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CHƯƠNG 2: TỔNG QUAN VỀ BÔ ̣ĐIỀU KHIỂU PLC MITSUBISHI............... 22 

2.1. Tìm hiểu về PLC Mitsubishi FX .................................................................. 22 

2.1.1. Tổng quan về thiết bị PLC Mitsubishi FX3U ........................................ 22 
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3.2.2. Sơ đồ các thiết bi ̣trên hệ thống ............................................................. 34 
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Hình 3.18: Lưu đồ thuâṭ toán điều khiển hê ̣thống ................................................. 49 
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Hình 3.25: Chương trình xử lý phân loaị ............................................................... 53 
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