระหว่าง Data logger และอุปกรณ์ท่ีจะวัด 
ง. การติดตั้งอุปกรณ์ลดการกระชากของสัญญาณ (Shock absorber) ให้กับ Data logger 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 4 

Mechatronics Level 4 
0920083270104 

ใบเฉลยทดสอบ 
หัวข้อวิชา การวัดและประเมินผล 
รหัสวิชา 0922710199 
หัวข้อที่ 4 เวลา      1      ชม. 

 
1. ก. 2. ง. 3. ข. 4. ข. 5. ง. 
6. ข. 7. ก. 8. ก. 9. ง. 10. ข. 

11. ก. 12. ข. 13. ค. 14. ข. 15 ง. 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 4 

Mechatronics Level 4 
0920083270104 

ใบขั้นตอนการปฏิบัติงาน 
หัวข้อวิชา การวัดและประเมินผล 
รหัสวิชา       0922710199 
งานที่ 4 เวลา      2      ชม. 

ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  : 
 1.  ศึกษาส่วนประกอบของชุดฝึกระบบอัตโนมัติ (ทั้ง 2 ชุด) 

      2.  ก าหนดส่วนรับ Input และส่งออก Output ในโปรแกรมของ PLC  ตามรายละเอียดในตารางที่ 1  
           และตารางท่ี 2 (ทั้ง 2 ชุด) 
     3.  เขียนโปรแกรมควบคุมอุปกรณ์ในชุดฝึกระบบอัตโนมัติ ให้มีล าดับการท างานตามที่ก าหนดให้ 
          (เขียนแยกการท างานทีละชุด) 
     4.  เชื่อมต่อการสื่อสารระหว่าง PLC ของชุดฝึกที่ 1 เข้ากับ PLC ของชุดฝึกท่ี 2 
          (เขียนเฉพาะส่วนของโปรแกรม ส่วนของการต่อสารถูก Set up ไว้แล้ว)  
     5.  แก้ไขโปรแกรมของชุดฝึกที่ 1 และชุดฝึกที่ 2 ให้ท างานสัมพันธ์กัน โดยเมื่อชุดฝึกที่ 1 ท างานสิ้นสุดลงใน 1  
          รอบการท างาน ชุดฝึกที่ 2 จะรับชิ้นงานเข้ากระบวนการต่อ ชุดฝึกที่ 1 จะกลับมาท างานอีกครั้ง เมื่อชุดฝึกที่ 2 
          สิ้นสุดการท างาน และจะสลับการท างานอย่างนี้ไปเรื่อยๆ ตราบใดที่เงื่อนไขการท างานยังถูกต้องอยู่ 

 
 
 
 
 
 
 
 

อุปกรณ์และเครื่องมือ :       
1.  ชุดฝึกระบบอัตโนมัติ Distributing Station                   1    ชุด
2.  ชุดฝึกระบบอัตโนมัติ Testing Station                         1    ชุด
3.  คอมพวิเตอร์ที่ติดตั้งโปรแกรม CX - Programmer           1    เครื่อง
4.  สายโหลดโปรแกรมระหว่างคอมพิวเตอร์กับ PLC              1    เส้น

 
           
 
 
 
 
วัสดุ  :  
        ไม่มี          
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ค าสั่ง : 
1.  ศึกษาส่วนประกอบของชุดฝึกระบบอัตโนมัติ 

1.1 Distributing Station    
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1.2 Testing Station            
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2.  ก าหนดส่วนรับ Input และส่งออก Output ในโปรแกรมของ PLC  ตามรายละเอียดในตารางท่ี 1 และตารางที่ 2 
 
        ตารางที่ 1  รายละเอียดการก าหนด Input และ Output ส าหรับ Distributing Station      

Address อุปกรณ์ Input  Address อุปกรณ์ Output 

I0.1 เซนเซอร์ชุดผลักช้ินงาน (Pusher) ต าแหน่ง
ผลักช้ินงาน 

 Q0.0 ชุดผลักช้ินงาน (Pusher) 

I0.2 เซนเซอร์ชุดผลักช้ินงาน (Pusher) ต าแหน่ง
กลับสดุ 

 Q0.1 เปิดลมส าหรับสร้าง Vacuum 

I0.3 เซ็นเซอร์การดดูชิ้นงานด้วย Vacuum  Q0.2 ปิดลม (หยุดสร้าง Vacuum) 

I0.4 เซนเซอร์ข้อหมุน (Swivel) ต าแหน่งดูด
ช้ินงาน 

 Q0.3 ข้อหมุน (Swivel) ต าแหน่งดูดช้ินงาน 

I0.5 เซนเซอร์ข้อหมุน (Swivel) ต าแหน่งนอก
สถาน ี

 Q0.4 ข้อหมุน (Swivel) ต าแหน่งนอกสถาน ี

I0.6 เซนเซอรเ์ช็คช้ินงานท่ีตัวบรรจุช้ินงาน 
(Stack Magazine) 

 Q1.0 ไฟแสดงสถานะ Start 

I1.0 สวิตซ์ Start  Q1.1 ไฟแสดงสถานะ Stop 
I1.1 สวิตซ ์Stop   Q1.3 ไฟแสดงสถานะ Reset 
I1.3 สวิตซ ์Reset    

  
        ตารางที่ 2  รายละเอียดการก าหนด Input และ Output ส าหรับ Testing Station     

Address อุปกรณ์ Input  Address อุปกรณ์ Output 

I0.0 เซนเซอรเ์ช็คช้ินงานเข้าสถาน ี  Q0.0 ชุดตัวยกช้ินงาน (Lifting Module)  
เลื่อนลงสดุ 

I0.1 เซนเซอรเ์ช็คช้ินงานท่ีมีคุณสมบัตสิะท้อน
แสง (Reflex sensor) 

 Q0.1 ชุดตัวยกช้ินงาน (Lifting Module)  
เลื่อนขึ้นสดุ 

I0.2 เซนเซอรเ์ช็คข้อหมุน (Swivel) ของ 
Distributing Station 

 Q0.2 กระบอกสูบ Reject ช้ินงาน 

I0.3 เซนเซอรเ์ช็คความสูงช้ินงาน  Q0.3 ลมกันกระแทกช้ินงาน (Air cushion) ในราง 

I0.4 เซนเซอร์ชุดตัวยกช้ินงาน (Lifting 
Module) ต าแหน่งเลื่อนขึ้นสุด 

 Q1.0 ไฟแสดงสถานะ Start 

I0.5 เซนเซอร์ชุดตัวยกช้ินงาน (Lifting 
Module) ต าแหน่งเลื่อนลงสุด 

 Q1.1 ไฟแสดงสถานะ Stop 

I0.6 เซนเซอรเ์ช็คกระบอกสูบ Reject ช้ินงาน
ต าแหน่งกลับสุด 

 Q1.3 ไฟแสดงสถานะ Reset 

I1.0 สวิตซ์ Start    
I1.1 สวิตซ ์Stop     
I1.3 สวิตซ ์Reset    
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3.  เขียนโปรแกรมควบคุมอุปกรณ์ในชุดฝึกระบบอัตโนมัติ ให้มีล าดับการท างานตามที่ก าหนดให้ 
    (เขียนแยกการท างานทีละชุด) 
 

Step 1 :          (Swivel)                     
                          (Downstream Position)

Step 2 :          (Pusher)                     

Step 3 :          (Pusher)           

Step 4 :          (Swivel)                     
                         (Magazine Position)

Step 5 :         (Suction Cup)            (Picked Up)

Step 6 :          (Swivel)                     
                          (Downstream Position)

Step 7 :         (Suction Cup)              (Release)

Step 8 :          (Swivel)                     
                         (Magazine Position)

  
รูปที่ 7  แสดงโฟลว์ชาร์ตล าดับการท างานของ Distributing Station   

 
เงื่อนไขในการเริ่มต้นท างานใน 1 รอบ (Initial Position)  ส าหรับ Testing Station 

1.  ตัวผลัก (Pusher) จะต้องอยู่ในต าแหน่งเลื่อนเข้าสุด (ไม่ได้ผลักชิ้นงานอยู่) 
2.  ข้อหมุน (Swivel) จะต้องอยู่ในต าแหน่งภายนอกสถานี (Downstream position) 
3.  ตัวดูด (Suction cup) อยู่ในสภาวะปล่อยชิ้นงาน (Release) 
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โปรแกรม Ladder ส าหรับควบคุมการท างาน Distributing Station   
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
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โปรแกรม Ladder ส าหรับควบคุมการท างาน Distributing Station  (ต่อ) 
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Step 1 :                                     
             (Material and Color Testing)

Step 2 :                  (Lifting Module)                       

Step 3 :                    (Height Testing)

Step 4 :                          
                              (Testing Result)

Step 5.2.1 :                  (Lifting Module)
                                      

Step 5.1.1 :                              
                  (Air Cushioned Slide is on)

Step 5.1.2 :          (Pusher)                     

Step 5.1.3 :          (Pusher)           

Step 5.1.4 :                             
                  (Air Cushioned Slide is off)

Step 5.1.5 :                  (Lifting Module)
                              

Step 5.2.2 :          (Pusher)                     

Step 5.2.3 :          (Pusher)           

OK Not OK

  
รูปที่ 8  แสดงโฟลว์ชาร์ตล าดับการท างานของ Testing Station 

 
เงื่อนไขในการเริ่มต้นท างานใน 1 รอบ (Initial Position)  ส าหรับ Distributing Station   

1.  ชุดตัวยกชิ้นงาน (Lifting Module) จะต้องอยู่ในต าแหน่งเลื่อนลงสุด 
2.  ตัวผลัก (Pusher) จะต้องอยู่ในต าแหน่งเลื่อนเข้าสุด (ไม่ได้ผลักชิ้นงานอยู่) 
3.  ลมลดการกระแทกของชิ้นงานจะต้องถูกปิดอยู่ (Air cushioned slide is off) 
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โปรแกรม Ladder ส าหรับควบคุมการท างาน Testing Station 
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โปรแกรม Ladder ส าหรับควบคุมการท างาน Testing Station  (ต่อ) 
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4.  เชื่อมต่อการสื่อสารระหว่าง PLC ของชุดฝึกที่ 1 เข้ากับ PLC ของชุดฝึกที่ 2 
     (เขียนเฉพาะส่วนของโปรแกรม ส่วนของการต่อสารถูก Set up ไว้แล้ว)  

 
โปรแกรมส่วนที่เกี่ยวข้องกับการสื่อสาร 
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5. แก้ไขโปรแกรมของชุดฝึกที่ 1 และชุดฝึกที่ 2 ให้ท างานสัมพันธ์กัน โดยเมื่อชุดฝึกที่ 1 ท างานสิ้นสุดลงใน 1 รอบการ

ท างานชุดฝึกที่ 2 จะรับชิ้นงานเข้ากระบวนการต่อ ชุดฝึกที่ 1 จะกลับมาท างานอีกครั้ง เมื่อชุดฝึกที่ 2 สิ้นสุดการ
ท างาน และจะสลับการท างานอย่างนี้ไปเรื่อยๆ ตราบใดที่เงื่อนไขการท างานยังถูกต้องอยู่ 
 
โปรแกรมส่วนที่แก้ไขส าหรับ Distributing Station   
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โปรแกรมส่วนที่แก้ไขส าหรับ Testing Station  
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