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制御対象の要求動作表現から連続してネットモデルによる制御内容をコンピュータ上に作成でき

る。作成された制御内容は、直ちにシミュレーションで試験され、結果が良ければプログラムを

コントローラに転送して実試験できる。また、実試験の状況は、モニタによリリアルタイムに監

視できるので、問題分析を容易にしている。また、従来のネットモデルでは、システムの動作を

緊急に停止するための一定の方法が示されておらず、解決は個々のユーザの努力に任されていた。

ここに提案する方法を用いれば、明確な図的表現で緊急停止を容易に記述できる。

| はじめに

離散系の制御対象は、連続系 (フ イードバツク系)

の制御対象とは区別して離散事象システムとして捉え

られるのが一般的である(lt離散事象システムは、生

産工場の自動化 (FA)、 自動機械の制御盤、計算機、

通信ネットワーク等のシステムに見られるが、近年の

自動化の動向の中で注 目を集めている制御対象であ

る。このシステムは、離散的な事象と離散的な状況と

で構成され、事象は不規則な時間間隔で生起する特徴

を持つ。その際システムは、複数の状況が並行的に保

持され、それぞれがランダムに別々の事象を生起して

次の状況に遷移する並行性と共に単一流れの中でも複

数の事象が同時に生起して複数の状況の成立と状況遷

移を引き起こす同時進行性の特性を持つ。したがって、

コンピュータによる制御では、離散系も連続系と同様

並列処理及びリアルタイム性が要求される。

従来この離散系の制御は、シーケンス制御で実現さ

れることが多く、制御内容の表現形式はリレー回路な

どの電気回路が採用されてきた。しかし、回路表現で

はシステムの動的状況が明示されないため、ダイナ

ミック動特性を追跡・分析するには不具合があった。

更に近年のように大規模化・ 複雑化したシステムの制

御を見通しよく設計するには、制御内容を構造化・ 階

層化して表現することが要請されている(2ヽ しかしな

がら、回路表現でこの要請に応えるには困難があった。

また、回路設計方法論は必ずしも確立しておらず、特

に当該の非同期式順序論理回路の設計方法論の領域で

は、順序論理回路論や論理代数論を基礎とした手法が

一部で用いられているに過ぎず、ほとんどの場合基本

回路要素の組合せ手法や過去から伝承されてきた経験

的手法に頼っているのが実状である(3t

このような背景から、離散事象システムの制御を体

系的に取 り扱 う要請が高まり、これに応える新しい手

法としてペ トリネットモデルが注目され、ペ トリネッ

トのサブクラスモデルを応用する試みが各方面で検討

されている(`t筆
者の最終日標も、ネットモデルを用

いた制御設計表現法の確立に置いているが、今回この

方法論確立に向けての一過程として、パーソナルコン

ピュータによる設計表現支援ツールを開発したので報

告する。
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ペトリネットと制御設計表現モデル

モデリング

離散事象システムの中でも特にシーケンス制御シス

テムの制御内容の設計表現においては、具体的詳細レ

ベルではコントローラの影響を受ける。従来、シーケ

ンス制御システムの表現において用いられてきた電磁

リレー回路や論理回路等の回路表現では、コントロー

ラである電磁 リレーの電気回路接続やディジタル IC
の 2値論理回路の具体的詳細レベルを表現している。

また、コントローラにコンピュータを用いた場合の表

現では、一般にフローチャートが用いられるが、この

表現はコンピュータプログラムの処理手続きを示して

いるのみである。即ち、これら従来の表現では、How
―to do内容の表現が主体であって、制御システムの表

現をコントローラ依存形式から独立させ、制御対象及

びコントローラを含めた制御システム全体と制御対象

に要求される動作 Onat to d。 )ま で表現できてはい

ない。システムが全体として備えなければならない制

御内容の構造やダイナミックな動作状況までも表現で

きるようにするには新しい表現法が必要であった。

シーケンス制御システムは、離散事象システムとし

てのいくつかの固有な特性を持つが、その中でも特に

重要であるのは、上述した、制御内容の構造やダイナ

ミックな動的特性をいかに表現できるかである。ベ ト

リネット(5)は
、この離散事象システムの特性を数学的

な表現でモデル化するモデリングッールのひとつであ

る。本モデルを用いれば、制御内容の構造と共にシス

テムの持つダイナミズムまでの表現が可能である。

ネットモデルを用いてシステムを表現する際の基本

的考え方は、システムが互いに関連し合う個々の要素

で構成されていると捉えていることである。個々の要

素は、その要素が実行中であるという固有の状況 (注 l)

を表すことになるが、状況という概念は、システムの

現在および将来の動作を記述する上で欠くことのでき

ない情報を抽象的に表現するものである。また状況は、

その過去の履歴に依存して、空間時間経過と共に変化

していく。関連し合 う要素を状況で捉えることは、シ

ステムをモデル化する際に重要である。

2 ネットモデル

ペトリネットをシーケンス制御システムの表現と制

御に応用するため、ベトリネットモデルに制限と拡張

を施したサブクラスモデルがいくつか提案されてい

る。ここでも、基本的にはその中の一つマーク流れ線

8

図を援用するが、シーケンス制御システムにおける実

用上の要求から筆者は、このモデルを拡張してシステ

ム緊急停止機能を付加した。本敲の第Ⅲ章で述べる制

御システムの設計支援ツール開発仕様は、この拡張モ

デルに基づいて作られたものである。以下準備として、

使用モデルの要点を述べる。

21 マーク流れ線図

ペ トリネットの容量を 1に制限し、ネット外からの

2値信号受け入れゲートを付加したモデルであるマー

ク流れ線図 (Mark F10w Graph以下MFG)は 、図

1に示す要素で構成される
(6ヽ ポツクスとマークに

よってシステムの各部の動作状況を、 トランジション

によって動作状況の変わ り目を、アークによってボッ

クスとトランジションとの接続をそれぞれ表 してい

る。また、 トランジションに対応する事象の発生を許

可あるいは抑止するものとして、ゲート枝があり、許

可ゲート枝と抑止ゲート枝とがある。ベ トリネ トモデ

ルに対してゲート枝の中でネット外部からの信号枝が

MFGで の新たな追加である。

図 l MFGの 基本要素

MFGは 、マータの遷移によってシステムの動作状

況を表現するが、マークの遷移は次の規則にしたがっ

て行われる。

①ひとつの トラジションにおいて、入力側のすべ

てのボックスにマークが存在し、出力側にマーク

の存在するボツクスがひとつもなく、かつ、許可

ダートが真 (1)、 抑止ダートが偽 (0)であると

きトランジションは点弧する。

②点弧すると、 トランジションの入力側のすべて

のポックスのマークが消滅し、かつ、出力側ボッ

クスのすべてにマークをひとつ生起する。

上記規則は、論理式で記述できる。図 2に示すよう

に任意の トランジションtkの 入力側にU個 のボック

ス、出力側にV個のボックス、M個の許可ダート、N
個の抑止ゲートが接続されているとする。入力側の

ポツクス変数をbl(u=1～ U)、 出力側のポクス変

トランジション

ボックス

7-? ?-,
(抑止′

ダート
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数を bR(V=1～ V)、 許可 ダートをgEm(m=1
～M)、 抑止ダートをgln(n=1～ N)と すると点弧条

件式は次式となる。

M   N

図 2 トランジシヨン ttの点弧規則

tk(s)=口 b占 (S)° 2bP(S)

・ngEm(S)・ 2面 (s)¨ (D

ただし、 Sはタイムシーケンス番号 (S=1, 2,
3… )。

また、 トランジションtkの 点弧によるボツクスの

マーク消滅および生起は、次式で表される

bk。 (S+1)=bku(s)・ tk(u=1～ U)・ (2)

bkv(S+1)=bkv(s)・ tk(V=1～ V)…〈3)

22 シーケンスネット

シーケンスネット(Sequenntial net以 下 S net)|ま 、

システム動作の安全性の確保の必要から、MFCで 表

現された工程などの作業実行状況に対してこれを緊急

に停止する表現方法を提案している(7=

MFGで は緊急停止表現に問題があった。問題点は

次のとおりである。一連の動作からなる作業は、図 3

で示すモデル構造となる。各動作は各ポックスで表さ

れ、ポックス内にマークが入ることにより起動され、

マークが出て行くことにより停止する。工程が正常に

進行し一連の動作を停止させる必要がない場合はこれ

でよいが、ある動作を実行中に緊急停止を行 う場合に

問題が生する。すなわち、実行中の動作を停止させる

ためには、そのポックスからマークを消滅させる必要

があるが、マークの行き先は次工程しかないため、実

行中の動作は停止するものの次の動作が新たに起動さ

れてしまう。図 3を例にとると、 トランジションt2に

付くゲートg2からb2の マークを消滅できるが、マーク

は b3に遷移し、これが動作することになり全体として

動作停止に至らない。

t,  b.

… Ц
8,

図 3 緊急停止問題

(1)緊急停止 トランジション

ー般に、図 4(a)に示すような任意のモデルで、停止

用の押 しボタンスイッチが接続されているゲート枝

geに より、動作を緊急停止(いずれかのポツクスにある

マークを消滅)さ せるには、マークを消滅させるべき

各ボックスから、geが付 くそれぞれの トランジション

(tl～ tn)ヘ アークを出す構造にすれば可能である。こ

れと等価なものとして(b)の ように、ひとつの トランジ

ションteに 、各ポックスが論理OR条件でアークを出

すようにすると、 トランジションが 1個になり、(a)に

比べて表現が簡単かつ明瞭になる。このとき、teの点弧

(普 ]を )

(普 ]を )

9

OR

(b)

図 4 緊急停止表現
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条件式は、

te=(bi+b2+b3+ ¨̈ +bn)・ g。  (4)

で与えられるので、teの点弧でいずれかのポックスに

あるマークを消滅させることができる。ボックスの

マークの消滅は、次式で表される。

bn(s+1)=bn(s)。 可(n=1, 2, 3¨ )

この トランジションteを 緊急停止 トランジション

とする。緊急停止 トランジションの点弧でボックスの

マークを消滅させ、システムの緊急停止が実現できる。

上記の一般的な状況を表現することの他に実際の

シーケンス制御では、タイマ機能およびカウンタ機能

の表現が必要である。MFGで は、状況を表すボック

ス要素の拡張として時間および容量を表現できる要素

を導入している(=tしかし、これら時間および容量要

素は、システムが緊急に停止したことに対応して、そ

れぞれの設定値到達前に経過した時間および変化した

容量をリセットすることはできなかった。そこで、時

間および容量要素に対しても緊急停止に対応できるよ

う要素機能を拡張した。

まず、時間要素を拡張 して次のとお リタイマモ

ジュールとして定義する。

(2)タ イマモジュール (図 5参照)

経過すべき時間をボックス (b部)の出力側寄 りの

p部にタイマ機能として割 り当てる。ボツクス内に

マークが入ると、設定された時間が経過してはじめて、

出力側に接続されているトランジションの点弧条件に

寄与する。もし、ポックスに入ったマークが、設定時

間を経過しない間に消滅したら、それまでの経過時間

はリセットされるものとする。

g.

図 5 タイマ機能モジユール

つぎに、容量要素を拡張して次のとおリカウンタモ

ジュールとして定義する。

0)カ ウンタモジュール (図 6参照)

自丸 (〇、 C部)内のカウント現在値が設定値 (N)

未満のときのみ、入力側 トランジションの点弧を許し、

点弧すると○内のカウント値が 1つ増える。カウント

10

値が設定値に達すると、ボックス(□ 、bc部 )内にマー

クを 1つ生起する。□内にマークがあれば、出力側 ト

ランジションの点弧を許 し、点弧すると□内のマーク

は消滅する。カウン ト現在値の リセ ットは、○の出力

lllト ランジション teの点弧によって行 う。

図 6 カウンタ機能モジュール

Ⅲ 設計支援ツール開発仕様

制御設計支援ツールのCAD部およびシミュレータ

部は、既にS netと して開発済みである。今回の開発

は、S net制御ルールに基づきCAD上 に作成された

制御内容を実行コントローラである汎用プログラマブ

ルコントローラ (以下PC)の命令コードに変換する

トランスレータおよび制御実行状況をコンピュータ側

から監視するモニタの開発である。開発作業は、開発

計画側が開発仕様を作成し、この仕様を委託側に提示

して、外部委託によリソフトウェア作成を行 う(こ 2)方

法を採用した。以下に開発仕様の要点を示す。

l トランスレータ

入力したCADデ ータからPC命令コードを生成す

る。変換ターダットPCは、今回は一つの型式の汎用

機
に3)と

する。

11 変換要素

変換する S net要素は次のとおりである。

[ト ランジション(|)、 ボツクス(□ )、 アーク(→ )、

時間(EElタ イマ)、 容量(O カウンタ)、 グート(許

可/抑止、内部/外部、緊急停止)、 緊急停止トランジ

ション(I T00)、 緊急停止トランジションヘのアーク

(*)]

ただし、次の要素は変換しない。

[CAD図に初期値として含まれるマーク、アービタ]

12変換方法

各要素のPC命令コードヘの変換は次の方法によっ

て行 う。

(1)緊急停止 トランジション :I122式(0に よる。
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(2)ト ランジション :Ⅱ 21ト ランジション点弧条件

式(1)に よる。

13)ボ ックスのマーク消滅および生起 :Ⅱ 21式(0お

よび式(3)に よる。

なお、上(2)ト ランジションおよα 3)ポ ックスの

PC命令 コー ド変換例を参考 として付録に示す。

14)時間 (タ イマ):H22時間要素定義による。同様

に変換例を付録に示す。

lro)容量 (カ ウンタ):H22容量要素定義による。同

様に変換例を付録に示す。

なお、PC命令コードヘの変換に際しては上要素を、

この順序でそれぞれ 1群のPC命令 コードに展開す

る。これ以外の要素 (ア ーク、ゲート、緊急停止 トラ

ンジションヘのアーク)については、上要素の展開の

際に第Ⅱ節の要素定義に従い単独のPC命令またはア

ドレスとして組み込む。

13 アドレス割付

トランスレータ実行に際しては、エデイタを準備し

ユーザが次のアドレス割付を行 う。また、エディタは

不正な割付を排除するチェツタ機能を持つ。

(1)ボ ックス、 トランジション、タイマ、カウンタ、

緊急停止 トランジションそれぞれの変換で生成さ

れるOUT命令の出カアドレス。

12)緊急停止ダートを含む外部ゲートのアドレス。

(3)タ イマ機能およびカウンタ機能のアドレス。

14 変換結果出力

次の情報を、フロッピーディスクに出力する。また、

要求すれば、同一内容をプリンタヘも出力する。

n)変換後のPC命令コード

12)ア ドレス割付結果

2 モニタ

PCでの S net制 御実行状況をコンピュータディ

スプレイで監視するモニタである。

21 PC命 令転送

変換後のPC命令コード (ア センプラ形式)を PC
機械語コードに変換し、通信回線 (RS 232C)を通し

てPCに転送する。また、PCか ら機械語コードを読

み出してコードが正しく転送されたことを確認するベ

リファイ機能を持つ。

22 CAD図 データ・変換結果の読み込み

PCでの実行状況をモニ′する準備として、次の

データをフロッピイディスクから読み込む。制御実行

状況表示画面は、S netの シミュレーション画面と同

一とする。

(1)変換前のCAD図データ

12)変換後のPC命令コード

13)ア ドレス割付結果

23 制御実行状況監視モニタ

通信回線 (RS 232C)を通して、PCでの S net制

御実行状況を監視してコンピュータディスプレイ上に

表示する。動作を監視するのは次の要素である。

(1)ボ ックスのマークの有無

12)タ イマ機能モジュールの動作状況、設定時間、経

過時間

13)カ ウンタ機能モジュールの動作状況、設定カウン

ト値、カウント現在値

(4)外部ゲートのON/OFF
24 通信環境設定

次の情報に対する通信環境を設定できるようにす

る。

(1)PC号機番号

12)伝送速度 (bps)

13)パ リティ (偶/奇 )

(4)コ ード (ASCⅡ 7ビ ット/JIS8ビ ット)

IV 支援ツールの特徴

(1)ネ ットモデルは、並行的な状況がランダムな事象

の生起で進行するシステムの動作を表現する図的記

述言語であるから、便利なグラフィクエディタを準

備した。CADモ ードにおいて、アイコンに示して

あるボツクス、 トランジション等の要素をマウスで

選択して目標の制御内容を作成することができる。

変更・修正は作図と同様にマウスで容易に行える。

(2)CADに よる制御内容の作成が完了したら、制御

内容が設計仕様に適合しているか否かを検証するた

めに、コントローラで実行する前にオフラインでの

シミュレーションが可能になっている。初期マーク

の配置から点弧可能な トランジションを逐次点弧

(ト ランジションを示す棒 |が発色)させていきな

がら、システムの動作をマークの移動によってシ

ミュレートできるようになっている。

131 設計した制御内容は、その構造如何によってはシ

ステムの動作が先にも後にも進めない続行不能の

デツドロックに陥ることがあるが、離散事象システ

ムの解析ではデッドロックの検出が重要である。シ

ミュレーションには、デッドロックの検出機能を備

えていて、デッド時点で画面と音声による表示を行

い、システムの解析に貢献できる。

(4)CADで作成した制御内容の図的表現は、コント
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ローラの物理 1/0ァ ドレスの割付をした後、 トラ

ンスレータによってプログラム命令コードに自動変

換され、コントローラに転送できるので、労力を伴

うプログラム作成作業を効率化できる。

6)従来のネットモデルでは、システムの動作を緊急

に停止するための一定の方法が示されておらず、解

決は個々のユーザの努力に任されていた。ここに提

案している緊急停止 トランジションを用いれば、統

一した明確な図的表現で緊急停止を容易に記述でき

る。

16)ま た、緊急停止表現は、タイマ機能およびカウン

タ機能に対しても適用できるようにしたので、タイ

マ、カウンタを多用する実用システムの表現に有効

である。

(71 コントローラが制御を実行している間のシステム

の動作状況は、通信回線を通してコンピュータの

ディスプレイ上にマークの動きとしてモニタされ

る。したがって、制御対象を接続した実運転状況も、

コントローラから送られて来る情報を基にして、C
ADで作成した図の上のマークの移動として、 リア

ルタイムに表示できる。これは、システム動作の全

体の把握や故障診断に有効である。

(3)シ ステムの動作上で発生する競合などの制御問題

は、システムの動作時間のためにシミュレーション

だけでは発見できない場合がある。このときは、コ

ントローラを運転してオンラインで動作状況をモニ

タしながら解決しなければならない。モニタ機能は、

この問題分析作業を効果的に支援できる。

V むすび

パーソナルコンピュータによる離散事象システムの

制御設計支援ツールを開発した。ベ トリネットモデル

を応用 した設計表現法検討のための支援ツールであ

る。ツールのCAD部及びシミュレータ部は既に開発

済みで、今回は汎用プログラマブルコントローラヘの

トランスレータとコントローラでの制御実行状況のモ

ニタである。

ネットモデルを汎用コントローラで実現した例はこ

れまでにないので、本ツールを用いれば、現有のコン

トローラでネットモデルを実行でき設計表現法の検討

ができる。

また、従来のネットモデルでは、システム動作の緊

急停止表現に難点があったが、提案した方法によれば、

明確な図的表現で緊急停止を容易に記述できるように

なった。
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開発した設計支援ツールは、数回の保守の結果、間

題点をかなり改善できた。今後の課題としては、本ツー

ルを活用した制御設計方法論の検討がある。

付記 :本研究は雇用促進事業団の指定研究費による。

(注 )

(注 1)こ こでは、状態を 2値の「 lJま たは「 0」

を表すことにしており、状況は 2値「 1」・

「 0」 の双方を表現した要素として状態と区

別をしている。

(注 2)株 式会社SCC 東京都中野区中野5621
(注 3)OMRON SYSMAC C200H
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く付録ls― net各要素のPC命令コード変換例>

(1)ト ランジション

(a)入 出力側に対する要件

・ 入力側アーク :0以上、複数存在可能

・ 出力lllア ーク :0以上、複数存在可能

入力側アークまたは出力側アークが少なくとも一つ

接続されていること。

・ 許可グー ト:0以上、複数存在可能

・ 抑止ゲー ト:0以上、複数存在可能

。抑止ダー ト:0以上、複数存在可能

・ 状態 :点弧「 1」 、非点弧「 0」

(b)点弧の決定要件

∽入力側アークに接続されているボツクス、タイマ、

カウンタが全て ON「 1」 であ りかつ出力側アーク

につながっているボ ツクス、タイマ、カウンタが

全て OFF「 OJであって、かつ、

141許可ダー トが全て on「 1」 でありかつ抑止ダー ト

が全て off「 o」 であること。

(C変換例 (付図1参照)

ク有 り「 lJと なる。

0マ ークが有るかあるいは入力側アークに接続され

ている トランジションの内少なくとも一つが点弧

「lJし ているときマーク有 り「1」 となる。

ltul上0、 ④以外、マーク無 し「OJと なる。

lC変換例 (付図 2参照 )

LD
OR
OR
OR
AND NOT
AND NOT

●

し

ヽ

ｂ

輌

蛇

付図l トランジション変換例

② ボックス

(a)入出力側に対する要件

・入力側アークЮ以上、複数存在可能

。出力側アーク(緊急停止アークを含む)0以上、複数存

在可能

入力側アークまたは出力側アークが少なくとも一つ

接続されていること。

・ 状態:マ ークの有「 lJ、 無「 0」

(b)状態の決定要件

0マ ークがありかつ出力側アークに接続されている

トランジションが全て非点弧「OJであるときマー

AND NOC 嗜

OUT    b

付図 2 ボックス変換例

131 時間 (タ イマ)

(a)入出力側に対する要件

・ 入力側アーク数 :0以上、複数存在可能

。出力側アーク数 (ト ランジションヘ):1
(緊急停止 トランジションヘ):0ま たは 1

●タイマボックス(b)からタイマ機能 (p)への

出力有り「 1」 :タ イマ起動

出力無し「 0」 :タ イマリセット

●タイマポックス(b)へ入力不可 :マ ーク有 り「 1」

入力可 :マ ーク無し「 0」

●タイマ機能(p)が タイムアップしている

:出力する「 1」

タイムアップしてない

:出力しない「 0」

(b状態の決定要件

。タイマボックス (b)

∽ bにマークがあるかあるいは入力側アークに接続

されているトランジションが点弧しており、かつ

出力側アークに接続されているトランジションが

いずれも非点弧のとき、「 1」 (マ イク有り)と な

る。

④上∽以外、「 0」 (マ ーク無し)と なる。

●タイマ機能 (p)

∽ タイムアップ :「 1」

“

)タ イムアップでない :「 OJ

(C凌換例 (付図 3参照)

④ 容量 (カウンタ)

(a)入出力側に対する要件

・ 入力側アータ数 :1

LD
AND
AND NOT
AND NOT
AND
AND
AND
AND NOT
OUT

ｂｌ
」

ｂ３
ｈ

ゝ

ｐｌ

ＣＩ
Ｌ

，

３^
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LD
OR
AND
AND
OUT
LD
TIM

g・            ♯r

付図3 タイマ変換例

。出力側アーク数 (ト ランジションヘ):1
(緊急停止 トランジションヘ):0ま たは 1

・ トランジションからカウンタ (C)への

出力有り :カ ウント

出力無し :カ ウントしない

。カウンタ (C)か らカウンタ機能 (bc)へ の

出力有 り :セ ットL
無し :リ セットbc

・カウンタ機能 Cbc)か らの入力 (ト ランジションヘ)

有 り :カ ウントアップ

無し :カ ウントアップでない

。カウンタ (C)の出力が「 1」 :ヵ ゥント中

「 0」 :カ ウント中でない

・ カウンタGc)の 出力が「 1」 :ヵ ゥントアップ

「 0」 :カ ウントアップでない

(b)状態の決定要件

・ カウング (C)

C内にマーク投入中であるか、または入力側アーク

に接続されているトランジションが点弧しており、

かつ出カアークに接続されているトランジションが

全て非点弧であれば、カウント中とする。

・ カウンタ機能 Cbc)

カウンタ(C)か らの入力があればカウンタ機能(bc)

をカウントアップ状態「 1」 とする。

・ トランジションからカウンタ (C)への状態

∽入力側アークに接続されているトランジションが

点弧しているとき、「 1」 (カ ウントする)と する。

④■∽以外、「 0」 (カ ウントしない)と する。

・カウンタ機能 (L)か らトランジションヘの状態およ

びカウンタ (C)か ら緊急停止 トランジションヘの

状態

∽ トランジションかまたは緊急停止 トランジション

のいずれかが点弧したとき、Lお よびCを「 1」 (リ

セツトする)と する。

lrl上∽以外、「 0」 (リ セットしない)と する。
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付図 4 カウンタ変換例

(C変換例 (付図4参照)

く付録 2 支援ツールによつて実試験されたシス

テムのプログラム例>

[リ セット優先自己保持]

使用 PC

I卜
暑 』

2:器
営c c200H

CAD画面 コピー

=***888   ゲ ー ト獣 滉 リ ス ト

●●|||||■    |IAI N    II● 。■■

TRANS:TION IIO  :  BOX NO   T:MER N0   0,U"TER N0
TO[      EO:― E02
■02      E02

***ホ ***ァ ド レ ス劇 付 け 書

ｔｌ

ｂ

●

ヽ

ｂ

ｂ

ｐ

∝
∝

Ｎ

Ｎ

1:)

()ll

ANI)

ANI)

OUT
l_D

11)

()R

CNT

N01
NO:

ti

t:′

t`

t:

ι′

t`

b

♯N

トラ ン ジ シ ョン の 状 ●

“

A:N    :   T01・     oo305
M^:N    :   To2,    00006

ボ ッ ク ス の 状 態

“

AIN    ;   Bol・     00300

外 BIグ ー トの毬麟

E01・    00001
E02・    00002

NAME: T― TM(1
[

‐TO:
0000。 こ5‐ ヽ 3:~~‐ 35355~,五 Fl~:351'TRANsITIoN MAIN
00001 AND         00001 (EOl)
00002 AND NOT     00002 (E02)
00003 0じT         00305 (llA I N  :T01)

TRANSIT[oN MAIN   ‐T02
00004 LD
00005 AND
Oo006 0uT

00007 LD
ooo08 oR

00010 0UT
OOO'l CND

00300 (MA[N  :B01)
00002 (E02〕
00306 (MA,N  :T02)

00005 (Mハ IN  :■ 01)
00300 (MAlN  :301)

o0009 ANO NOT     00306 (Mハ :N  :■ 02)
00000 (MAIN  :301〕




