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組込み用プログラマブル・ロジック・コントローラ PLC-IO86A 取扱説明書 

【概要】 

本品は入力８点、出力６点をラダー言語による制御プログラムの開発ができる組込み用PLC（プログラマブル・

ロジック・コントローラ）です。 

プログラミング、デバッグの最小構成は、通信ターミナルソフトのインストールされた PC とシリアル通信ケー

ブルのみ。 

CAH製LadderToolソフト（無料ダウンロード）を利用することでラダー図によるGUI開発が可能で、ラダー図

の扱えるFAエンジニアであれば組込みソフトが短時間に開発できます。 

ON/OFFデジタル制御の他、アナログ入力、RCサーボ駆動、PWM出力もラダー言語でサポートしているため、

ホビーユースの利用も簡単です。 

 

【仕様】 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2021/09/05 



2/19 

2 
 

【推奨開発環境】 

１．PC 

２．CUI開発：ターミナルソフト（Tera Termなど） 

３．GUI開発：CAH製ソフトLadderTool(Windows) 

４．USBシリアル変換ケーブル(TTL仕様) 

 

 

 

 

 

 

補足）１．USBシリアル変換ケーブルまたは変換基板 

5V電源時：FTDI製TTL-232R-5V他 各種5V用変換アダプタ 

3.3V電源時：FTDI製TTL-232R-3V3他 各種3.3V用変換アダプタ 

        5V/3.3V 電源 トレラント：FT234X 

(プログラミング、各種操作時はTX→SI、RX→SO、GND→GNDに接続) 

２．16ピン(X07)デジタル入力時はプルアップ抵抗を接続してください。 

３．本書内の回路ではパスコン、電源平滑用コンデンサは記載しておりません。 

用途に応じ追加することをお勧めします。 

 【ピン配列】 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ポート Pin I/O 説明

Y02 1 OUT TTL出力

Y03 2 OUT TTL出力（PWM出力設定可）

Y04 3 OUT TTL出力（PWM出力設定可）

X06 4 IN TTL入力 内部プルアップ

GND 5 IN 電源グランド

X00 6 IN TTL入力 内部プルアップ

X01 7 IN TTL入力 内部プルアップ

SI 8 IN シリアルTTL入力（プログラム・コマンド用）

X02 9 IN TTL入力 内部プルアップ

X03 10 IN TTL入力 内部プルアップ

SO 11 OUT シリアルTTL出力（プログラム・コマンド用）

X04 12 IN TTL入力 内部プルアップ（アナログ入力設定可）

X05 13 IN TTL入力 内部プルアップ（アナログ入力設定可）

+5V 14 IN 電源 +3~5V

Y05 15 OUT TTL出力

X07 16 IN TTL入力 (外部プルアップ要)（IR入力設定可）

Y00 17 OUT TTL出力

Y01 18 OUT TTL出力
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【要素】 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

要素 要素ナンバー 解説

X X00～X07（8点） 入力リレー

X04,X05 初期設定コマンドにて個別にAD入力に変更可能

X07 初期設定コマンドにてIRリモコン受信入力に変更可能

Y Y00～Y05（6点） 出力リレー

Y03,Y04 初期設定コマンドにて個別にRCサーボまたはPWM出力モードに変更可能

M M00～M63（64点） 補助リレー

M56 常時OFF（常時開リレー）

M57 常時ON（常時閉リレー）

M58 常時0.1 秒毎ON、OFF（5Hz）

M59 常時1 秒毎ON、OFF（0.5Hz）

M60 CMP 命令判定フラグS1>S2 ON（CMP、RST 命令実行まで前回の値を保持）

M61 CMP 命令判定フラグS1=S2 ON（CMP、RST 命令実行まで前回の値を保持）

M62 CMP 命令判定フラグS1<S2 ON（CMP、RST 命令実行まで前回の値を保持）

M63 プログラム起動時に1度パルス出力

S S00～S07（8点） 通常の補助リレーとして利用可能、SETS、RSTS命令には未対応

T T00～T31（32点） タイマリレー（ONディレー）

T00～T23（24点） K定数x0.1秒（100mSタイマ）

T24～T31（8点） K定数x0.01秒（10mSタイマ）

C C00～C07（8点） カウンタリレー K定数指定、RST命令にてリセット

K K0～K32767 タイマ・カウンタ定数 設定値（0～32767）

D D00～D07 設定値0～65535 INC、DEC、MOV、CMP命令にて使用

D03 IRリモコン入力時に受信コードが代入される

D04 Y03がRCサーボモード時のパルス幅指定 0～500（1=μS :0～2500μS設定可能）

Y03がPWMモード時のデューティ値指定 0～100（0～100%）

D05 Y04がRCサーボモード時のパルス幅指定 0～500（1=μS :0～2500μS設定可能）

Y04がPWMモード時のデューティ値指定 0～100（0～100%）

D06 X04がAD入力モード時のアナログ値が代入される

D07 X05がAD入力モード時のアナログ値が代入される
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【コマンドオペレーション】 

 

本品に対しPC上のターミナルソフトを通じCUI操作するコマンドを説明します。 
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【ラダープログラミング】 

 

本品で使用するニーモニック一覧 

 

 

LD、LDI、OUT、END命令 

 

ラダー図      ニーモニック 

 

|  X00                             |  1 LD X00  母線との接続 

|--| |------------------------(Y00)|  2 OUT Y00 出力リレー駆動命令 

|                                  |  3 LDI X01 母線との接続 

|  X01                             |  4 OUT M00 補助リレー駆動命令 

|--|/|----------------+-------(M00)|  5 OUT T00 タイマ駆動命令 

|                     |            |  6 K19  タイマ定数（1.9秒） 

|                     +-------(T00)|K19  7 LD T00  

|  T00                             |  8 OUT Y01 

|--| |------------------------(Y01)|  9 END  プログラム終了 

|                                  | 

|                                  | 

|-----------------------------[END]| 

 

END 命令はプログラムの終端を意味しているためラダー中間に挿入すると最初の END 命令までのラダーを実行します。 

 

※ 次ページ以降のラダーは END 命令を紙面の都合上省略しています。END 命令は最後に必ず必要です。 

命令 解説 命令 解説

LD メモリ先頭のa接点 SET 要素Y,M,S,Cを強制ＯＮ

LDI メモリ先頭のb接点 RST 要素Y,M,S,Cを強制ＯＦＦ

AND 直列にa接点 SETS 通信先の要素Y,Mを強制ＯＮ スキャン毎実行

ANI 直列にb接点 RSTS 通信先の要素Y,Mを強制ＯＦＦ スキャン毎実行

OR 並列にa接点 K 要素T,C,Dの定数値指定

ORI 並列にb接点 Dnn 要素Dのアドレス指定（データメモリ）

ORB メモリのデータを並列につなぐ CMP 要素D,K,T,Cの値比較命令

ANB メモリのデータを直列につなぐ MOV データのコピー  スキャン毎実行 （要素D,K,T,C対象）

OUT 要素Y,M,S,T,Cに出力 INC 要素Dの値をインクリメント（１増やす）スキャン毎実行

PLS 立上がり時１スキャンＯＮ DEC 要素Dの値デクリメント（１減らす）スキャン毎実行

PLF 立下り時１スキャンＯＮ END 終了
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ＡＮＤ、ＡＮＩ命令 

 

ラダー図      ニーモニック 

 

|  X02   X00                       |  1 LD X02  

|--| |---| |------------------(Y00)|  2 AND X00 直列接点 

|                                  |  3 OUT Y00  

|  Y03   X03                       |  4 LD Y03  

|--| |---|/|----------+-------(M01)|  5 ANI X03 直列接点 

|                     |  T01       |  6 OUT M01 

|                     +--| |--(Y04)|  7 AND T01 直列接点 

|                                  |  8 OUT Y04 接続OUT 

 

 

ＯＲ、ＯＲＩ命令 

 

ラダー図      ニーモニック 

 

|  X02                             |  1 LD X02  

|--| |--+---------------------(Y05)|  2 OR Y03 

|       |                          |  3 ORI M02  

|  Y03  |                          |  4 OUT Y05  

|--| |--+                          |  5 LDI X05  

|       |                          |  6 AND X06  

|  M02  |                          |  7 OR M03  

|--|/|--+                          |  8 ANI X04 

|                                  |  9 ORI M10 

|  X05  X06      X04               |  10 OUT M03 

|--|/|--| |--+---|/|----+-----(M03)|   

|            |          |          |   

|  M03       |          |          |   

|--| |-------+          |          |   

|                       |          |   

|  M10                  |          |   

|--|/|------------------+          |   

  



10/19 

10 
 

ＯＲＢ命令 

 

ラダー図      ニーモニック 

 

|  X00  X01                        |  1 LD X00 

|--| |--| |--+----------------(Y05)|  2 AND X01 

|            |                     |  3 LD X02  

|  X02  X03  |                     |  4 AND X03  

|--| |--| |--+                     |  5 ORB  

|            |                     |  6 LDI X04  

|  X04  X05  |                     |  7 AND X05  

|--|/|--| |--+                     |  8 ORB 

|                                  |  9 OUT Y05 

 

 

 

ＡＮＢ命令 

 

ラダー図      ニーモニック 

 

|  X00        X02   X03            |  1 LD X00 

|--| |--+--| |---| |--+-------(Y05)|  2 OR X01 

|       |             |            |  3 LD X02 

|  X01  |  X04   X05  |            |  4 AND X03 

|--| |--+--|/|---| |--+            |  5 LDI X04 

|       |             |            |  6 AND X05 

|       |  X06        |            |  7 ORB 

|       +--| |--------+            |  8 OR X06 

|                     |            |  9 ANB 

|  X03                |            |  10 OR X03 

|--| |----------------+            |        11 OUT Y05 

|                                  | 
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PLS、PLF 命令 SET、RST 命令 （SETS、RSTS 命令） 

 

ラダー図      ニーモニック 

 

|  X00                             |  1 LD X00 

|--| |--------------------[PLS M00]|  2 PLS M00 立上り微分パルス 

|                                  |  3 LD M00  

|  M00                             |  4 SET Y00 Y00保持 

|--| |--------------------[SET Y00]|  5 LD X01  

|                                  |  6 PLF M01 立下り微分パルス 

|                                  |  7 LD M01  

|  X01                             |  8 RST Y00 Y00リセット 

|--| |--------------------[PLF M01]|   

|                                  | 

|  M01                             | 

|--| |--------------------[RST Y00]| 

 

注）SETS,RSTS命令はシリアルポートで２台接続した相手側要素Y、Mに書込みコマンドを出力します。 

    R>Y00=1と同等（SETS Y00） 

R>Y00=0と同等 (RSTS Y00) 

 

カウンタ要素に対するＯＵＴ、ＲＳＴ命令 

 

ラダー図      ニーモニック 

 

|  X00                             |  1 LD X00  

|--| |--------------------[RST C00]|  2 RST C00 

|                        |  3 LD X01  

|  X01                             |  4 OUT C00  

|--| |------------------------(C00)|K10  5 K10  

|                                  |  6 LD C00  

|  C00                             |  7 OUT Y00  

|--| |------------------------(Y00)|   

|                                  |    
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ＭＯＶ命令（転送） 

 

   X00                    ↓S  ↓D（Ｓ＝ソース、Ｄ＝デスティネーション） 

|--| |----------------[MOV K10 D00]| 

 

・条件成立時、ソースの内容がデスティネーションへ転送されます。 

・Ｘ００がＯＦＦのときデータは変化しません。 

・定数Ｋ１０は自動的にＢＩＮに変換されています。 

・T（タイマー）や C（カウンタ）の現在値を D（データレジスタ）に転送することで現在値をモニタ出来ます。 

 

ラダー図      ニーモニック 

 

|  X00                             |  1 LD X00 

|--| |----------------[MOV K10 D00]|  2 MOV 

|                                  |  3 K10  

|  X01                             |  4 D00  

|--| |----------------[MOV D00 D01]|  5 LD X01 

|                                  |  6 MOV  

|  X02                             |  7 D00  

|--| |----------------[MOV T00 D02]|  8 D01 

|                                  |  9 LD X02 

|                                  |  10 MOV  

|                                  |  11 T00 

|                                  |  12 D02 
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ＣＭＰ命令（比較） 

 

                           ↓S1 ↓S2（Ｓ１＝ソース１、Ｓ２＝ソース２） 

|--| |----------------[CMP K10 D00]| 

 

・条件成立時、ソース１ とソース２ の内容を比較し、その大小一致に応じてＭ６０、Ｍ６１、Ｍ６２が動作します。 

 不成立時は、なにも処理しません。 

M60 S1＞S2 の時に ON 、 M61 S1＝S2 の時に ON 、 M62 S1<S2 の時に ON  

・すべてのソースデータはバイナリ値として扱われます。 

 

ラダー図      ニーモニック 

 

|  X00                             |  1 LD X00 

|--| |----------------[MOV K50 D00]|  2 MOV 

|                                  |  3 K50  

|  X01                             |  4 D00  

|--| |------------------------(T00)|K100  5 LD X01 

|                                  |  6 OUT T00  

|  X02                             |  7 K100  

|--| |----------------[CMP D00 T00]|  8 LD X02 

|                                  |  9 CMP 

|                                  |  10 D00 

|  M61             M00             |  11 T00 

|--| |-----+-------|/|--------(Y00)|  12 LD M61  比較結果D00=T00の判定 

|          |                       |  13 OR Y00  

|  YOO     |                       |  14 ANI M00  

|--| |-----+                       |  15 OUT Y00 

|                                  |  16 LD Y00 

|  Y00                             |  17 CMP 

|--| |----------------[CMP D00 T00]|  18 D00 

|                                  |  19 T00 

|  M62                             |  20 LD M62  比較結果D00<T00の判定 

|--| |------------------------(M00)|  21 OUT M00 

|                                  | 
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ＩＮＣ、ＤＥＣ命令（インクリメント・デクリメント） 

 

|  X00                             |   

|--| |--------------------[INC D00]|   

 

・Ｘ００がＯＮするたびにデバイスで指定された要素の内容に１を加えます。 

・連続実行形命令では、演算周期ごとに加算されますので注意が必要です。 

 不成立時は、なにも処理をしません。 

・連続加算を回避する場合は PLS,PLF を利用することをお奨めします。 

・１６ビット（２の補数）演算のため＋32,７６７に１を加えると-32，７68 になります。 

・DEC 命令は指定された内容から１を減算します。 

 

ラダー図      ニーモニック 

 

|  X00                             |  1 LD X00 

|--| |-----------+----[MOV K10 D00]|  2 MOV 

|                |                 |  3 K10 

|                +----[MOV K5  D01]|  4 D00 

|                                  |  5 MOV  

|  X01                             |  6 K5  

|--| |--------------------[INC D00]|  7 D01 

|                                  |  8 LD X01  

|  X02                             |  9 INC D0 

|--| |--------------------[DEC D01]|  10 LD X02 

|                                  |  11 DEC D01 

|                                  |     
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【ラダー回路事例】 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

LED 点滅回路  （L チカ） 

LEDを0.2秒点灯、0.2秒消灯を繰り返す。 

ラダー図      ニーモニック 

|  T01                             |  1 LDI T01 

|--|/|------------------------(T00)|K2  2 OUT T00 

|                                  |  3 K2  

|  T00                             |  4 LD  T00  

|--| |------------------------(T01)|K2  5 OUT T01  

|                                  |  6 K2  

|  T00                             |  7 LDI T00  

|--|/|------------------------(Y00)|  8 OUT Y00 

|                                  |   

 

プッシュオン、プッシュオフ回路 

X00をオンするとLEDが点灯し、再びX00をオンするとLEDが消灯する。 

ラダー図      ニーモニック 

|  X00                             |  1 LD  X00 

|--| |--------------------[PLS M00]|  2 PLS M00 

|                                  |  3 LD  M00  

|  M00  Y00                        |  4 ANI Y00  

|--| |--|/|-------+-----------(Y00)|  5 LDI M00  

|                 |                |  6 AND Y00  

|  M00  Y00       |                |  7 ORB  

|--|/|--| |-------+                |  8 OUT Y00 
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SETS,RSTS 命令の使用例 

 

デバイスAのX00でデバイスBのY00 LEDを点灯させる。 

双方のシリアルポートをクロス接続（8PIN SI,11PIN SO）することで相手側の要素M、Yを制御できます。 

デバイスA    デバイスB 

 

 

 

 

 

 

 

 

デバイスA ラダー図    ニーモニック 

|  X00                             |  1 LD  X00 

|--| |------------+-------[PLS M00]|  2 PLS M00 立上りパルス 

|                 |                |  3 PLF M01 立下りパルス 

|  M00            +-------[PLF M01]|  4 LD  M00  

|--| |-------------------[SETS Y00]|  5 SETS Y00 デバイスBのY00をセット送信 

|  M01                             |  6 LD  M01  

|--| |-------------------[RETS Y00]|   7 RETS Y00 デバイスBのY00をリセット送信 

  

上記の例ではデバイスBにラダーの入力は不要です。 

 

【注意事項】 

 

プログラム入力時はSI、SOのクロス接続を外して行います。 

SETS、RSTS命令は下記のように同時実行すると受信デバイスは正常動作しないため避けてください。 

 

   M00 

|--| |------------+------[SETS Y00]|  1 LD M00 

|                 |                |  2 SETS Y00 

|                 +------[SETS Y01]|  3 SETS Y01 
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アナログ入力によるRCサーボ制御例 

 

入力ボリュームと連動してRCサーボを-90°～+90°の範囲で動作させる。 

 

RCサーボ 仕様 

PWM周期  20ms 

角度-90° パルス幅0.5ms  (500μs) 

角度  0° パルス幅1.25ms (1250μs) 

角度+90° パルス幅2.5ms  (2500μs) 

動作電圧  DC5V～6V(ノイズ、電圧変動による誤作動を防ぐため別電源を推奨) 

 

PLC-IO86Aの入出力設定 

X04をアナログ入力モードに設定 

R>X04A:401:100 

0-5Vが400分割される。 入力0VではD06に100(500μs)、入力5VではD6に500(2500μs)が代入される設定 

 

Y03をRCサーボ出力モードに設定 

R>Y03R 

 

ラダー図      ニーモニック 

  M57                               1 LD M57  常時ONリレー 

|--| |-----------+----[MOV D06 D04]|  2 MOV   D06の値をD04に代入 

|                |                 |  3 D06 

|                +------------(Y03)|  4 D04 

|                                  |   5 OUT Y03 サーボモータオン   
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赤外線リモコン出力を受信してY00,Y01 LEDの点灯例 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

動作確認済み IR受信モジュール（38kHzタイプ） 

PARA LIGHT ELECTRONICS製 PL-IRM0101-3 

シャープ製 ＧＰ１ＵＸＣ４１ＱＳ 

GROVEシステム SEEED-101020016 

 

動作確認済み リモコン（NECフォーマット） 

Sparkfun製 COM-14865   （カスタムコード：00FF） 

オプトサプライ赤外線リモコン OE13KIR  （カスタムコード：10EF） 

 

【注意事項】 

すべてのNECフォーマットリモコンの動作を保証するものではありません。 

 

X07をIR入力モードに設定 

R>X07I 

受光センサにリモコンを向け、リモコンの何らかのボタンを押す。 

その後ピリオドコマンドを実行することで、リモコンから送信されたデータを表示する。 

R>. 

10EF00F8 

表示された文字列の先頭4バイト”10EF”がカスタムコードです。 

カスタムコードの設定 

R>X07I:10EF 

上記でX07のIR入力モードの設定完了。 

以後、リモコンの押されたボタンデータがD03に代入される。受信データはD?コマンドで確認できる。 
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ラダー図      ニーモニック 

 

  M57                               1 LD M57  常時ONリレー 

|--| |---------------[CMP K30727 D03]|  2 CMP  Aボタン比較 

|  M61                              |  3 K30727 

|--| |--------------------------(Y00)|  4 D03 

|  M57                               |  5 LD M61  イコールフラグ 

|--| |---------------[CMP K30855 D03]|  6 OUT Y00 Aボタンが押されている間オン 

|  M61                              |  7 LD M57 

|--| |--------------------------(Y01)|  8 CMP  Bボタン比較 

|                                    |   9 K30855 

      10 D03 

      11 LD M61 イコールフラグ 

      12 OUT Y01  Bボタンが押されている間オン 

       


