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Models Rated power (kW)  Rated input 
current (A) 

Rated output 
current (A) 

Adaptive 
motor (KW) 

Input 3PH 380V±15% 47Hz～63Hz 

F300 - 0 R 7 G/ 1 R 5 P- 4 0.75/1.5 3.4/5.0 2.5/3.7 0.75/1.5 
F300- 1 R 5 G/ 2 R 2 P- 4 1.5/2.2 5.0/5.8 3.7/5.0 1.5/2.2 
F300- 2 R 2 G/ 3 R 7 P- 4 2.2/3.7 5.8/10.5 5.0/8.5 2.2/3.7 
F300- 3 R 7 G/ 5 R 5 P- 4 3.7/5.5 10.5/14.6 8.5/13 3.7/5.5 
F300- 5 R 5 G/ 7 R 5 P- 4 5.5/7.5 14.6/20.5 13/18 5.5/7.5 
F300- 7 R 5 G/ 011 P- 4 7.5/11 20.5/26 18/24 7.5/11 
F300- 011 G/ 015 P- 4 11/15 26/35 24/30 11/15 
F300- 015 G/ 018 P- 4 15/18.5 35/38.5 30/37 15/18.5 
F300- 018 G/ 022 P- 4 18.5/22 38.5/46.5 37/46 18.5/22 
F300- 022 G/ 030 P- 4 22/30 46.5/62 46/58 22/30 
F300- 030 G/ 037 P- 4 30/37 62/76 58/75 30/37 
F300- 037 G/ 045 P- 4 37/45 76/92 75/90 37/45 
F300- 045 G/ 055 P- 4 45/55 92/113 90/110 45/55 
F300- 055 G/ 075 P- 4 55/75 113/157 110/150 55/75 
F300- 075 G/ 093 P- 4 75/93 157/180 150/170 75/93 
F300- 093 G/ 110 P- 4 93/110 180/214 170/210 93/110 
F300- 110 G/ 132 P- 4 110/132 214/256 210/250 110/132 
F300- 132 G/ 160 P- 4 132/160 256/307 250/300 132/160 
F300- 160 G/ 200 P- 4 160/200 307/385 300/380 160/200 
F300- 200 G/ 220 P- 4 200/220 385/430 380/430 200/220 
F300- 220 G/ 250 P- 4 220/250 430/468 430/465 220/250 
F300- 250 G/ 280 P- 4 250/280 468/525 465/520 250/280 
F300- 280 G/ 315 P- 4 280/315 525/590 520/585 280/315 
F300- 315 G/ 350 P- 4 315/350 590/665 585/650 315/350 
F300- 350 G/ 400 P- 4 350/400 665/785 650/754 350/400 
F300- 400 G/ 500 P- 4 400/500 785/965 754/930 400/500 
F300- 500 G/ 630 P- 4 500/630 965/1210 930/1180 500/630 
F300- 630 G/ 710 P- 4 630/710 1210/1465 1180/1430 630/710 
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 Technical Features 
 Technical Features Description 

Input 

Input voltage range 1AC22OV±15%, 3AC 220V±15%,3AC 380V±15%, 3AC 660V±10%, 3AC 1140V±15% 

Input frequency range 47~63Hz 

Power factor ≥95% 

Co
nt

ro
l p

er
fo

rm
an

ce
 

Control mode V/F control, non-PG vector control(SVC), PG vector control (FVC) 

V/F control Line, multiple point, square V/F curve, V/F separation 
Operation command 
mode 

Keypad control, Terminal control, Serial communication control 

Frequency Reference 
Source 

Digital,analog,pulse frequency,serial communication,multi-step speed,simple PLC and PID 
The combinaton of multi-modes and the different modes can be switched. 

Overload capacity 
G type: 150% rated current 60s,180% rated current 3s 
P type: 120% rated current 60s, 150% rated current 3s 

Start torque G type: 0.5Hz/150%(SVC), 0Hz/180%(FVC) 
P type: 0.5Hz/100% 

Speed adjusting range 1:100(SVC) 1:1000(FVC) 

Speed control accuracy ±0.5% (SVC) ±0. 02% (FVC) 

Carrier frequency 0.5 to 16.0kHz;automatically adjust carrier frequency according to the load characteristics 

Frequency resolution Digital seƫng:0.01 Hz. Anolog seƫng:maximum frequency x 0.025% 

Torque boost AutomaƟc torque boost; manual torque boost 0.1 ~30% 
Acceleration and 
deceleration mode 

Line or S-curve, 4 types of acceleration/deceleration time with the range of 0.0~6500.0 s 

DC brake Supports starting and stopping DC brake; 

Jogging Control Jog frequency range:0.0Hz~50.00Hz; Jog Acc/Dec Ɵme:0~6500.0s 

Simple PLC & multi -
step speed operation Built-in PLC or control terminal, 16 steps speed can be set 

Built-in PID 
Built-in PID control to easily realize the close loop control for the process parameters 
(such aspressure, temperature, flow, etc.) 

Automatic voltage 
regulation(AVR) 

Automatically maintain a constant output voltage when the voltage of electricity grid 
changes 

Common DC bus Common DC bus function: multiple inverters can use a common DC bus 

Traverse control Traverse control function:multiple triangular pulse frequency control 

Fixed length control Setting length control 

Timing control Seƫng Ɵme range:0~6500min 

Te
rm

in
al

s Input terminals 

• 6 programmable digital inputs,it can be extended to 4 digital inputs,one of which 
supports high speed pulse input; 

• 1 analog voltage input 0~10VDC; 
• 2 voltage input 0~10VDC or current input 0~20mA 

Output terminals 

• 1 open collector output ,it can be extened to 1 high speed pulse output; 

• 2 relay outputs; 

• 2 analog output: volatge output 0~10VDC or current output 0~20mA 
Human 

machine 
interface 

LED Display Can display setting frequency, output frequency, output voltage, output current, etc. 

En
vi

or
m

en
t 

&
 P

ro
te

ct
io

n 
cl

as
s Protection class IP20 

Humidity & 
temperature 

90%RH or less (no-condensation),-10°C ~+40°C .Inverter will be derated if ambien 
temperature exceeds 40°C 

Vibration Under 20Hz 9.8m/s(1G),Over 20Hz 5.88m/s(0.6G) 
Store environment ≤1000M,indoor(no corrosive gas and liquid) 

Store temperature -20°C 〜60°C 

Cooling Mode Forced air-cooling 
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 كيلووات ٢٢نقشه و بلوك دياگرام ورودي و خروجيهاي اينورتر تا 
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  به بالا كيلووات ٣٠نقشه و بلوك دياگرام ورودي و خروجيهاي اينورتر از 
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PRGM/ESC 

Program key:Enter first level menu or exit parameter group 
  

FUNCTION/DATA 

In the mode of normal operation, press this key to display all items of status and 

information of AC drive, such as frequency command, output frequency and 

output current; In the mode of program, press this key to display parameters, and 

press again to write modified data into the internal storage.  

  

FORWARD/REVERSE 

Press the key of forward/reverse turning to slow down the motor to 0Hz, and 

acceleration in negative direction to the setting frequency command. 

  

JOG/» 

Press this key to execute jog frequency command; In the mode of parameter 

operation, work as the left shift key. 

  

RUN 

Used to start AC drive operation.(This key has no effect when the drive is set to 

terminal run.) 

  

STOP/RST 

Used to stop the AC drive operation.If the AC drive has stopped due to a fault, 

press this key to reset the drive. 

  

UP/DOWN 

Used to select parameter item and modify parameter 
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 : اينورترتوضيح كد هاي نمايشي روي نمايشگر *
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  روش تغيير دادن پارامترها و يك مثال نمونه از نحوه تغيير پارامترها
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 * Reset Factory :  

 

 
 

  فركانس ماكزيمم و محدوده حد بالا و حد پايين فركانس تنظيمي :* 

 

 
 

 
  قرار دهيد .   F00.11 = 1هرتز بايستي مقدار  ٣٠٠براي افزايش فركانس خروجي اينورتر بالاتر از توجه : 

  فركانس بيس :* 

  
 

  تنظيم پارامترهاي موتور :* 

 

 

 

 

  
 

 * Auto tuning:  

  

F00.28 Function parameter restore 

0:no operaƟon 

1: restore factory defaults 

,not include motor parameter  

2: clear fault file 

0 • 

 

F00.03 Max.output frequency  50.00Hz 〜600.00Hz 50.00Hz • 

F00.04  Run frequency upper limit 
FOO.05~FOO.03 

(max.frequency) 
50.00Hz  

F00.05  Run frequency lower limit 
0.00Hz~F00.04  

(TMn frequency upper limit) 
50.00Hz  

 

• Model 
dependent 

0.01Hz〜FOO.03 
(max. frequency) 

Rated frequency of 
asynchronous motor 1 

F02.02 

 

F02.00  Motor type selection 
 0:common asynchronous motor  
 1:variable frequency asynchronous 
motor 

0 • 
F02.01  Rated power of  asynchronous 

motor 1  0.1kW 〜1000.0kW Model 
dependent • 

F02.02  Rated frequency of asynchronous 
motor 1  0.01Hz〜F00.03 (max. frequency) Model 

dependent • 
F02.03  Rated speed of  asynchronous 

motor 1  1 rpm 〜65535rpm Model 
dependent • 

F02.04  Rated voltage of asynchronous 
motor 1  1 V〜2000V Model 

dependent • 

F02.05 Rated current of asynchronous 
motor 1 

 0.01A 〜655.35A 
 (AC drive power<=55kW) 
 0.1A 〜6553.5A 
 (AC drive power>55kW) 

Model 
dependent • 

 

• 0 

0: no self-learning 
1: static self-learning of 
asynchronous motor 
2: dynamic self-learning of 
asynchronous motor 

Self-learning of motor 
parameter F02.37 
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  :  DECو  ACCتنظيم زمانهاي * 

 

 
  نحوه توقف اينورتر : * 

 

 

 

Carrier Frequency*  : 

 

 

 
 

 

 

 
 انتخاب مد كاري اينورتر* 

 

 

 

  قرار دهيد .   F00.11 = 1هرتز بايستي مقدار  ٣٠٠: براي افزايش فركانس خروجي اينورتر بالاتر از  توجه

  

 

default  Setting Range  Parameter Name  
Function 

Code  
Model dependent  0.00s~6500.0s  AcceleraƟon Ɵme 1  F00.12  

Model dependent  0.00s~6500.0s  DeceleraƟon Ɵme 1  F00.13  

 

default  Setting Range  Parameter Name  
Function 

Code  

Model dependent  
0: deceleration to stop  

1: stop freely  
Stop mode  F01.08  

 

Model dependent  

0: non-PG vector control(SVC) 

1: PG vector control(FVC) 

2:V/F control  

Speed control mode  F00.00  

 

default  Setting Range  Parameter Name  
Function 

Code  
Model dependent  0.5kHz ~16.0kHz  Carrier frequency   F00.17  

 
AC drive 

temperature rise  
Leakage current  Motor noise  Carrier frequency  

Low  

 

 

High  

Small  

 

 

Large  

Large  

 

 

Small 

0.5kHz 

10kHz 

16kHz 
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  روشهاي مختلف

روشن و خاموش  
  كردن

 اينورتر 
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  : روشهاي مختلف روشن و خاموش نمودن موتور* 

 

 

 

  روشن و خاموش كردن اينورتر از روي كي پد : -الف * 

  قرار دهيد . F00.01= 0مقدار پارامتر  – ١

  دهيد اينورتر با فركانس تنظيم شده شروع به كار ميكند. فشاررا  RUNشستي  – ٢

ميتوانيد جهت چرخش موتور  FWD/REVاگر جهت چرخش موتور بر عكس دلخواه شما بود با فشار دادن شستي  – ٣

  را عوض نماييد .

  را فشار دهيد .  STOPبراي خاموش نمودن اينورتر كافيست شستي  – ٤

 

  

 

  اينورتر :(S1~S6 ) روشن و خاموش كردن اينورتر از طريق ترمينالهاي فرمان  -ب * 

 

 
  

  قرار دهيد .   F00.01 = 1: پارامتر  ١-ب

  : مد دلخواهتان را طبق جدول زير انتخاب نماييد. ٢-ب
  

 مدهاي مختلف راه اندازي اينورتر از طريق ترمينالهاي ورودي فرمان

 

 

  

  

  0  

0: keypad control 

1: terminal control 

2: RS 485 communicaƟon control  

Command source selection   F00.01  

 

 

 

default  Setting Range  Parameter Name  
Function 

Code  

0  

0: 2-wire control 1 
1: 2-wire control 2 
2: 3-wire control 1 
3: 3-wire control 2  

Terminal control  
operation  mode  

F05.13  
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  :  Wire Control 1 – 2راه اندازي اينورتر بصورت * 

  ( Source Command From Terminal)قرار دهيد .    F00.01 = 1پارامتر   - ١

   (Wire Control 1 Mode – 2) قرار دهيد .    F05.13 = 0پارامتر  - ٢

  (S1 Define to Forward )قرار دهيد .     F05.00 = 1پارامتر  - ٣

  (S2 Define to Reverse )قرار دهيد .     F05.01 = 2پارامتر  - ٤

 مدار زير را ببنديد . – ٥

 

 

 

  

  
 

 

  

  :  Wire Control 2 – 2راه اندازي اينورتر بصورت * 

  ( Source Command From Terminal)قرار دهيد .    F00.01 = 1پارامتر   - ١

  (Wire Control 2 Mode – 2)قرار دهيد .     F05.13 = 1پارامتر  - ٢

  ( S1 Define to RUN )قرار دهيد .     F05.00 = 1پارامتر  - ٣

  ( S2 Define to Direction )قرار دهيد .     F05.01 = 2پارامتر  - ٤

 مدار زير را ببنديد . – ٥
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  :  Wire Control 1 – 3راه اندازي اينورتر بصورت * 

  ( Source Command From Terminal)قرار دهيد .    F00.01 = 1پارامتر   - ١

  (Wire Control 1 Mode – 3)قرار دهيد .     F05.13 = 2پارامتر  - ٢

  (S1 Define to Forward )قرار دهيد .     F05.00 = 1پارامتر  - ٣

  (S2 Define to Reverse )قرار دهيد .     F05.01 = 2پارامتر  - ٤

  (S3 Define to 3wire Enable )قرار دهيد .     F05.02 = 3پارامتر  - ٥

 مدار زير را ببنديد . – ٦

 

  

  

  

 

  

  :  Wire Control 2 – 3راه اندازي اينورتر بصورت * 

  ( Source Command From Terminal)قرار دهيد .    F00.01 = 1پارامتر   - ١

  (Wire Control 2 Mode – 3)قرار دهيد .     F05.13 = 3پارامتر  - ٢

  (S1 Define to Forward )قرار دهيد .     F05.00 = 1پارامتر  - ٣

  (S2 Define to Reverse )قرار دهيد .     F05.01 = 2پارامتر  - ٤

  (S3 Define to 3wire Enable )قرار دهيد .     F05.02 = 3پارامتر  - ٥

 . مدار زير را ببنديد – ٦
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  روشهاي مختلف

تغيير فركانس 
  خروجي

 اينورتر
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را طبق جدول زير    F00.06براي تنظيم فركانس خروجي به روشهاي مختلف بايستي پارامتر * 

  تنظيم نمود .

 

 

 

 

 

 
 

  

  تنظيم فركانس خروجي از طريق كي پد :* 

  قرار دهيد . ( تنظيم فركانس خروجي اينورتر از طريق دكمه هاي جهت دار روي كي پد )   F00.06 = 1پارامتر   - ١

 

 

 

 

 

  

  تنظيم نماييد .   F00.10 مقدار فركانس مورد نيازتان را در پارامتر   – ٢

شد بدون وارد شدن به پارامتر  RUN: در اين مد اگر اينورتر در حالت  توجه صورت مستقيم مقدار   F00.10با ميتوانيد ب

شود در  stopفركانس خروجي را از طريق كليدهاي جهت دار كي پد تغيير دهيد . ولي توجه داشته باشيد كه اگر اينورتر 

 STOPباشد با   F00.26=1توجه : اگر  خواهد بود . F00.10صورت فرمان استارت مجدد فركانس خروجي همان مقدار 

 كانس كاري اينورتر ذخيره ميگردد و با استارت مجدد با اين فركانس كار خواهد كرد .شدن اينورتر آخرين فر

  

default  Setting Range  Parameter Name  
Function 

Code  

0  

0: keypad , non-retentive at power 
failure 
1: keypad , retentive at power      
failure 
2: analog A11 
3: analog A12 
4: analog A13 
5: pulse (HDI) 
6: multi-speed running  
7: simple PLC 
8: PID control 
9: RS 485 CommunicaƟon 
10: potentiometer  

Frequency A command 
selection   

F00.06  
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  تنظيم فركانس خروجي از طريق پتانسيومتر روي كي پد :* 

  قرار دهيد . ( تنظيم فركانس خروجي اينورتر از طريق پتانسيومتر روي كي پد )   F00.06 = 10پارامتر   - ١

 

 

 

 

 

  

 

   فركانس خروجي از طريق پتانسيومتر بيروني :تنظيم * 

  قرار دهيد . ( تنظيم فركانس خروجي اينورتر از طريق پتانسيومتر خارجي )   F00.06 = 4پارامتر   - ١

 مدار زير را ببنديد . – ٢

 

 

 

 

 

 

ــده به اينورتر فركانس  ــل ش ــيومتر متص  AI3ورودي به پايه  ولتاژخروجي تغيير خواهد كرد. اگر حال با تغيير دادن پتانس
ــورت  ــد موتور بص ــد مو و اگر ولتاژ FORWARDمثبت باش تور در جهت برعكس كار خواهد ورودي به اين پايه منفي باش

 كرد.
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  توسط وروديهاي ديجيتال  : MULTI SPEEDتنظيم فركانس خروجي بصورت * 

  ) MULTI SPEEDقرار دهيد . ( تنظيم فركانس خروجي اينورتر بصورت    F00.06 = 6پارامتر   - ١

  ) Multi Speed Terminal1بعنوان   S3قرار دهيد . ( تنظيم ورودي ديجيتال    F05.02 = 12پارامتر   - ٢

  ) Multi Speed Terminal2بعنوان   S4قرار دهيد . ( تنظيم ورودي ديجيتال    F05.03 = 13پارامتر   - ٣

  ) Multi Speed Terminal3بعنوان   S5قرار دهيد . ( تنظيم ورودي ديجيتال    F05.04 = 14پارامتر   - ٤

  ) Multi Speed Terminal4بعنوان   S6قرار دهيد . ( تنظيم ورودي ديجيتال    F05.05 = 15پارامتر   - ٥

  يم نماييد .طبق جدول زير فركانسهاي مورد نياز را در پارامترهاي مربوطه تنظ  - ٦

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

  

 ميباشد . %١٠٠الي   -١٠٠%  (F00.03): مقادير فوق بر حسب درصدي از فركانس ماكزيمم  توجه

 

Change 
Factory 
Default  

Description(setting Range)  Name  
Function 

Code  
 

0  

0: set by F12.02 
1: AI1 
2: AI2 
3: AI3 
4: Pulse setting 
5: PID 
6: Set frequency via keypad 
(FOO.10), modified UP/DOWN  

Multi-speed 0 source  F12.51  

 

  F12.51مقدار پارامتر   
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طبق جدول فوق فركانس مربوط با آن  S3 ~ S6حال با توجه به وضعيت وصل يا قطع بودن وروديهاي ديجيتال  - ٧

 حالت در خروجي اينورتر ظاهر خواهد شد .

  كنترل  : UP/DOWNتنظيم فركانس خروجي بصورت * 

 قرار دهيد .    F00.06 = 1پارامتر   - ١

فرض مقدار پيش  STOPيا  Clearمقدار دلخواه اوليه قرار دهيد . ( با وصل شدن ورودي    F00.10 = XXXپارامتر   - ٢

صورتي كه مقدار پارامتر   F00.10فركانس خروجي مقدار پارامتر  ستپ  F00.26=1خواهد بود ) توجه در  شد بعد از ا با

  آخرين فركانس بعنوان فركانس كاري خواهد بود .

  ) UP Terminalبعنوان   S3قرار دهيد . ( تنظيم ورودي ديجيتال    F05.02 = 9پارامتر   - ٣

  ) Down Terminalبعنوان   S4قرار دهيد . ( تنظيم ورودي ديجيتال    F05.03 = 10پارامتر   - ٤

  ) Clear UP/Down Terminalبعنوان   S5قرار دهيد . ( تنظيم ورودي ديجيتال    F05.04 = 11پارامتر   - ٥

. در غير اينصــورت به  بعنوان پارامتر ذخيره آخرين فركانس كاري براي اســتارت بعدي خواهد بود  F00.26=1اگر   – ٦

  تعيين كننده فركانس كاري در استارت بعدي خواهد بود . F00.10محض استپ شدن اينورتر مقدار 

  مدار زير را ببنديد . – ٧

 

 

 

 

 

  

  گام افزايش يا كاهش فركانس در اين مد ميباشد . F05.14: مقدار پارامتر  توجه

  

ضيح : شدن كليد  تو صل  شده در پارامتر  K1با و صل   F05.14فركانس خروجي با نرخ پله اي مقدار درج  افزايش و با و

  خروجي با همان نرخ كاهش خواهد يافت . فركانس K2شدن كليد 

  خواهد بود . F00.10فركانس خروجي برابر با مقدار پارامتر  K3با وصل شدن كليد 

  خواهد بود . F00.10دار با استپ شدن اينورتر فركانس كاري جهت استارت مجدد مق

 توجه : در اين حالت توسط شستيهاي جهت دار روي كي پد نيز ميتوان فركانس را كم يا زياد كرد .
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   :   (mA 20 ~ 0 )تنظيم فركانس خروجي اينورتر از طريق ورودي آنالوگ جرياني * 
 

  ) 20mA~0قرار دهيد . ( تنظيم فركانس خروجي اينورتر از طريق ورودي آنالوگ جرياني    F00.06 = 2پارامتر   - ١

  در صورت نياز تنظيمات زير را انجام دهيد . – ٢

  

 

 

 

 

 

 

 

 

  

بر حســب ولت ميباشــند براي تنظيم مقدار ميلي آمپر  F05.18 , F05.20: در اين حالت با توجه به اينكه مقادير  توجه
 (V = 1mA 0.5 )ميلي آمپر در نظر ميگيريم .  ١ولت را  ٠,٥هر 

  مدار زير را ببنديد . – ٣

 

 

 
  

ــه ــفرض  نكت ــت پيش ــاژي  AI1: درحال ــالوگ ولت ــوان ورودي آن ــالوگ  AI2و  (V 10 ~ 0)بعن ــوان ورودي آن بعن

ــذا در صــورتي كــه بخــواهيم از ميباشــد،   (mA 20 ~ 0)جريــاني ــا آن بعنــوان   AI2بجــاي AI1ل و يــا همزمــان ب

ــاني  ــالوگ جري ــين  (mA 20 ~ 0)ورودي آن ــاييم ( پ ــين مربوطــه را جابجــا نم ــد پ ــاييم باي ــد  ٣و  ٢اســتفاده نم باي

  ي جرياني تبديل شود)جامپر شود تا از حالت ورودي ولتاژي به ورود

 

default  Setting Range  Parameter Name  
Function 

Code  

0.00V  0.00V~F05.20  Al1 lower limit  F05.18  

0.0%  -100.0%––+100.0%  
Corresponding setting of 
Al1 lower limit  

F05.19  

10.00V F05.18~+10.00V Al1 upper limit F05.20 

100.0% -100.0%~+100.0%  
Corresponding setting of 
Al1 upper limit  

F05.21 

0.10s 0.00s~10.00s AU input filter time F05.22 
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   :  AI2 (mA 20 ~ 0 )تنظيم فركانس خروجي اينورتر از طريق ورودي آنالوگ جرياني * 

  ) 20mA~0قرار دهيد . ( تنظيم فركانس خروجي اينورتر از طريق ورودي آنالوگ جرياني    F00.06 = 3پارامتر   - ١

  در صورت نياز تنظيمات زير را انجام دهيد . – ٢

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

  ن ورودي بصورت ورودي جرياني تنظيم شده است .مپر نميباشد و اي: در اين ورودي ديجيتال نيازي به تنظيم جا توجه

  مدار زير را ببنديد . – ٣

 

   

 

 
  

بر حســب ولت ميباشــند براي تنظيم مقدار ميلي آمپر  F05.23 , F05.25: در اين حالت با توجه به اينكه مقادير  توجه

  (V = 1mA 0.5 )ميلي آمپر در نظر ميگيريم .  ١ولت را  ٠,٥هر 

 

F00.03=MAX Frequency 

 

 

Change 
Factory 
Default  

Description(setting 
Range)  

Name  
Function 

Code  

 
0.00V  0.00V~F05.25  Al2 lower limit  F05.23  

 
0.0%  -100.0%––+100.0%  

Corresponding seƫng of Al2 

lower limit  
F05.24  

 
10.00V F05.23~+10.00V Al2 upper limit F05.25 

 
100.0% -100.0%~+100.0%  

Corresponding seƫng of Al2 

upper limit  
F05.26 

 
0.10s 0.00s~10.00s AI2 input filter Ɵme F05.27 
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* JOG Operation:  

  قرار دهيد . ( فرمان روشن خاموش نمودن اينورتر از ترمينال )   F00.01 =1پارامتر   - ١

  ( انتخاب مد راه اندازي اينورتر )    F05.13تنظيم پارامتر   - ٢

٣ - F05.02 = 4    انتخاب پايه )S3  بعنوانJOG FORWARD (  

٤ - F05.03 = 5    انتخاب پايه )S4  بعنوانJOG Reverse (  

  ) JOG( فركانس  F08.06تنظيم پارامتر  – ٥

  ) F08.07  )ACC JOGتنظيم پارامتر  – ٦

  ) F08.08  )DEC JOGتنظيم پارامتر  – ٧

 

 

 

 

 

 

 

فعال  S4و اگر ترمينال  ، كار خواهد كرد FORWARDدر جهت  JOGفعال شود اينورتر با فركانس  S3حال اگر ترمينال 
  .كار خواهد كرد Reverseدر جهت  JOGشود اينورتر با فركانس 

 

 

 

  

  

 

 

default  Setting Range  Parameter Name  
Function 

Code  

2.00Hz 0.00Hz~F00.03(max.frequency)  JOG running frequency  F08.06 

20.0s 0.0s~6500.0s JOG acceleration time F08.07 

20.0s 0.0s~6500.0s JOG deceleration time F08.08 
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  :   OPEN LOOPبصورت  Torque Control كاركرد اينورتر در مد * 

  استارت و استپ اينورتر از روي كي پد  – ١ مفروضات :

  (AI1)كنترل گشتاور از طريق پتانسيومتر بيروني و ورودي آنالوگ  – ٢                
  

  اجراي كار :  

  تنظيم پارامترهاي مورد نياز

F00.28=1 (Reset Factory) 

F00.03=50HZ ( Max Output Frequency ) 

F00.04=50HZ ( output frequency upper limit ) 

F00.05=00HZ ( output frequency lower limit ) 

------------------------------------------------------------------------- 

F02.02=50HZ (Motor Frequency) 

F02.01= xxx kw (Motor Rate Power) 

F02.00=0 (Asynchronous Motor) 

F02.03=1400 r.p.m (Motor Rate Speed) 

F02.04=220V ( Motor Rate Voltage ) 

F02.05= yyy (Motor Rate Current) 

F02.37=2 (StaƟc Self Learning) 

ه حدود يك ي كند و اين پروسروي اينورتر را يكبار فشار ميدهيم تا اينورتر موتور را شناساي RUNدر اين مرحله شستي 

  زمان ميبرد .دقيقه 

F00.12= KKK ( AcceleraƟon Ɵme ) 

F00.13=ZZZ (DeceleraƟon Ɵme) 

------------------------------------------------------------------------ 

Start/Stop Mode  

F00.01=0 (Keypad) 

------------------------------------------------------------------------  

Operation Mode 

F00.00=0 (Speed Control mode) 

F03.23=1 (Torque Control Mode) 

F03.09=0 (Torque Upper limit Seƫng Source) 

F03.10=50% (Torque Upper Limit) 
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F03.24=1 (Torque Seƫng Source) AI1 

F03.26= XXX (Max Torque) 

F03.30=0 (Torque ACC) 

F03.31=0 (Torque DEC) 
  

  

  

  مدار شماتيك
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  :  close loopكاركرد اينورتر بصورت * 
 

  موتور را وارد اينورتر مينماييم. ابتدا پارامترهاي مربوط به - ١

 

 

 

 

 

 
 

  قرار مي دهيم . F00.00 = 2مد كاري اينورتر را در حالت  – ٢

 

 
  .ربوط به انكودر را تنظيم نماييد پارامترهاي م – ٣

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

F02.00  Motor type selection 
 0:common asynchronous motor  
 1:variable frequency asynchronous motor 0 • 

F02.01  Rated power of  
asynchronous motor 1  0.1kW 〜1000.0kW Model 

dependent • 
F02.02  Rated frequency of 

asynchronous motor 1  0.01Hz〜F00.03 (max. frequency) Model 
dependent • 

F02.03  Rated speed of  
asynchronous motor 1  1 rpm 〜65535rpm Model 

dependent • 
F02.04  Rated voltage of 

asynchronous motor 1  1 V〜2000V Model 
dependent • 

F02.05  Rated current of 
asynchronous motor 1 

 0.01A 〜655.35A 
 (AC drive power<=55kW) 
 0.1A 〜6553.5A 
 (AC drive power>55kW) 

Model 
dependent • 

 

Model dependent  

0: non-PG vector control(SVC) 

1: PG vector control(FVC) 

2:V/F control  

Speed control mode  F00.00  

 

Factory 
Default  

Description(setting Range)  Name  
Function 

Code  

0  
0:ABZ incremental encoder 
1: UVW incremental encoder  

Encoder type  F02.27  

0  0:QEP1  Selection of PG card  F02.28  

2500 1~65535 Encoder pulses per revolution F02.29  

0 
0:forward 
1:reverse  

AB phase sequence of ABZ 
incremental encoder  

F02.30  

0.0° 0.0~359.9° Encoder installation angle F02.31  

0 
0:forward 
1:reverse  

UVW phase sequence of UVW 
encoder 

F02.32  

0.0° 0.0~359.9° UVW encoder angle offset F02.33  

0.0 
0.0s:o acƟon 
0.1-10.0s 

Encoder wire-break fault 
detection time 

F02.36  

0 

0: no self-learning 
1: dynamic self-learning of asynchronous 
motor 
2: static self-learning of asynchronous 
motor 

Self-learning of motor parameter F02.37  
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  تنظيم نماييد .  F07.04=2000براي مشاهده خروجي انكودر روي اينورتر مقدار پارامتر   – ٤

 بق شكل زير روي اينورتر نصب ميكنيم . طاينورتر را خاموش نموده و كارت آپشن انكودر را   – ٥

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

  سيم بندي بين انكودر و كارت انكودر را اجرا نماييد .  – ٦

  يد و اينورتر را استارت نماييد.هرتز تنظيم كن ٥٠برق ورودي اينورتر را وصل نماييد و فركانس كاري را روي  – ٧

روي كي پد مقدار فيدبك انكودر را روي نمايشگر مشاهده نماييد . در صورت  FUNCبا چندين بار فشردن شستي  – ٨

  بندي انكودر به درستي اجرا گرديده و انكودر كار ميكند .ن ميشويم كه سيم ده فيدبك انكودر روي نمايشگر مطمئمشاه

  تنظيم نماييد .  F00.00=1 (CLOSE LOOP) مقدار پارامتراينورتر را استپ نموده و  – ٩

  

 

 

  F02.37=2نماييد .  Auto tuningاينورتر را  – ١٠

 

 
  به اتمام برسد .  Auto tuningحدود يك دقيقه صبر نماييد تا فرآيند 

 

 

  : جامپر روي كارت انكودر را بر اساس ولتاژ  توجه

 انكودر تنظيم نماييد .

2  

0: non-PG vector control(SVC) 

1: PG vector control(FVC) 

2:V/F control  

Speed control mode  F00.00  

• 0 

0: no self-learning 
1: dynamic self-learning of 
asynchronous motor 
2: static self-learning of asynchronous 
motor 

Self-learning of motor 
parameter 

F02.37  
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  اينورتر را استارت نماييد  .  – ١١

  

بيعي بود مقادير پارامترهاي  گر موتور داراي لرزش و صداي غير طاينورتر را در فركانسهاي مختلف تست نماييد ا

F03.00 , F03.03  . را به اندازه اي كاهش دهيد تا لرزش موتور از بين برود  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

  

  

Change Factory 
Default  

Description (setting 
Range)  

Name  
Function 

Code  

Group F03 : Vector Control Parameters 

 
30  1~100  

ProporƟonal gain 1 of speed 
loop  

F03.00  

 
0.50s  0.01s~10.00s  Integral Ɵme 1 of speed loop  F03.01  

 
5.00Hz  0.00Hz~F03.05  

Switchover low point 
frequency  

F03.02  

 
20  1~100  

ProporƟonal gain 2 of speed 
loop  

F03.03  
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  :  تنظيم فركانس خروجي اينورتر از طريق پالس ورودي* 

  نصب كارت آپشن – ١

  شن مربوطه روي اينورتر نصب گرددروي خود اينورتر وجود ندارد و براي اين كار بايستي كارت آپ HIGH SPEEDورودي 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  بابت تنظيم فركانس از طريق پالس ورودي  F00.06 = 5تنظيم پارامتر  – ٢

  بعنوان پالس ورودي HDIفعال كردن پايه    F05.09 = 30تنظيم پارامتر  – ٣

  موتور حركت خواهد كرد . HDIنماييد . در اين حالت با ورودي پالس به پايه  RUNاينورتر را  – ٤

  

  

  

  

  

  

  

 

High speed input 
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  پارامترهاي مورد نياز جهت راه اندازي جرثقيل يا بالابر* 

  مراحل زير را به ترتيب اجرا نماييد
  

  مدار فرمان و قدرت زير را اجرا نماييد . – ١

 

 

 

 

 

 

 
 

 

   پارامترهاي مربوط به موتور را تنظيم نماييد – ٢

 

 

 

 

 

 

  

 

Function 
code 

Name   Description (setting Range)  Factory 
Default  

Change  

Group F02: Motor 1 Parameters 
F02.00 Motor type selection 

 0:common asynchronous motor  
 1:variable frequency asynchronous motor 0 • 

F02.01 Rated power of  
asynchronous motor 1  0.1kW 〜1000.0kW Model 

dependent • 
F02.02 Rated frequency of 

asynchronous motor 1  0.01Hz〜F00.03 (max. frequency) Model 
dependent • 

F02.03 Rated speed of  
asynchronous motor 1  1 rpm 〜65535rpm Model 

dependent • 
F02.04 Rated voltage of 

asynchronous motor 1  1 V〜2000V Model 
dependent • 

F02.05 Rated current of 
asynchronous motor 1 

 0.01A 〜655.35A 
(AC drive power<=55kW) 

 0.1A 〜6553.5A 
 (AC drive power>55kW) 

Model 
dependent • 
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  قرار دهيد . SVCمد كاري اينورتر را در حالت  – ٣

 

 

 
 

  ) . F02.37=1نماييد (  AUTO TUNINGاينورتر را  – ٤

 

  
اجرا   AUTO TUNINGروي كي پد اينورتر را فشار دهيد تا پروسه    RUNشستي   F02.37 = 1: بعد از تنظيم  توجه

  دقيقه بطول مي انجامد . ١گردد اين فرايند حدود 
  

  :  Wire Control 1 – 2راه اندازي اينورتر بصورت  - ٥

  ( Source Command From Terminal)قرار دهيد .    F00.01 = 1پارامتر  - الف

   (Wire Control 1 Mode – 2) قرار دهيد .    F05.13 = 0پارامتر  - ب

  (S1 Define to Forward ) قرار دهيد .    F05.00 = 1پارامتر  -ج 

  (S2 Define to Reverse ) قرار دهيد .    F05.01 = 2پارامتر  -د 
  

  توسط وروديهاي ديجيتال  : MULTI SPEEDتنظيم فركانس خروجي بصورت  - ٦

  ) MULTI SPEEDقرار دهيد . ( تنظيم فركانس خروجي اينورتر بصورت    F00.06 = 6پارامتر   -الف 

  ) Multi Speed Terminal1بعنوان   S3( تنظيم ورودي ديجيتال  قرار دهيد.  F05.02 = 12پارامتر  -ب 

  قرار دهيد . F12.51= 0مقدار پارامتر  –ج 

  تنظيم نماييد .  F12.02مقدار فركانس سرعت كند را در پارامتر   -ه 

  اين فركانس ملاك كار اينورتر خواهد بود )  S3( با وصل شدن تنظيم نماييد .  F12.03مقدار سرعت تند را در پارامتر –و 
  

  ميباشد . %١٠٠الي   -١٠٠%  (F00.03): مقادير فوق بر حسب درصدي از فركانس ماكزيمم  توجه
  

Function 
code 

Name   Description (setting Range)  Factory 
Default  

Change  

Group F00: Standard Function Parameters 

F00.00 Speed control mode  
0: non-PG vector control(SVC) 
1: PG vector control(FVC) 
2:V/F control 

0 • 

 

• 0 

0: no self-learning 
1: dynamic self-learning of 
asynchronous motor 
2: static self-learning of asynchronous 
motor 

Self-learning of motor 
parameter 

F02.37  
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  تنظيم فركانس استارت و توقف موقت  : - ٧

  )  باشد. ( فركانس استارت F08.20اين مقدار بايد كمتر از مقدار پارامتر    F01.01 = 5مقدار پارامتر  –الف 

  ( زمان توقف در فركانس استارت) F01.02 = 1Secمقدار پارامتر  –ب 
  

  تنظيم رله راه انداز ترمز  : - ٨

  )  TA , TBبراي رله  FDT1قرار دهيد . ( مد عملكردي   F06.02 = 2مقدار پارامتر  –الف 

باشد . (اين رله در فركانسهاي بالاتر  F01.01اين مقدار بايد بيشتر از مقدار پارامتر  F08.20 = 6 HZمقدار پارامتر  –ب 

  از اين مقدار فعال ميگردد و كمتر از آن غير فعال خواهد شد)

  ( هيسترزيس )قرار دهيد  F08.21 = 0مقدار پارامتر  –ج 
  

  

  ين توقف :در ح  DC BRAKEتنظيمات مربوط به  – ٩

  به موتور ) DCقرار دهيد . ( فركانس شروع پروسه تزريق جريان    F01.09 = 6 HZپارامتر -الف 

  )  DCقرار دهيد . ( مدت زمان تاخير در تزريق جريان    F01.10 = 0.1 Secپارامتر  -ب 

  تزريقي به موتور  ) DCقرار دهيد . ( قدرت جريان    % F01.11 = 50پارامتر  –ج 

  به موتور ) DCقرار دهيد . ( زمان تزريق جريان    F01.12 = 1 Secپارامتر   -ه 
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* PID Control:  

 ٢٠تا  ٠فرض كنيد ميخواهيد فشار خط يك پمپ آب را در يك فشار ثابت نگهداريد . براي اين كار از يك سنسور جرياني 

  ين كار بروش زير عمل ميكنيم.ي ابار تنظيم نماييم برا ٥بار استفاده كرده ايم و ميخواهيم فشار آب را روي  ١٠ميلي آمپر 

  سيم بندي  – ١

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

  تنظيم پارامترها اوليه : – ٢

F00.28 = 1  ( Reset Factory ) 

F02.01 = Motor power 

F02.03 = Motor Speed 

F02.04 = Motor Current 

F00.27 = 2 ( Variable Torque Load ) 

F02.37 = 2 ( Auto Tuning )  
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  تنظيم پارامترهاي راه اندازي و تنظيم فركانس : – ٣

F00.12 = 1 ( ACC ) 

F00.13 = 1 ( DEC ) 
 

RUN Command : 

F00.01 = 1 ( Command From Terminal ) , F05.13 = 0 ( 2-Wire ) , F05.00 = 1 ( S1 FOR Run 

Command )  
 

Frequency Command : 

F00.06 = 8 ( PID Control ) 
 

Display Setting : 

F07.03 = 38F (PID Seƫng AND Feedback Display in Run Mode ) 

F07.05 = 73 ( PID Seƫng Display in Stop Mode ) 
 

 PID Parameter : 

F10.00 = 0 (PID Setting Source From Keypad) , F10.01 = 50  (PID Setting value)      

F10.01 = 50  (PID Seƫng value)  

      بار ميباشد ( نصف ظرفيت سنسور )   ٥با توجه به اينكه مقدار فشار دلخواه تنظيمي 

F10.02 = 1 ( PID Feedback Source From AI2 ) 

F10.05 = 30 ( P Gain ) 

F10.06 = 0 ( I Gain ) 

F10.07 = 0 ( D Gain ) 

F10.08 = 0  

   = F10.09خطاي قابل قبول

  تنظيم گردد .   F05.23 = 2باشد بايستي   20Ma~4اگر خروجي سنسور  توجه :

  زير اقدام نماييد . طبق جدول  PID Setting , PID Feedbackبراي مشاهده مقادير 
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    شبكه مدباس :* 

  RTUسيم بندي و معرفي ترمينالهاي مربوط به شبكه مدباس  – ١

 

 
 

  تنظيمات فانكشنهاي مربوط به شبكه -٢

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

  

 

  
0  

0: keypad control 

1: terminal control 

2: RS 485 communicaƟon control  

Command source 

selection  
F00.01  

 

• 0  

0: keypad , non-retentive at power 
failure 
1: keypad , retentive at power failure 
2: analog A11 
3: analog A12 
4: analog A13 
5: pulse (HDI) 
6: multi-speed running  
7: simple PLC 
8: PID control 
9: RS 485 CommunicaƟon 
10: potentiometer  

Frequency A command 
selection   

F00.06  

 
default  Setting Range  Parameter Name  

Function 
Code  

1 1~9 , 0 is broadcast address  Local address  F13.00 

 
default  Setting Range  Parameter Name  

Function 
Code  

5 

0: 300BPS 
1: 600BPS 
2: 1200BPS 
3: 2400BPS 
4: 4800BPS 
5: 9600BPS 
6:19200BPS 
7: 38400BPS 
8: 57600BPS 
9: 115200BPS  

Baud rate  F13.00 
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  جدول تبديل فانكشنها به آدرس مدباس* 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

default  Setting Range  Parameter Name  
Function 

Code  

0 

0: No check , data format<8,N,2> 

1: Even parity check , data format<8,E,1> 

2: Odd parity check , data format<8,O,1> 

3: Data format<8,N,1>  

Data format  F13.02 

 

F(high byte) . (low byte) 
 Low byte High byte  معادل آدرس شبكه مدباس

آدرس نهايي شبكه مد باس بر 
  ١٦مبناي 

معادل آدرس 
  مد باس

  ١٠مبناي 
معادل آدرس مد 

  باس
  ١٠مبناي 

F000 00  00 F0 00 
F102  02 02 F1 01  
F203 03  03 F2 02 
F304  04  04 F3 03 
F405  05  05 F4  04 
F506  06  06 F5 05  
F607  07  07 F6 06 
F708  08  08 F7 07 
F809  09  09 F8 08 
F90A 0A 10 F9 09 
FA0B 0B  11 FA 10 
FB0C 0C  12 FB 11  
FC0D 0D  13 FC 12 
FD0E 0E  14 FD 13 
FE0F 0F  15 FE 14 
A010 10 16 A0 15 
A111 11 17 A1 16 
A212 12 18 A2 17 

 
FC33 33 51 FC 12 
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  A210برابر خواهد بود با    F17.16: معادل فانكشن  ١مثال 

  FE0Cبرابر خواهد بود با    F14.12: معادل فانكشن  ٢مثال 

  FC33برابر خواهد بود با    F12.51: معادل فانكشن  ٣مثال 

  F000برابر خواهد بود با    F00.00: معادل فانكشن  ٤مثال 
  

  از طريق مدباس : RUNآدرس و دستورات * 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

  آدرس و روش تغيير فركانس از طريق مدباس :* 

  هگز مينويسيم .   3000براي تغيير فركانس خروجي اينورتر مقدار فركانس مورد نياز را در آدرس
  

ــه ــدار آدرس  توج ــا  10000از  3000: مق ــدي از  10000-ت ــاس درص ــدار براس ــن مق ــه اي ــر ميباشــد . ك ــل تغيي قاب

ــه معنــي  10000فركــانس مــاكزيمم تنظيمــي روي اينــورتر اســت . و عــدد  درصــد فركــانس مــاكزيمم خواهــد  ١٠٠ب

  بود .
  

درصـــد  ١٠٠به معني  10000هرتز باشـــد در اينصـــورت مقدار  ٥٠: اگر فركانس ماكزيمم تنظيمي اينورتر  بطور مثال

  هرتز  40يعني  درصد فركانس ماكزيمم ميباشد ٨٠به معني   8000 هرتز خواهد بود . و عدد ٥٠نس ماكزيمم يعني فركا

  

  

  

  

Command function  Command address  
0001H : forward running  

1000H  

0002H : reverse running  

0003H : forward jog  

0004H : reverse jog  

0005H : free stop  

0006H : decelerate to stop  

0007H : fault reseƫng  
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  ديگر آدرسهاي مورد نياز شبكه مد باس :* 
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Brake unit and brake resistance  

brake 
torque(10% UD) 

brake resistance  brake unit  
AC drive 
Power  

voltage quantity 
(piece)  

power(W)/ resistance 
value(Ω)  

quantity 
(piece)  model  

100%  

1  120  80    

Built-in  

0.55 kw  

220 V  

1  120  80    0.75 kw  

1  100  150    1. 5 kw  

1  68  300    2.2 kw  

1  68  300    3.7 kw  

1  30  400    5.5 kw  

1  30  400    7.5 kw  

1  300  150    0.75 kw  

380 V  

1  300  200    1.5 kw  

1  200  200    2.2 kw  

1  150  400    3.7 kw  

1  100  400    5.5 kw  

1  75  750    7.5 kw  

1  60  1000    11 kw  

1  40  1500    15 kw  

1  30  2500    18.5 kw  

1  30  3000    22 kw  
1  25  5000  1  DBU-4030  30 kw  
1  20  7500  1  

DBU-4045  
37 kw  

1  13.6  10000  1  45 kw  
1  25  5000*2  2  DBU-4030  55 kw  
1  15  7500*2  2  

DBU-4045  
75 kw  

1  13.6  10000*2  2  93 kw  
1  8  20000  1  

DBU-4160  

110 kw  
1  6  25000  1  132 kw  
1  6  30000  1  160 kw  
1  4.5  35000  1  200 kw  
1  4.5  40000  1  

DBU-4280  

220 kw  
1  4  45000  1  250 kw  
1  3.5  50000  1  280 kw  
1  3  55000  1  315 kw  
1  2.5  60000  1  350 kw  
1  2.5  60000  1  400 kw  
1  2  80000  1  500 kw  

  

  




