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PLC Bazli: Endustriyel her uygulamada kullanibilecek, gtvenilir, yiksek performansii hareket kontroldri

Karmaslik hareket algoritmalari ve uygulamaya 6zel F/W (G-Code, Robot) en Ust seviye hareket kontrol

Motion CPU (SSCNETIIVH) e

Simple Motion Modiilii Eksen senkronizasyonu, CAM kontrolt gibi dahili fonksiyonlar

Fiberoptik haberlesme ile gurdltiden etkilenmeyen, yuksek performansi MR-JE-B servolar
ile rekabetci hareket kontrol ¢6zUmu

Endustriyel ethernet ile Inverter, GOT, Harici I/O ve servolarin bir arada kullanilabilecegi
esnek hareket kontrol ¢cézimu

SSCNETIIVH

CCLink IE Field

PC Bazli: : PC tabanli kullanici araylzleri, C,C++,C# veya VB gibi dillerde algoritma yaziimasi gereken uygulamalara entegre hareket kontroléri

Pozisyonlama Karti
(SSCNETII/H)

Simple Motion Karti (CCLink
IE Field)

‘ Fiberoptik haberlesme ile gurulttiden etkilenmeyen, yiksek performansi hareket kontrol ¢ézimu

Endustriyel ethernet ile Inverter, GOT, Harici |/O ve servolarin bir arada kullanilabilecegdi esnek ¢ézim

Rotary Servo Motor: 10W'tan 55kW’a kadar dustk ataletli, 23bit mutlak enkoderli, yiksek performansli servo motorlar

Frensiz Rotary Servo Motorlar
Frenli Rotary Servo Motorlar
Giivenlik Enkoderli Servo Motorlar (Guvenlik Standardi Kategori 4, PLe, SIL3 uygun)

Direct Drive Motor ‘ 2 Nm - 720Nm ye kadar tork Uretebilen, mekanige direk akuple edilebilen motorlar

Lineer Servo Motor ‘ 3 m/s hiz ve 50 N - 18000N itme glclne sahip, cebri ve su sogutmali motorlar

Fiberoptik haberlesmeli siiriiciiler: Yuksek performansii hareket kontroli igin, fiberoptik haberlesmeli gtivenilir striicti ¢ézumleri

MR-J4-B(RJ) Rotary/DDM/Lineer motorlar baglanabilen en Ust seviye performansli strtculer

MR-JE-B(BF) Performansli ve rekabetci strticuler

MR-J4-B-LL Kapall gevrim basing kontrolti yapan surtictler
%)
3
Ethernet Bazh Siiriiciiler: Endustriyel ethernet bazli esnek suriict géziumleri 6
MR-J4-GF 1Gbps yuksek performansli endUstriyel ethernet CCLink IE Field haberlesmeli %
MR-JE-C 100Mbps TCP/IP, Modbus TCP ve CCLInkIE Field Basic haberlesmeli 6'
MR-J4-TM EtherCAT, Profinet, Ethernet/IP gibi 3. parti haberlesme standardlarina =

Genel Kullanim Siiriciileri: Darbe katari/Analog /Modbus destekli dahili poziyon tablosu ve CAM kontroli

MR-J4-A(RJ) ‘ Rotary/DDM/Lineer motorlar ile uyumlu, en Ust seviye performansli strtictler

MR-JE-A ‘ Performansli ve rekabetci strtictler

J2S - J4 Doniistim Suruciileri

MR-J4-*-RJ020 ‘ MR-J2S’li eski sistemlerin kolay renovasyonu igin gelistirilmis servo surtculer

Siriciler icin Opsiyon Secim Tablolari: Rejeneratif direng, EMC filtre, Oto Trafo, Sigorta ve Kontaktér gibi opsiyon segim tablolari
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Hareket Kontrolorleri /// Simple Motion Unit
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Tightening & Press-fit Driver Communication [
Tightening & Press-fit Functional Safety Master-Slave |

PLC CPU

Packing machines Tandem configuration

| |
. Advanced Sync
it

Screw tightening machines Press-fit machines

2 ad

RD77GF32
RD77GF16
RD77GF8
RD77GF4

Simple Motion modiilii

RD77MS32
RD77MS16
RD77MS8
RD77MS4
RD77MS2

FX5-40SSC-S

MR-J4-B] -RJO MR-J4-B] -RJO
MR-J4W_-B MR-JE-B MR-J4W_-B
Servo Siiriici

Servo motor

Rotary

servo motor servo motor drive motor

Linear

Direct

0 g

Rotary
servo motor

Rotary
servo motor

.

Rotary
servo motor

Servo siiriicii

CC-Link IE Bietd ‘

haberlesme

Max. kontrol
edebilen
eksen sayisi

32/16/8/4 eksen

32/16/8/4/2 eksen

Operasyon
dongiisii

0.5 ms veya fazla

0.444 ms veya fazla

1.777 ms veya fazla

Miihendislik

MELSOFT GX Works3

ortami
Programlama
metodu Pozisyonlama Tablosu

o

Simple Motion Modiili

Simple Motion module

Rotary knife

Cam Auto Generation
Advanced Sync

Converting machines

L
L

Energy Saving |
Speed Torque

PLC Program Taramasi

PLC Programlamada tiim adimlar taranir

.
[PLs w100 |—
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4{
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ve  |—
M103 —

[ ser
\—[RST

MO DX1D DX11

Program start

M1 Dxi2

BUSY

uon
Move ki U0

v
Move Ha 00

Sequence program

Positioning data No.1

SET Y10
RST MO

Start device reset

Axis-3 synchronous
control start

i 1 Positoning Dsta

Writing data to the
buffer memory

imum\wwm‘mml [

Reading data from i 2 Positoning Data

the buffer memory

(Output signal ONIOFF

g Peference of input signal

Axis 1

100,000

cam controls

length per cycle

Her ¢evrimde programin tamami islenir.

kullanilabilirler.

Kullanicr lojik akis programi PLC igindedir.
2,4,8,16, 32 eksenlik modduller mevcuttur.
Moduller arasi senkronizasyon yapilamaz.

Helisel interpolasyon yapilabilir. (Sadece RD77 ile)

JE-B ile J4-B(RJ) surtculer ayni hat Uzerinde karisik olarak



Hareket Kontrolorleri /// Motion CPU

Motion CPU

MELSEC iQ-R serisi

R32MTCPU R16MTCPU

CPU mod

R64MTCPU

Modiil Tipi

MR-J4-B] -RJO
MR-J4W_-B

Servo Siiriicii

Servo motor

Rotary Linear Direct
servo motor servo motor drive motor
47 sscneTIH

Servo siiriicii

haberlesme

Max. kontrol
edebilen
eksen sayisi

0.222 ms veya fazla

Operasyon
déngiisii

MELSOFT MT Works2

Miihendislik
ortami

Motion SFC Direk pozisyonlama

Programlama
metodu

Packing machines

e,

Alignment systems

Converting machines

-
Sy

|
AL

P

Speed Torque
Advanced Sync
Energy Saving

crew Tightening Machines

Advanced Sync

Mark Detection Vision

Tandem Configuration Printing machines

L}
Eﬂ”
Tightening&press-fit
Master-Slave

Speed Torque
Advanced Sync.

Advanced Sync.
Tandem Operation

J4 |1

Motion CPU

PLC CPU Motion CPU
Sequence program Motion SFC program

K10 - Foal axe]
Start program 1ING-2 (Vector speed)

No. specification

Motion SFC program
stat request instruction Servo motor

Start of Motion SFC Start

s 5
L bovement amaunt 10000 puise
e

>
Target CPU (No.2) speciication g " ovement amount 20000 puise
Ve spona " So000 PLSe
o \_\
o
besros wEn Ko B
Command CPU buffer memory, etc
Crccution RST Mo | [ a0l
nsicion i mgTp—
i

SETMiZ0T 1Az s nconos
OB 10881 Exouig sevonous corkd

generation
K201 : Command generatin axis] s start

TVE
A 1

Speed 10000 PLSIs

Motion CPU Program Taramasi

Motion SFC programlamada sadece aktif bloklar calisir

( 21: Work piece movement control )
T

[G 1]
X0 // Waiting for Start (X0) ON

[K11]
1INC
Axis 1

Movement amount  #200 pm

Speed #202 mm/min

NOILOI OAY3S

[G2]
X1 // Waiting for completion (X1) ON

K 12]
1INC
Axis 2

Movement amount  #204 pm

Speed #206 mm/min

[G2]
X2 /I Waiting for completion (X2) ON
I

[F1]
SET Y8 // Completion signal (Y8) ON

( END )

Sadece aktif olan program parcasi iglenir.
Program tepkisi ve performansi yuksektir.

. Kullanici programi PLC ve Motion CPU ya béltnebilir.

. 16, 32, 64 eksen moddller mevcuttur.

. Motion CPUlar arasi senkron ile 192 eksen senkronizasyon
yapilabilir.

] Uygulamaya 6zel fonksiyonlar barindirir. (Plastik enjeksiyon,
Robot kinematikleri, G-Code kontrol) (R Motion)

o Helisel interpolasyon yapilabilir.

. Kamera baglantisi, Limit Switch Output fonksiyonu vardir.

147




Hareket Kontrolorleri /// Motion CPU

Yiksek Hizli data haberlesmesi Yiiksek hizli sistem
Bus haberlesmesi

(Data alis verig dongusti)
Yiiksek hizh PLC CPU ile yiiksek
sistem Bus’i hizh data haberlesmesi

N— Yaklagik

40 x hizh 4 x Rzl

0.222ms

Servo siiriici hiz SSCNET lIVH
dongiisi cevap haberlesme hizi
zamani

2.5 150

kHz Mbps

Standart / SSCNET IlI/H R*MTCPU (Sadece J4-B* siiriiciileri baglanabilir)

Kullanildigr Eksen

4 times faster data exchange cycle I
- 1
Simulasyon |
—r

Operasyon
cevrimi
Yaklagik

1 .5 x hizh

6 eksen/0.222ms

Event task
sabit dongii hizi
En hizh

Sequence program Motion SFC program Add-On Motion F/W Kiitiiphaneleri ( Delta Robot, G-Code, ...)
s ) .
H > Mekanik Destek Motion CPU
[ Yaziliml gaessesie,
Direct data reflection §
& CPU buffer L=t g
- memory
| yarat ezl 8]
CPU buffer CPU buffe
- | v Delta Robot
(fixed-cycle) (fixed-cycle)

Art. No Kod Aciklama Platform Harici Sensor Baglantisi Sayisi Ayrinti
G 280227 R16MTCPU 16
= RPLC,R6*B . - R Ki i
& 280228 R32MTCPU o R Serisi 1/0 tniteleri Gzerinden 32 G-Code OS, Robot Kinematic
o R6*P —_— OS destekler
295076 R64MTCPU 64

Opsiyonel / SSCNET IlII/H MR-MT2*** (SSCNETIII/H Yiiksek Performansli Algilama Modiilii)

Art. No Kod Aciklama Kullanildigr Harici Sensér Baglantisi
Platform
- 308599 MR-MT2010 R*MTCPU Ana Unlite,‘Motion ile sgnkron, 12 Hizl Girig, 2 Hizli Cikis, 1us tepki zamani, 0.1us G/C
= hassasiyeti, Max 4 Genisleme
o -
% 308600 MR-MT2100 Genisleme Unitesi 16 Hizli Girig, 16 Hizli Cikis, 1us tepki zamani, 0.1us G/C hassasiyeti
8 308601 MR-MT2200 Genisleme Unitesi 2 Kanal Darbe Cikis 2 Kanal Hizli Sayici, 1 Kanal segilebilir.
%’ 308602 MR-MT2300 MR-MT2010  Genisleme Unitesi 4 Kanal Analog Giris, 4 Kanal Analog Cikis, 16bit hasssiyeti
\ Genisleme Unitesi 2 Kanal Enkoder Girig
o MR-MT24
308603 o (SSI,EnDaT 2.2, HIPERFACE DSL, Analog Sin/Cos, Mitsubishi Electric Seri)

MR-MT2000 Serisi
Robot Uygulama Kiitiiphanesi Kinematikleri

Kartezyen Robot

Machine Type No. :
01

m

Mark detection 1 —
= Pulse input

—
Shutter output, Ipy|se output

r o Control point Lmaa:,,,y' Control point
. .

Linear axis-1

Incremental e
synchronous Linear axis-1
encoder

R004

Joint axis-1
. z
e v )

[Matbaa makinesi uygulama &rnegi]

R005

z
Control
point
X

Joint axis-2

Acceleration
sensor

Control point

Linear axis-3

Various encoder I/FFs Encoder R Roo2 Roo3 Contol paint

Linear axis-2



Hareket Kontrolorleri /// Motion CPU

Standart / SSCNET IlI/H Q17*DSCPU (Sadece J4-B* siiriiciileri baglanabilir)

Kullanildigi

MEIL@IE@ @series

Eksen

Art. No Kod Platform Harici sensoér baglantisi Sayisi Ayrinti
‘B 248700 Q172DSCPU 16 4 adet dahili isaret
o5 QPLC + Q3*DB Q172DSCPU-EXTIO-05M-EG - - adetdant fsaret
o 248701 Q173DSCPU 32 isleme sinyal girisi
Art. No Kod Kullanildigi Platform Ayrinti
_ 257311 Q172DSCPU-EXTIO-05M-EG Motion Modult igin I/O kablo 0,5m
Ee)
§ 257312 Q172DSCPU-EXTIO-1M-EG Q172/173DSCPU Motion Modult igin I/O kablo Tm
é 257313  Q172DSCPU-EXTIO-3M Motion Modult igin 1/O kablo 3m
Q 212033 TB-50-EG MR-J2M-CN1TBL* Q172/173DS i¢in terminal blogu 50 pin
- 213899 Q170DEMICBLO5M Acil stop giris baglanti kablosu; 05m
C
®
@ S 213900 Q170DEMICBLIM Acil stop giris baglanti kablosu; 1m
L] Q172/173DSCPU
5 § 213903 Q170DEMICBL5M Acil stop giris baglanti kablosu; 5m
h X
g 213904 Q170DEMICBL10M Acil stop giris baglanti kablosu; 10m

Standart / SSCNET IlII/H Q170MSCPU (Stand Alone) (Sadece J4-B* siiriiciileri baglanabilir)

Kullanildigi

Eksen

Art. No Kod Platform Harici sensér baglantisi Sayisi Ayrinti
@ % 266524  Q170MSCPU Stand-Alone Motion CPU dahili 30k Adm PLC
% S Q6*B + QC05B MR-J2CMP2 16
o
g % 266535 Q170MSCPU-S1 Stand-Alone Motion CPU dahili 60k Adim PLC
Art. No Kod Kullanildigi Platform Ayrinti
S 149764  MR-J2CMP2 CN3 Konnektor (kablo musteri tarafindan yapiimalidir.) "
X
2 215135 MR-ESTBL-CN1-05M-EG Q170MSCPU TB-26-EG icin konnektorlt kablo 0,5 m e
c
N 215137  MR-ESTBL-CN1-1M-EG TB-26-EG icin konnektorlt kablo 1 m 6
Q 215134  TB-26-EG MR-ESTBL-CN1 CN3 Konnektord igin terminal blogu 26 pin %
4
o
=2

Standart / Q Motion Opsiyon Modiiller

Art. No Kod Kullanildigi Platform Ayrinti
213895 Q172DEX Q172/173DSCPU Q172/173DSCPU Senkron Enkoder modult (Q170ENC)
162421 Q170ENC Q172DEX Seri Mutlak Senkron Enkoder (262144 darbe/tur; 3600 devir, IP65)
248705 Q171ENC-W8 Seri Mutlak Senkron Enkoder (4194304 darbe/tur; 3600 devir, IP67)
= 213894 Q172DLX Q172/173DSCPU icin RLS,FLS,DOG vb. sinyal moduld
Q Q172/173DSCPU
O 213896 Q173DPX Q172/173DSCPU icin el ¢carki modulu
c
9
kS
CEB 251051 Q173DSXY Q172/173DSCPU igin Safety /O opsiyonu
251052 Q173DSXYCBLO1M Q172/173DSCPU Q172/173DSCPU - Q173DSXY baglanti kablosu 0.1m
251053 Q173DSXYCBLO5M Q172/173DSCPU - Q173DSXY baglanti kablosu 0.5m
130376 Q6BAT Q Serisi Battery CPU pili, 3 V DC; 1800 mAh
Q172/173DSCPU
291776 MR-MV200 SSCNET IlI/H Optik Network Hub

Standart / Motion Yazilimi

Art. No Kod Kullanildigi Platform Ayrinti
234653 MT Works2 V01-2LOC-ER Q Motion CPUlar i¢in Mthendislik Yazilimi
234655 MT Works2 V01-2LOC-E-UPGRADE R Q Motion CPUlar icin Muhendislik Yaziimi (yalnizca upgrade yazilimi)
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Hareket Kontrolorleri /// Simple Motion

CCLink IE Field Gigabit Hizinda Senkron, Esnek Endiistriyel Ethernet Haberlesmesi

Maksimum Link Register: 16Kword

Maksimum Link Rélesi: 32,768bit

120 istasyona kadar Yildiz,Cizgi Baglanti imkani
Parametrik kolay kurulum

Ethernet Bazli senkron haberlesme

Tek bakista kolay network diagnostigi

1 Gigabit Endustriyel Ethernet agi CCLink IE Field’a uyumlu J4 serisi servo
surUculer ile sisteminizi sadelestirin.

Her CCLInkIE field hattina asenkron olarak 120 eksen baglanabilir.
Senkron eksen sayilari kontrollor tarafindan belirlenir.

MR-J4-GF
Yuksek hizli sayici
modull

MR-J4-GF-RJ

CC-Link IE Bietd

e

MR-J4-GF-RJ FR-A/F800-GF

Senkron
enkoder

GOT (HMI)

g Yazici Cikis
Modulu

Analog
Moddl

CC-Link IE Bietd

[Dijital giris ve cikislar servo sistemi ile senkron olarak kontrol edilir]

Standart / CCLink IE Field Simple Motion Modiilleri (J4-GF ve CCLInkIE slaveler baglanabilir)

Art. No Kod Kullanildigi Platform Harici sens6r baglantisi Eksen Sayisi
- 295077 RD77GF4 4 (120) -
(%]
‘= 295078 RD77GF8 8 (120
3 RPLC + R6*B + R6*P I/O Uniteleri Uzerinden (120
o 295079 RD77GF16 16 (120)
304200 RD77GF32 32 (120)
‘% 297645 QD77GF4 4 (120)
g 297646 QD77GF8 QPLC + Q3*DB + Q6*P MR-J2CMP2 8 (120)
O 269032 QD77GF16 16 (120)

Standart / CCLink IE Field Simple Motion Modiil Kablo Opsiyonlari

Art. No Kod Kullanildigi Platform Ayrinti
s 149764  MR-JOCMP2 CNB8 Konnektord (kablo musteri tarafindan
% yapilmalidir.)
g 215135 MR-ESTBL-CN1-05M-EG QT70MSCPU, LD77,FX5-4(8)0SSC-S TB-26-EG igin konnektorlt kablo 0,5 m
é 215137  MR-ESTBL-CN1-1M-EG TB-26-EG igin konnektorlt kablo 1 m
= 215134 TB-26-EG MR-ESTBL-CN1* CN3 Konnektord igin terminal blogu 26 pin
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Hareket Kontrolérleri /// Simple Motion

“SSCNET IlI/H” fiberoptik Hareket Kontroliine Ozellestirilmis Haberlesmesi

47 SSCNETII/H

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK

SSCNET IlI/H iletisim, servo sistem kontrol cihazlarinin, servo sistem igin optimize edilmis bir veri cergevesi kullanarak servo amplifikatérlerine senkronizasyon
yapmasini saglar. Bu iletisim, baski makineleri, yiyecek makineleri ve yiksek dizeyde senkronize edilmis islem gerektiren isleme makineleri igin uygundur.

MELSEC iQ-R serileri
Simple Motion modiilu

MR-J4-B MR-J4W2-B  MR-J4W3-B MR-J4-B-RJ Inverter

SSCNET IIVH Ozellikleri

150 Mbps hizinda servo sistemi
icin optimize edilmis yuksek hizli
haberlesme

0.222 ms'ye kadar ¢evrim hizi
Surtct parameterinin otomatik
yedeklenmesi ve enerji acildiginda
yeniden yuklenmesi

Azaltiimis kablolama

SSCNET llI/H o Fiberoptik yapisi ile gurulttden
Ana modul Nt etkilenmez
LJ72MS15 .

1600 metreye kadar uzanan
kablolama olanagi

SSCNET IlI/H ve SSCNET Il uyumlu
Urunler karisik sekilde ayni hatta

kullanilabilir
. Senkron encoder Q
Sorae motor QI71ENC-W8
servo motor
Direkt DDM motor
suriicti motor
(Not-1): R32MTCPU/R16MTCPU sadece
Standart / SSCNET IlI/H Simple Motion Modiilleri (J4-B ve JE-B siiriiciileri baglanabilir)
o - . . Eksen
Art. No Kod Kullanildig: Platform Harici Sensor Baglantisi Sayisi Aciklama
280229 RD77MS2 1 x Q40CBL-3M 2
2 280230 RD77MS4 4
3 RPLC + R6"B + R6*P
st 280231 RD77MS8 2 x Q40CBL-3M 8
280232 RD77MS16 16
B 248702 QD77MS2 1 x Q40CBL-3M 2
& 248703 QD77MS4 QPLC + Q3'DB + Q6*P 4 o
o 2 x Q40CBL-3M m
248704 QD77MS16 16 2
o
<
9
- 268199 LD77MS2 2 )
& 268200 LD77MS4 LO2(6)PLC MR-J2CMP2 4 =
— 268201 LD77MS16 16
% 281405 FX5-40SSC-S 4 i
x5 FX5U(C) PLC MR-J2CMP2
B 304187 FX5-80SSC-S 8 '! o
Standart / SSCNET IlI/H Simple Motion Modiil Kablo Opsiyonlari
Art. No Kod Kullanildig: Platform Ayrinti
140991 Q40CBL-3M Modul /O kablosu ucu agik 3m
140997 Q40CBL-5M . Modul /O kablosu ucu agik 5m
QPLC Moddilleri
158068 Q40CBL-10M Modul I/O kablosu ucu agik 10m
= 158069 Q40CBL-15M Modul /O kablosu ucu agik 15m
5
>
@ CN3 Konnektoru
o
149764 MR-J2CMP2
o 976 Jec (kablo musteri tarafindan yapilmalidir.)
215135  MR-ESTBL-CN1-05M-EG Q170MSCPU, LD77,FX5-4(8)0SSC-S TB-26-EG igin konnektorlt kablo 0,5 m
215137 MR-ESTBL-CN1-1M-EG TB-26-EG icin konnektorlt kablo 1 m
2156134 TB-26-EG MR-ESTBL-CN1 CN3 Konnektord igin terminal blogu 26 pin
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Hareket Kontrolérleri ///PC Bazli Pozisyonlama

Ethernet

Simple Motion Board

MR-EM340GF

Forced stop input (24 V DC)

Il' Harici giris sinyalleri
FLS, RLS, DOG

MELSOFT
EM Software

ww (] @

Gelistirme kiti L i
e i CC-Link IE Bield
» L P
Harici giris sinyalleri MR-J4-GF
lr FLS, RLS, DOG MR--‘M-GF-RJ

]
AnyWire

Head HMI  Inverter Uzak ~Local ~ Analog il Oprin |
CCLink IE B B o mealh [igc s s ]
CC-Link modult  CC-Link ﬂ
e ; AnyWi T /O Mode
= B Sl &= B
Uzak I/O  Inverter Képrt modult Uzak Sensor
1/0
‘ | ool
Bilgisayardan bagimsiz CPU'su oldugundan bilgisayarda olusacak ﬁz”gv/i‘é‘iﬁ?eﬂ géll' Lu. |_.-
bir arizada pozisyonlama kontrolU kaybedilmez Bitty Sensor Sensor Proxi skl sensor
sensor
Standart / CCLink IE Field Simple Motion Kartlan CC-Link IE @ieid
Bilgisayar Uyumliu
Kod Aciklama Baglantist Siiriicii Ayrinti
303075 MR-EM340GF PCI Express MR-J4-*GF Simple Motion PCI Board CC-Linke IE Field 16 Eksen 120 istasyon
303076 SW1DND-EMSDK-B MR-EM340GF icin Setup Software Lisans CD
MR-MC240/MR-MC241 PCI Express®/
MR-MC220U3/MR-MC220U6 Compact PCI® bus/
MR-MC210/MR-MC211 PCI bus
Harici giris sinyalleri FLS, RLS, DOG ‘
Forced stop input
(24 v DC) MR-J4-B MR-J4W2-B MR-J4W3-B
LJS2MS15 MR-MT2000 serisi
SSCNET IlI/H SSCNET HlI/H
head modlil sensing modul
Bilgisayardan bagimsiz CPU’su oldugundan bilgisayarda olusacak bir 4 istasyona kadar
arizada pozisyonlama kontroll kaybediimez
Standart / SSCNET IllI/H Pozisyonlama Kartlari (J4-B ve JE-B siiriiciileri baglanabilir) GSCNE,.”, /H
Bilgisayar Uyumlu
Kod Aciklama Baglantisi Siiriicii Ayrinti
271049 MR-MC210 PG| SSCNETII/H Pozisyonlama karti - 20 Eksen
271050 MR-MC211 MR-J4-*B ve SSCNETIII/H Pozisyonlama karti - 32 Eksen
290527  MR-MC240 MR-JE"B SSCNETIII/H Pozisyonlama karti - 20 Eksen
290528 MR-MC241 PCI Express SSCNETIII/H Pozisyonlama karti - 32 Eksen
283745 MRZJW3-MC2-UTL MR-MC2** i¢in Setup Software Lisans CD
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