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API  Команда Операнд Функция Контроллеры 

ES2/EX2 SS2 
SA2/
SE 

SX2 
 

12 D MOV P    Передача данных 
 

    Тип 
Операнд 

Биты Слова Шаги программы 
X Y M S K H KnX KnY KnM KnS T C D E F MOV, MOVP: 5 шагов 

DMOV, DMOVP: 9 шаговS     * * * * * * * * * * *
D        * * * * * * * * 

ИМПУЛЬС 16-бит 32-бит 

ES2/EX2 SS2 
SA2/
SE 

SX2 ES2/EX2 SS2
SA2/
SE 

SX2 ES2/EX2 SS2 
SA2/
SE 

SX2

Операнды: 
S: Источник данных   D: приёмник данных 

Описание: 
1. При выполнении данной команды содержимое источника данных S передаётся 

непосредственно в приёмник данных D. В противном случае содержимое приёмника 
данных остаётся неизменным.  

Пример программы: 
При X0 = ВЫКЛ. содержимое регистра D0 
остается неизменным.  
При X0 = ВКЛ. число K10 передаётся в регистр 
D0. 
При X1 = ВЫКЛ. содержимое регистра D10 
остается неизменным.  
При X1 = ВКЛ. содержимое таймера T0 
передаётся в регистр D10.  
Команда DMOV будет передавать 32-битное 
значение источника данных в приёмник данных. 

При X2 = ВЫКЛ. содержимое регистров (D31, D30 и D41, D40) остается неизменным. 
При X2 = ВКЛ. содержимое регистров (D21, D20) передаётся в регистры (D31, D30). 
Содержимое счётчика C235 передаётся в регистры (D41, D40). 

 
 

API  Команда Операнд Функция 
Контроллеры 

ES2/EX2 SS2 
SA2/
SE 

SX2 
 

13  SMOV P     

Передача 
данных 
со сме- 
щением  

    Тип 
Операнд 

Биты Слова Шаги программы 
X Y M S K H KnX KnY KnM KnS T C D E F SMOV, SMOVP: 11 

шагов 
 

S       * * * * * * * * *
m1     * *          
m2     * *          
D        * * * * * * * *
n     * *           

ИМПУЛЬС 16-бит 32-бит 

ES2/EX2 SS2 
SA2/
SE 

SX2 ES2/EX2 SS2
SA2/
SE 

SX2 ES2/EX2 SS2 
SA2/
SE 

SX2

Операнды: 
S: Источник данных   m1: Первое место (в слове), которое должно быть смещено   
m2: Число мест, которые должны быть смещены   D: приёмник данных   n: Первое место в 
приёмнике данных для смещённых данных. 

Описание: 
1. Эта команда позволяет разместить со смещением или скомбинировать данные. 

При выполнении команды SMOV цифры, содержащиеся в слове, начиная с цифры m1 
(от старшей цифры к младшей, число цифр m2) источника данных S, будут переданы, 
начиная с цифры n (от старшей к младшей) в приёмнике D. 

2. M1168 используется для настройки режима работы команды SMOV. Когда М1168=1, 
данные регистров D10, D20 не конвертируются в BCD-формат, а передаются как 4-х 
разрядное BIN-число. Когда M1168 = ВЫКЛ., команда выполняется в BCD формате 

X0

X1

X2

MOV K10 D0

MOV T0 D10

DMOV D20 D30

DMOV C235 D40
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10
1

10
010

2

6 4 2

PLC

X33~X30 X27~X20

8 8 8

M1000
BIN K2X20 D2

D1

SMOV D1 K1 D2 K3K1

K1X30BIN

(X20~X27)BCD,

(X30~X33)BCD,

2 digits D2(BIN)

1 digit D1(BIN)

M1001
M1168

Замечания: 
Диапазон m1: 1 – 4; m2: 1 – m1; n: m2 – 4  

Пример программы 1: 
1. Когда М1168=ВЫКЛ. (в режиме BCD (двоично-десятичный)) и Х0=ВКЛ., 4-й (тысячи) и 

3-й (сотни) цифры десятичного значения в D10 передвигаются на 3-й (сотни) и 2-й 
(десятки) цифры десятичного значения D20. После выполнения команды 103 и 100 у D20 
останутся неизменными.  

2. Если значение BCD выходит за пределы диапазона 0-9999, ПЛК определяет ошибку и 
не будет выполнять команды. М1067, М1068=ВКЛ. и D1067 сохраняет код ошибки ОЕ18 
(шестнадцатеричн.) 

 

SMOV

M1168

D10 K2 D20 K3K4

10
3 102

10
1 10

0

103 10
2

10
1 100

No variation

D10(BIN 16bit)

D10(BCD 4 digits)

D20(BIN 16bit)

D20(BCD 4 digits)

Shift move

Auto conversion

Auto conversion

M1001

X0

 
Если D10=K1234, D20=K5678 перед выполнением, D10 останется неизменным и 
D20=K5128 после выполнения. 

Пример программы 2: 
Когда М1168=ВКЛ. (в 
режиме BIN (бинарный)) и 
команда SMOV 
выполняется, D10 и D20 не 
будут конвертированы в 
формат BCD 
(двоично-десятичный), а 
будут перенесены в 
формате BIN (4 - 
разрядное). 
Если D10=K1234, 
D20=K5678 перед 
выполнением, D10 
останется неизменным и 

D20=K5128 после выполнения. 

 

Пример программы 3: 
1. Эта команда может использоваться для задания 

комбинаций DIP-переключателей, подключенных к 
входам терминалов без постоянного номера.   

2. Перемещение на 2 позиции правого DIP-переключателя 
(Х27-Х20) на 2-е значение D2 и на 1 позицию 
DIP-переключателя (Х33-Х30) на 1-е значение D1.  

3. Используйте команду SMOV для перемещения 1-го 
значения D1 до 3-го значения D2 и объединения 
значений двух переключателей в единое целое. 

  

 

 

 

 

 

SMOV

M1168

D10 K2 D20 K3K4

No variation No variation

D10(BIN 16bit)

D20(BIN 16bit)

Shift move

M1000

X0

Digit 4 Digit 3 Digit 2 Digit 1

Digit 4 Digit 3 Digit 2 Digit 1

Автоконверсия 

Автоконверсия 

Смещение и передача 

D10 (BIN 16 бит) 

D10 (BCD 4 цифры) 

D20 (BCD 4 цифры) 

D20 (BIN 16 бит) 

нет изменений нет изменений

нет изменений нет изменений

D10 (BIN 16 бит) 

D20 (BIN 16 бит) 

Смещение и передача 

Цифра 3Цифра 4 Цифра 2 Цифра 1

Цифра 3Цифра 4 Цифра 2 Цифра 1

 2 цифры 

1 цифра 

ПЛК 




