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１．概要 

 

 本説明書は、DSH-PLCSim PLCシミュレータと接続するVC6言語によるアプリケーションデモプログラムについて説

明します。 

 

 DSH-PLCSimがサポートするPLCは、三菱電機(株)製MELSECシリーズのPLCで、バスインタフェース関数が使用で

きるものを対象としています。 

 

 

［関連文書］ 

 

               DSH-PLCSim関連文書一覧表 

# 文書番号 文書名 注釈 

1 

 

DSHPLCSIM-08-30304-00 DSH-PLCSim ﾕｰｻﾞｰｽﾞ･ｶﾞｲﾄﾞ PLCｼﾐｭﾚｰﾀの機能などが記述さ

れています。 

2 

 

DSHPLCSIM-08-30305-00 DSH-PLCSim 操作ﾏﾆｭｱﾙ 

 

操作についての具体的な説明

書です。 

3 

 

DSHPLCSIM-08-30320-00 DSH-PLCSim ｲﾝﾀﾌｪｰｽ関数説明書 装置ｺﾝﾄﾛｰﾗ側が使用できる 

ｲﾝﾀﾌｪｰｽ関数の説明書です。 

4 

 

DSHPLCSIM-08-30390-00 DSH-PLCSim PLC制御デモ・プログラムについて 

（VB6言語版） 

VB6 のﾃﾞﾓﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑの説明書で

す。 

5 

 

DSHPLCSIM-08-30391-00 DSH-PLCSim PLC制御デモ・プログラムについて 

（VC6 C/C++言語版） 

この文書です。 

 

 デモは２台のPCを使って行ないます。 

 

 1台目のPC上でPLCの役割を果たすDSH-PLCSIm PLCシミュレータを動作させます。 

 他方のPC上で、装置コンとローラ側のプログラムに相当するデモプログラムを動作させます 

 

 双方のプログラムには、DSHPLC.dll ライブラリを使用します。 

 アプリケーション側から云えば、このﾃﾞもプログラムの目的は、DSHPLC.dllのライブラリの動作の確認です。すな

わち、MELSEC PLCが提供するQBFインタフェース関数相当の関数を使ってPLCとの制御を実際にシミュレーションし

て動作することを確認することです。 

 

 デモする機能はDSH-PLCSimが提供する次に挙げる基本的な機能です。 

 

（１）PLCとしての機能 

QBF_Open(), QBF_Close(),QBF_X_In_BitEx(), QBF_Y_OUT_BitEx()関数による入出力デバイスで制御機能で

す。 

他に、DSP-PLCSim独自の専用関数として、QBF_SetIOFile()とUPLC_CkCommReady()関数を使用します。 

シーケンスプログラムによる自動制御機能のデモも簡単な例で実現します。 

 

（２）DSH-PLCSimのキャリアIDリーダー、スロットマップリーダー、プロセスﾃﾞｰﾀリードの機能 

UPLC_CarIdRead(), UPLC_SlotmapRead(), UPLC_ProcDataRead()関数を使用します。 
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２．構成 

 

 本デモプログラムが動作するシステム構成は次のようになります。 

 ２台の PC を使用し、図では左側の PC が装置コントローラに相当するデモプログラムのためのもので、右側の PC

がDSH-PLCSimのためのものです。 

 

TCP/IP

PC DSH-PLCSim シミュレータ 

Windows 

 

 

 

 

                      

画面操作 

GUI 

ｷｰﾎﾞｰﾄﾞ 

アプリケーション 

サンプルプログラム 

Windows 

 

  （ﾃﾞﾊﾞｯｸﾞ対象） 

I/O 

情報

DshPlc.dll

ﾗｲﾌﾞﾗﾘ 

PLC I/O機能 

I/O 

情報

DshPlc.dll

ﾗｲﾌﾞﾗﾘ 
 

ｷｬﾘｱ ID 

ﾘｰﾀﾞ機能 
 

 

ｽﾛｯﾄﾏｯﾌﾟ 

ﾘｰﾀﾞ機能 

 

 

 

画面操作 

GUI 

ｷｰﾎﾞｰﾄﾞ 

 

 

 

 

 

 双方のPCともWindowsの下で、GUIを使って操作します。 
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３．開発環境と必要なファイル 

 

３．１ デモプログラム側 
 

（１）開発環境 

Windows-2000、XPまたはVISTA 

Microsoft Visual C++ 6.0  

 

（２）プロジェクトファイル 

PlcApp.dsw - ワークスペースファイル 

PlcAppDlg.cpp  - VC++6用デモプログラムファイル 

dshplc.h  - QBF関数のプロトタイプ 

sample_1.h - I/Oデバイス名のアドレス定義 

 

（３）実行ファイル 

PlcApp.exe - デモ実行プログラム 

DSHPLC.dll - ライブラリプログラム 

sample_1.pls  - I/Oデバイス定義ファイル 

 

３．２ DSH-PLCSimシミュレータ側 
 

（１）実行ファイル 

DSHPLCSIM.exe  - PLCシミュレータ 

DSHPLC.dll - ライブラリ 

sample_1.pls - I/Oデバイス定義ファイル 

sample_1.prg - オート制御プログラム 
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４．デモ内容 

 

 I/Oデバイス信号の定義仕様とPLCシミュレータとの制御内容を示します。 

 

４．１ I/O定義ファイル 
 

 sample_1.pls ファイルを使用します。I/Oデバイスの定義は次の通りです。 

 

X-addr 入力ﾃﾞﾊﾞｲｽ名 Y-addr 出力ﾃﾞﾊﾞｲｽ名 

0000 X_LoadEnd 0000 Y_LoadStart 

0001 X_MovedSrc 0001 Y_MoveSrc 

0002 X_FoupOpened 0002 Y_OpenFoup 

0003 X_MovedWork 0003 Y_MoveWork 

0004 X_ProcessStarted 0004 Y_StartProcess 

0005 X_ProcessEnd 0005 Y_MoveDst 

0006 X_MovedDst 0006 Y_CloseFoup 

0007 X_FoupClosed 0007 Y_UnloadStart 

0008 X_RdyUnload 0008  

0009 X_UnloadEnd 0009  

 

 PLCシミュレータとデモプログラムの双方で同じものを使用します。 

 

 互いに、QBF_SetIOFile()関数でI/O定義ファイル名の引数に対してsample_1.plsを指定します。 

 

 I/O定義ファイルの作成については、「 DSH-PLCSim PLCシミュレータ 操作説明書 」を参照してください。 
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４．２ デモプログラムとPLCシミュレータ間の通信と制御 
 

（１）デバイス単位のOn/Off制御 

デモプログラムでは、I/Oデバイス名を選択し、画面のボタン操作でOn/Offの制御を行います。 

 

（２）シーケンスプログラムによる自動I/O制御 

次のシーケンスの制御を自動で行います。 

 

PLC ﾃﾞﾊﾞｲｽのやり取り EQCON 注釈 

  Delay(3) 

X_LoadEnd = ON 

Y_LoadStart = OFF 

  Delay(3) 

X_MovedSrc  = ON 

 

X_FoupOpened = ON 

 

X_MovedWork = ON 

  Delay(5) 

X_ProcessEnd = ON 

  Delay(3) 

X_MovedDst = ON 

 

X_FoupClosed = ON 

X_RdyUnload = ON 

  Delay(3) 

X_UnloadEnd = ON 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Y_LoadStart = ON 

 

 

Y_MoveSrc = ON 

 

Y_OpenFoup = ON 

 

Y_MoveWork = ON 

 

Y_StartProcess = ON 

 

Y_MoveDst = ON 

 

Y_CloseFoup = ON 

 

 

Y_UnloadStart = ON 

 

 

Load開始 

Load完了 

 

Srcへ移動 

同完了 

Foup開 

同完了 

Workへ移動 

同完了 

処理開始 

処理終了 

Dstへ移動 

同完了 

Foup閉 

同完了 

 

Unload開始 

同完了 

 PAUSE 

全入力ﾃﾞﾊﾞｲｽ = OFF 

全出力ﾃﾞﾊﾞｲｽ = OFF 

  

 

 

 

 

PLCシミュレータは、シーケンスプログラム画面上で、sample_1.prgプログラムファイルを使用します。 

作成の仕方については、「 DSH-PLCSim PLCシミュレータ 操作説明書 」を参照してください。 

 

デモプログラム内では、QBF_X_In_BitEx(), QBF_Y_Out_Ex()関数を使ってプログラムを組んで制御します。 

 

（３）キャリアIDリーダー、スロットマップリーダー、プロセスデータ読込み 

ボタン操作でリードします。 

DSHPLC.DLLライブラリの関数 UPLC_CarIdRead()、UPLC_SlotmapRead()、UPLC_ProcDataRead()関数を使っ

てプログラムを組んで制御します。 
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５．操作 

 

 PLCシミュレータの操作については、「 DSH-PLCSim PLCシミュレータ 操作説明書 」を参照ください。 

 

５．１ PLCシミュレータ側 
 

 操作で使用するファイルは以下の通りです。 

 

（１）I/Oデバイス定義ファイルとして、sample_1.plsを指定し、I/Oデバイス制御画面を開始します。 

 

（２）シーケンスプログラムファイルとして、sample_1.prg を使用します。 

 

５．２ デモプログラム側 
 

 plcApp.exe をVC++6開発環境で生成します。 

 plcApp.exeが保存されている同じディレクトリに sample_1.plsファイルをコピーしておいてください。 

 

５．２．１ 起動と画面 
 

 plcApp.exeを起動します。次に示す画面が表示されます。 

 

 

Log画面 

  

 この状態では、接続ボタンだけが有効になっています。 
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５．２．２ PLCシミュレータとの接続 
 

（１）PLCシミュレータ側において、I/Oデバイス制御が開始されていることを確認します。 

また、PLCの通信設定メニューの中のTCP/IPの設定情報、IP,ポートの内容を確認します。 

PLCシミュレータの設定 ： IP – デモプログラム側のPCのネットワークアドレスになっていること。 
              ポート － デモプログラムと同じ値になっていること。 

 

（２）画面の接続ボタンをクリックします。 

他の操作ボタンが有効になります。 

同時に、I/Oデバイス定義ファイル sample_1.pls がDSHPLC.dllによって内部に読込まれます。 

PLCシミュレータと接続できると、“□接続状態”のチェックの“ “マークが表示されます。 
未接続中はチェックマークの表示が消えます。 

 

 画面は次のように変わります。 
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５．２．３ マニュアル I/O制御 
 

 PLC シミュレータとの通信が可能になったあと、入力デバイスの入力ならびに出力デバイスの入出力操作が可能に

なります。 

 

（１）入力デバイスの入力操作 

 

入力デバイス名選択コンボボックスリストから入力したいデバイス名を選択し、 Read  ボタンをクリッ

クします。 

 

デモプログラムは、QBF_X_In_BitEx()関数を使ってシミュレータに対し、指定された入力デバイスの

On/Off状態を取得します。 

 

取得された状態はログ画面に、例えば次のように表示されます。 

** QFB_X_In_BitEx( 0x0 ) = 0 ( X_LoadEnd )  

 

 

（２）出力デバイスの入出力操作 

出力デバイスの入力は、（１）の入力デバイスの入力操作と同様に行ないます。 

 

出力は、出力デバイス名選択コンボボックスリストから出力したいデバイス名を選択し、そして、On/Off

コンボボックス上のOnまたはOffを選択し、 Write  ボタンをクリックします。 

 

 
デモプログラムは、QBF_Y_Out_BitEx()関数を使ってシミュレータに対し、指定された出力デバイスの

On/Off状態を設定します。 

 

出力した結果はログ画面に、例えば次のように表示されます。 

** QBF_Y_Out_BitEx( 0x0, 1 ) = 0 ( Y_LoadStart )  

 

出力されたOn/Off状態はPLCシミュレータの画面で確認できます。 

 

 入出力関数実行の結果、エラーが発生した場合は、その旨の表示を行ないます。 
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５．２．４ PLCシーケンスプログラムによる制御に対する処理 
 

 ４．２で説明しましたが、PLC シミュレータ側で行なわれるシーケンスプログラムによる自動制御動作に対し、そ

の相手をするための処理を行います。 

 

 操作は、以下の順に行ないます。 

 

（１）先に、PLCシミュレータ側の操作で、シーケンスプログラムを開始しておきます。 

sample_1.prg シーケンスプログラムファイルを開いて、実行ボタンのクリックします。 

PLCシミュレータのシーケンスプログラム画面は次のようになります。 

 

ﾃ ﾞ ﾓ ﾌ ﾟ ﾛ ｸ ﾞ ﾗ ﾑ による

Y_LoadStart=ON を待機し

ます。 

（２）その後、デモプログラム側はオート制御の中の実行開始ボタンをクリックし、シーケンスを開始します。 

 

 

 

これで、デモプログラムは、QBF_Y_Out_BitEx()関数を使って Y_LoadStart信号をON にします。 

（PLCシミュレータはY_LoadStart信号がONになるのを$WAITコマンドで待機しています。） 
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（３）双方で実行開始が行なわれると、４．２の制御シーケンスに従って制御が進行していきます。 

PLCシミュレータ側では、I/Oデバイス制御画面上の信号がシーケンスの進行と共に信号がOn表示になっ

ていく様子を目視できます。 

 

シミュレータ側では、シーケンス-24のX_UnloadEnd 信号=ONの出力の後、$PAUSE コマンドで実行停止し

ます。 

 

また、デモプログラム側では、X_UnloadEnd=ONの入力確認でオート制御処理を終了し、停止します。 

 

最終的に、PLCシミュレータ側のI/Oデバイス制御画面は次のようになります。 

 

 

 

 

 

デモプログラム側のログ画面には次のように信号の変化が表示されます。 

 
** Auto Control Start ** 

  step-1 ==> Y_LoadStart       = ON 

  step-2 ==> X_LoadEnd         = ON 

  step-3 ==> Y_MoveSrc         = ON 

  step-4 ==> X_MovedSrc        = ON 

  step-5 ==> Y_MoveOpenFoup    = ON 

  step-6 ==> X_FoupOpened      = ON 

  step-7 ==> Y_MoveWork        = ON 

  step-8 ==> X_MovedWork       = ON 

  step-9 ==> Y_StartProcess    = ON 

  step-10 ==> X_ProcessStarted = ON 

  step-11 ==> X_ProcessEnd     = ON 

  step-12 ==> Y_MoveWork       = ON 

  step-13 ==> X_MovedDst       = ON 

  step-14 ==> Y_CloseFoup      = ON 

  step-15 ==> X_FoupClosed     = ON 

  step-16 ==> X_RdyUnload      = ON 

  step-17 ==> Y_MoveCloseFoup  = ON 

  step-18 ==> X_UnloadEnd      = ON 

** End of Auto Control 
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５．３ キャリア IDリーダー、スロットマップリーダー、プロセスデータリード操作 
 

 PLCシミュレータの“キャリアID、スロットマップ...”画面に表示されている情報をdshplcライブラリの専用関

数を使って取得します。操作は、次のボタンのクリックで行ないます。 

 

 

 

（１）キャリアIDの取得操作 

ｷｬﾘｱ ID ボタンをクリックします。デモプログラムは、UPLC_CarIdRead()関数を使って取得します。 

取得されたIDは次のようにログ画面に表示されます。 

 

 

 

** UPLC_CarIdRead() - ID = CARID_03 

（２）スロットマップ情報の取得操作 

ｽﾛｯﾄﾏｯﾌﾟﾘｰﾄﾞボタンをクリックします。デモプログラムは、UPLC_SlotmapRead()関数を使って取得します。 

取得されたスロットマップ情報は次のようにログ画面に表示されます。 

 

 

 

 

** UPLC_SlotmapRead() OK  

   1234567890123456789012345 

   1001111111101111111111101 

 

（３）プロセスデータの取得操作 

ﾌﾟﾛｾｽﾃﾞｰﾀボタンをクリックします。デモプログラムは、UPLC_ProcDataRead()関数を使って取得します。

取得されたデータ（７個分）は次のようにログ画面に表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

** Procdata[0] = 111.1 

** Procdata[1] = 222.2 

** Procdata[2] = 333.3 

** Procdata[3] = 444.4 

** Procdata[4] = 555.5 

** Procdata[5] = 666.6 

** Procdata[6] = 777.7 
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６．デモプログラムのプログラミング・ノート 

 

（１）通信接続状態の監視 

 

接続ボタンでPLCシミュレータとの通信接続を開始した後、実際にTCP/IPプロトコルで接続できたかどう

かの監視と通信状態表示の更新を行ないます。 

 

監視は、UPLC_CkCommRead()関数を使って５００MS間隔で行ないます。 

TIMER1でインターバルをとり、そのイベント発生時に監視処理を行ないます 

 

（２）シーケンスプログラムの進行処理 

 

オート制御の処理は、４．２で示したPLCシミュレータ間の信号のやり取りを状態番号で表現して、その

状態番号（１～１８）における処理を必要に応じて行なうことにします。この状態番号領域として、 

next_step（Integer）を使用します。 

 

オート制御ボタンでの開始時に、next_step = 1 にセットします。 

 

その後は、TIMER2で５００MSの周期で、next_stepの値にしたがって、出力デバイスのON出力あるいは、

入力デバイスの状態を入力してnext_stepの値を進めていきます。 

 

詳しくは、プログラムファイルの中のTIMER2イベントハンドラーの処理を参照してください。 

 

 


	１．概要
	［関連文書］

	２．構成
	３．開発環境と必要なファイル
	３．１　デモプログラム側
	３．２　DSH-PLCSimシミュレータ側

	４．デモ内容
	４．１　I/O定義ファイル
	４．２　デモプログラムとPLCシミュレータ間の通信と制御

	５．操作
	５．１　PLCシミュレータ側
	５．２　デモプログラム側
	５．２．１　起動と画面
	５．２．２　PLCシミュレータとの接続
	５．２．３　マニュアルI/O制御
	（１）入力デバイスの入力操作
	（２）出力デバイスの入出力操作

	５．２．４　PLCシーケンスプログラムによる制御に対する処理

	５．３　キャリアIDリーダー、スロットマップリーダー、プロセスデータリード操作

	６．デモプログラムのプログラミング・ノート
	（１）通信接続状態の監視
	（２）シーケンスプログラムの進行処理



