
Ethernet
HD30-Ethernet Руководство по использованию



2. Установите получение IP адреса вашего компьютера 
в автоматическом режиме.

Настройка Ethernet порта

3. Используйте IOT Service для настройки 
IP адреса преобразователя частоты.

1. Подайте напряжение на преобразователь частоты 
и используйте кабель RJ45 для подключения к ПК



Настройки порта Ethernet

1. Настройка DHCP -> Disable 

Задайте IP Address преобразователя, 

IP адреса PLC/Inverter/PC должны 

быть в одной сети. 

Пример: IP адрес ПЧ:192.168.4.120

2. Настройка UART (Параметры 

последовательного порта должны 

соответствовать преобразователю частоты) 

Пример: 

Baudrate: 9600 

Data Bits: 8 

Stop Bits: 2 

Parity: NONE 

Inverter SCI Parameter: F22.00=2 

F22.01=0 F22.01=3

3. Настройка SOCKET 

Protocol: TCP-SERVER

Local Port: 502 

4. Нажмите Confirm для сохранения настроек



Настройки протокола UART
1. Установите UART Protocol в Modbus

2. Нажмите Confirm для сохранения настроек



Настройки преобразователя

Для управления частотным преобразователем по 
протоколу Modbus TCP установите параметр F00.11 = 2



Пример с Modbus Pool
1. Задайте адрес преобразователя для 
коннекта с ПЧ по протоколу Modbus TCP 

2. Укажите адрес в десятичном формате 
для отправки команд (0x3200 = 12800



Пример с Modbus Pool
3. Запишите нужную команду в адрес 12800: 0x1001 (4097) Прямое вращение

0x1003 (4099) Обратное вращение

0x1004 (4100) Остановка с торможением

0x1008 (4104) Аварийная остановка

0x1010 (4112) Остановка выбегом

0x1020 (4128) Остановка по внешней ошибке

0x1040 (4160) Прямое вращение в режиме JOG

0x1080 (4224) Обратное вращение в режиме JOG

0x1100 (4352) Сброс неисправности



Пример для Mitsubishi FX5

1. В настройках Ethernet порта установите Simple CPU communication setting в Use



Пример для Mitsubishi FX5
2. Настройте передачу из регистра D в адрес 0х3200 (12800) для передачи команды управления:



Пример для Mitsubishi FX5
3. Запишите нужную команду для управления преобразователем в настроенный регистр:

0x1001 (4097) Прямое вращение

0x1003 (4099) Обратное вращение

0x1004 (4100) Остановка с торможением

0x1008 (4104) Аварийная остановка

0x1010 (4112) Остановка выбегом

0x1020 (4128) Остановка по внешней ошибке

0x1040 (4160) Прямое вращение в режиме JOG

0x1080 (4224) Обратное вращение в режиме JOG

0x1100 (4352) Сброс неисправности



Регистры состояний



Регистры состояний


