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１．システムの概要 

  

 このシステムは、「空気圧シミュレータ」と「シミュレータＰＬＣ間通信アプ

リ」で構成されています。空気圧シミュレータは、センサやソレノイドがありま

す。シミュレータＰＬＣ間通信アプリを使用することでモニタおよび制御が可

能です。また、ＰＬＣ間通信アプリでＰＬＣへの通信を行うことで、使用デバイ

スで指定したデバイスの状態を変更したり、読み出すことできます。 

  

 ＰＬＣ側に使用デバイスを使ったプログラムを作成することで、ラダーから

空気圧シミュレータの機器を制御することができます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 空気圧機器実習シミュレータＰＬＣ間アプリ 

空気圧機器実習シミュレータ 
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  空気圧機器実習シミュレータは単独で動作させることができます。 

 一方、空気圧機器実習シミュレータとＰＬＣを連携させる場合、空気圧機器実習シミュ

レータＰＬＣ間アプリと通信ハードウェアが必要になります。 

  通信ハードウェアは、コンピュータにＣＯＭポートを２ポート準備するために使用し

ます。Windows８以降なら標準のドライバですが、Windows7 の場合は以下のサイトより

ドライバをインストールしてください。 

 

ＦＴＤＩ Ｖｉｒｔｕａｌ ＣＯＭ ＰＯＲＴ 

https://www.ftdichip.com/Drivers/VCP.htm 

 

  また、空気圧機器実習シミュレータはＣＯＭポートの１～９を使用して通信を行いま

す。そのため、その範囲で空きが必要になります。認識された時、ＣＯＭポートの番号が

２ポートとも１０以上の場合はいずれか一方を９以下に設定しなおしてください。 

 

   

   

 

 

 

 

 

 

 

  

①右クリック 

②クリック 

③ダブルクリック 

④クリック 

⑤クリック 
⑥割り当て番号を選択 

⑦ＯＫを押していき割り当

て番号を確定させる 
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２．空気圧機器実習シミュレータ 

  （１）概要 

  ピックアンドプレースシステムをシミュレーションするシステムです。 

 シリンダは水平のシリンダ（ＣＹＬＡ）と垂直のシリンダ（ＣＹＬＢ）があり

ます。垂直のシリンダの先端には、真空吸着のパッドがついています。  

 

このシミュレータでは、レギュレータの圧力の調整ができます。また、スピ

コンの空気量を調整したり、ダブルソレノイドバルブの種類を変更することも

可能です。また、ワークの吸着は真空吸着をシミュレートしており、真空による

ワークのピックアップ、真空破壊によるワークの離脱なども再現しております。 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

真空吸着パッド 

水平シリンダ（CYLA） 

垂直シリンダ(CYLB) 
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 （２）使用方法 

 

  CYLA は、制御するソレノイドバルブ（SOL2、SOL3）の種類が選択できま

す。選択しているバルブの種類は画面の左上に表示されています。 

 ・選択できるバルブの種類 

 

 

 

 

 

 

 

 

（３）ソレノイドバルブのテスト動作 

各バルブにはテストボタンがありクリックすると直接バルブ切替えができます。 

 

  

クリックで種

類が選択可能 
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 （４）キーボード操作による機器の制御 

 

  空気圧機器実習シミュレータでは、シリンダや真空吸着などのソレノイドをキーボー

ドから操作することができます。ラダーを考えるにあたり、どのような順番でリレーをＯＮ

ＯＦＦするかを考えるために手動で制御する場合に用います。 

 

  また、反応するセンサ（ＬＳ）も表示されることから、動作の開始条件や終了条件など

も手動で操作しながら確認できます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

      入力に関するデバイス一覧 

入力 説明 

LS1 垂直のシリンダ(CYLB)が上端にある時にＯＮになります。 

LS2 垂直のシリンダ(CYLB)が下端にある時にＯＮになります。 

LS3 水平のシリンダ(CYLA)が左端にある時にＯＮになります。 

LS4 水平のシリンダ(CYLA)が中央にある時にＯＮになります。 

LS5 水平のシリンダ(CYLA)が右端にある時にＯＮになります。 

Se1 真空吸着が真空を検出するとＯＮになります。 

  

     出力に関するデバイス一覧 

出力 説明 キー 

SOL1 垂直のシリンダ（CYLB）を下に押し下げます。 ↓ 

SOL2 水平のシリンダ（CYLA）を右に移動させます。 

バルブがシングルソレノイドの場合は、ＯＮで右移動、ＯＦＦ

で元に戻ります。バルブがシングル以外の場合は、ＯＮで移動

→ 
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した後、ＯＦＦしても状態が維持されます。 

SOL3 水平のシリンダ（CYLA）を左に移動させます。 

ただし、バルブがシングルソレノイドの場合は、何もしません。

シングルソレノイド以外で動作します。 

← 

SOL4 真空吸着を行います。製品と接触状態でＯＮにすると製品を吸

いつけます。吸いつけが完了すると、真空センサ（Se1）がＯＮ

になります。 

V 

SOL5 真空を破壊します。製品を瞬時に離す場合に使用します。真空

状態が解除されると真空センサ(Se1)が OFF になります。 

B 
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（練習１） 

  

 空気圧機器実習シミュレータが表示されている状態でキーボード上のキーを押してみま

しょう。操作の順番は、以下の通りです。 

 

↓押す ： ＣＹＬＢのシングルソレノイドバルブをＯＮ 

Ｖ押す ： 真空吸着のシングルソレノイドバルブをＯＮ 

↓離す ： ＣＹＬＢのシングルソレノイドバルブをＯＦＦ 

  →押す ： ＣＹＬＡのシングルソレノイドバルブをＯＮ 

  →離す ： ＣＹＬＡのシングルソレノイドバルブをＯＦＦ 

  

（練習２） 

 

 空気圧機器実習シミュレータが表示されている状態で、左側にある赤いワークをキーボ

ードを利用して、右側に搬送してみましょう。 

 

↓押す ： ＣＹＬＢのシングルソレノイドバルブをＯＮ 

Ｖ押す ： 真空吸着のシングルソレノイドバルブをＯＮ 

↓離す ： ＣＹＬＢのシングルソレノイドバルブをＯＦＦ 

  →押す ： ＣＹＬＡのシングルソレノイドバルブをＯＮ 

↓押す ： ＣＹＬＢのシングルソレノイドバルブをＯＮ 

Ｖ離す ： 真空吸着のシングルソレノイドバルブをＯＦＦ 

↓離す ： ＣＹＬＢのシングルソレノイドバルブをＯＦＦ 

  →離す ： ＣＹＬＡのシングルソレノイドバルブをＯＦＦ 

 

（練習３）バルブの種類をダブルソレノイドに変更して練習１や練習２の操作をしてみま

しょう。この時、ＣＹＬＡの動作が変わります。どこが変わるか確認してみましょう。 

 

 

 

 

 

 

 

  

変更する 



11 

 

 

 バルブの種類ごとでのラダー作成時の注意事項 

   シングルソレノイドバルブ（２位置シングルソレノイド） 

    初期状態・・・電気 OFF の状態 

    電気 OFF・・・状態は初期状態（OFF)状態に戻る。 

    電気 ON・・・状態は位置に移動しきる。 

 

   ダブルソレノイドバルブ（２位置ダブルソレノイド） 

    初期状態・・・状態は前回の OFF 時の位置に保持（場所は、２位置） 

    電気 OFF・・・状態は前回の終了時の位置に保持（場所は、２位置） 

    A 方向ソレノイド ON・・・ON 側の位置に移動しきる（途中で停止しない） 

    B 方向ソレノイド ON・・・OFF 側の位置に移動しきる（途中で停止しない） 

     ソレノイドを両方 ON は故障の原因 

 

   エギゾーストセンタ（３位置ダブルソレノイド） 

    初期状態・・・状態はソレノイド OFF 時の位置で止まる（但し、OFF 時に力がか

かると位置が変わる） 

    A 方向ソレノイド ON・・・ON 側の位置に移動（途中で停止、力で移動） 

    B 方向ソレノイド ON・・・OFF 側の位置に移動（途中で停止、力で移動）     

     ソレノイドを両方 ON は故障の原因 

 

   プレッシャセンタ（３位置ダブルソレノイド） 

    初期状態・・・状態はソレノイド OFF 時の位置で止まる（但し、OFF 時に力がか

かると位置が変わる） 

    A 方向ソレノイド ON・・・ON 側の位置に移動（途中で停止、力で移動） 

    B 方向ソレノイド ON・・・OFF 側の位置に移動（途中で停止、力で移動）     

     ソレノイドを両方 ON は故障の原因 

 

   クローズドセンタ＜オールポートブロック＞（３位置ダブルソレノイド） 

    初期状態・・・状態はソレノイド OFF 時の位置で止まる（但し、OFF 時に力がか

かっても位置は変わらない） 

    A 方向ソレノイド ON・・・ON 側の位置に移動（途中で停止、力で移動しない） 

    B 方向ソレノイド ON・・・OFF 側の位置に移動（途中で停止、力で移動しない）     

     ソレノイドを両方 ON は故障の原因 
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 （5）変更可能要素 

    

 空気圧機器実習シミュレータでは、バルブの種類以外に以下の項目を変更することがで

きます。変更後に挙動がどのように変わるのかを確認できます。 

 

    製品の個数（１個 または ２個） 

      レギュレータの圧力（0.6MPa , 0.4MPa , 0.2MPa , 0.0MPa ） 

      スピコンの空気流量（100% , 60% , 30% , 0% ） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

製品を１個セット 製品を２個セット 

レギュレータ 

圧力を減圧することが可能 

スピコン 

各シリンダの排気量を調整

してスピード変更する 
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 （6）その他 

    

 ＲＥＳＥＴ：通信が上手くいかなくなったり、挙動がおかしい場合にクリックします。 

 ×：シミュレータを閉じます。 

 ？：使い方のマニュアルを表示します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(7)エラーの表示 

    

   起動時やＲＥＳＥＴ時に以下の表示が出た場合、以下の理由が考えられます。 

 

・通信シミュレータのＣＯＭが開いていない。 

  対応：機器実習シミュレータのＣＯＭＯＰＥＮを実行してください。 

  ・通信ＨＷのポート番号がいずれか一方がＣＯＭ９番以下でない。 

 対応：コントロールパネルで番号をＣＯＭ９以下にしてください。 

（いずれもＣＯＭ１０以上だと通信できません） 

   

   上記の点を確認して、ＲＥＳＥＴしても改善されない場合は、ソフトウェアの再起

動や Windows の再起動を行ってください。これでも改善されない場合はＣＡＨまでご相

談ください。 
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３．空気圧機器実習シミュレータＰＬＣ間アプリ 

 

（１）概要 

 

 空気圧機器実習シミュレータと通信を行い、ＰＬＣにデータを送信したり、ＰＬＣからデ

ータを受信して、シミュレータに指示することができます。画面の下側は空気圧機器実習シ

ミュレータとの通信で使用します。上側は、ＰＬＣとＥｔｈｅｒｎｅｔでの通信で使用しま

す。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

COM ポートチェック 

ＣＯＭポートを開く 

ＣＯＭポートを閉じる 

シミュレータを起動 

ＰＬＣと通信開始 

ＰＬＣと通信閉じる 

ＰＬＣの状態

操作・表示 

シミュレータ

の状態操作・

表示 
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 （２）使用手順 

 

  ・空気圧機器実習シミュレータとの通信 

 

 ①「ポートチェック」 ボタンを押して、使用できるシミュレーションポートがある

かチェックします。（起動時にチェックするのでリストに表示されていれば使用できます） 

※調査結果が複数の場合は、シミュレータと通信を行うポート番号をポートリストから

えらびます。リストはメニューバーの「シミュレータ通信」をクリックすると最下段にあり

ます。 

 ② 「ＣＯＭポートを開く」ボタンを押します。  

 ③ 「シミュレータを起動」ボタンを押します。  

 

 ④ シミュレータアプリの起動が行われます。少し時間がかかります。 

 

 

 

 

 

 

 

  

使用できるポートが無い時 使用できるポートがある時 



16 

 

 ※画面が全体を覆うように表示されます。ウィンドウのサイズはドラッグでは変更でき

ません。「シミュレータ起動」クリック時に「Shift キー」を押し続けると、アプリケーショ

ンの表示ウィンドウの設定が行えます。設定用のウィンドウは以下の通りです。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ※ウィンドウの位置が変えられない（タイトルバーが表示されない）場合、ＡＬＴキーと

ＥＮＴＥＲキーを押してください。タイトルバーが表示されるようになります。 

  

②Windowed にチェッ

クを入れます。 

①ディスプレイに合わせ

たサイズを指定します。 

③Ｐｌａｙ！をクリッ

クで起動します。 
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 （３）シミュレータのソレノイドを制御する 

 

  シミュレータと通信が成立し、データがやり取りできるとセンサ検出状態表示および

ソレノイド制御ボタンが有効になります。シミュレータを操作する場合はボタンをクリッ

クするか、シミュレータに切り替えてキーボードで制御してください。以下の方法で制御可

能です。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ソレノイド制御 

ボタン押す 

キーボード 

キーを押す 

機器の動作 

SOL1 ↓ ＣＹＬＢが下におります 

SOL2 → ＣＹＬＡが右に移動します 

シングルでは、離すとＣＹＬＡは戻ります。 

SOL3 ← シングルでは使用しません。 

シングル以外ならＣＹＬＡが左に移動します。 

SOL4 V 真空パッドで吸着します。 

SOL5 B 真空パッドの真空を破壊します。 

 

 

 

 

ボタンでソレノイドをＯＮ

する。オルタネート動作。 

センサがＯＮだと赤表示 

ＯＦＦだと緑表示 
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※ シミュレータとの通信が正常にできなくなると通信中の点滅が止まります。 

 点滅していない場合は、ＣＯＭを閉じるとともにシミュレータを閉じて再度、 

シミュレータを起動してください。 

  

現在使用中のＣＯＭ

ポートの番号です。 

通信データをやり取りして

いると点滅します。 
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４．ＰＬＣとのＥｔｈｅｒｎｅｔ通信 

  

  ＰＬＣと通信を行う場合、事前にＰＬＣ側でＥｔｈｅｒｎｅｔの通信設定を行う必要

があります。通信設定方法は巻末の付録に掲載しております。 

 

 （１）ＰＬＣ間アプリの通信設定 

 

 通信するＰＬＣのＩＰアドレス、ポート番号を入力します。また、使用デバイスを選択し

ます。この選択した番号のＸおよびＹをシミュレータのデバイスに関連付けします。 

設定は、「ＰＬＣ通信」メニューのテキストボックスに入力します。 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

ＰＬＣのＩＰアドレス 

ＰＬＣのポート番号１ 

ＰＬＣのポート番号２ 

使用デバイス番号 
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 使用デバイスを「X80/Y80」 

設定時の入力に関するデバイス一覧 

 

 

 

 

 

入力 デバイス番号 説明 

LS1 X80 垂直のシリンダ(CYLB)が上端にある時にＯＮになります。 

LS2 X81 垂直のシリンダ(CYLB)が下端にある時にＯＮになります。 

LS3 X82 水平のシリンダ(CYLA)が左端にある時にＯＮになります。 

LS4 X83 水平のシリンダ(CYLA)が中央にある時にＯＮになります。 

LS5 X84 水平のシリンダ(CYLA)が右端にある時にＯＮになります。 

Se1 X85 真空吸着が真空を検出するとＯＮになります。 

BS1 X88 押し釦１（ボタンをクリックするとＯＮ／ＯＦＦできます） 

BS2 X89 押し釦２（ボタンをクリックするとＯＮ／ＯＦＦできます） 

BS3 X8A 押し釦３（ボタンをクリックするとＯＮ／ＯＦＦできます） 

BS4 X8B 押し釦４（ボタンをクリックするとＯＮ／ＯＦＦできます） 

XSW X8C-X8D 数値を入力するのに用います。 

 

出力 デバイス キー 機器の動作 

SOL1 Y80 ↓ ＣＹＬＢが下におります 

SOL2 Y81 → ＣＹＬＡが右に移動します 

シングルでは、離すとＣＹＬＡは戻ります。 

SOL3 Y82 ← シングルでは使用しません。 

シングル以外ならＣＹＬＡが左に移動します。 

SOL4 Y83 V 真空パッドで吸着します。 

SOL5 Y84 B 真空パッドの真空を破壊します。 

PL1 Y88  ランプ１（Ｙ８８がＯＮで点灯表示） 

PL2 Y89  ランプ２（Ｙ８９がＯＮで点灯表示） 

PL3 Y8A  ランプ３（Ｙ８ＡがＯＮで点灯表示） 

PL4 Y8B  ランプ４（Ｙ８ＢがＯＮで点灯表示） 

XSW Y8C-Y8D  Ｙ８Ｃ～Ｙ８Ｄの状態で数値表示 
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 （２）ＰＬＣとの通信開始・停止について 

 

 通信開始 

  ①ＰＬＣとの通信開始については「ＰＬＣＯＰＥＮ」ボタン をクリックします。 

  ②通信が行われると「ＰＬＣ：通信中」が点滅します。通信ができなくなると、点滅が

停止します。 

  ③通信中のＰＬＣのＩＰドレスおよびポート番号をステータスに表示します。 

 

  通信停止 

 

  ①ＰＬＣとの通信を終了するのは「ＰＬＣＣＬＯＳＥ」ボタン をクリックし

ます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  通信中のＰＬＣの情報を表示 
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 （３）ボタンやランプの操作 

 

  ＰＬＣ表示操作盤のボタンやランプでＸやＹデバイスを強制的にＯＮ／ＯＦＦできま

す。ただし、Ｙデバイスについては、ＰＬＣのラダーが実行されていて、コイルとして使用

されていると強制ＯＮ／ＯＦＦができません。テストで制御する場合はＰＬＣをＳＴＯＰ

で停止させてご使用ください。 

 

 ＢＳ１からＢＳ４はボタンを押すことで、ＰＬＣのＸ＊８～Ｘ＊ＢまでのＯＮ／ＯＦＦ

状態を変更できます。マウスの押すボタンにより動作が異なります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ※画面サイズを節約するために、シミュレータ表示盤を表示範囲外にできます。ウィン

ドウのサイズを変更して必要最低限にすることもできます。 

  

BS1～BS4 は左ボタンでクリ

ックするとモーメンタリ動作

します。右ボタンクリックで

オルタネート動作します。 

ＰＬＣ１～ＰＬ４は左ボタ

ンでクリックするとオルタ

ネート動作します。ただ

し、ＲＵＮ中は変更できな

いことがあります。 
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（付録） 

 

１．ＰＬＣのＣＰＵユニットがＥｔｈｅｒｎｅｔ内蔵型のを使用する場合 

 

ＣＰＵユニットのパラメータを設定する必要があります。また、設定後、ＣＰＵをリセッ

トして、パラメータを有効にしてください。 

 

 ＜設定手順＞ 

 ①プロジェクトの「ＰＣパラメータ」を開きます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ②内蔵 Ethernet ポート設定をクリックします。  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



24 

 

  ③ＩＰアドレス、更新データコード設定、ＲＵＮ中書込み許可を行います。 

 

 ＩＰアドレスは、指示されたアドレスを記載します。ＩＰアドレスは指示されたものを

入力します。通常は、ネットワーク管理者に確認して、使用してもよい番号を確認しま

す。 

 

 

 

 

 

 

 

 

  ④オープン設定を行います。オープン設定ボタンを押して、１～３まで設定を入れます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

  ⑤ＰＬＣにパラメータを書込み、ＣＰＵをリセット（電源の入れなおし）します。 
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２．ＰＬＣのＥｔｈｅｒｎｅｔユニットを使用する場合 

 

  ネットワークパラメータでＥｔｈｅｒｎｅｔユニットを登録し、設定する必要があり

ます。設定を書込み後、ＣＰＵをリセットして、パラメータを有効にしてください。 

 

 ＜設定手順＞ 

①「プロジェクト」の「パラメータ」の「ネットワークパラメータ」にある、「Ｅｔｈｅｒ

ｎｅｔ／ＣＣ ＩＥ」をダブルクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

②以下のように設定します。 

 ネットワーク種別：Ｅｔｈｅｒｎｅｔ 

 先頭Ｉ／ＯＮｏ．：ＩＯ割付または、挿入スロット位置により変更します。 

 ネットワークＮＯ～モードまでは、他のネットワークがある場合は、それに従います。 
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 ③ＩＰアドレス、交信データコード、イニシャルタイミング設定、ＲＵＮ中書込みの設

定を行います。ＩＰアドレスは指示されたものを入力します。 

通常は、ネットワーク管理者に確認して、使用してもよい番号を確認します。 

設定終了ボタンを押して確定します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ④「オープン設定」ボタンをクリックします。表示された画面の１～３に設定を入力し

ます。入力後、設定終了ボタンをクリックします。 
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 ⑤すべての設定が完了したら、スクロールバーを下にして、設定完了のボタンをクリッ

クします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

ウィンドウ外にあ

ります。（スクロー

ルする） 
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３．プログラム書込み、モニタをＥｔｈｅｒｎｅｔに設定する   

 ①ナビゲーションウィンドウで接続先を選びます。 

  

 ②Connection1 をダブルクリックして接続設定を 

  行います。 

 

 

 

 

 

 

 

 ③シーケンサ側Ｉ／ＦのＣＰＵユニットをダブルクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  Ethernet ユニットの場合は、Ethernet ユニットを選択し、詳細設定を行います。 

  

ＱＣＰＵ（Ｑモー

ド）を選びます。 
ＨＵＢ経由接続を

選びます。 

ＩＰアドレスを指

定します。 
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④パソコン側Ｉ／ＦのＥｔｈｅｒｎｅｔボードをダブルクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑤他局指定を「他局指定無し」を選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑥通信テストをクリックして、通信できるか確認します。 
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４．ソフトウェアハードウェアに関するサポート及びお問い合わせ先 

 

 空気圧機器実習シミュレータ 

 空気圧機器実習シミュレータＰＬＣ間アプリ 

 通信ＨＷ 

 

 ソフトウェアおよびハードウェアについてのお問合せ、ご相談につきましては全て、ＣＡ

Ｈまでお願いいたします。 

 

ＣＡＨのサイトは以下のＨＰとなります。お問い合わせはＨＰ上からご送付いただくと

便利です。 

 

ＣＡＨのサイト https://cah.sakura.ne.jp/ 

 

 ページが使用できない場合につきましては、以下のメールアドレスにご用件をお知らせ

ください。 

 

  会社名        ： 

  名前（必須）     ： 

  メールアドレス（必須） ： 

  電話番号（必須）       ： 

  お問い合わせ内容（必須）： 

  

 ※お問い合わせ内容は具体的に記載ください。 

  お問合せに関するやり取りはメールを基本としております。ご了承ください。 
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５．ラダー練習 

  

 ここから先には、空気圧シミュレータを利用したラダーを紹介しています。 

デバイスの割付については、以下の設定を前提としています。 

 

シミュレータ入力 

入力 デバイス番号 入力 デバイス番号 

PBS1 X88 LS1（CYLB 上端） X80 

PBS2 X89 LS2（CYLB 下端） X81 

PBS3 X8A LS3（CYLA 左端） X82 

PBS4 X8B LS4（CYLA 中央） X83 

  LS5（CYLA 右端） X84 

  Se1（真空検出） X85 

  

シミュレータ出力  

出力 デバイス番号 出力 デバイス番号 

ランプ１ Y88 SOL1（CYLB 下） Y80 

ランプ２ Y89 SOL2（CYLA 右） Y81 

ランプ３ Y8A SOL3（設定で変わる） Y82 

ランプ４ Y8B                                                                                                                             SOL4（真空吸着） Y83 

  SOL5（真空破壊） Y84 

 

また、ＣＹＬＢのソレノイドは、シングルソレノイドを前提としています。変更は以下のと

ころで可能です。シミュレータの左上に記述されています。 

 

 

 

 

 

 

 

  

左クリックで 

種類を変えられ

ます。 

現在選んでいる 

ソレノイドです。 
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＜課題１ 単純回路＞ 

 

PBS1 を押すと垂直シリンダ（ＣＹＬＢ）を下にさげる。(SOL1) 

ボタンを離すと上に戻る。 

PBS2 を押すと水平シリンダ（ＣＹＬＡ）を右に移動させる。(SOL2) 

ボタンを離すと左に戻る。 

PBS3 を押すとワークを吸着する。真空状態を作る。(SOL4) 

PBS5 を押すとワークを離す。真空を破壊する。（SOL5） 

 

 

 

 

 

 

＜課題２ ＯＲ回路＞ 

 

 

  課題１に以下の仕様を追加してください。 

 ワークの吸着は、ＰＢＳ３を押すか、ＬＳ２（ＣＹＬＢ下端）がＯＮで行うこと。 
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＜課題３ ＡＮＤ回路＞ 

 

課題１に、以下の条件を設定します。 

 LS1 がＯＮの時にだけ、PBS2 のシリンダ右移動を行えるようにラダーを変更してくださ

い。LS1 がＯＦＦの時は、PBS2 をＯＮにしてもシリンダは右移動しないようにしてくださ

い。 

 Se1 真空検出がＯＮの時にだけ、PBS4 の真空を破壊できる。Se1 がＯＦＦの時は、真空

破壊のソレノイドはＯＮしない。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

＜課題４ 自己保持＞ 

 

  ＰＢＳ１を押すと CYLB が下に下がる。この時、ボタンを離しても下に下がり続ける

こと。ＰＢＳ３を押すと CYLB が上に上がること。 
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＜課題５ タイマーによるセンサ未検出対応＞ 

 

  ＰＢＳ１（Ｘ２３）を押すと CYLB が下に下がる（Ｙ８０）。この時、ボタンを離して

も下に下がり続けること。下端に到着したら、真空吸着（Ｙ８３）を行い製品を吸着するこ

と。真空検出（Ｘ８５）後、ＣＹＬＢは上に上がること。 

 

  ＣＹＬＢが下降中に設定時間５秒を超えても、下端を検出しない場合は、Ｍ５００をＯ

Ｎにして、吸着作業に移行すること。 

 

  真空吸着開始後、設定時間５秒を超えても、真空検出しない場合は、Ｍ５０１をＯＮに

して、制御動作を終了すること。 

 

 

 

 

 

 

 

  

通常状態 下端未検出 真空未検出 
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＜課題 6＞  

 

左側にある商品を真空吸着で拾い上げて、右側に搬送するプログラムを作成しなさい。 

搬送して真空遮断後、シリンダ B を上にあげ、上がりきったところで左にシリンダ A が戻

ること。シリンダ A のソレノイドはシングルソレノイドバルブとすること。 
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＜課題 7＞ 

 

 課題６のラダーに自動手動の切り替え回路（ＳＳ1）を追加すること。手動は、課題１の

動作仕様とすること。ＳＳ１をＯＮにすると自動運転として、課題６の運転動作を行うこと。

また、ＳＳ１をＯＦＦにすると手動運転として、ボタンにより、シリンダおよび真空吸着を

個別に制御できるようにすること。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


