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1 はじめに

1.1 取扱説明書の目的

この取扱説明書には、周波数変換器の設置と設定を安全に

行うための情報が記載されています。

取扱説明書は、有資格技術者による利用を前提としていま

す。

周波数変換器を安全かつ専門的に使用するため、取扱説明

書の内容に従ってください。特に、安全指示と一般警告に

注意を払ってください。この取扱説明書は、周波数変換器

のそばに常備してください。

VLT® は登録商標です。

1.2 補助的リソース

高度な周波数変換器の機能やプログラミングを理解する

ために、様々な補助的リソースが利用できます。

• VLT® AutomationDrive FC 302 プログラミン

グ・ガイドにより、パラメーターの使い方や多く

のアプリケーション事例について極めて詳細に

学習できます。

• VLT® AutomationDrive FC 302 デザインガイド

は、モーター制御システムを設計するための詳細

な性能や機能が記載されています。

• オプション機器の操作説明。

Danfoss は補足的な情報と取扱説明書を提供しています。

リストについては、 vlt-drives.danfoss.com/Support/

Technical-Documentation/ をご参照ください。

1.3 ドキュメント／ソフトウェア・バー
ジョン

この取扱説明書には、定期的な見直しと更新が行われま

す。改善のご提案を歓迎します。表 1.1 が、ドキュメン

ト・バージョンと、対応するソフトウェア・バージョンを

示しています。

エディション 注釈 ソフトウェア・バージョン

MG34U4xx MG34U3xx を更新 7.42

表 1.1 ドキュメント／ソフトウェア・バージョン

1.4 製品概要

1.4.1 使用目的

周波数変換器は、

• システムフィードバック、又は外部コントローラ

ーからのリモートコマンドに反応して、モーター

速度の制御を行う電子モーターコントローラー

です。パワードライブシステムは、周波数変換

器、モーター、及びモーター駆動といった機器で

構成されています。

• システム及びモーター状態監視。

周波数変換器は、モーター保護にも使用することができま

す。

設定によっては、周波数変換器を独立的な用途に用いるこ

とができる一方で、より大きな装置や設置物の一部として

用いることも可能です。

周波数変換器は、地域の法規に従って、住居環境、工業環

境、商業環境にて使用することができます。

注記
住居環境では、この製品は無線妨害を生じさせる可能性が

あり、追加的な緩和措置が必要になる場合があります。

予期される誤用

周波数変換器を、指定の動作条件・動作環境に準拠してい

ない用途に使用しないでください。章 8 仕様に指定さ

れている条件を遵守してください。

はじめに 取扱説明書
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図 1.1 D1 内部コンポーネント

はじめに VLT® AutomationDrive FC 302

4 Danfoss A/S © 06/2015 All rights reserved. MG34U440

11



13
0B

C3
01

.1
1

1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

1 LCP (ローカル・コントロール・パネル) 9 リレー 2 (04、05、06)

2 RS485 シリアル バス コネクター 10 吊り上げ用リング

3 ディジタル I/O 及び 24 V 電源 11 取り付け穴

4 アナログ I/O コネクター 12 ケーブル・クランプ (PE)

5 USB コネクター 13 アース (接地)

6 シリアル バス 端子 スイッチ 14 モーター 出力 端子 96 (U)、97 (V)、98 (W)

7 アナログ スイッチ (A53)、(A54) 15 主電源 入力 端子 91 (L1)、92 (L2)、93 (L3)

8 リレー 1 (01、02、03) 16 TB5 (IP21/54 のみ)。結露防止ヒーター用端子ブロック

図 1.2 拡大ビュー： LCP とコントロール機能

注記
TB6 (接触器用端子ブロック)の位置については、

章 4.6 モーター接続を参照。

1.4.3 拡張オプションキャビネット

以下のオプションのいずれかと共に周波数変換器が発注

された場合、高さを高くできるオプションキャビネットが

付属します。

• ブレーキ・チョッパー

• 主電源切断

• 接触器

• 接触器付き主電源切断スイッチ

• 遮断器

• オーバサイズ配線キャビネット

• 電力再供給端子

• ロードシェア端子

図 1.3 には、オプションキャビネット付きの周波数変換

器の例が示されています。表 1.2 には、入力オプション

を含む周波数変換器の構成例が示されています。

はじめに 取扱説明書
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オプシ

ョンユ

ニット

型名

拡張キャビネット 可能なオプション

D5h D1h 短絡拡張部付きエンク

ロージャー

• ブレーキ

• 切断

D6h D1h トール拡張部付きエン

クロージャー

• 接触器

• 切断スイッチ付き接

触器

• 遮断器

D7h D2h 短絡拡張部付きエンク

ロージャー

• ブレーキ

• 切断

D8h D2h トール拡張部付きエン

クロージャー

• 接触器

• 切断スイッチ付き接

触器

• 遮断器

表 1.2 拡張オプションの概要

D7h および D8h 周波数変換器 (D2h プラスオプション

キャビネット)は、フロア取り付け用 200 mm ペデスタル

を含みます。

オプションキャビネットの前面カバーには安全ラッチが

あります。周波数変換器に主電源切断スイッチ又は遮断

器が付いている場合、周波数変換器がオンになっている

間、安全ラッチはキャビネットドアが開くのを防ぐ役目を

持っています。周波数変換器のドアを開ける前に、（周波

数変換器をオフにするために）切断スイッチ又は遮断器を

オープンにして、オプションキャビネットのカバーを取り

外してください。

切断スイッチ、接触器又は遮断器を装備した状態で周波数

変換器を購入した場合、銘板にはオプション以外の交換用

機種コードが記載されています。周波数変換器の問題が

ある場合、オプションに関係なく交換されます。

13
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1754

[69.1]

図 1.3 D7h エンクロージャー
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1.4.4 周波数変換器のブロック図

図 1.4 は、周波数変換器の内部部品のブロック図です。

面積 タイトル 機能

1 主電源入力
• 3 相 AC 主電源は周波数変換

器に電力供給します。

2 整流器

• 整流器ブリッジがインバータ

ーに電力供給するため交流を

直流に変換します。

3 直流バス
• 中間直流バス回路は、 直流電

流を操作します。

4 直流リアクター

• 中間直流回路電圧をフィルタ

リングします。

• ライン・トランジエント保護

を確認します。

• RMS 電流を減じます。

• ラインに反映する力率を上昇

させます。

• 交流入力の高調波を減じま

す。

5
キャパシター・バン

ク

• 直流電力を保持します。

• ショート電力損失に対するラ

イド・スルー保護を提供しま

す。

6 インバーター

• モーターへ制御された可変出

力を供給するために、直流を

制御された PWM 交流波形へ

変換します。

7 モーターへの出力
• モーターに供給される制御さ

れた 3相出力です。

面積 タイトル 機能

8 コントロール回路

• 入力電源、内部処理、出力、

及びモーター電流は監視さ

れ、動作とコントロールの効

率化が図られます。

• ユーザー・インターフェイス

と外部コマンドは監視され、

実行されます。

• 状況の出力と制御が行えま

す。

表 1.3 図 1.4 に対する説明

図 1.4 周波数変換器のブロック図

1.4.5 エンクロージャー・タイプと電力規
格

周波数変換器のエンクロージャー・タイプと電力規格につ

いては、章 8.9 出力定格、重量、寸法を参照してくださ

い。

1.5 承認及び認証

他の承認・認証も受けています。 寄の Danfoss 代理店ま

でご連絡ください。エンクロージャー・タイプ T7

(525-690 V)の周波数変換器は、525–600 V でのみ UL 規

格を取得しています。

周波数変換器は、UL508C 熱記憶保持の要件を遵守してい

ます。詳細については、製品別デザインガイドのモーター

熱保護のセクションを参照してください。

1.6 廃棄

電装品を組み込んでいる装置を一般廃棄

物とともに処理することは禁止されてい

ます。

地域で現在施行されている法律に従っ

て、分別回収してください。

はじめに 取扱説明書
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2 安全性

2.1 安全用記号

以下は、この取扱説明書で使用されている記号です。

警告
死亡事故や深刻な傷害事故を招く可能性のある危険な状

況を示します。

注意
軽微あるいは中小程度の傷害を招く危険性のある状況を

示します。これは安全ではないやり方に対する警告とし

ても使用される場合があります。

注記
重要情報を示します。設備や所有物などの損害を招く可

能性のある状況が含まれます。

2.2 有資格技術者

周波数変換器を無故障かつ安全に動作させるためには、正

確かつ信頼性の高い輸送、保管、設置、操作、メンテナン

スが必要です。有資格技術者にのみ機器の設置や操作が

許されています。

有資格技術者とは、訓練を受けたスタッフであって、関連

する法律と規則に従って設備、システム、回路の設置、設

定、メンテナンスを行うことを許された者のことをいいま

す。さらに、有資格技術者は、この取扱説明書に記載する

指示と安全措置を熟知している必要があります。

2.3 安全予防措置

警告
高電圧
AC 主電源、DC 電源、あるいはロードシェアに接続されて

いる限り、周波数変換器は高電圧が印加されています。有

資格技術者でない人が、設置、スタートアップ、メンテナ

ンスを誤って行った場合、死亡事故や重大な傷害事故を招

くことがあります。

• 設置、始動、メンテナンスは、有資格技術者のみ

が行ってください。

警告
予期しない始動
周波数変換器が AC 主電源、DC 電源、あるいは負荷分散に

接続されている場合、モーターは思いがけなくスタートす

ることがあります。プログラミング、サービス、あるいは

修理中の予期しない始動は、死亡、深刻な傷害、あるいは

物損事故を招く恐れがあります。 モーターは外部スイ

ッチ、シリアルバスコマンド、LCP からの入力速度指令信

号によって、又は不具合状態のクリア後にスタートしま

す。

予期しないモーターのスタートを防止するには:

• 周波数変換器を主電源から切り離してください。

• パラメーターのプログラミング前に、LCP 上の

[Off/Reset]を押します。

• 周波数変換器を AC 主電源、DC 電源、あるいはロ

ードシェアに接続する前に、周波数変換器、モー

ター、運転機器は、配線及び組み立てが完了して

いる必要があります。 

警告
放電時間
周波数変換器の直流リンク・キャパシターは、周波数変換

器の電源が入っていないときでも充電されています。修

理やメンテナンスの前に、電源を切ってから一定時間待た

ないと、死亡事故又は重大な傷害事故を招くことがありま

す。

1. モーターを停止します。

2. バッテリーバックアップ、UPS および他の周波数

変換器に接続されている DC リンク接続も含め

て、AC 電源、永久磁石式モーターおよびリモー

ト DC リンク電源の接続をすべて外してくださ

い。

3. 点検・修理を実施する前に、キャパシターが完全

に放電されるまでお待ちください。待ち時間の

目安は、表 2.1 に記載されています。

電圧 (V) 出力範囲 [KW] 小待機時間(分)

3x400 90–250 20

3x400 110–315 20

3x500 110–315 20

3x500 132–355 20

3x525 55–250 20

3x525 90–315 20

3x690 55–250 20

3x690 110–315 20

表 2.1 放電時間

安全性 VLT® AutomationDrive FC 302
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警告
漏洩電流に関する危険事項
漏洩電流は、3.5 mA (ミリアンペア) を超えます。周波

数変換器の接地を正しく行わない場合、死亡事故又は深刻

な傷害事故を招くことがあります。

• 機器の接地は、有資格の電気工事者が正しく行う

必要があります。

警告
機器の危険性
回転するシャフトや電気機器に接触すると、死亡や重大な

傷害を招くことがあります。

• 訓練を受けた有資格者のみが、設置、始動、メン

テナンスを行うようにしてください。

• 電気作業は、国内及び地域の電気工事規則に準拠

する必要があります。

• 本取扱説明書の手順に従ってください。

警告
予期しないモーター回転

回転
永久磁石モーターが予期しない回転をした場合、電圧が発

生してユニットが充電された状態になり、深刻な怪我や設

備への損害が生じる危険があります。

• 予期しない回転を防ぐため、永久磁石モーターが

ブロックされていることを確認してください。

注意
内部故障により危険
周波数変換器の内部故障は、周波数変換器を正しく閉じな

いと、深刻な傷害事故を招くことがあります。

• 電力を供給する前に、すべての安全カバーが適切

に配置され、しっかりと固定されていることを確

認します。 

安全性 取扱説明書
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3 機械的設置

3.1 開梱

3.1.1 納入物

納入物は、機器構成によって異なります。

• 納入物と銘板上の情報が、注文確認書に対応して

いることを確認してください。

• 梱包と周波数変換器を目視検査して、輸送中の不

適切な取扱によって損傷が発生していないか確

認します。損害については、運送業者に請求を行

なってください。説明のために、損傷のあった部

品を保管してください。
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CHASSIS/ IP20 Tamb.50  C/122  F

VLT

MADE IN DENMARK

R

P/N: 131X3537                 S/N: 010122G430

0.37kW/ 0.50HP

IN: 3x200-240V 50/60Hz  2.2A 

OUT: 3x0-Vin 0-1000Hz  2.4A
o

CAUTION:
See manual for special condition/mains fuse
voir manual de conditions speclales/fusibles

WARNING:
Stored charge, wait 4 min.
Charge residuelle, attendez 4 min.

* 1 3 1 X 3 5 3 7 0 1 0 1 2 2 G 4 3 0 *

`

Automation Drive
www.danfoss.com

T/C: FC-302PK37T2E20H1BGXXXXSXXXXA6BKC4XXXD0

Listed 76X1 E134261 Ind. Contr. Eq.

o

`

1
2

4

5

6

7 8

9

10

3

1 タイプ・コード

2 注文番号

3 シリアル番号

4 定格電力

5 入力電圧、周波数、電流(低/高電圧時)

6 出力電圧、周波数、電流 (低/高電圧時)

7 エンクロージャーのタイプ と IP 保護等級

8 高周囲温度

9 認証

10 放電時間(警告)

図 3.1 製品銘板(例)

注記
周波数変換器からネームプレートを取り外さないでくだ

さい(保証対象外になります)。 

3.1.2 保存

保存上の要件が満たされているか確認してください。詳

細については章 8.4 周囲条件 を参照してください。

3.2 設置環境

注記
空気中の水分、粒子、腐食性ガスが存在する環境では、機

器の IP/タイプ等級が設置環境に適合していることを確

認してください。周囲環境の条件を遵守していないと、周

波数変換器の寿命が短くなることがあります。空気中の

湿度、温度、高度の条件を遵守してください。 

電圧 (V) 高度制限

380–500 3000 m を超える高度では、PELV について Danfoss

にお問い合わせください。

525–690 2000 m を超える高度では、PELV について Danfoss

にお問い合わせください。

表 3.1 高い高度での設置

周囲環境仕様の詳細については、 章 8.4 周囲条件を参

照してください。

3.3 取り付け

注記
誤った取り付けは、過熱や性能の低下を招く場合がありま

す。

冷却

• 上部と下部に冷却用空きスペースを確保してく

ださい。空きスペース要件： 225 mm (9 in)

• 温度の定格低減 は、45 °C (113 °F) と 50 °C
(122 °F)の間から開始し、1000m(3300ft)を超え

ると始まるように考慮してください。詳細情報

については、周波数変換器の『デザインガイド』

を参照してください。

周波数変換器では、ヒートシンク冷却エアを必要としない

背面チャンネル冷却コンセプトを採用しています。ヒー

トシンク冷却エアは周波数変換器の背面チャンネルの熱

を約 90%逃がします。以下のキットを用いて、背面チャン

ネルエアをパネル又はルームから直接取り込むことがで

きます。

• ダクト冷却。IP20/シャーシ周波数変換器が

Rittal エンクロージャーに設置されていると

き、パネルからヒートシンク冷却エアを流すのに

背面チャンネル冷却キットが利用できます。こ

のキットを使用することで、パネル内の熱を減ら

し、エンクロージャー上のドアファンを小さくす

ることができます。

• 背面の冷却（上部および下部カバー）。背面チャ

ンネル冷却エアは、ルームの外へ排出できるた

め、背面チャンネルから発生する熱が制御ルーム

内に発散されることはありません。
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注記
周波数変換器の背面チャンネルに含まれない熱を除去す

るために、エンクロージャーにドアファンが必要です。さ

らに、ドアファンは周波数変換器内部の部品によって生成

される損失も除去できます。適切なファンを選択できる

ように、必要とされる合計のエアフローを計算してくださ

い。

ヒートシンクに対して必要なエアフローを確保してくだ

さい。流量は表 3.2 に示されます。

フレーム ドアファン / 上部ファ

ン

ヒートシンクファン

D1h/D3h/D5h

/D6h

102 m3/hr (60 CFM) 420 m3/hr (250 CFM)

D2h/D4h/D7h

/D8h

204 m3/hr (120 CFM) 840 m3/hr (500 CFM)

表 3.2 エアフロー

持ち上げ方法

周波数変換器は、常に専用吊り下げ用アイボルトを用い

て、持ち上げるようにしてください。吊り下げ用ホールの

変形を防止するために、バーを使用します。

17
6F
A
24

5.
10

図 3.2 推奨する持ち上げ方法

警告
怪我や死亡のリスク
持ち上げ時に損傷しないよう、持ち上げバーは、周波数変

換器の重量に耐えられる必要があります。

• さまざまなエンクロージャー・タイプの重量につ

いては、章 8.9 出力定格、重量、寸法をご参照

ください。

• バーの 大直径: 2.5 cm (1 inch)

• 周波数変換器の 上面と吊り下げケーブルが作

る角度: 60° 以上。

推奨事項に従わない場合、死亡又は重大な傷害を招くこと

があります。

取り付け

1. 取り付け位置の強度がユニットの重量を支えら

れることを確認してください。

2. ユニットは、モーターのできる限り近くに置いて

ください。モーター・ケーブルはできる限り短く

します。

3. ユニットは、冷却気流を確保するために、堅固で

平らな表面に取り付けます。冷却用空きスペー

スを確保してください。

4. ドアを開くためのアクセスエリアを確保してく

ださい。

5. 底部からのケーブル挿入を確認してください。

機械的設置 取扱説明書
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4 電気的設置

4.1 安全指示

安全指示の全般については、章 2 安全性を参照してくだ

さい。

警告
誘導電圧
出力モーター・ケーブルからの誘導電圧は、共に機器のキ

ャパシターを充電します。これは機器がオフの場合、ロッ

クアウトの場合でも同様です。出力ケーブルを別にせず

動作させた場合、又はシールド・ケーブルを使用しなかっ

た場合、死亡事故又は深刻な傷害事故を招くことがありま

す。

• 出力モーター・ケーブルを別に配線するか、又は

• シールド・ケーブルを使用します。

注意
ショックの危険
この周波数変換器は保護導体に直流電流を引き起こすこ

とがあります。下記の推奨事項に従わない場合、RCD が意

図された保護を行わない可能性があります。

• 残留電流で動作する保護デバイス(RCD)が電気シ

ョック保護のために使用されているときは、供給

側でタイプ Bの RCD のみが許容されます。

過電流保護

• 複数のモーターを用いる用途には、周波数変換器

とモーター間の短絡保護やモーター熱保護など、

追加的な保護機器が必要です。

• 短絡と過電流保護を行うため、入力ヒューズが必

要です。工場で装備されない場合、設置作業者が

ヒューズの取り付けを行う必要があります。

大フューズ定格は章 8.7 ヒューズを参照して

ください。

ケーブルの種類と定格

• すべてのケーブルが、ケーブル断面積と周囲温度

の国内及び地域の規制に準拠していなければな

りません。

• 推奨される電力接続ケーブル： 小 75°C 定格

の銅線。 

推奨ケーブル・サイズおよびタイプについては、

章 8.1 電気データ および 章 8.5 ケーブル仕様を参

照してください。

4.2 EMC 対策設置

EMC 対策設置を行う際は、以下の指示を参照してくださ

い。

• 章 4.3 接地.

• 章 4.4 配線図.

• 章 4.6 モーター接続.

• 章 4.8 コントロール配線.

4.3 接地

警告
漏洩電流に関する危険事項
漏洩電流は、3.5 mA (ミリアンペア) を超えます。周波

数変換器の接地を正しく行わない場合、死亡事故又は深刻

な傷害事故を招くことがあります。

• 機器の接地は、有資格の電気工事者が正しく行う

必要があります。

電気的安全のために

• 適用される基準と指令に従って、周波数変換器を

接地してください。

• 入力電力、モーター電力及びコントロール配線用

に専用アース線が必要です。

• 複数の周波数変換器をディジーチェーン接続し

て、接地しないでください。

• 接地ワイヤ接続をできるだけ短くします。

• モーターのメーカーの配線条件に従ってくださ

い。

• 小ケーブル断面積は、 10 mm2 (又は別々に終

端処理した 2本の定格接地線 )。

EMC 対策接地のために

• 金属ケーブル・グランド、又は機器に付属するク

ランプを使用して、ケーブル・シールドと周波数

変換器のエンクロージャーとの間で電気的接触

を確立します。

• 電気的ノイズを低減するために、高品質撚り線を

使用します。

• ピッグテールを使用しないでください。

注記
等電位化
周波数変換器とコントロールシステムとの間の接地電位

が異なる場合には、電気的ノイズのリスクが生じます。シ

ステム・コンポーネント間に平衡ケーブルを設置します。

推奨されるケーブル断面積： 16 mm2

電気的設置 VLT® AutomationDrive FC 302
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4.4 配線図

230 VAC
50/60 Hz

230 VAC
50/60 Hz

TB6 Contactor

TB5
R1

1

2

Brake Temp
       (NC)

Anti-condensation heater (optional)

(optional)

91 (L1)
92 (L2)
93 (L3)

PE

88 (-)
89 (+)

50 (+10 V OUT)

53 (A IN)

54 (A IN)

55 (COM A IN)

0/4-20 mA

12 (+24 V OUT)

13 (+24 V OUT)

18 (D IN)

20 (COM D IN)

15 mA 200 mA

(U) 96
(V) 97

(W) 98
(PE) 99

(COM A OUT) 39

(A OUT) 42 0/4-20 mA

03 

+10 VDC

0 VDC - 10 VDC
0/4-20 mA

24 VDC

02
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05

04
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240 VAC, 2A

24 V (NPN)
 0 V (PNP)

 0 V (PNP)
24 V (NPN)

19 (D IN)

24 V (NPN)
 0 V (PNP)27

24 V

 0 V

(D IN/OUT)

 0 V (PNP)
24 V (NPN)

(D IN/OUT)

 0 V

24 V
29

24 V (NPN)
 0 V (PNP)

 0 V (PNP)
24 V (NPN)

33 (D IN)

32 (D IN)

1
2

O
N

A53 U-I (S201)

O
N2

1A54 U-I (S202)
ON=0-20 mA
OFF=0-10 V

95

400 VAC, 2AP 5-00

(R+) 82

(R-) 81+ - + -

(P RS-485) 68

(N RS-485) 69

(COM RS-485) 61

0 V

5 V

S801

RS-485RS-485

2
1 O

N

S801/Bus Term.
OFF-ON

3 Phase
power
input

Load Share Switch Mode
Power Supply

Motor

Analog Output

Interface

Relay1

Relay2

ON=Terminated
OFF=Open

Brake
resistor

(NPN) = Sink
(PNP) = Source

=
=

=

240 VAC, 2A

400 VAC, 2A
0 VDC - 10 VDC

10 VDC

37 (D IN) - option

13
0B

C5
48

.1
2

図 4.1 基本配線図

A = アナログ、D = ディジタル

Safe Torque Off は*端子 37(オプション)を使用します。Safe Torque Off の設置説明については、Danfoss VLT® 周波

数変換器の Safe Torque Off 取扱説明書を参照してください。

**ケーブル・シールドを接続しないでください。
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図 4.2 導管を使用した正しい電気的設置の例

注記
EMC 妨害
モーターとコントロール配線にはシールド・ケーブルを使

用し、主電源入力、モーター配線及びコントロール配線に

はセパレートケーブルを使用します。 電力、モーター、

コントロール・ケーブルの隔離を行わないと、予期しない

動作、又は性能の減少が発生することがあります。主電源

入力、モーター、コントロール・ケーブル間には、 低

200 mm (7.9 インチ)の空きスペースを確保します。

4.5 アクセス

コントロール・ケーブルへのすべての端子は、周波数変換

器内部の LCP の下にあります。アクセスするには、ドア

(IP21/54) を開くか、前面パネル(IP20)を取り外します。

4.6 モーター接続

警告
誘導電圧
出力モーター・ケーブルからの誘導電圧は、共に機器のキ

ャパシターを充電します。これは機器がオフの場合、ロッ

クアウトの場合でも同様です。出力ケーブルを別にせず

動作させた場合、又はシールド・ケーブルを使用しなかっ

た場合、死亡事故又は深刻な傷害事故を招くことがありま

す。

• ケーブル・サイズについては、国内及び地域の電

気法規を遵守してください。 大ワイヤサイズ

は章 8.1 電気データを参照してください。

• モーターのメーカーの配線条件に従ってくださ

い。

• モーター配線ノックアウト又はアクセスパネル

は、IP21 (NEMA1/12)以上のユニットを基本とし

て提供されます。

• 周波数変換器とモーターの間に始動器あるいは

極数可変機器(例えば、ダランダーモーターやス

リップリング誘導モーター)を接続しないでくだ

さい。

手順

1. 外部ケーブル絶縁の一部分をはく離します。

2. ケーブル・クランプの下にはく離したケーブルを

置き、ケーブル・シールドと接地面との間を機械

的に固定して電気的接触を確保します。

3. 章 4.3 接地に記載されている接地に関する指

示に従って、 も近接した接地端子に接地線を接

続します。図 4.3 を参照してください。

4. 3 相モーター配線を端子 96(U)、97(V)、98(W)

に接続します。図 4.3 を参照してください。

5. 章 8.8 接続の締め付けトルクに記載されてい

る内容に従って、端子を締めます。

電気的設置 VLT® AutomationDrive FC 302
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4.7 AC 主電源接続

• 周波数変換器の入力電流に従ってワイヤのサイ

ズを決めます。 大ワイヤサイズは章 8.1 電

気データを参照してください。

• ケーブル・サイズについては、国内及び地域の電

気法規を遵守してください。

手順

1. 3 相交流入力電力のワイヤを端子 R、S、Tに接続

します（図 4.22 を参照）。 

2. 機器構成に応じて、入力電力を主電源入力端子あ

るいは入力切断に接続してください。

3. 章 4.3 接地に記載されている接地に関する指

示に従ってケーブルを接地します。

4. 絶縁された主電源(IT 主電源やフローティング・
デルタ)、又は接地脚を有する TT/TN-S 主電源(接

地デルタ)から供給するときは、パラメータ

ー 14-50 RFI フィルターを [0] オフに設定

して、中間回路に対する損傷を回避するととも

に、接地容量電流を減少させます。

13
0B

C
25

4.
10

21

1 主電源接続 (R、S、T)

2 モーター接続 (U、V、W)

図 4.22 交流主電源への接続

4.8 コントロール配線

• コントロール配線は、周波数変換器の高電力部品

から絶縁してください。

• 周波数変換器がサーミスターに接続されている

場合、サーミスターコントロール配線をシールド

で保護し、強化／二重に絶縁する必要がありま

す。24 VDC 供給電圧 が推奨されています。

4.8.1 コントロール端子の種類

図 4.23 及び図 4.24 は取り外し可能な周波数変換器コ

ネクターを示しています。端子機能およびデフォルト設

定は表 4.1 および表 4.2 で要約されています。

2
3

4

1

13
0B

B9
21

.1
1

図 4.23 コントロール端子位置
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39 42 50 53 54 5561 68 69
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2 3

図 4.24 端子番号

• コネクター 1は、4つのプログラマブル ディジ

タル入力端子、2つの追加プログラマブル・入出

力ディジタル端子、24VDC 端子供給電圧用端子、

および 24VDC のユーザー供給(オプション)用共

通端子などで構成されます。FC 302 および FC

301(A1 エンクロージャーのオプション)でも STO

機能用ディジタル入力を用意されています。

• コネクター 2端子(+)68 および (-)69 は

RS-485 シリアル通信接続用です。

• コネクター 3は、2つのアナログ入力、1つのア

ナログ出力、10VDC 供給電圧、および入力と出力

の共通端子で構成されています。

• コネクター 4は、USB ポートで MCT 10 設定ソフ

トウェアと共に使用します。
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端子説明

端子

パラメータ

ー

デフォルト

設定 詳細

ディジタル入力/出力

12, 13 - +24 V DC ディジタル入力及び

外部トランスデュー

サーに対して、24 V

DC 供給電圧。すべて

の 24V 負荷について、

大出力電流は 200mA

(FC 301 用 130mA )で

す。

18 5-10 [8] スタート

ディジタル入力
19 5-11 [10] 逆転

32 5-14 [0] 動作なし

33 5-15 [0] 動作なし

27 5-12 [2] 逆フリー

ラン

ディジタル入力又は

ディジタル出力用。

デフォルト設定は入

力機能です。

29 5-13 [14] ジョグ

20 -  24V 供給についてディ

ジタル入力及び 0V ポ

テンシャル用共通。

37 - STO 安全入力

アナログ入力/出力

39 -  アナログ出力用共通

42 6-50 [0] 動作なし プログラマブル・アナ

ログ出力。 大 500

Ωにて 0～20mA ある

いは 4～20mA。

50 - +10 V DC ポテンショメーター

やサーミスターに対

する 10 VDC アナログ

供給電圧。 大 15mA。

53 6-1* 速度指令信号 アナログ入力 電圧又

は電流。A53 及び

A54 切り替え、mA 又

は V を選択。

54 6-2* フィードバッ

ク

55 -  アナログ入力用共通。

表 4.1 端子説明 ディジタル入力/出力 アナログ入力/出力

端子説明

端子

パラメータ

ー

デフォルト

設定 詳細

シリアル通信

61 -

 

ケーブル・シールド用

の統合 RC フィルタ

ー。EMC に問題がある

場合のシールド接続

専用。

68 (+) 8-3*  RS485 インターフェイ

ス。コントロール・カ

ード・スイッチが終端

抵抗に提供されてい

ます。

69 (-) 8-3*

 

端子説明

端子

パラメータ

ー

デフォルト

設定 詳細

リレー

01, 02,

03 5-40 [0] [0] 動作なし

Form C リレー出力

交流、直流電圧どちら

でも利用でき、抵抗あ

るいは誘導負荷をか

けることができます。

04, 05,

06

5-40 [1] [0] 動作なし

表 4.2 端子説明 シリアル通信

追加端子：

• C リレー出力から 2。出力の場所は、周波数変換

器の設定によって決定されます。

• ビルトイン・オプション機器上に存在する端子。

機器のオプションとともに提供された取扱説明

書を参照してください。

4.8.2 コントロール端子への配線

コントロール端子コネクターは、設置を容易にするため

に、周波数変換器から取り外すことができます。図 4.25

をご参照ください。 

13
0B

D
54

6.
11

21

10
 m

m
[0

.4 
in

ch
es

]

12 13 18 19 27 29 32 33

図 4.25 コントロール配線の接続

注記
コントロール配線を可能な限り短くし、高電力ケーブルか

ら離すことにより、干渉を 小限にします。

1. 小型のドライバーを接点の上のスロットに挿入

して、ドライバーを少し上向きに押し込むと、接

点が開きます。

2. 剥き出しのコントロール・ワイヤを接点に挿入し

ます。

3. ドライバーを抜いて、コントロール・ワイヤで接

点を締めます。

4. 接点がしっかりと固定され、緩んでいないことを

確認します。コントロール配線が緩むと、機器故

障や性能の低下を招くことがあります。
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コントロール端子配線のサイズについては章 8.5 ケー

ブル仕様を、典型的なコントロール配線の接続については

章 6 応用設定例を参照してください。

4.8.3 モーター動作を有効化(端子 27)

工場出荷時のプログラミング値を使用する際、周波数変換

器の端子 12(又は 13)と端子 27 の間にジャンパー線を必

要とする場合があります。

• ディジタル入力端子 27 は、24VDC 外部インター

ロック・コマンドを受信できるよう設計されてい

ます。

• インターロック・デバイスが使用されてない場

合、コントロール端子 12(推奨)又は 13 と端子 27

にジャンパー線を接続します。これにより、端子

27 に内部 24V 信号が供給されます。

• LCP の下部にある状態行に、自動遠隔フリーラン

が表示されている場合、ユニットが動作可能状態

になっていますが、端子 27 には入力信号があり

ません。

• 工場で設置されたオプション機器として端子 27

に配線されている場合、配線をはずさないで下さ

い。 

注記
端子 27 が再プログラムされた場合を除き、周波数変換器

は、端子 27 上の信号なしでは動作できません。

4.8.4 電圧／電流入力選択(スイッチ)

アナログ入力端子 53 と 54 は、電圧(0-10 V) 又は 電流

(0/4-20 mA)入力信号の設定が可能です。

デフォルト・パラメーター設定：

• 端子 53： 開ループにおける速度指令信号(パラ

メーター 16-61 端末 53 スイッチ設定を参

照)。

• 端子 54： 閉ループにおけるフィードバック信号

(パラメーター 16-63 端末 54 スイッチ設定を

参照)。

注記
スイッチ位置を変更する前に周波数変換器の電源接続を

切ります。

1. LCP（ローカル・コントロール・パネル）を外し

ます(図 4.26 を参照)。

2. スイッチをカバーするオプション機器を削除し

ます。

3. スイッチ A53 及び A54 を設定して、信号タイプ

を選択します。U は電圧を選択し、I は電流を選

択します。
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図 4.26 端子 53 と 54 スイッチの位置

4.8.5 Safe Torque Off (STO)

STO を実行するには、周波数変換器用の追加配線が必要で

す。詳細については、VLT® 周波数変換器 Safe Torque

Off 取扱説明書を参照してください。

4.8.6 RS485 シリアル通信

RS485 シリアル通信の配線を端子(+)68 と (-)69 に接

続します。 

• シールドされたシリアル通信ケーブルの使用を

推奨します。

• 正しい接地については 章 4.3 接地を参照して

ください。
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図 4.27 シリアル通信 配線図

基本的なシリアル通信については、以下を選択します。

1. パラメーター 8-30 プロトコールのプロトコル

形式。

2. パラメーター 8-31 アドレスの周波数変換器ア

ドレス。

3. パラメーター 8-32 ボーレートのボーレート。

• 周波数変換器は、2つの通信プロトコルをサポー

トしています。

Danfoss FC

Modbus RTU

• 諸機能は、プロトコルソフトウエアと RS485 接

続、あるいは、パラメーター・グループ 8-** 通

信とオプションを使用してプログラムできます。

• 特定の通信プロトコルを選択することにより、様

々なデフォルト・パラメーターを変更して、付加

的なプロトコル別のパラメーターを設定すると

共に、そのプロトコルの仕様に合わせることがで

きます。

• 他の通信プロトコルをサポートするために、周波

数変換器用オプション・カードが用意されていま

す。設置と動作説明については、オプション・カ

ードのドキュメントをご覧ください。
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4.9 設置チェックリスト

ユニットの設置を完了する前に、表 4.3 に記載されているとおり、設置全体を検査します。完了したときには、これら

の項目をチェックしてください。

検査項目 詳細 ☑
補助機器 • 周波数変換器の入力電力やモーターの出力側に接続されている可能性のある、補助機器、切断装置、入

力フューズ/遮断器などを探します。フルスピード動作の用意ができていることを確認してください。

• 使用されているセンサーの機能と設置状態をチェックし、周波数変換器へフィードバックします。

• モーターの力率改善コンデンサーをはずします。

• 主電源側の力率改善コンデンサーを調整して、それらを減衰させます。

 

ケーブルルーティ

ング(配線) 

• 高周波干渉から隔離するために、モーター配線及びコントロール配線が分離、シールドされていること、

あるいは 3つの金属導管に各々が通っていることを確認します。

 

コントロール配線 • 破損や損傷のあるワイヤや不適切な接続をチェックします。

• コントロール配線が電力とモーター配線から絶縁され、ノイズの干渉を受けていないか確認します。

• 必要に応じて、信号の電圧源をチェックします。

シールド・ケーブルやツイストペア・ケーブルの使用を推奨します。シールドが正しく終端されていること

を確認します。

 

冷却用空きスペー

ス

• 上部と下部の空きスペースを十分に確保し、適切な冷却空気の流れを維持します。章 3.3 取り付けを

参照してください。

 

周囲条件 • 周囲条件を満たしているか確認してください。  

ヒューズと遮断器 • 適切なヒューズと遮断器であることをチェックします。

• 全フューズはしっかりと挿入されて動作状態にあり、全遮断器がオープン位置にあることをチェックし

ます。

 

接地 • 接地の接続が、しっかりと固定されて、酸化されてないことをチェックします。

• 導管への接地や金属表面へ取り付けられたバックパネルは、適切な接地ではありません。

 

入力及び出力電力

配線 

• 接続が緩んでないかチェックします。

• モーターならびに主電源ケーブルが別々の導管にあるか、あるいは分離したシールド・ケーブルである

ことを確認します。

 

パネル内部 • ユニット内部に、汚れ、金属片、湿気、及び腐食がないか検査します。

• ユニットが、未塗装の金属表面に取り付けられていることを確認してください。

 

スイッチ類 • スイッチや切断設定が全て、正常な位置にあることを確保します。  

振動 • ユニットがしっかりと取り付けられていることを確認し、必要に応じて耐衝撃マウントを使用します。

• 異常な量の振動がないか検査してください。

 

表 4.3 設置チェックリスト

注意
内部故障が発生したときの潜在的危険

周波数変換器が適切に閉じられていないと、人身事故の危険が生じます。

• 電力を供給する前に、すべての安全カバーが適切に配置され、しっかりと固定されていることを確認します。
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5 設定

5.1 安全指示

安全指示の全般については、章 2 安全性を参照してくだ

さい。

警告
高電圧
AC 主電源に接続されている限り、周波数変換器は高電圧

が印加されています。そうでない人が、設置、スタートア

ップ、メンテナンスを誤って行った場合、死亡事故や重大

な傷害事故を招くことがあります。

• 設置、スタートアップ、メンテナンスは、有資格

技術者のみが実施するようにしてください。

電力供給前に：

1. 入力端子 L1 (91)、 L2 (92)、 および L3 (93)

にて、相間、あるいは相と接地間に電圧がかかっ

てないことを検証します。 

2. 出力端子 96 (U) 97(V)、 および 98 (W)にて、

相間、あるいは相と接地間に電圧がかかってない

ことを検証します。 

3. U-V (96-97)、V-W (97-98)、 W-U (98-96)の Ω
値を測定して、モーターの継続性を確認します。

4. モーターと同様、周波数変換器の接地が正しく行

われているかチェックします。

5. 周波数変換器の端子の接続が緩んでないか検査

します。

6. すべてのケーブル・グランドが固く締められてい

るか確認します。

7. ユニットへの入力電力はオフにして、ロックアウ

トしてください。周波数変換器で入力電力を遮

断するためのスイッチがオフにされていても安

心しないでください。 

8. 供給電圧が周波数変換器とモーターの電圧に一

致するかを確認します。 

9. ドアを適切に閉じてください。

5.2 電源の供給

以下の手順で周波数変換器に電力を供給します：

1. コントロール・カードへフィードバックするタコ

メータを装備しています 入力電圧、balanced

実際のモーター電流が 3%. そうでない場合、入

力電圧の不均衡を補正してから作業を進めてく

ださい。電圧補正以降の手順を繰り返します。

2. オプション機器 の配線が設置アプリケーショ

ンに合っていることを確認します。 

3. 動作機器全てが、OFF 位置であることを確保しま

す。すべてのパネルドアを閉じて、カバーをしっ

かり固定してください。

4. ユニットに電力を供給します。この時、絶対に周

波数変換器をスタートしないでください。ユニ

ットのスイッチがオフになっている場合、ON 位

置にして周波数変換器に電力を供給します。

5.3 ローカル・コントロール・パネル動作

5.3.1 ローカル・コントロール・パネル

ローカル・コンロール・パネル (LCP) は、ユニットの前

面にディスプレイとキーパッドが一体化されています。

LCP は、いくつかのユーザー機能を装備しています：

• ローカル・コントロールでのスタート、ストッ

プ、及び速度コントロール。

• 動作データ、状態、警告、及び注意などを表示し

ます。

• 周波数変換器機能のプログラミングを行いま

す。 

• 自動リセットが動作しない場合、故障した後に周

波数変換器を手動でリセットします。

オプションで数値表示 LCP (NLCP)も利用できます。NLCP

は、LCP と同様の方法で操作できます。NLCP 使用の詳細に

ついては、製品に関係するプログラミング・ガイドを参照

してください。

注記
PC から設定するには、MCT 10 設定ソフトウェアをインス

トールします。ソフトウェアは、ダウンロードが可能です

(基本バージョン)。又は、注文も可能です(アドバンス

ト・バージョン、注文番号 130B1000)。詳細情報について

は、 次を参照してください。 www.danfoss.com/

BusinessAreas/DrivesSolutions/Software+MCT10/

MCT10+Downloads.htm.

5.3.2 スタートアップメッセージ

注記
スタートアップの間、LCP には初期化中のメッセージが表

示されます。このメッセージが表示されなくなったら、周

波数変換器は動作準備が完了しています。オプションの

追加又は除去はスタートアップの時間を延ばすことがあ

ります。
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5.3.3 LCP レイアウト

LCP は、機能上、四つのグループに分かれています(図 5.1

を参照)。

A. ディスプレイ・エリア

B. ディスプレイメニュー・キー

C. ナビゲーション・キー及び表示ランプ (LED)

D. 操作キー及びリセット
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図 5.1 ローカル・コントロール・パネル (LCP)

A. ディスプレイ・エリア

ディスプレイ・エリアは、周波数変換器に主電源電圧、直

流バス端子、あるいは外部の 24V DC 電源電圧が供給され

ると有効になります。

LCP に表示される情報は、ユーザーの用途に応じてカスト

マイズ可能です。オプションは、クイック・メニュー

Q3-13 ディスプレイ設定で選択します。

表示 パラメーター番号 デフォルト設定

1 0-20 速度 [RPM]

2 0-21 モーター電流

3 0-22 電力 [KW]

4 0-23 周波数

5 0-24 基準 [%]

表 5.1 図 5.1 に対する説明、ディスプレイ・エリア

B. ディスプレイメニュー・キー

メニュー・キーは、メニュー・アクセス・パラメーターの

設定、通常操作時の状況ディスプレイ・モードの変更、あ

るいは故障ログ・データの表示などに使用します。

 キー 機能

6 状態 操作に関する情報を表示します。

7 Quick

Menu(クイッ

ク・メニュー)

初期設定指示と多くの詳細なアプリケー

ション指示について、プログラムするため

のパラメーターにアクセスできます。

8 Main

Menu(メイ

ン・メニュー)

すべてのプログラミング・パラメーターに

アクセスできます。

9 Alarm

Log(警報ロ

グ)

現在の警告のリスト、 後の 10 個の警報、

及びメンテナンス・ログを表示します。

表 5.2 図 5.1 に対する説明、ディスプレイメニュー・キー

C. ナビゲーション・キー及び表示ランプ (LED)

ナビゲーション・キーは、機能のプログラミングやディス

プレイ・カーソルの移動に使用します。ナビゲーション・
キーは、ローカル(手動)操作での速度コントロールにも使

用できます。3つの周波数変換器状態表示ランプも、この

エリアにあります。

 キー 機能

10 Back(戻る) メニュー構成の 1 つ前のステップ又はリ

ストに戻ります。

11 Cancel(キ

ャンセル)

表示モードが変更されない限り、 後に実行

した変更やコマンドが取り消されます。

12 Info(情報) 押すと、表示されている機能の意味を表示し

ます。

13 ナビゲーシ

ョン・キー

4つのナビゲーション・キーを使用して、メ

ニュー内の項目間を移動します。

14 OK(確定) パラメーター・グループへアクセスしたり、

選択をアクティブにしたりするために使用

します。

表 5.3 図 5.1 に対する説明、ナビゲーション・キー

 表示 ランプ 機能

15 オン 緑色 ON ランプは、周波数変換器が主電

源電圧、直流バス端子、又は外部

24 V 電源から電力が供給される

とアクティブになります。

16 WARN(警

告)

黄色 警告の条件が満足されると、黄色

の警告ランプが点灯し、表示エリ

アにテキストが表示されて問題を

識別します。

17 Alarm(警

報)

赤色 故障の状態により、赤色の警告ラ

ンプが点滅し、警告テキストが表

示されます。

表 5.4 図 5.1 に対する説明、表示ランプ(LED)
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D. 操作キー及びリセット

操作キーは、LCP の下部にあります。

 キー 機能

18 Hand On(手

動オン)

ローカル・コントロールで周波数変換器を

スタートします。

• コントロール入力やシリアル通信によ

る外部停止信号は、ローカルの手動オン

を重ね書きします。

19 Off(オフ) モーターを停止しますが、周波数変換器へ

の電力は供給します。

20 Auto On(自

動オン)

システムをリモート操作モードにします。

• コントロール端子やシリアル通信によ

る外部スタート・コマンドに対応しま

す。

21 Reset(リセ

ット)

不具合がリセットされた後に、周波数変換

器を手動でリセットします。

表 5.5 図 5.1 に対する説明、操作キー 及びリセット

注記
ディスプレイのコントラストは、[Status] と[▲]/[▼]キ
ーを押すことで調整できます。

5.3.4 パラメーター設定

アプリケーションに対する正しいプログラミングを実現

するには、いくつかの関連パラメーターの機能設定が必要

となります。パラメーターの詳細は、章 9.2 パラメータ

ー・メニュー構造に記載しています。 プログラミング・
データは、周波数変換器の内部に保持されます。

• バックアップには、LCP メモリにデータをアップ

ロードします。

• 他の周波数変換器にデータをダウンロードする

には、LCP をそのユニットに接続して、保存した

設定をダウンロードします。

• デフォルト設定に初期化しても、LCP メモリに保

存したデータは変更されません。

5.3.5 LCP へ／からデータのアップロー
ド／ダウンロード

1. データのアップロードやダウンロードを行う前

に、 [Off](オフ) を押してモーターを停止して

ください。

2. [Main Menu] を 押 し て か ら 、 パ ラ メ ー タ

ー 0-50 LCP コピー[OK]を押します。

3. LCP にデータをアップロードするには、[1] 全て

を LCP へを選択します。LCP からデータをダウ

ンロードするには、[2] LCP から全てを選択しま

す。

4. [OK](確定)を押します。プログレス・バーは、ア

ップロード又はダウンロードの進捗状況を示し

ます。

5. [Hand ON](手動オン) 又は [Auto On](自動オ

ン) を押して、通常動作に戻します。

5.3.6 パラメーター設定を変更中

パラメーター設定は、[Quick Menu] 又は [Main Menu]か

らアクセスできます。[Quick Menu]では、限定されたパ

ラメーターに対してのみアクセス可能です。

1. LCP 上の [Quick Menu] 又は [Main Menu] を

押します。

2. [▲] [▼]を押してパラメーター・グループを参照

します。[OK] を押してパラメーター・グループ

を選択します。

3. [▲] [▼]を押してパラメーターを参照します。

[OK] を押してパラメーターを選択します。

4. [▲] [▼]を押して、パラメーター設定の値を変更

します。

5. 小数パラメーターが編集状態にある場合、[◄]
[►]を押して、数字を変更します。

6. 変更を受け入れるには、[OK] を押します

7. [Back] を 2 回押してステータスに移行するか、

[Main Menu] を 1 回押してメイン・メニューに

移行します。

変更を見る

クイック・メニュー Q5 - 変更履歴リスト　全パラメー

ターがデフォルト設定から変更されました。

• このリストは、現在の編集設定で変更されたパラ

メーターのみを表示します。

• 初期値にリセットされたパラメーターは、表示さ

れません。

• メッセージ Empty は、変更されたパラメーターが

存在しないことを示します。

5.3.7 デフォルト設定の回復

注記
デフォルト設定の回復によって、プログラム、モーター・
データ、ローカリゼーション、監視記録が失われるリスク

があります。バックアップを取るには、初期化前に LCP へ

データをアップロードします。

パラメーター設定を回復するには、周波数変換器を初期化

します。初期化は、パラメーター 14-22 動作モード(推

奨します)又は手動で実施します。

• パラメーター 14-22 動作モードを使用した初

期化により、動作時間、シリアル通信選択、個別

メニュー設定、不具合ログ、警報ログ、その他の
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監視機能など、周波数変換器に関する設定がリセ

ットされることはありません。

• 手動による初期化は、モーターに関する、プログ

ラミング、ローカリゼーション、監視データを消

去し、デフォルト設定に戻します。

推奨される初期化手順（パラメーター 14-22 動作モード

を介して）

1. [Main Menu](メイン・メニュー)を 2 回押すと、

パラメーターにアクセスします。

2. パラメーター 14-22 動作モードへスクロール

して[OK]を押します。

3. [2] 初期化へスクロールして[OK]を押します。

4. ユニットの電源を切って、表示が消えるまで待ち

ます。

5. ユニットの電源を投入します。

スタートアップの間に、パラメーターがデフォルト設定に

戻ります。この方法は、通常よりも少し時間がかかりま

す。

6. 警報 80 が表示されます。

7. [Reset](リセット)を押して動作モードに戻りま

す。

手動初期化手順

1. ユニットの電源を切って、表示が消えるまで待ち

ます。

2. ユニットに電力を供給している間、[Status]、

[Main Menu]、[OK]を同時に押し続けます(約 5

秒、又はクリック音が聞こえて、ファンが開始す

るまで)。

スタートアップ時、パラメーターはデフォルト設定に戻り

ます。この方法は、通常よりも少し時間がかかります。

手動による初期化は、以下の周波数変換器情報をリセット

しません。

• パラメーター 15-00 動作時間

• パラメーター 15-03 電源投入回数

• パラメーター 15-04 過温度回数

• パラメーター 15-05 過電圧回数

5.4 基本プログラミング

5.4.1 [Main Menu] を介した設定

推奨されるパラメーター設定はスタートアップとチェッ

クアウトを目的としたものです。アプリケーション設定

は異なる場合があります。

データは、電源を ON にしてから入力し、周波数変換器が

稼動する前に行ってください。

1. LCP 上の[Main Menu]を押します。

2. ナビゲーション・キーを押して、 0-** 操作/表

示のパラメーター・グループへスクロールし、

[OK]を押します。 

1
3
0
B
P
0
6
6
.
1
0

図 5.2 Main Menu(メイン・メニュー)

3. ナビゲーション・キーを押して、0-0* 基本設定

のパラメーター・グループへスクロールし、[OK]

(確定)を押します。

0-**Operation / Display
0.0%

0-0* Basic Settings
0-1* Set-up Operations
0-2* LCP Display
0-3* LCP Custom Readout

0.00A 1(1)

13
0B

P0
87

.1
0

図 5.3 操作/表示

4. ナビゲーション・キーを押して、パラメータ

ー 0-03 地域設定へスクロールし、[OK](確定)

を押します。

                          0-0*Basic Settings
0.0%

0-03 Regional Settings

[0] International

      0.00A                            1(1)
13

0B
P0

88
.1

0

図 5.4 基本設定

5. ナビゲーション・キーを押して、場合に応じて

[0] 国際又は [1] 北米を選択し、[OK](確定)を

押します。(これは、いくつかの基本パラメータ

ーのデフォルト設定を変更します。)

6. LCP 上の[Main Menu]を押します。

7. ナビゲーション・キーを押して、パラメータ

ー 0-01 言語へスクロールし、[OK](確定)を押

します。
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8. 言語を選択して、 [OK](確定)を押します。

9. ジャンパー線がコントロール端子 12 と 27 の間

に 接 地 さ れ て い る 場 合 は 、 パ ラ メ ー タ

ー 5-12 端末 27 ディジタル入力を工場設定の

ままにします。そうでない場合、パラメータ

ー 5-12 端末 27 ディジタル入力で、操作なし

を選択します。 

10. 以下のパラメーターでアプリケーション別設定

を行ってください：

10a パラメーター 3-02 低速度指令信号

10b パラメーター 3-03 大速度指令信号

10c パラメーター 3-41 ランプ 1 立ち上

がり時間

10d パラメーター 3-42 ランプ 1 立ち下

がり時間

10e パラメーター 3-13 速度指令信号サイ

ト. 手動／自動のローカルリモートに

リンクされています。

5.5 モーター回転をチェック中

回転方向は、モーターケーブルの 2つの相を入れ替えるこ

とで、あるいはパラメーター 4-10 モーター速度方向の

設定を変えることで変更できます。

• 端子 U/T1/96 を U 相に接

続。

• 端子 V/T2/97 を V 相に接

続。

• 端子 W/T3/98 を W 相に

接続。

17
5H

A
03

6.
11

U1 V1 W1

96 97 98

FC

Motor
U2 V2 W2

U1 V1 W1

96 97 98

FC

Motor
U2 V2 W2

表 5.6 モーター回転方向を変更するための配線

モーター回転のチェックは、パラメーター 1-28 モータ

ー回転チェックを使用して、ディスプレイに表示される以

下のステップに従うことで実施できます。

5.6 ローカル・コントロール・テスト

1. [Hand On]を押すと、周波数変換器にローカル・
スタートコマンドが提供されます。

2. [▲]を押すことにより、周波数変換器をフルスピ

ードに加速できます。カーソルを小数点の左へ

移動することで、入力変更をより迅速に行えま

す。

3. 加速の問題は、どんなものでも記録してくださ

い。

4. [Off](オフ)を押します。減速の問題は、どんな

ものでも記録してください。

加速や減速の問題が発生するときは、章 7.6 トラブルシ

ューティングを参照してください。トリップ後の周波数

変換器のリセットについては、章 7.5 警告と警報のリス

トを参照してください。

5.7 システム・スタートアップ

このセクションの手順書では、ユーザー配線やアプリケー

ションプログラムについて学びます。アプリケーショ

ン・セットアップが完了したら、以下の手順を推奨しま

す。

1. [Auto On](自動オン)を押します。 

2. 外部の動作開始コマンドを適用します。 

3. 速度範囲全体にわたって、速度指令値を調整しま

す。 

4. 外部の動作開始コマンドを除きます。

5. モーターの音や振動レベルをチェックして、シス

テムが意図したとおりに動作しているか確認し

ます。

警告や警報が発生した場合、 章 7.5 警告と警報のリス

トを参照してください。
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6 応用設定例

6.1 はじめに

このセクションに記載されている事例は、一般的なアプリ

ケーションのためのクイック・リファレンスとして利用す

ることを目的としています。

• パラメーター設定については、特に指定しなけれ

ば (パラメーター 0-03 地域設定で選択)地域

のデフォルト設定になります。

• 端子に関連付けられたパラメーターとその設定

は、図の次に示されています。

• アナログ端子 A53 又は A54 のスイッチ設定が必

要な場所では、それらも示されています。

注記
オプションの Safe Torque Off 機能が使用されている

場合、工場出荷時のプログラミング値を使用して周波数変

換器を動作させるときは、端子 12(又は 13)と端子 37 との

間にジャンパー線が必要となることがあります。

6.2 アプリケーション例

6.2.1 自動モーター調整（AMA）

 パラメーター

FC

+24 V

+24 V

D IN

D IN

D IN

COM

D IN

D IN

D IN

D IN 

+10 V

A IN 

A IN 

COM

A OUT

COM

12

13

18

19

20

27

29

32

33

37

50

53

54

55

42

39

13
0B

B9
29

.1
0 機能 設定

パラメータ

ー 1-29 自動モ

ーター適合

(AMA)

[1] 完全

AMA を有効

化

パラメータ

ー 5-12 端末

27 ディジタル

入力

[2]* 逆フリ

ーラン

* = デフォルト値

注意/コメント:

モーターに従って、パラメータ

ー・グループ 1-2* モーター・
データを設定してください。

D IN 37 はオプションです。

表 6.1  T27 を接続した AMA

 パラメーター

FC

+24 V

+24 V

D IN

D IN

D IN

COM

D IN

D IN

D IN

D IN 

+10 V

A IN 

A IN 

COM

A OUT

COM

12

13

18

19

20

27

29

32

33

37

50

53

54

55

42

39

13
0B

B9
30

.1
0 機能 設定

パラメータ

ー 1-29 自動モ

ーター適合

(AMA)

[1] 完全

AMA を有効

化

パラメータ

ー 5-12 端末

27 ディジタル

入力

[0] 動作な

し

* = デフォルト値

注意/コメント:

モーターに従って、パラメータ

ー・グループ 1-2* モーター・
データを設定してください。

D IN 37 はオプションです。

表 6.2  T27 を接続していない AMA

6.2.2 速度

 パラメーター

FC

+24 V

+24 V

D IN

D IN

D IN

COM

D IN

D IN

D IN

D IN 

+10 V

A IN 

A IN 

COM

A OUT

COM

12

13

18

19

20

27

29

32

33

37

50

53

54

55

42

39

A53

U - I

-10 - +10V

+

-

13
0B

B9
26

.1
0 機能 設定

パラメータ

ー 6-10 端末

53 低電圧

0.07 V*

パラメータ

ー 6-11 端末

53 高電圧

10 V*

パラメータ

ー 6-14 端末

53 低速信／FB

値

0 Hz

パラメータ

ー 6-15 端末

53 高速信／FB

値

50 Hz

* = デフォルト値

注意/コメント:

D IN 37 はオプションです。

表 6.3 アナログ速度指令信号(電圧)
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 パラメーター

13
0B

B9
27

.1
0

FC

+24 V

+24 V

D IN

D IN

D IN

COM

D IN

D IN

D IN

D IN 

+10 V
A IN 

A IN 

COM

A OUT

COM

12

13

18

19

20

27

29

32

33

37

50

53

54

55

42

39

A53

U - I

4 - 20mA

+

-

機能 設定

パラメータ

ー 6-12 端末

53 低電流

4mA*

パラメータ

ー 6-13 端末

53 高電流

20mA*

パラメータ

ー 6-14 端末

53 低速信／FB

値

0 Hz

パラメータ

ー 6-15 端末

53 高速信／FB

値

50 Hz

* = デフォルト値

注意/コメント:

D IN 37 はオプションです。

表 6.4 アナログ速度指令信号(電流)

 パラメーター

FC

+24 V

+24 V

D IN

D IN

D IN

COM

D IN

D IN

D IN

D IN 

+10 V

A IN 

A IN 

COM

A OUT

COM

12

13

18

19

20

27

29

32

33

37

50

53

54

55

42

39

A53

U - I

≈ 5kΩ

13
0B

B6
83

.1
0 機能 設定

パラメータ

ー 6-10 端末

53 低電圧

0.07 V*

パラメータ

ー 6-11 端末

53 高電圧

10 V*

パラメータ

ー 6-14 端末

53 低速信／FB

値

0 Hz

パラメータ

ー 6-15 端末

53 高速信／FB

値

1500 Hz

* = デフォルト値

注意/コメント:

D IN 37 はオプションです。

表 6.5 速度指令信号(手動ポテンショメーターを使用)

 パラメーター

FC

+24 V

+24 V

D IN

D IN

D IN

COM

D IN

D IN

D IN

D IN 

+10 V

A IN 

A IN 

COM

A OUT

COM

12

13

18

19

20

27

29

32

33

37

50

53

54

55

42

39

13
0B

B8
04

.1
0 機能 設定

パラメータ

ー 5-10 端末

18 ディジタル

入力

[8] スター

ト*

パラメータ

ー 5-12 端末

27 ディジタル

入力

[19] 速度指

令信号凍結

パラメータ

ー 5-13 端末

29 ディジタル

入力

[21] 加速

パラメータ

ー 5-14 端末

32 ディジタル

入力

[22] 減速

* = デフォルト値

注意/コメント:

D IN 37 はオプションです。

表 6.6 増速／減速

Start (18)

Freeze ref (27)

Speed up (29 )

Speed down (32 )

Speed

Reference

13
0B

B8
40

.1
1

図 6.1 増速／減速
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6.2.3 スタート／ストップ

 パラメーター

FC

+24 V

+24 V

D IN

D IN

D IN

COM

D IN

D IN

D IN

D IN 

+10 

A IN 

A IN 

COM

A OUT

COM

12

13

18

19

20

27

29

32

33

37

50

53

54

55

42

39

13
0B

B8
02

.1
0 機能 設定

パラメータ

ー 5-10 端末

18 ディジタル

入力

[8] スター

ト*

パラメータ

ー 5-12 端末

27 ディジタル

入力

[0] 動作な

し

パラメータ

ー 5-19 端末

37 安全停止

[1] 安全停

止警報

* = デフォルト値

注意/コメント:

パラメーター 5-12 端末 27

ディジタル入力が [0] 操作な

しに設定された場合、27 へのジ

ャンパー線は不要です。

D IN 37 はオプションです。

表 6.7 安全停止オプション付きスタート/ストップコマンド

13
0B

B8
05

.1
1

Speed

Start (18)

図 6.2 安全停止付きスタート/ストップコマンド

 パラメーター

FC

+24 V

+24 V

D IN

D IN

D IN

COM

D IN

D IN

D IN

D IN 

+10 V

A IN 

A IN 

COM

A OUT

COM

12

13

18

19

20

27

29

32

33

37

50

53

54

55

42

39

13
0B

B8
03

.1
0 機能 設定

パラメータ

ー 5-10 端末

18 ディジタル

入力

[9] ラッチ・
スタート

パラメータ

ー 5-12 端末

27 ディジタル

入力

[6] 逆停止

* = デフォルト値

注意/コメント:

パラメーター 5-12 端末 27

ディジタル入力が [0] 操作な

しに設定された場合、27 へのジ

ャンパー線は不要です。

D IN 37 はオプションです。

表 6.8 パルス・スタート／ストップ

Speed

13
0B

B8
06

.1
0

Latched Start (18)

Stop Inverse (27)

図 6.3 ラッチ・スタート/逆停止
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 パラメーター

FC

+24 V

+24 V

D IN

D IN

D IN

COM

D IN

D IN

D IN

D IN 

+10 V

A IN 

A IN 

COM

A OUT

COM

12

13

18

19

20

27

29

32

33

37

50

53

54

55

42

39

13
0B

B9
34

.1
0 機能 設定

パラメータ

ー 5-10 端末 18

ディジタル入力

[8] スタ

ート

パラメータ

ー 5-11 端末 19

ディジタル入力

[10] 逆転

*

パラメータ

ー 5-12 端末 27

ディジタル入力

[0] 動作

なし

パラメータ

ー 5-14 端末 32

ディジタル入力

[16] プリ

速信ビット

0

パラメータ

ー 5-15 端末 33

ディジタル入力

[17] プリ

速信ビット

1

パラメータ

ー 3-10 プリセ

ット速度指令信号

 

プリセット速度指

令信号 0

プリセット速度指

令信号 1

プリセット速度指

令信号 2

プリセット速度指

令信号 3

25%

50%

75%

100%

* = デフォルト値

注意/コメント:

D IN 37 はオプションです。

表 6.9 逆転および 4プリセット速度付きスタート／停止

6.2.4 外部警報リセット

 パラメーター

FC

+24 V

+24 V

D IN

D IN

D IN

COM

D IN

D IN

D IN

D IN 

+10 V

A IN 

A IN 

COM

A OUT

COM

12

13

18

19

20

27

29

32

33

37

50

53

54

55

42

39

13
0B

B9
28

.1
0 機能 設定

パラメータ

ー 5-11 端末

19 ディジタル

入力

[1]

Reset(リセ

ット)

* = デフォルト値

注意/コメント:

D IN 37 はオプションです。

表 6.10 外部警報リセット

応用設定例 取扱説明書
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6.2.5 RS485

 パラメーター

FC

+24 V

+24 V

D IN

D IN

D IN

COM

D IN

D IN

D IN

D IN 

+10 V

A IN 

A IN 

COM

A OUT

COM

R1
R2

12

13

18

19

20

27

29

32

33

37

50

53

54

55

42

39

01

02

03

04

05

06

-

61
68
69

RS-485

+

13
0B

B6
85

.1
0 機能 設定

パラメータ

ー 8-30 プロト

コール FC*

パラメータ

ー 8-31 アドレ

ス

1*

パラメータ

ー 8-32 ボーレ

ート

9600*

* = デフォルト値

注意/コメント:

プロトコール、アドレス、ボー

レートを上記のパラメーター

から選択します。

D IN 37 はオプションです。

表 6.11 RS485 ネットワーク接続

6.2.6 モーター・サーミスター

警告
サーミスター絶縁
人身事故や設備損害の危険があります。

• PELV 絶縁条件を満足させるために、強化あるい

は二重絶縁が施されたサーミスターのみを使用

してください。

 パラメーター

13
0B

B6
86

.1
2

VLT

+24 V

+24 V

D IN

D IN

D IN

COM

D IN

D IN

D IN

+10 V
A IN 

A IN 

COM

A OUT

COM

12

13

18

19

20

27

29

32

33

50

53

54

55

42

39

A53

U - I

D IN 37

機能 設定

パラメータ

ー 1-90 モータ

ー熱保護

[2] サーミ

スタトリッ

プ 

パラメータ

ー 1-93 サーミ

スター・ソース

[1] アナロ

グ入力 53

* = デフォルト値

注意/コメント:

警告のみが必要な場合は、パラ

メーターパラメータ

ー 1-90 モーター熱保護を[1]

サーミスター警告に設定する

必要があります。

D IN 37 はオプションです。

表 6.12 モーター・サーミスター

応用設定例 VLT® AutomationDrive FC 302
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6.2.7 SLC

 パラメーター

FC

+24 V

+24 V

D IN

D IN

D IN

COM

D IN

D IN

D IN

D IN 

+10 V

A IN 

A IN 

COM

A OUT

COM

R1
R2

12

13

18

19

20

27

29

32

33

37

50

53

54

55

42

39

01

02

03

04

05

06

13
0B

B8
39

.1
0 機能 設定

パラメータ

ー 4-30 モータ

ー・フィードバ

ック損失機能

[1] 警告

パラメータ

ー 4-31 モータ

FB 速度エラー

100 RPM

パラメータ

ー 4-32 モータ

FB 損失タイムア

ウト

5 s

パラメータ

ー 7-00 速度

PID フィードバ

ック・ソース

[2] MCB

102

パラメータ

ー 17-11 分解

能(PPR)

1024*

パラメータ

ー 13-00 SL コ

ントローラー・
モード

[1] オン

パラメータ

ー 13-01 イベ

ントをスタート

[19] 警告

パラメータ

ー 13-02 イベ

ントを停止

[44] Reset

(リセット)

キー

パラメータ

ー 13-10 コン

パレーター・オ

ペランド

[21] 警告

番号

パラメータ

ー 13-11 コン

パレーター演算

子

[1] ≈*

パラメータ

ー 13-12 コン

パレーター値

90

パラメータ

ー 13-51 SL コ

ントローラー・
イベント

[22] コン

パレーター

0

パラメータ

ー 13-52 SL コ

ントローラー・
アクション

[32] ディ

ジタル出 A

低設定

パラメータ

ー 5-40 機能リ

レー

[80] SL デ

ィジタル出

力 A

*=デフォルト値

 パラメーター

 機能 設定

注意/コメント:

フィードバックモニターの制限

値を超えた場合、警報 90、フィ

ードバックモニターが発行され

ます。SLC は警報 90 とフィー

ドバックモニターを監視します

が、TRUE（真）になる場合、リ

レー 1が起動します。

次に、外部装置の修理が必要と

なることを表示します。フィー

ドバックエラーが 5秒以内に再

び制限値以下になった場合、周

波数変換器の運転は継続し、警

告は消えます。ただし、リレー

1は LCP の[Reset]（リセット）

を押すまで、起動します。

表 6.13 SLC を使用してリレー設定

応用設定例 取扱説明書
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6.2.8 機械的ブレーキ・コントロール

 
パラメーター

FC

+24 V

+24 V

D IN

D IN

D IN

COM

D IN

D IN

D IN

D IN 

+10 V

A IN 

A IN 

COM

A OUT

COM

R1
R2

12

13

18

19

20

27

29

32

33

37

50

53

54

55

42

39

01

02

03

04

05

06

13
0B

B8
41

.1
0 機能 設定

パラメータ

ー 5-40 機能リ

レー

[32] 機械的

ブレコント

パラメータ

ー 5-10 端末

18 ディジタル

入力

[8] スター

ト*

パラメータ

ー 5-11 端末

19 ディジタル

入力

[11] 逆転ス

タート

パラメータ

ー 1-71 スター

ト遅延

0.2

パラメータ

ー 1-72 スター

ト機能

[5] VVC+/

磁束時計回

り

パラメータ

ー 1-76 スター

ト電流

Im、n

パラメータ

ー 2-20 ブレー

キ電流の解放

用途別

パラメータ

ー 2-21 ブレー

キ速度の有効化

［RPM］

モーターの

名目スリッ

プ半分

*=デフォルト値

注意/コメント:

表 6.14 機械的ブレーキ・コントロール (開ループ)

Start (18)

Start 
reversing (19)

Relay output

Speed

Time

Current

1-71 1-712-21 2-21

1-76

Open
Closed

13
0B

B8
42

.1
0

図 6.4 機械的ブレーキ・コントロール (開ループ)

応用設定例 VLT® AutomationDrive FC 302
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7 メンテナンス、診断、トラブルシューティング

この章では、メンテナンスと点検のガイドライン、状態メ

ッセージ、警告と警報、基本的なトラブルシューティング

について説明します。

7.1 メンテナンスと点検

通常の動作条件と負荷プロファイルの下では、周波数変換

器の寿命として指定された期間中、メンテナンスの必要は

ありません。故障、危険及び損傷を防ぐために、動作条件

に従い、周波数変換器を定期的に検査してください。損耗

や損傷した部品は、純正スペア部品又は標準部品と交換し

てください。修理とサポートは、こちらにご連絡くださ

い。 www.danfoss.com/contact/sales_and_services/. 

警告
予期しない始動
周波数変換器が AC 主電源、DC 電源、あるいはロードシェ

アに接続されている場合、モーターは思いがけなくスター

トすることがあります。プログラミング、サービス、ある

いは修理中の予期しない始動は、死亡、深刻な傷害、ある

いは物損事故を招く恐れがあります。 モーターは外部

スイッチ、フィールドバスコマンド、LCP あるいは LOP か

らの入力速度指令信号によって、MCT 10 設定ソフトウェ

アを用いたリモート操作を介して、あるいは不具合状態の

クリア後にスタートします。

予期しないモーターのスタートを防止するには:

• 周波数変換器を主電源から切り離してください。

• パラメーターのプログラミング前に、LCP 上の

[Off/Reset]を押します。

• 周波数変換器を AC 主電源、DC 電源、あるいはロ

ードシェアに接続する前に、周波数変換器、モー

ター、運転機器は、配線及び組み立てが完了して

いる必要があります。

7.2 ヒートシンクアクセスパネル

7.2.1 ヒートシンクアクセスパネルの取
り外し

周波数変換器は、ヒートシンクにアクセスするためのオプ

ションのアクセスパネルを装備しています。

図 7.1 ヒートシンクアクセスパネル

1. ヒートシンクアクセスパネルを取り外している

中は、周波数変換器を運転しないでください。

2. 周波数変換器が壁に取り付けられている場合、あ

るいは周波数変換器の後部にアクセスできない

場合、後部へ完全にアクセスできるよう周波数変

換器の位置を調整してください。

3. アクセスパネルを筐体の後部に固定しているネ

ジ（3 mm 六角穴付き）を外します。周波数変換

器のサイズに応じて、5 又は 9 本のネジが付い

ています。

章 8.8 接続の締め付けトルクに従って、この手順を逆に

して留め具を締めなおします。

7.3 状態メッセージ

周波数変換器が状態モードにある場合、状態メッセージが

自動的に生成され、ディスプレイの下部に表示されます

(図 7.2 を参照)。

メンテナンス、診断、トラブルシューティ
ング
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Status
799RPM                     7.83A                              36.4kW

0.000

  53.2%

1(1)

Auto
Hand
O�

Remote
Local

Ramping
Stop
Running
Jogging
.
.
.
Stand by

13
0B

B0
37

.1
1

1 2 3

1 動作モード (表 7.1 を参照 )

2 速度指令信号サイト (表 7.2 を参照 )

3 動作状態 (表 7.3 を参照 )

図 7.2 状態ディスプレイ

表 7.1 から表 7.3 までの表は、 表示される状態メッセ

ージの意味を示します。

Off(オフ) 周波数変換器は、[Auto On] 又は [Hand On]

を押すまで、どんなコントロール信号にも反

応しません。 

Auto On(自動オ

ン)

周波数変換器は、コントロール端子又はシリ

アル通信 によって制御されます。 

Hand On(手動オ

ン)

周波数変換器は LCP のナビゲーション・キー

によって制御できます。コントロール端子に

適用される停止コマンド、リセット、逆転、

直流ブレーキ、その他の信号は、ローカル・
コントロールを重ね書きします。

表 7.1 動作モード

リモート 速度指令信号は、外部信号、シリアル通信、

あるいは内部のプリセット速度指令信号によ

って与えられます。 

ローカル 周波数変換器は、[Hand On]コントロール又

は、LCP からの速度指令信号値を使用しま

す。 

表 7.2 速度指令信号サイト

交流ブレーキ パラメーター 2-16 交流ブレーキ 大電流

は パラメーター 2-10 ブレーキ機能で選択

されました。交流ブレーキが、制御によりス

ローダウンを行うために、モーターが過励磁

します。

AMA 成功(AMA

finish OK)

自動モーター適合化(AMA)は成功しました。

AMA 準備完了

(AMA ready)

AMA のスタート準備ができています。スター

トには[Hand ON](手動オン)を押してくださ

い。

AMA 運転中(AMA

running)

AMA プロセスが進行中です。

ブレーキ ブレーキ・チョッパーが作動中です。発生エ

ネルギーがブレーキ抵抗器により吸収されま

す。

大ブレーキ ブレーキ・チョッパーが作動中です。パラメ

ーター 2-12 ブレーキ電力制限(kW)で定義

されているブレーキ抵抗器が電力制限値に達

しています。

フリーラン • 逆フリーランがディジタル入力の機能と

して選択されました(パラメーター・グル

ープ 5-1* ディジタル入力)。対応する端

子は接続されていません。

• フリーランはシリアル通信により起動さ

れます。

Ctrl. 立ち下が

り

[1] コントロール・ランプ・ダウンがパラメ

ーター 14-10 主電源異常で選択されまし

た。

• 主電源の不具合により、主電源電圧が パ

ラメーター 14-11 主電源不具合時の主

電源電圧の設定値より低くなっていま

す。 .

• 周波数変換器はコントロール・ランプ・ダ

ウンを使用してモーターをランプ・ダウン

します。

電流高 周波数変換器出力電流は、パラメータ

ー 4-51 警告電流高で設定された制限値を

超えています。

電流低 周波数変換器出力電流は、パラメータ

ー 4-52 警告速度低で設定された制限値よ

り低くなっています。

直流保持 [1] 直流保持がパラメーター 1-80 停止時

の機能で選択され、停止コマンドがアクティ

ブになっています。モーターは、パラメータ

ー 2-00 直流保留／予加熱電流で設定され

た DC 電流により停止状態になっています。

直流停止 モーターは、指定時間(パラメータ

ー 2-02 直流ブレーキ時間)の間、直流電流

(パラメーター 2-01 直流ブレーキ電流)に

より停止状態になります。

• 直流ブレーキカットイン速度がパラメー

ター 2-03 直流ブレーキ作動速度 [RPM]

に達し、さらに停止コマンドが有効になり

ます。

• 直流ブレーキ(反転)が、ディジタル入力の

機能として選択されます(パラメーター・
グループ 5-1* ディジタル入力)。対応

する端子がアクティブではありません。

• 直流ブレーキがシリアル通信経由で起動

されます。

フィードバック

高 

アクティブな全フィードバックの合計が、 パ

ラメーター 4-57 高フィードバック信号警

告で設定された制限値を上回っています。

メンテナンス、診断、トラブルシューティ
ング
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フィードバック

低

アクティブな全フィードバックの合計が、 パ

ラメーター 4-56 低フィードバック信号警

告で設定された制限値を下回っています。

出力凍結 リモート基準がアクティブになっていて、現

在の速度を保持します。 

• 出力凍結が、ディジタル入力の機能として

選択されました(パラメーター・グループ

5-1* ディジタル入力)。対応する端子が

アクティブです。速度コントロールは、端

子機能の減速と加速によってのみ可能で

す。

• ランプ保留はシリアル通信経由でアクテ

ィブにされます。

出力凍結要求 出力凍結コマンドが与えられても、モーター

は 運転許可信号を受け取るまで停止状態の

ままです。 

凍結速度指令信

号

速度指令信号凍結が、ディジタル入力の機能

として選択されました(パラメーター・グルー

プ 5-1* ディジタル入力)。対応する端子が

アクティブです。周波数変換器は実際の速度

指令信号を保存します。速度指令信号の変更

は現在、端子機能の減速と加速によって可能

です。 

ジョグ要求 ジョグコマンドが与えられても、運転許可信

号がディジタル入力を介して受け取られるま

で、モーターは停止状態のままです。

ジョグ モーターはパラメーター 3-19 ジョグ速度

［RPM］のプログラムに従って動いています。

• ジョグが、ディジタル入力の機能として選

択されました(パラメーター・グループ

5-1* ディジタル入力)。対応する端子

(例:端子 29)はアクティブです。

• ジョグ機能はシリアル通信経由でアクテ

ィブにされます。

• ジョブ機能は、監視機能へのリアクション

として選択されました(例:信号なし)。監

視機能はアクティブです。

モーター確認 パラメーター 1-80 停止時の機能で、 [2]

モーター確認が選択されました。停止コマン

ド が有効です。モーターが周波数変換器へ

接続されていることを確認するため、パラメ

ーター・テスト電流をモーターに供給します。

OVC コントロー

ル

過電圧コントロールは、パラメータ

ー 2-17 過電圧コントロール, [2] 有効で

起動されました。接続モーターは、周波数変

換器に発生エネルギーを供給します。過電圧

コントロールは V/Hz 比を調整して、制御モ

ードによりモーターを運転し、周波数変換器

のトリップを防ぎます。 

電力ユニットオ

フ

(外部 24V 電源を装備した周波数変換器のみ

対応。)

周波数変換器に対する主電源の供給が停止さ

れ、コントロール・カードには外部 24V が供

給されます。

保護モード 火災モードはアクティブです。ユニットは危

険な状態を検出しました(過電流又は過電

圧)。

• トリップを防ぐため、スイッチ周波数は 4

kHz まで下げられます。 

• 可能な場合、保護モードは約 10 秒後に終

了します。

• 保護モードは、パラメーター 14-26 Inv

不具合時トリップ遅延で制限できます。

クイック停止 モーターはパラメーター 3-81 クイック停

止ランプ時間を使用して減速されます。

• クイック停止反転が、ディジタル入力の機

能として選択されました(パラメーター・
グループ 5-1* ディジタル入力)。対応

する端子がアクティブではありません。

• クイック停止機能は、シリアル通信ポート

を介してアクティブにされました。

ランプ モーターは、アクティブなランプ・アップ/ダ

ウンを使用して加速又は減速されます。速度

指令信号で、制限値や停止状態に達していま

せん。 

速度指令高 アクティブな速度指令信号の合計は、パラメ

ーター 4-55 高警告速度指令信号で設定さ

れた速度指令信号の制限値を上回っていま

す。

速度指令低 アクティブな速度指令信号の合計は、 パラメ

ーター 4-54 低警告速度指令信号で設定さ

れた速度指令信号の制限値を下回っていま

す。

速度指令信号に

よる運転

周波数変換器は、速度指令信号範囲で動作し

ています。フィードバック値は設定値に一致

しています。 

稼動要求 スタート・コマンドが与えられても、モータ

ーは運転許可信号がディジタル入力を介して

受け受け取られるまで停止します。 

運転中 周波数変換器はモーターを動作させます。

スリープ・モー

ド

エネルギー保存機能がアクティブになりま

す。モーターは停止しましたが、必要なとき

には自動的に再スタートします。

速度高 モーター速度はパラメーター 4-53 警告速

度高で設定された値を上回っています。

速度低 モーター速度はパラメーター 4-52 警告速

度低で設定された値を下回っています。

スタンバイ 自動オン・モードでは、周波数変換器はディ

ジタル入力又はシリアル通信からのスタート

信号により、モーターをスタートさせます。

スタート遅延 パラメーター 1-71 スタート遅延では、遅延

開始時間が設定されました。スタート・コマ

ンドが起動され、スタート遅延時間が過ぎる

とモーターがスタートします。
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正転/逆転スタ

ート

正転スタートと逆転スタートが、2つのディ

ジタル入力の機能として選択されました（パ

ラメーター・グループ 5-1* ディジタル入

力）。モーターは、どの対応する端子がアクテ

ィブになっているかにより、正転又は逆転を

開始します。

停止 周波数変換器は、LCP、ディジタル入力、ある

いはシリアル通信から停止コマンドを受け取

りました。

トリップ 警報が発生し、モーターが停止します。警報

の原因がクリアされると、 周波数変換器は、

[Reset](リセット) キーを押すか、 コント

ロール端子 又はシリアル通信によるリモー

ト制御により、手動で リセット できます。

トリップ・ロッ

ク

警報が発生し、モーターが停止します。警報

の原因がクリアされたら、周波数変換器の電

源を切ってすぐに入れ直してください。周波

数変換器は、 [Reset] キーを押すか、コン

トロール端子又はシリアル通信によるリモー

ト制御により、リセットできます。

表 7.3 動作状態

注記
自動/リモート・モードでは、周波数変換器は機能を実行

するために外部コマンドを必要とします。

7.4 警告と警報の種類

警告

警告は、警報状態が差し迫っている場合、あるいは異常な

動作状態が存在しており周波数変換器が警報を発行しそ

うな場合に、発行されます。その異常な状態が終了する

と、警告は自動的にクリアされます。

警報

トリップ

警報は、周波数変換器がトリップした場合に発報されま

す。このことは、周波数変換器やシステムが損傷するのを

防ぐために動作がサスペンドされることを意味します。

モーターはフリーランして停止します。周波数変換器の

ロジックは、動作を続け、周波数変換器の状態を監視しま

す。不具合が解消されると周波数変換器はリセットでき

ます。その後、周波数変換器は運転を再開できる状態にな

ります。

トリップ／トリップ・ロック後に、周波数変換器を再設定

します。

トリップは、以下の 4つの方法でリセットできます。

• LCP 上の[Reset](リセット) を押します。

• ディジタル・リセット入力コマンド。

• シリアル通信リセット入力コマンド。

• 自動リセット。

トリップ・ロック

入力電源のサイクルが生じます。モーターはフリーラン

して停止します。周波数変換器は、周波数変換器の状態監

視を継続します。周波数変換器への入力電源を遮断し、不

具合の原因を修正し、周波数変換器をリセットします。

警報と警告の表示

• 警報は、警報番号と共に LCP に表示されます。

• 警報は、警報番号と共に点滅します。

13
0B

P0
86

.1
1

Status
0.0Hz                              0.000kW                        0.00A

0.0Hz
0

Earth Fault [A14]
Auto Remote Trip

1(1)

図 7.3 警報表示例

LCP 上のテキストと警報コードに加えて、3つの状態表示

ランプ（LED）があります。

Ba
ck

Cancel
InfoOKOn

Alarm

Warn.

13
0B

B4
67

.1
1

 警告 LED Alarm(警報) LED

警告 オン Off(オフ)

Alarm(警報) Off(オフ) On (フラッシュ)

トリップ・ロ

ック

オン On (フラッシュ)

図 7.4 状態表示ランプ（LED）

7.5 警告と警報のリスト

以下の警告/警報情報は、各警告/警報状態を定義し、その

状態について考えられる原因を提供し、修正方法またはト

ラブルシューティング手順を詳述します。

警告 1, 10 ボルト低

コントロール・カード電圧は、端子 50 において 10 V 未

満になっています。

10 V 電源が過負荷になっているので、端子 50 から負荷

の一部を取り除いてください。 大 15 mA 又は 小

590 Ω。

この状態は、接続されたポテンショメーターにおける短

絡、あるいはポテンショメーターの不適切な配線によって

生じます。
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トラブルシューティング

• 端子 50 から配線を取り外します。警告がクリア

される場合、問題は配線にあります。警告がクリ

アされない場合、コントロール・カードを交換し

ます。

警告/警報 2, ライブゼロ不具合

この警告あるいは警報は、パラメーター 6-01 ライブ・
ゼロ・タイムアウト機能においてプログラムされた場合に

のみ表示されます。アナログ入力の 1つの信号は、入力の

ためにプログラムされた 小値の 50%を下回ります。こ

の状態は、破損した配線、あるいは信号を送る装置の故障

によって発生します。

トラブルシューティング

• 全てのアナログ主電源端子上の接続を確認しま

す。

- 端子 55 共通、信号用コントロール・カ

ード端子 53 及び 54。

- 端子 10 共通、信号用 VLT® 汎用 I/O

MCB 101 端子 11 及び 12。

- 端子 2、4、6共通、信号用 VLT® アナロ

グ I/O オプション MCB 109 端子 1、3、

5。

• 周波数変換器プログラムとスイッチ設定がアナ

ログ信号タイプと一致することを確認します。

• 入力端子信号テストを実行します。

警告/警報 3, モーターなし

周波数変換器の出力にモーターが接続されていません。

警告/警報 4, 主電源相損失

相が電源側で損失しているか、あるいは主電源電圧アンバ

ランスが高すぎます。このメッセージは周波数変換器の

入力整流器に不具合が生じたときにも表示されます。オ

プションは、パラメーター 14-12 主電源アンバランス時

の機能においてプログラムされます。

トラブルシューティング

• 周波数変換器への供給電圧と供給電流を確認し

てください。

警告 5, 直流リンク電圧高

直流リンク電圧（DC）は高電圧警告制限より高くなってい

ます。制限は周波数変換器電圧定格に依存します。ユニ

ットはまだアクティブです。 

警告 6, 直流リンク電圧低

直流リンク電圧（DC）は低電圧警告制限より低くなってい

ます。制限は周波数変換器電圧定格に依存します。ユニ

ットはまだアクティブです。

警告/警報 7, 直流過電圧

直流リンク電圧が制限を超える場合、しばらくすると周波

数変換器がトリップします。

トラブルシューティング

• ブレーキ抵抗器を接続する。 

• ランプ時間を延長する。

• ランプタイプを変更します。

• パラメーター 2-10 ブレーキ機能で機能をアク

ティブにします。

• パラメーター 14-26 Inv 不具合時トリップ遅延

を増加します。

• パワーが短時間ダウンしている間に警報/警告が

発生する場合、速度バックアップを使用してくだ

さい (パラメーター 14-10 主電源異常)。

警告/警報 8, 直流電圧低下

直流リンク電圧が電圧低下制限を下回る場合には、24 V

直流バックアップ電源が接続されているかどうかが周波

数変換器によって確認されます。24 V 直流 バックアッ

プ電源が接続されていない場合には、周波数変換器が決め

られた時間遅延の後にトリップします。時間遅延はユニ

ットサイズによって異なります。

トラブルシューティング

• 供給電圧が周波数変換器の電圧に一致するかを

確認します。

• 入力電圧テストを実施します。

• ソフトチャージ回路テストを実施します。

警告/警報 9, インバーター過負荷

周波数変換器が 100% を超える過負荷で長時間動作し、カ

ットアウトしようとしています。電子サーマル・インバー

タ保護用カウンターは 98% で警告を発し、100% で警報

を発しながらトリップします。周波数変換器は、カウンタ

ーが 90% 未満になるまでリセットできません。 

トラブルシューティング

• LCP に示される出力電流 と周波数変換器の定格

電流を比較します。 

• LCP 上に表示される出力電流と、測定モーター電

流を比較します。

• LCP 上のサーマル周波数変換器負荷を表示し、数

値を監視します。周波数変換器継続電流定格を

超えて動作するときは、カウンターが増加しま

す。周波数変換器継続電流定格よりも下で動作

するときは、カウンターが減少します。 

警告/警報 10, モーター過負荷温度

電子サーマル・インバータ保護(ETR) によってモーター

が過熱しています。カウンターが パラメータ

ー 1-90 モーター熱保護の 100%に到達した場合に、周波

数変換器が警告又は警報を出すよう、選択をします。モー

ターに 100%を超える過負荷を長時間掛けると不具合が発

生します。

トラブルシューティング

• モーターが過熱されていないか確認します。

• モーターが機械的に過負荷であるか確認します。

• パラメーター 1-24 モーター電流で設定された

モーター電流が正しいことを確認します。

• パラメーター 1-20 から 1-25 におけるモータ

ー・データが正しく設定されていることを確認し

ます。 
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• 外部ファンが使用されている場合、パラメータ

ー 1-91 モーター外部ファンでそれが選択され

ているか確認します。

• パラメーター 1-29 自動モーター適合(AMA)に

おいて AMA を動作させることで、周波数変換器を

モーターに対してより正確に調整でき、熱負荷を

減少させることができます。 

警告/警報 11, モーター・サーミスター過熱

サーミスター接続が切断されているかどうかチェックし

てください。周波数変換器がパラメーター 1-90 モータ

ー熱保護において警告又は警報を出すよう、選択をしま

す。

トラブルシューティング

• モーターが過熱されていないか確認します。

• モーターが機械的に過負荷であるか確認します。

• 端子 53 又は 54 を使用する場合、サーミスタ

ーが端子 53 又は 54(アナログ電圧入力)と端

子 50(+ 10 V 電源)との間で正しく接続されて

いることを確認してください。さらに、53 又は

54 の端子スイッチが電圧設定されていることを

確認します。パラメーター 1-93 Thermistor

Source が端子 53 又は 54 を選択していることを

確認します。

• 端子 18、19、31、32 又は 33 (ディジタル入

力)を使用する場合、サーミスターが使用済みデ

ィジタル入力端子(ディジタル入力 PNP のみ)と

端子 50 の間で正しく接続されていることを確

認してください。使用する端子をパラメータ

ー 1-93 Thermistor Source で選択します。

警告/警報 12, トルク制限

トルクが、パラメーター 4-16 トルク制限モーター・モ

ードの値又はパラメーター 4-17 トルク制限ジェネレー

ター・モードの値を超えています。パラメータ

ー 14-25 トルク制限時のトリップ遅延は、これを、警告

のみの状態から、警報を伴う警告に変更するために使用す

ることができます。 

トラブルシューティング

• 立ち上がり中にモータートルク制限を超過した

場合、立ち上がり時間を延長します。

• 立ち下がり中に回生トルク制限を超過した場合、

立ち下がり時間を延長します。

• トルク制限が動作中に発生した場合、トルク制限

を増加させます。システムがより高いトルクで

安全に運転出来るように確認してください。

• モーターの電流が過剰でないか、アプリケーショ

ンを確認します。

警告/警報 13, 過電流

インバーター・ピーク電流制限 (定格電流の約 200%)を

超えています。警告は約 1.5 秒続きます。その後、周波

数変換器がトリップし警報が発せられます。この不具合

は、衝撃負荷、あるいは高度な慣性負荷を伴う高速度加速

によって発生することがあります。立ち上がりの間の加

速が素早い場合、不具合が速度バックアップの後に発生す

ることがあります。

拡張機械的ブレーキ・コントロールが選択されている場合

には、トリップを外部からリセットできます。 

トラブルシューティング

• 電源を切り、モーター・シャフトが回転可能か確

認します。

• モーターサイズが周波数変換器と一致するか確

認します。

• パラメーター 1-20 から 1-25 でモーター・デ

ータが適正であることを確認します。

ALARM(警報) 14, アース(接地)不具合

周波数変換器とモーター間のケーブル又はモーター自体

に、出力相から接地への電流があります。

トラブルシューティング

• 周波数変換器の電源を切り、地絡を取修理してく

ださい。

• モーター・ケーブルと絶縁抵抗計を有するモータ

ーの接地に対する抵抗を測定し、モーターの地絡

を確認します。

ALARM(警報) 15, ハードウェア不整合

取り付けられたオプションが現在のコントロール・
ボード ハードウェア又はソフトウェアによって動作で

きません。

パラメーターに従った値を記録し、Danfoss 代理店にお問

い合わせください：

• パラメーター 15-40 FC タイプ

• パラメーター 15-41 電力セクション

• パラメーター 15-42 電圧

• パラメーター 15-43 ソフトウェア・バージョン

• パラメーター 15-45 実際タイプ・コード文字列

• パラメーター 15-49 SW ID コントロール・カー

ド

• パラメーター 15-50 SW ID 電力カード

• パラメーター 15-60 オプション実装済み

• パラメーター 15-61 Opt SW バージョン (各

オプションスロット用)

ALARM(警報) 16, 短絡

モーター又はモーター配線に短絡があります。

トラブルシューティング

• 周波数変換器の電源を切り、短絡を修理してくだ

さい。 

警告/警報 17, コントロール・メッセージ文タイムアウ

ト

周波数変換器への通信がありません。

この警告は、 パラメーター 8-04 コント Mss 文タイムが

[0] オフに設定されていない場合にのみアクティブにな

ります。
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パラメーター 8-04 コント Mss 文タイムが[5] 停止して

トリップに設定されている場合は、警告が表示され、周波

数変換器は停止するまで立ち下がった後、警報を表示しま

す。

トラブルシューティング

• シリアル通信ケーブル上の接続を確認します。

• パラメーター 8-03 コント Mss 文タイムを増加

します。

• 通信設備の動作を確認します。

• EMC 要件を基に、適正な 設置 であることを検

証します。

警告/警報 20, 温度入力エラー

温度センサーが接続されていません。

警告/警報 21, パラメーターエラー

パラメータが範囲外です。パラメーター番号がディスプ

レイに報告されていません。

トラブルシューティング

• 関連パラメーターを有効な値に設定してくださ

い。

警告/警報 22, 巻き上げ機械的ブレーキ

レポート値は、その種類を示します。

0 = タイムアウトの前に、トルク値まで到達しませんで

した(パラメーター 2-27 トルク・ランプ時間)。

1 = タイムアウトの前に、期待されるブレーキフィード

バックまで到達しませんでした(パラメーター 2-23 ブ

レーキ遅延の有効化, パラメーター 2-25 ブレーキ解放

時間)。

警告 23, 内部ファン不具合:

ファン警告機能は、ファンが運転されている/取り付けら

れているか確認する追加保護機能です。ファン警告は、パ

ラメーター 14-53 ファン・モニター([0] 無効に設定)で

無効に出来ます。

DC ファンを装備した周波数変換器の場合、フィードバッ

クセンサーがファインに取り付けられています。ファン

に運転の命令が発せられても、センサーからフィードバッ

クがない場合、このアラームが表示されます。AC ファン

を装備した周波数変換器の場合、ファンへの印加電圧が監

視されます。

トラブルシューティング

• ファン動作が適切か確認します。

• 周波数変換器への電力をサイクルし、ファンがス

タートアップ時に一時的に動作することを確認

します。

• ヒートシンクとコントロール・カード上のセンサ

ーを確認します。

警告 24, 外部ファン不具合:

ファン警告機能は、ファンが運転されている/取り付けら

れているか確認する追加保護機能です。ファン警告は、パ

ラメーター 14-53 ファン・モニター([0] 無効に設定)で

無効に出来ます。

DC ファンを装備した周波数変換器の場合、フィードバッ

クセンサーがファインに取り付けられています。ファン

に運転の命令が発せられても、センサーからフィードバッ

クがない場合、このアラームが表示されます。AC ファン

を装備した周波数変換器の場合、ファンへの印加電圧が監

視されます。

トラブルシューティング

• ファン動作が適切か確認します。

• 周波数変換器への電力をサイクルし、ファンがス

タートアップ時に一時的に動作することを確認

します。

• ヒートシンクとコントロール・カード上のセンサ

ーを確認します。

警告 25, ブレーキ抵抗器短絡

ブレーキ抵抗器は動作中監視されています。短絡した場

合には、ブレーキ機能が無効化され、警告が表示されま

す。周波数変換器は引き続き動作しますが、ブレーキ機能

は動作しません。

トラブルシューティング

• 周波数変換器への電力供給を停止して、ブレーキ

抵抗器を交換して下さい(パラメータ

ー 2-15 ブレーキ確認を参照して下さい)。

警告/警報 26, ブレーキ抵抗器電力制限

ブレーキ抵抗器に伝送される電力が、動作時間の 終 120

秒の平均値として計算されます。計算は、パラメータ

ー 2-16 交流ブレーキ 大電流において設定された直流

リンク電圧とブレーキ抵抗値を基本とします。ブレーキ

放熱電力が ブレーキ抵抗電力の 90% より高くなると警

告がアクティブになります。パラメーター 2-13 ブレー

キ電力監視においてオプション[2]トリップが選択されて

いる場合、ブレーキ放熱電力が 100% より大きいと、周

波数変換器はトリップします。 

警告/警報 27, ブレーキ・チョッパー不具合

動作中はブレーキ抵抗器が監視され、短絡すると、ブレー

キ機能が無効化され、警告が表示されます。周波数変換器

は引き続き動作可能ですが、ブレーキ・トランジスタが短

絡しているため、ブレーキ抵抗器が非アクティブである場

合でも、そのブレーキ抵抗器に多量の電力が伝達されま

す。

トラブルシューティング

• 周波数変換器の電源を切り、ブレーキ抵抗器を取

り外してください。

警告/警報 28, ブレーキ確認失敗

ブレーキ抵抗器が接続されていないか、動作していませ

ん。

パラメーター 2-15 ブレーキ確認をチェックしてくださ

い。

ALARM(警報) 30, モーター相 U 損失

周波数変換器とモーター間のモーター相 U が損失して

います。

トラブルシューティング

• 周波数変換器への電源を遮断し、モーター U 相

を確認して下さい。
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ALARM(警報) 31, モーター相 V 損失

周波数変換器とモーター間のモーター相 V が損失して

います。

トラブルシューティング

• 周波数変換器の電力を切り、モーター V 相を確

認して下さい。

ALARM(警報) 32, モーター相 W 損失

周波数変換器とモーター間のモーター相 W が損失して

います。

トラブルシューティング

• 周波数変換器の電源を切り、モーター W 相を確

認して下さい。

ALARM(警報) 33, 突入電流不具合

短期間のうちに多数の電源投入が行われました。

トラブルシューティング

• ユニットを動作温度まで冷却させます。

警告/警報 34, フィールドバス通信不具合

通信オプション・カード上のフィールドバスが動作してい

ません。 

警告/警報 35, オプション不具合

オプション警報を受信します。警報はオプション別です。

もっとも考えられる原因は出力アップか、または通信不良

です。

警告/警報 36, 主電源異常

この警告／警報は、周波数変換器への供給電圧 が失わ

れ、 パラメーター 14-10 主電源異常がオプション[0]

機能無しに設定されていない場合にのみアクティブにな

ります。周波数変換器へのフューズと、ユニットへの主電

源電力を確認します。 

ALARM(警報) 37, 相アンバランス

電源ユニット間に、電流の不均衡があります。

ALARM(警報) 38, 内部不具合

内部不具合が発生した場合、表 7.4 で定義されたコード

番号が表示されます。

トラブルシューティング

• サイクル電力

• オプションが正しく設置されていることを確認

します。

• 接続が緩んでいたり、失われていないか確認しま

す。

Danfoss 代理店又はサービス部門に連絡することが必要

な場合もあります。問題解決の指示を受けるため、コード

番号を確認してください。

番号 テキスト

0 シリアル・ポートを初期化できません。Danfoss

代理店又は Danfoss サービス部門にお問い合わ

せください。

256–258 電力 EEPROM データに欠陥があるか、古すぎま

す。電力カードを交換します。

512–519 内部不具合。Danfoss 代理店又は Danfoss サー

ビス部門にお問い合わせください。

番号 テキスト

783 パラメーター値が上下限の範囲外です。

1024–1284 内部不具合。Danfoss の代理店又は Danfoss のサ

ービス部門にお問い合わせください。

1299 スロット A の オプション ソフトウェア が古

すぎます。

1300 スロット B の オプション ソフトウェア が古

すぎます。

1302 スロット C1 の オプション ソフトウェア が

古すぎます。

1315 スロット A の オプション ソフトウェア はサ

ポートされていません(使用が許されていませ

ん)。

1316 スロット B の オプション ソフトウェア はサ

ポートされていません(使用が許されていませ

ん)。

1318 スロット C1 の オプション ソフトウェア は

サポートされていません(使用が許されていませ

ん)。

1379–2819 内部不具合。Danfoss 代理店又は Danfoss サー

ビス部門にお問い合わせください。

1792 DSP の HW リセット。

1793 モーター由来のパラメーターが DSP に正しく転送

されませんでした。

1794 電源投入時に電力データが DSP に正しく転送され

ませんでした。

1795 未知の SPI テレグラムを DSP が過剰に受信しまし

た。

周波数変換器はさらに、例えば、不十分な EMC 保

護又は不適正な接地によって、MCO が正しく電源

投入されない場合、この不具合コードを使用しま

す。

1796 RAM コピー・エラー。

2561 コントロール・カードを交換して下さい。

2820 LCP スタック・オーバーフロー。

2821 シリアル・ポート・オーバーフロー。

2822 USB ポート・オーバーフロー

3072–5122 パラメーター値がその限度外です。

5123 スロット A のオプション： コントロール・ボー

ドのハードウェアと互換性のないハードウェア

5124 スロット B のオプション： コントロール・ボー

ドのハードウェアと互換性のないハードウェア

5125 スロット C0 のオプション： コントロール・ボ

ードのハードウェアと互換性のないハードウェア

5126 スロット C1 のオプション： コントロール・ボ

ードのハードウェアと互換性のないハードウェア

5376–6231 内部不具合。Danfoss 代理店又は Danfoss サー

ビス部門にお問い合わせください。

表 7.4 内部不具合コード

ALARM(警報) 39, ヒートシンク・センサー

ヒートシンク温度センサーから何らのフィードバックも

ありません。 

IGBT サーマルセンサーからの信号は、パワーカード上で

利用できません。問題は、パワーカード上、ゲートドライ
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ブカード、あるいは、パワーカードとゲートドライブカー

ド間のリボンケーブルの可能性があります。

警告 40, ディジタル出力端子 27 の過負荷

端子 27 に接続されている負荷を確認するか、短絡接続

を取り除いてください。パラメーター 5-00 ディジタル

I／O モード及び パラメーター 5-01 端末 27 モード

を確認します。

警告 41, ディジタル出力端子 29 の過負荷

端子 29 に接続されている負荷を確認するか、短絡接続

を取り除いてください。パラメーター 5-00 ディジタル

I／O モード及び パラメーター 5-02 端末 29 モード

を確認します。

警告 42, X30/6 のディジタル出力の過負荷、又は X30/7

のディジタル出力の過負荷

端子 X30/6 については、端子 X30/6 に接続されている負荷

を確認するか、短絡接続を取り除いてください。パラメー

ター 5-32 端末 X30/6 ディジ出(MCB 101)をチェック

してください。

端子 X30/7 については、端子 X30/7 に接続されている負荷

を確認するか、短絡接続を取り除いてください。パラメー

ター 5-33 端末 X30/7 ディジ出(MCB 101)をチェック

してください。

ALARM(警報) 43, 外部供給

MCB 113 外部 リレーオプションは、外部 24V DC なしで

取り付けます。外部 24V DC 電源に接続するか、又はパラ

メーター 14-80 外部 24VDC から供給オプション [0]な

しを介して外部電源を使用していないことを確認します。

パラメーター 14-80 外部 24VDC から供給オプションの

変更には電力サイクルが必要です。

ALARM(警報) 45, アース不具合 2

地絡。

トラブルシューティング

• 接地が適切か、接続が緩んでないか確認します。

• ワイヤサイズが適切か確認します。

• 短絡又は漏洩電流が生じていないかモーター・ケ
ーブルを確認します。

ALARM(警報) 46, パワーカードの供給

電力カードの供給が、レンジ外です。

電力カード上のスイッチモード供給電源 (SMPS)によっ

て生成される電源には 3つあります：

• 24 V

• 5 V

• ±18 V

VLT® 24 V DC 電源 MCB 107 を伴う 24 VDC によって電

力が供給されたとき、24 V 及び 5 V の電源のみが監視

されます。3相による電源により供給されたとき、3つの

供給電圧すべてが監視されます。

トラブルシューティング

• 電力カードの不良を確認します。

• コントロール・カードの不良を確認します。

• オプション・カードの不良を確認します。

• 24 VDC 電源が使用されている場合、適切な電源

供給が行われているか確認します。

警告 47, 24 V 電源低

電力カードの供給が、レンジ外です。

電力カード上のスイッチモード供給電源 (SMPS)によっ

て生成される電源には 3つあります：

• 24 V

• 5 V

• ±18 V

トラブルシューティング

• 電力カードの不良を確認します。

警告 48, 1.8 V 電源低

コントロール・カード上で使用される 1.8 V DC 電源は、

許容可能な制限外にあります。電源は、コントロール・カ

ード上で測定されます。コントロール・カードの不良を確

認します。オプション・カードが存在する場合、過電圧を

確認します。

警告 49, 速度制限

速度が、パラメーター 4-11 モーター速度下限［RPM］及

びパラメーター 4-13 モーター速度上限［RPM］で指定さ

れた範囲内にないとき、周波数変換器は警告を表示しま

す。速度が、パラメーター 1-86 トリップ速度ロー

[RPM]における指定制限を下回る時(開始又は停止の場合

を除く)、周波数変換器がトリップします。

ALARM(警報) 50, AMA 較正失敗

Danfoss 代理店又は Danfoss サービス部門にお問い合

わせください。

ALARM(警報) 51, AMA チェック Unom 及び Inom

モーター電圧、モーター電流、及びモーター電力の設定が

間違っています。パラメーター 1-20 から 1-25 の設定

を確認します。 

ALARM(警報) 52, AMA 低 Inom

モーター電流が低すぎます。パラメーター 4-18 電流制

限の設定を確認してください。

ALARM(警報) 53, AMA モーター過大

AMA を動作させるには、モーターが大きすぎます。

ALARM(警報) 54, AMA モーター過小

AMA 自動調整を実行するには、モーターが小さすぎます。

ALARM(警報) 55, AMA パラメーター範囲外

モーターのパラメーター値は、許容範囲の外にあります。

AMA 自動調整は動作できません。

ALARM(警報) 56, AMA ユーザーによる中断

AMA がユーザーによって中断されました。

ALARM(警報) 57, AMA 内部不具合

AMA の再スタートを試みてください。再スタートを繰り

返すとモーターが過熱する場合があります。

ALARM(警報) 58, AMA 内部不具合

代理店に Danfoss お問い合わせください。
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警告 59, 電流制限

電流が パラメーター 4-18 電流制限の値を上回ってい

ます。パラメーター 1-20 から 1-25 におけるモーター・デ
ータが正しく設定されていることを確認します。必要な

らば電流制限を増加します。システムがより高いリミッ

トにおいて安全に動作可能か確認します。

警告 60, 外部インターロック

ディジタル入力信号が、周波数変換器の外部における不具

合状態を示しています。外部インターロックが周波数変

換器にトリップの指示を出しました。外部不具合状態を

クリアにします。通常動作を再開するには 24 V 直流を

外部インターロックにプログラムされた端子に印加して

ください。周波数変換器をリセットします。

警告/警報 61, フィードバックエラー

計算された速度とフィードバック・デバイスからの測定速

度間のエラーです。この機能、警告/アラーム/停止の設定

は、パラメーター 4-30 モーター・フィードバック損失

機能です。許容エラーはパラメーター 4-31 モータ FB

速度エラーで設定します。許容フィードバック損失時間

はパラメーター 4-32 モータ FB 損失タイムアウトで設

定します。コミッショニング手続き中、機能は有効である

可能性があります。

警告 62, 上限時の出力周波数

出力周波数がパラメーター 4-19 高出力周波数で設定

された値に達しました。原因を特定するため、アプリケー

ションを確認します。場合によって出力周波数リミット

を増加させます。システムがより高い出力周波数におい

ても安全に動作するようにします。出力が上限未満まで

減少したとき、警告はクリアされます。

ALARM(警報) 63, 機械的ブレーキ低

実際のモーター電流がスタート遅延時間中にブレーキ解

除電流値を超えませんでした。

警報 64、電圧制限

この負荷及び速度の組み合わせによって、実際の直流リン

ク電圧より高いモーター電圧が要求されます。

警告/警報 65, コントロール・カード過温度

コントロール・カードの切断温度は 80°C です。

トラブルシューティング

• 周囲動作温度が制限内であることを確認してく

ださい。

• フィルターの詰まりがないか確認します。

• ファンの動作を確認します。

• コントロール・カードを確認します。

警告 66, ヒートシンク温度低

周波数変換器の温度が低すぎて動作できません。この警

告は、IGBT モジュールの温度センサーを基本としていま

す。

ユニット周囲温度を上昇させます。さらに、 パラメータ

ー 2-00 直流保留／予加熱電流を 5%及び パラメータ

ー 1-80 停止時の機能に設定することで、モーターが停

止するたびに少量の電流が周波数変換器に供給されます。

ALARM(警報) 67, オプション モジュール 構成が変更さ

れました

後の電源切断後に 1 つあるいはそれ以上のオプション

が追加又は取り外されました。構成の変更が意図的なも

のであること確認し、ユニットをリセットしてくださ

い。 

ALARM(警報) 68, 安全停止作動

STO が有効にされています。通常動作を再開するには 24

V DC を端子 37 に印加した後、 (バス、ディジタル

I/O を介すか、［Reset］ (リセット) キーを押して) リ

セット信号を送信してください。

ALARM(警報) 69, パワーカード温度

パワーカード上の温度センサーは、温度が高すぎるか、低

すぎます。

トラブルシューティング

• 周囲動作温度が制限内であることを確認してく

ださい。

• フィルターの詰まりがないか確認します。

• ファンの動作を確認します。

• 電力カードを確認します。

ALARM(警報) 70, 不正な FC 構成

コントロール・カードと電力カードに互換性がありませ

ん。互換性を確認するには、ネームプレート上のユニット

のタイプ・コードと、カードのパーツ番号を Danfoss 代理

店に伝えてください。

ALARM(警報) 71, PTC 1 安全停止

STO が、 VLT® PTC サーミスター・カード MCB 112 から起

動しました（モーター過熱）。通常の動作は、MCB 112 が

端子 37 に 24 V DC を再び印加した時と（モーターの温度

が許容レベルに到達した時）、MCB 112 からのディジタル

入力を無効にした時に再開されます。これが起こったら、

（バス、ディジタル I/O を介して、あるいは[RESET](再設

定)を押すことで）リセット信号を送信してください。

ALARM(警報) 72, 重故障

トリップ・ロックによる STO。STO の予期しない組み合わ

せが発生しました。

• VLT® PTC サーミスター・カード MCB 112 が

X44/10 を起動させましたが、STO が起動していま

せん。

• MCB 112 は STO (パラメーター 5-19 端末 37

安全停止で [4] PTC 1 警報 又は [5] PTC 1

警告を選択して指定 )を使用する唯一のデバイ

スで、 STO をアクティブにしても、X44/10 はア

クティブになりません。

警告 73, 安全停止自動再スタート

Safe Torque Off 有効化。自動再スタートが有効である

とき、モーターは不具合が解消されるとスタートします。

ALARM(警報) 74, PTC サーミスター

VLT® PTC サーミスターカード MCB 112 に関するアラー

ム。PTC が作動していません。
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警報 75、PTC

パラメーター値は、モーター運転中は調整できません。

MCO プロファイルをパラメーター 8-10 コント Mss 文タ

イムプロフに記入する前に、モーターを停止します。

警告 76, 電源ユニット設定

電力ユニットの要求された数が、アクティブな電力ユニッ

トの検知数と一致しません。

トラブルシューティング

F-フレーム・モジュールを交換するとき、モジュールパワ

ーカードの電力特定データが残りの周波数変換器と一致

しないときに、この警告が発生します。交換部品と、パワ

ーカードの部品番号が正しいことを確認してください。

警告 77, 低電力モード

周波数変換器が低電力モードで動作しいます(許容された

インバーターセクション数を下回る数)。周波数変換器が

少ない数のインバーターと動作するよう設定され、それが

継続するときに、この警告が電力サイクル上で生成されま

す。

ALARM(警報) 78, 追跡エラー

設定値と実際の値の偏差が、パラメーター 4-35 追跡エ

ラーで設定されている値を超えています。機能を無効に

するか、パラメーター 4-34 追跡エラー機能で警報/警告

を選択します。負荷とモーター周辺の機構を調査し、モー

ター・エンコーダーと周波数変換器との間におけるフィー

ドバック接続を確認します。パラメーター 4-30 モータ

ー・フィードバック損失機能においてモーター・フィード

バック機能を選択します。パラメーター 4-35 追跡エラ

ーおよび パラメーター 4-37 追跡エラーランピングに

おいてトラッキング・エラーバンドを調整します。

ALARM(警報) 79, 違法出力セクション構成

スケーリングカードが不正なパーツ数、あるいは取り付け

られていません。パワーカード上の MK102 コネクターの

取り付けがされていません。

ALARM(警報) 80, ドライブがデフォルト値に初期化され

ました

パラメーター設定は、手動リセット後、デフォルト設定値

に初期化されます。警報をクリアするには、ユニットをリ

セットします。

ALARM(警報) 81, CSIV コラプト

CSIV ファイルにシンタックスエラーがあります。

ALARM(警報) 82, CSIV P エラー

CSIV がパラメーターの初期化に失敗。

ALARM(警報) 83, 規定外オプション組合せ

取り付けたオプションとの間で互換性がありません。

ALARM(警報) 84, 安全オプションなし

安全オプションは、一般リセットを適用しないで、削除さ

れました。安全オプションを再接続します。

ALARM(警報) 88, オプション検出

オプションレイアウトの変更が検知されました。パラメ

ーター 14-89 Option Detection が [0] 停止構成に設

定され、オプションレイアウトが変更されました。

• 変更を適用するには、パラメータ

ー 14-89 Option Detection でオプションレイ

アウトの変更を有効にしてください。

• 別の方法として、正しいオプション設定を回復し

てください。

警告 89, 機械的ブレーキスライド

ホイストブレーキモニタは、モーター速度が 10 RPM を超

えているのを検出します。

ALARM(警報) 90, フィードバック監視

エンコーダー／レゾルバーオプションへの接続をチェッ

クして、必要に応じて VLT®エンコーダー入力 MCB 102 又

は VLT®レゾルバー入力 MCB 103 を交換してください。

ALARM(警報) 91, アナログ 入力 54 の設定が不正

KTY センサーがアナログ入力端子 54 に接続されている

場合には、スイッチ S202 を OFF 位置 (電圧入力) に設

定してください。

警報 99、ローターがロックされました

ローターがブロックされました。

警告/警報 104, ミキシングファン不具合

ファンが動作していません。ファン・モニターは、電源投

入時あるいはミキシングファンがオンにされた時にファ

ンが回転することをチェックします。ミキシングファン

の故障は、パラメーター 14-53 ファン・モニターによっ

て警告あるいは警報トリップとして設定できます。

トラブルシューティング

• 警告/警報を戻すかどうかを決定するために周波

数変換器へ供給されるサイクル電力。

警告/警報 122, 不意のモーター回転

周波数変換器はモーターが停止状態になるために必要と

される機能を実行します(例えば、PM モーターの直流保留

など)。

警告 163, ATEX ETR cur.lim.警告

周波数変換器が特性極性を超えて 50 秒よりも長く動作し

ています。警告は、許容熱過剰負荷の 83％で有効になり、

65％で無効になります。

ALARM(警報) 164, ATEX ETR cur.lim.警報

特性曲線を超える動作が、

600 秒中に 60 秒を超える場合、警報が起動して周波数変

換器がトリップします。

警告 165, ATEX ETR freq.lim.警告

周波数変換器が、50 秒よりも長く、許容 小周波数で動

作しています (パラメーター 1-98 ATEX ETR

interpol. points freq.)。

ALARM(警報) 166, ATEX ETR freq.lim.警報

周波数変換器が、600 秒間に 60 秒よりも長く、許容 小

周波数以下で動作しました(パラメーター 1-98 ATEX

ETR interpol. points freq. )。
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ALARM(警報) 244, ヒートシンク温度

この警報は、エンクロージャー・タイプ F 周波数変換器

向けです。警報 29 に相当します。警報ログの報告値は、

どの電力モジュールが警報を生成したかを示します:

1 = も左のインバーターモジュール。

2 = エンクロージャー・サイズ F12 又は F13

の中間のインバーターモジュール。

2 = エンクロージャー・サイズ F10 又は F11

の右側のインバーターモジュール。

2 = エンクロージャー・サイズ F14 又は F15

の左側のインバーターモジュールから 2番目の

周波数変換器。

3 =エンクロージャー・サイズ F12 又は F13 の

右側のインバーターモジュール。

3 = エンクロージャー・サイズ F14 又は F15

の左側のインバーターモジュールから 3番目

4 =エンクロージャー・サイズ F14 又は F15 の

右端のインバーターモジュール。

5 = 整流器モジュール

6 =エンクロージャー・サイズ F14 又は F15 の

右端の整流器モジュール。

警告 251, 新しいタイプコード

パワーカード又は他の部品が交換され、タイプ・コードが

変更されました。

トラブルシューティング

• 警告を解除して通常運転を再開するためにリセ

ットしてください。

警告 250, 新規スペア部品

周波数変換器の部品が交換されました。

トラブルシューティング

• 周波数変換器を通常動作の為にリセットしてく

ださい。

7.6 トラブルシューティング

症状 考えられる原因 テスト 解決方法

ディスプレイ

暗/機能無し

入力電力がない。 表 4.3 を参照 入力電源を確認します。

フューズがないか、切れてい

る、又は遮断器がトリップして

いる。

電源フューズが切れてないか、遮断器がトリ

ップしていないか、この表で確認します。

推奨事項に従います。

LCP の電源が入っていない。 LCP ケーブルが正しく接続されているか、損

傷がないか確認します。

不具合のある LCP 又は接続ケーブルを交

換します。

コントロール電圧(端子 12 又

は 50)又はコントロール端子

のショートカット。

端子 12/13 から 20-39 への 24V コントロ

ール電圧供給、又は端子 50 から 55 の 10V 供

給を確認します。

端子を正しく配線します。

互換性のない LCP (VLT®

2800 又は 5000/6000/8000/

FCD 又は FCM の LCP)

 LCP 101 (部品番号 130B1124) 又は

LCP 102 (部品番号 130B1107)のみご使

用ください。

間違ったコントラスト設定。
 [STATUS] (状態)と [▲]/[▼]を押して、

コントラストを調整します。

ディスプレイ (LCP) の不良。 別の LCP を使用して検査してください。
不具合のある LCP 又は接続ケーブルを交

換します。

内部電圧供給の不具合又は

SMPS に問題がある。

 
代理店にお問い合わせください。

表示が断続的

です。

不適切なコントロール配線に

よる過負荷電力供給(SMPS)又

は周波数変換器内の不具合。

コントロール配線内の問題を解消するには、

端子ブロックを外してすべてのコントロー

ル配線を切断します。

ディスプレイにまだ問題があるときは、

コントロール配線に問題があります。配

線にショートや不適切な接続がないか確

認します。ディスプレイが切れたままで

あるときは、ディスプレイが暗い/機能し

ない場合の手順に従ってください。
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症状 考えられる原因 テスト 解決方法

モーターが動

作しない

サービススイッチが開いてい

るか、モーター接続がない。

モーターが接続されており、接続が(サービ

ススイッチ又はその他のデバイスにより)切

断されていないことを確認します。

モーターを接続し、サービススイッチを

確認します。

24V DC オプション・カードで

主電源が供給されていない。

ディスプレイが機能しているが出力がない

ときは、主電源が周波数変換器に適用されて

いることを確認します。

主電源を供給し、ユニットを動作させま

す。

LCP 停止。 [Off](オフ)が押されているか確認します。

[Auto On](自動オン) 又は [Hand ON]

(手動オン) (動作モードによる)を押し

て、モーターを動作させます。

スタート信号(スタンバイ)が

ない。

端子 18 が正しく設定されているかパラメー

ター 5-10 端末 18 ディジタル入力 を確

認します(デフォルト設定を使用)。

モーターをスタートさせるためアクティ

ブなスタート信号を適用します。

モーター・フリーラン信号アク

ティブ(フリーラン)。

端子 27 が正しく設定されているか パラメ

ーター 5-12 端末 27 ディジタル入力を確

認します(デフォルト設定を使用)。

端子 27 で 24V を適用するか、この端子を

動作無しにプログラムします。

間違った速度指令信号ソース。

速度指令信号を確認します:

• ローカル

• リモート、又は速度指令信号？

• プリセット速度指令信号がアクティブで

すか？

• 端子接続は正しく行われていますか？

• 端子のスケーリングは正しく行われてい

ますか？

• 小速度指令信号がアクティブですか？

正しい設定をプログラムします。パラメ

ーター 3-13 速度指令信号サイトをチ

ェックしてください。プリセット速度指

令信号をパラメーター・グループ 3-1*

速度指令信号でアクティブに設定しま

す。配線が正しく行われているか確認し

ます。端子のスケーリングを確認しま

す。速度指令信号を確認します。

モーターが間

違った方向に

回転している

モーター回転制限

パラメーター 4-10 モーター速度方向 が正

しくプログラムされていることを確認して

ください。

正しい設定をプログラムします。

アクティブな逆転信号。

逆転コマンドがパラメーター・グループ 5-1*

ディジタル入力において端子にプログラム

されているか確認します。

逆転信号を無効にします。

間違ったモーター相接続。  章 5.5 モーター回転をチェック中を参

照してください。

モーターが

大速度に達し

ない

周波数リミットの設定が間違

っている。

パラメーター 4-13 モーター速度上限

［RPM］、パラメーター 4-14 モーター速度上

限［Hz］および パラメーター 4-19 高出

力周波数で出力制限をチェックします。

正しい制限をプログラムします。

速度指令入力信号が正しくス

ケーリングされていない。

パラメーター・グループ 6-0* アナログ I/O

モードおよびパラメーター・グループ 3-1*

速度指令信号において速度指令入力信号を

確認します。

正しい設定をプログラムします。

モーター速度

が不安定

不正なパラメーター設定の可

能性。

すべてのモーター補償設定を含め、全モータ

ーパラメーターの設定を確認します。閉ル

ープ動作は、PID 設定を確認します。

パラメーター・グループ 1-6* Load-

Depend. 設定。閉ループ動作については

パラメーター・グループ 20-0* フィード

バックにおける設定を確認します。

モーター動作

が滑らかでな

い

過励磁の可能性がある。
すべてのモーターパラメーターにおいて間

違ったモーター設定がないか確認します。

パラメーター・グループ 1-2* モーター・
データ、1-3* 高度モーター・データ、お

よび 1-5* 負荷独立における設定を確認

します。設定。

モーターのブ

レーキがきか

ない

ブレーキ・パラメーターの設定

が間違っている可能性があり

ます。ランプ・ダウン時間が短

すぎる可能性があります。

ブレーキ・パラメーターを確認します。ラン

プ時間設定を確認します。

パラメーター・グループ 2-0* 直流ブレ

ーキ及び 3-0* 速度指令信号リミットを

確認します。
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症状 考えられる原因 テスト 解決方法

電力ヒューズ

が切れるか遮

断器がトリッ

プする

相間が短絡。

モーター又はパネルの相間が短絡します。

モーターとパネルの相間が短絡していない

か確認します。

検出された短絡を全て解消します。

モーター過負荷。
アプリケーションに対してモーターが過負

荷状態になっています。

スタートアップ検査を実施して、モータ

ー電流が仕様の範囲に入っているかを確

認します。モーター電流が銘板の全負荷

電流を超えている場合、モーターは負荷

を減少させない限り動作しない場合があ

ります。アプリケーションの仕様を確認

してください。

接続が緩んでいる。 事前スタートアップ・チェックを実施し、接

続の緩みをチェックします。

緩んでいる接続を締めなおします。

主電源電流ア

ンバランスが

3％以上

主電源の問題(警報 4主電源相

損失の説明を参照)。
入力電力リード線をの 1つの位置へ移動: A

から B、B から C、C から A。

アンバランスなレグがワイヤによる場

合、電力に問題があります。主電源を確

認します。

周波数変換器の問題。 入力電力リード線を周波数変換器の別の位

置へ移動： A から B、B から C、C から

A。

アンバランス・レグが同じ入力端子に発

生する場合、周波数変換器に問題があり

ます。代理店にお問い合わせください。

モーター電流

アンバランス

が 3％以上

モーター又はモーター配線の

問題。

出力モーターリード線の位置を移動： U か

ら V、V から W、W から U。

アンバランスなレグがワイヤによる場

合、モーター又はモーター配線に問題が

あります。モーター及びモーター配線を

確認します。

周波数変換器の問題。
出力モーターリード線の位置を移動： U か

ら V、V から W、W から U。

アンバランス・レグが同じ出力端子に発

生する場合、ユニットに問題があります。

代理店にお問い合わせください。

周波数変換器

の加速におけ

る問題

モーター・データが正しく入力

されていません。

警告や警報が発生した場合、 章 7.5 警告と

警報のリストを参照してください。

モーター・データが正しく入力されているこ

とをチェックします。

パラメーター 3-41 ランプ 1 立ち上が

り時間で立ち上がり時間を増加します。

パラメーター 4-18 電流制限で電流制

限を増加します。パラメータ

ー 4-16 トルク制限モーター・モードで

トルク制限を増加します。 

周波数変換器

の減速におけ

る問題

モーター・データが正しく入力

されていません。

警告や警報が発生した場合、 章 7.5 警告と

警報のリストを参照してください。

モーター・データが正しく入力されているこ

とをチェックします。

パラメーター 3-42 ランプ 1 立ち下が

り時間で立ち下がり時間を増加します。

パラメーター 2-17 過電圧コントロー

ルで過電圧コントロールをアクティブに

します。

表 7.5 トラブルシューティング
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8 仕様

8.1 電気データ

8.1.1 主電源 3x380～500 V AC

タイプ指定 N90K N110 N132 N160 N200 N250

高(HO)／通常過負荷(NO)* HO NO HO NO HO NO HO NO HO NO HO NO

400 V におけるシャフト出力

[kW]（代表値）

90 110 110 132 132 160 160 200 200 250 250 315

460 V でのシャフト出力[Hp]（代

表値）

125 150 150 200 200 250 250 300 300 350 350 450

500 V におけるシャフト出力

[kW]（代表値）

110 132 132 160 160 200 200 250 250 315 315 355

エンクロージャー保護等級 IP21 D1h D1h D1h D2h D2h D2h

エンクロージャー保護等級 IP54 D1h D1h D1h D2h D2h D2h

エンクロージャー保護等級 IP20 D3h D3h D3h D4h D4h D4h

出力電流

定常(400 V) [A] 177 212 212 260 260 315 315 395 395 480 480 588

断続 (60 秒過負荷) (400 V )

[A]

266 233 318 286 390 347 473 435 593 528 720 647

定常 (460/500 V) [A] 160 190 190 240 240 302 302 361 361 443 443 535

断続 (60 秒過負荷) (460/500

V) [kVA]

240 209 285 264 360 332 453 397 542 487 665 588

定常 KVA(400 V) [KVA] 123 147 147 180 180 218 218 274 274 333 333 407

定常 KVA(460 V) [KVA] 127 151 151 191 191 241 241 288 288 353 353 426

定常 KVA(500 V) [KVA] 139 165 165 208 208 262 262 313 313 384 384 463

大入力電流

定常(400 V) [A] 171 204 204 251 251 304 304 381 381 463 463 567

定常 (460/500 V) [A] 154 183 183 231 231 291 291 348 348 427 427 516

追加仕様

大ケーブル・サイズ： 主電源、

モーター、ブレーキ、ロードシェ

ア mm (AWG)

2x95

(2x3/0)

2x185

(2x350 mcm)

大外部主電源ヒューズ [A] 315 350 400 550 630 800

400 V における推定電力損失

[W]1)
2031 2559 2289 2954 2923 3770 3093 4116 4039 5137 5005 6674

460 V における推定電力損失

[W]1)
1828 2261 2051 2724 2689 3628 2872 3569 3575 4566 4458 5714

重量、エンクロージャー保護等級

IP21、IP54 kg (lbs.)

62 (135) 125 (275)

重量、エンクロージャー保護等級

IP20 kg (lbs.)

62 (135) 125 (275)

効率 2) 0.98

出力周波数 0～590 Hz

ヒートシンク過温度トリップ 110 °C

コントロールカード周囲(温度）ト

リップ

75 °C

*高過負荷=60 秒間で 150%電流、通常過負荷=60 秒間で 110%電流

表 8.1 主電源 3x380～500 V AC

仕様 取扱説明書
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8.1.2 主電源 3x525～690 V AC

タイプ指定 N55K N75K N90K N110 N132 N160

高(HO)／通常過負荷(NO)* HO NO HO NO HO NO HO NO HO NO HO NO

550 V におけるシャフト出力

[kW](代表値)

45 55 55 75 75 90 90 110 110 132 132 160

575 V でのシャフト出力[hp]（代

表値）

60 75 75 100 100 125 125 150 150 200 200 250

690 V におけるシャフト出力

[kW](代表値)

55 75 75 90 90 110 110 132 132 160 160 200

エンクロージャー保護等級 IP21 D1h D1h D1h D1h D1h D2h

エンクロージャー保護等級 IP54 D1h D1h D1h D1h D1h D2h

エンクロージャー保護等級 IP20 D3h D3h D3h D3h D3h D4h

出力電流

定常(550 V) [A] 76 90 90 113 113 137 137 162 162 201 201 253

断続 (60 秒過負荷) (550 V)

[A]

114 99 135 124 170 151 206 178 243 221 302 278

定常 (575/690 V) [A] 73 86 86 108 108 131 131 155 155 192 192 242

断続 (60 秒過負荷) (575/690

V) [kVA]

110 95 129 119 162 144 197 171 233 211 288 266

定常 kVA (550 V) [kVA] 69 87 82 103 103 129 125 157 147 185 183 229

定常 kVA (575 V) [kVA] 73 86 86 108 108 131 131 154 154 191 191 241

定常 kVA (690 V) [kVA] 87 103 103 129 129 157 157 185 185 229 229 289

大入力電流

定常(550 V) [A] 77 89 89 110 110 130 130 158 158 198 198 245

定常(575 V) [A] 74 85 85 106 106 124 124 151 151 189 189 234

定常 (690 V) 77 87 87 109 109 128 128 155 155 197 197 240

追加仕様

大ケーブル・サイズ： 主電源、

モーター、ブレーキ、ロードシェ

ア mm (AWG)

2x95 (2x3/0) 2x185 (2x350)

大外部主電源ヒューズ [A] 160 315 315 315 315 550

575 V における推定電力損失

[W]1)
1018 1162 1162 1428 1430 1740 1742 2101 2080 2649 2361 3074

690 V における推定電力損失

[W]1)
1056 1203 1204 1476 1479 1796 1798 2165 2157 2738 2443 3172

重量、エンクロージャー保護等級

IP21、IP54 kg (lbs.)

62 (135) 125 (275)

重量、エンクロージャー保護等級

IP20 kg (lbs.)

125 (275)

効率 2) 0.98

出力周波数 0～590 Hz

ヒートシンク過温度トリップ 110 °C

コントロールカード周囲(温度）ト

リップ

75 °C

*高過負荷=60 秒間で 150%電流、通常過負荷=60 秒間で 110%電流

表 8.2 主電源 3x525～690 V AC
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タイプ指定 N200 N250 N315

高(HO)／通常過負荷(NO)* HO NO HO NO HO NO

550 V におけるシャフト出力 [kW](代表値) 160 200 200 250 250 315

575 V でのシャフト出力[hp]（代表値） 250 300 300 350 350 400

690 V におけるシャフト出力 [kW](代表値) 200 250 250 315 315 400

エンクロージャー保護等級 IP21 D2h D2h D2h

エンクロージャー保護等級 IP54 D2h D2h D2h

エンクロージャー保護等級 IP20 D4h D4h D4h

出力電流

定常(550 V) [A] 253 303 303 360 360 418

断続 (60 秒過負荷) (550 V)[A] 380 333 455 396 540 460

定常 (575/690 V) [A] 242 290 290 344 344 400

断続 (60 秒過負荷) (575/690 V) [kVA] 363 319 435 378 516 440

定常 kVA (550 V) [kVA] 241 289 289 343 343 398

定常 kVA (575 V) [kVA] 241 289 289 343 343 398

定常 kVA (690 V) [kVA] 289 347 347 411 411 478

大入力電流

定常(550 V) [A] 245 299 299 355 355 408

定常(575 V) [A] 234 286 286 339 339 390

定常 (690 V) 240 296 296 352 352 400

追加仕様

大ケーブル・サイズ： 主電源、モーター、ブレー

キ、ロードシェア mm (AWG)

2x185 (2x350)

大外部主電源ヒューズ [A] 550

575 V における推定電力損失 [W]1) 3012 3723 3642 4465 4146 5028

690 V における推定電力損失 [W]1) 3121 3848 3768 4610 4254 5150

重量、エンクロージャー保護等級 IP21、IP54 kg

(lbs.)

125 (275)

重量、エンクロージャー保護等級 IP20 kg (lbs.) 125 (275)

効率 2) 0.98

出力周波数 0～590 Hz

ヒートシンク過温度トリップ 110 °C

コントロールカード周囲(温度）トリップ 75 °C

*高過負荷=60 秒間で 150%電流、通常過負荷=60 秒間で 110%電流

表 8.3 主電源 3x525～690 V AC

1) 周波数変換器冷却の寸法設定に適用。スイッチ周波数がデフォルト設定よりも高い場合は、電力損失が顕著に増加する可能性があり

ます。LCP 及び代表的なコントロール・カードの電力消費が含まれます。EN 50598-2 に則った電力損失データについては、

www.danfoss.com/vltenergyefficiency を参照してください。.

2) 公称電流で測定された効率。エネルギー効率クラスについては、章 8.4 周囲条件を参照してください。. 部分負荷損失について

は、 www.danfoss.com/vltenergyefficiency を参照してください。.

電力損失の代表値は公称負荷条件のものであり、±15% 以内と予想されます (電圧とケーブル条件の変化に関係

する公差)。

損失はデフォルトスイッチング周波数を基本とします。損失は、より高いスイッチング周波数で著しく増加しま

す。

オプションキャビネットにより、周波数変換器の重量は増加します。D5h–D8h フレームの 大重量は表 8.4 に

示されています。

仕様 取扱説明書
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エンクロージャ

ー・サイズ

詳細 大重量 [kg (lbs.)]

D5h D1h 定格+ 切断スイッチおよびブレーキチョッパーもしくはその

いずれか

166 (255)

D6h D1h 定格+接触器および遮断器もしくはそのいずれか 129 (285)

D7h D2h 定格+ 切断スイッチおよびブレーキチョッパーもしくはその

いずれか、あるいはオーバーサイズ配線キャビネット

200 (440)

D8h D2h 定格+接触器および遮断器もしくはそのいずれか 225 (496)

表 8.4 D5h–D8h 重量

8.2 主電源

主電源 (L1、L2、L3):

供給電圧 380–500 V ±10%, 525–690 V ±10%

主電源電圧低／主電源降下:

電源電圧降下又は主電源損失の間、 周波数変換器は、DC リンク電圧が 低停止レベル以下に落ちるまで稼働します。

それは通常、FC の 低定格供給電圧の 15% 降下時となります。周波数変換器の 低定格供給電圧を 10％以上下回る主

電源電圧において始動や 大トルクは期待できません。

供給周波数 50/60 Hz ±5%

主電源相間の一時的 大アンバランス 定格供給電圧の 3.0%

真の力率 (λ) ≥ 0.9 定格負荷での公称値

1 に近い変位力率 (cos Φ ) (>0.98)

入力点スイッチング電源 L1、L2、L3（電源投入） 大 1 回/2 分

EN60664-1 に準じた環境 過電圧カテゴリー III/汚染度 2

ユニットは、100,000 RMS 対称アンペア以下、480/600 V を出力できる回路での使用に適しています。

8.3 モーター出力とモーター・データ

モーター出力 (U、V、W):

出力電圧 供給電圧の 0～100%

出力周波数 0–590 Hz*

出力側スイッチング 無制限

ランプ時間 0.01–3600 s

* 電圧および電力に依存

トルク特性

始動トルク (一定トルク) 60 秒で 大 160% *

始動トルク 0.5 秒で 大 180%上昇*

過負荷トルク (一定トルク) 60 秒で 大 160%*

パーセントは周波数変換器の公称トルクに関連

8.4 周囲条件

環境

エンクロージャー・サイズ D1h/D2h/D5h/D6h/D7h/D8h IP21/タイプ 1, IP54/タイプ 12

エンクロージャータイプ D3h/D4h IP20/シャーシ

振動テスト全エンクロージャータイプ 1.0 g

相対湿度 5%-95% (IEC 721-3-3; クラス 3K3 (非結露) 運転中

劣悪な環境(IEC 60068-2-43) H2S テスト クラス Kd

IEC 60068-2-43 H2S(10 日間)に準拠した試験方法

周囲温度(SFAVM スイッチ・モードにて)

- 定格低減付きの場合 高 55 °C

- 一般的な EFF2 モーターのフル出力による ( 大 90% 出力電流) 高 50 °C

仕様 VLT® AutomationDrive FC 302
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- フル継続 FC 出力電流の場合 高 45 °C
フルスケール動作時の 低周囲温度 0 °C
性能低下時の 低周囲温度 10 °C
保管/輸送時の温度 -25 ～ +65/70 °C
大海抜高度 (定格低減なし) 1000 m

大海抜高度 (定格低減あり) 3000 m

1) 定格低減に関する詳細情報については、デザインガイドの特殊条件 のセクションを参照してください。

EMC 規格、エミッション EN 61800-3

EMC 規格、耐性 EN 61800-3

エネルギー効率クラス 2) IE2

2) 以下の項目に関する EN50598-2 に従って決定されます。

• 定格負荷。

• 90% 定格周波数。

• スイッチ周波数工場出荷時設定。

• スイッチ・パターン工場出荷時設定。

8.5 ケーブル仕様

ケーブル長とコントロール・ケーブルの断面積 1)

シールドされたモーター・ケーブルの 大長さ 150 m

シールドされていないモーター・ケーブルの 大長さ 300 m

モーター、主電源、ロードシェア及びブレーキに対する 大ケーブル断面積

コントロール端子、剛性ワイヤへの 大断面積 1.5 mm2/16 AWG (2x0.75 mm2)

コントロール端子、フレキシブル・ケーブルへの 大断面積 1 mm2/18 AWG

コントロール端子、密閉線心入りケーブルへの 大断面積 0.5 mm2/20 AWG

コントロール端子への 小断面積 0.25 mm2

1) 電力ケーブルについては、章 8.1 電気データの電気的データ表を参照してください。

8.6 コントロール入力/出力とコントロールデータ

ディジタル入力

プログラマブル・ディジタル入力 4 (6)

端子番号 18, 19, 271), 291), 32, 33

論理 PNP 又は NPN

電圧レベル 0–24 V DC

電圧レベル、論理 0 PNP <5 V DC

電圧レベル、論理 1 PNP >10 V DC

電圧レベル、論理 0 NPN >19 V DC

電圧レベル、論理 1 NPN <14 V DC

入力の 大電圧 28 V DC

入力抵抗、Ri 約 4 kΩ

すべてのディジタル入力は供給電圧 (PELV) と他の高電圧端子から電気絶縁されています。

1) 端子 27 と 29 は出力としてもプログラムできます。

アナログ入力

アナログ入力の数 2

端子番号 53, 54

モード 電圧又は電流

モード選択 A53 と A54 の切り替え

電圧モード スイッチ A53/A54 = (U)

電圧レベル -10 V～+10 V (スケーラブル)

入力抵抗、Ri 約 10 kΩ

大電圧 ±20 V

仕様 取扱説明書

MG34U440 Danfoss A/S © 06/2015 All rights reserved. 65

8 8



電流モード スイッチ A53/A54 = (I)

電流レベル 0/4～20 mA (スケーラブル)

入力抵抗、Ri 約 200 Ω

大電流 30 mA

アナログ入力の分解能 10 ビット (+ 符号)

アナログ入力の精度 大エラー、全スケールの 0.5%

帯域幅 100 Hz

アナログ入力は、供給電圧 (PELV) などの高電圧端子から電気絶縁されています。

Mains

Functional
isolation

PELV isolation

Motor

DC-Bus

High
voltage

Control
+24V

RS485

18

37

13
0B

A
11

7.
10

図 8.1 PELV 絶縁

パルス入力

プログラマブル・パルス入力 2

端子番号パルス 29, 33

端子 29、33 での 大周波数 110 kHz (プッシュプル駆動)

端子 29、33 での 大周波数 5 kHz (オープン・コレクター)

端子 29、33 での 小周波数 4 Hz

電圧レベル 章 8.6.1  ディジタル入力を参照

入力の 大電圧 28 V DC

入力抵抗、Ri 約 4 kΩ
パルス入力精度 (0.1–1 kHz) 大エラー： 全スケールの 0.1%

アナログ出力

プログラマブル・アナログ出力の数 1

端子番号 42

アナログ出力の電流範囲 0/4-20 mA

アナログ出力から共通側への 大負荷 500 Ω
アナログ出力の精度 大エラー： 全スケールの 0.8%

アナログ出力の分解能 8 ビット

アナログ出力は供給電圧 (PELV)などの高電圧端子から電気絶縁されています。 

コントロール・カード、RS-485 シリアル通信

端子番号 68 (P、TX+、RX+) 、69 (N、TX-、RX-)

端子番号 61 端子 68 と 69 に共通

RS485 シリアル通信回路は他の中央回路から機能的に分離され、供給電圧 (PELV) から電気絶縁されています。

ディジタル出力

プログラマブル・ディジタル/パルス出力 2

端子番号 27, 291)

ディジタル/周波数出力の電圧レベル 0–24 V

大出力電流 (シンク又はソース) 40 mA

周波数出力時の 大負荷 1 kΩ
周波数出力時の 大容量負荷 10 nF

周波数出力時の 低出力周波数 0 Hz

周波数出力時の 大出力周波数 32 kHz

周波数出力の精度 大エラー： 全スケールの 0.1 %

仕様 VLT® AutomationDrive FC 302
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周波数出力の分解能 12 ビット

1) 端子 27 と 29 は入力としてもプログラムできます。

ディジタル出力は、供給電圧 (PELV) とその他の高電圧端子から電気絶縁されています。

コントロール・カード、24 V DC 出力

端子番号 12, 13

大負荷 200 mA

24 V DC 電源は供給電圧 (PELV) から電気絶縁されていますが、アナログ及びディジタルの入出力と同じ電位がありま

す。

リレー出力

プログラマブル・リレー出力 2

リレー 01 端子番号 1-3 (B 接点) 、1-2 (A 接点)

1–2 (NO)の 大端子負荷 (AC-1)1) (抵抗負荷)2)3) 400 V AC、2 A

1–2 (NO)の 大端子負荷(AC-15)1) (誘導負荷、 cosφ 0.4 にて) 240 V AC、0.2 A

1–2 (NO)の 大端子負荷 (DC-1)1) (抵抗負荷) 80 V DC、2 A

1–2 (NO)の 大端子負荷(DC-13)1) (誘導負荷) 24 V DC、0.1 A

1–3 (NC)の 大端子負荷(AC-1)1) (抵抗負荷) 240 V AC、2 A

1–3 (NC)の 大端子負荷(AC-15)1) (誘導負荷、 cosφ 0.4 にて) 240 V AC、0.2 A

1–3 (NC)の 大端子負荷 DC-1)1) (抵抗負荷) 50 V DC、2 A

1–3 (NC)の 大端子負荷(DC-13)1) (誘導負荷) 24 V DC、0.1 A

1–3 (NC)、1–2 (NO)の 大端子負荷 24 V DC 10 mA、24 V AC 2 mA

EN 60664-1 に準じた環境 過電圧カテゴリー III/汚染度 2

リレー 02 端子番号 4–6 (B 接点) 、4–5 (A 接点)

4–5 (NO)の 大端子負荷 (AC-1)1) (抵抗負荷)2)3) 400 V AC、2 A

4–5 (NO)の 大端子負荷(AC-15)1) (誘導負荷、 cosφ 0.4 にて) 240 V AC、0.2 A

4–5 (NO)の 大端子負荷 (DC-1)1) (抵抗負荷) 80 V DC、2 A

4–5 (NO)の 大端子負荷(DC-13)1) (誘導負荷) 24 V DC、0.1 A

4–6 (NC)の 大端子負荷(AC-1)1) (抵抗負荷) 240 V AC、2 A

4–6 (NC)の 大端子負荷(AC-15)1) (誘導負荷、 cosφ 0.4 にて) 240 V AC、0.2 A

4–6 (NC)の 大端子負荷 DC-1)1) (抵抗負荷) 50 V DC、2 A

4–6 (NC)の 大端子負荷(DC-13)1) (誘導負荷) 24 V DC、0.1 A

4–6 (NC)、4–5 (NO)の 大端子負荷 24 V DC 10 mA、24 V AC 2 mA

EN 60664-1 に準じた環境 過電圧カテゴリー III/汚染度 2

1) IEC 60947 パート 4 及び 5

リレー接点は補強絶縁 (PELV) により他の回路から電気絶縁されています。

2) 過電圧カテゴリー II

3) Ul アプリケーション 300 V AC 2 A

端子番号 50

出力電圧 10.5 V ±0.5 V
大負荷 25 mA

10 V DC 電源は供給電圧 (PELV) などの高電圧端子から電気絶縁されています。

コントロール特性

出力周波数 0～1000 Hz での分解能 ±0.003 Hz
システム応答時間 (端子 18、19、27、29、32、33) ≤2 ms
速度コントロール範囲 (開ループ) 同期速度の 1:100

速度精度 (開ループ) 30–4000 RPM: ±8 RPM の 大エラー

すべてのコントロール特性は、4 極非同期モーターに基づいています。

コントロール・カード性能

スキャン間隔 5 ms

仕様 取扱説明書
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コントロール・カード、USB シリアル通信

USB 標準 1.1 (全速)

USB プラグ USB タイプ B デバイスプラグ

注意
PC への接続は、標準ホスト/デバイス USB ケーブルを介して行われます。

USB 接続は、供給電圧 (PELV) などの高電圧端子から電気的に絶縁されています。

USB 接続は、保護アース（接地）からは電気的に絶縁されていません。絶縁されたラップトップ又は PC のみを 周波数

変換器の USB コネクター又は独立の USB ケーブル/コンバーターに接続して使用してください。

8.7 ヒューズ

8.7.1 ヒューズ選択

供給側では、周波数変換器(初回故障)内でコンポーネントが破損した場合の保護のため、ヒューズ及び／又は回路ブレー

カーを使用してください。 

注記
IEC 60364 (CE) およ び NEC 2009 (UL) に準拠した設置においては、供給側でのヒューズ使用は必須です。

EN50178 に準拠させるために推奨ヒューズを使用してください。推奨ヒューズと推奨回路ブレーカーを使用することで、

周波数変換器に対して発生しうる破損をユニット内の破損に限定することができます。詳細は、応用注記及び回路ブレー

カーを参照してください。

下のヒューズは、周波数変換器の電圧定格に応じて、100000 Arms (同期)を供給できる回路での使用に適しています。適

切なヒューズにより、周波数変換器短絡電流定格(SCCR) は 100000 Arms になります。

N90K-N250 380–500 V タイプ aR

N55K-N315 525–690 V タイプ aR

表 8.5 推奨ヒューズ

電力サイ

ズ

Bussman

PN

Littelfuse

PN

Littelfus

e PN

Bussmann

PN

Siba PN Ferraz-Shawmut

PN

Ferraz-Shawmut PN

(ヨーロッパ)

Ferraz-Shawmut PN

(北米)

N90K 170M2619 LA50QS300-4 L50S-300 FWH-300A 20 610

31.315

A50QS300-4 6,9URD31D08A0315 A070URD31KI0315

N110 170M2620 LA50QS350-4 L50S-350 FWH-350A 20 610

31.350

A50QS350-4 6,9URD31D08A0350 A070URD31KI0350

N132 170M2621 LA50QS400-4 L50S-400 FWH-400A 20 610

31.400

A50QS400-4 6,9URD31D08A0400 A070URD31KI0400

N160 170M4015 LA50QS500-4 L50S-500 FWH-500A 20 610

31.550

A50QS500-4 6,9URD31D08A0550 A070URD31KI0550

N200 170M4016 LA50QS600-4 L50S-600 FWH-600A 20 610

31.630

A50QS600-4 6,9URD31D08A0630 A070URD31KI0630

N250 170M4017 LA50QS800-4 L50S-800 FWH-800A 20 610

31.800

A50QS800-4 6,9URD32D08A0800 A070URD31KI0800

表 8.6 380～500 V 周波数変換器用ヒューズオプション
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電力サイズ Bussmann PN Siba PN Ferraz-Shawmut ヨーロッパ PN Ferraz-Shawmut 北米 PN

N55k T7 170M2616 20 610 31.160 6,9URD30D08A0160 A070URD30KI0160

N75k T7 170M2619 20 610 31.315 6,9URD31D08A0315 A070URD31KI0315

N90k T7 170M2619 20 610 31.315 6,9URD31D08A0315 A070URD31KI0315

N110 T7 170M2619 20 610 31.315 6,9URD31D08A0315 A070URD31KI0315

N132 T7 170M2619 20 610 31.315 6,9URD31D08A0315 A070URD31KI0315

N160 T7 170M4015 20 620 31.550 6,9URD32D08A0550 A070URD32KI0550

N200 T7 170M4015 20 620 31.550 6,9URD32D08A0550 A070URD32KI0550

N250 T7 170M4015 20 620 31.550 6,9URD32D08A0550 A070URD32KI0550

N315 T7 170M4015 20 620 31.550 6,9URD32D08A0550 A070URD32KI0550

表 8.7 525～690 V 周波数変換器用ヒューズオプション

UL 適合のため、接触器のみオプションを装備しないユニットの場合、Bussmann 170M ヒューズを使用してください。周

波数変換器に接触器のみオプションが装備されている場合の SCCR 定格と UL ヒューズ基準については、表 8.9 をご覧く

ださい。

8.7.2 短絡電流定格 (SCCR)

周波数変換器に、主電源切断、接触器あるいは遮断器が装備されていない場合、周波数変換器の短絡電流定格（SCCR）は

全電圧（380–690 V）で 100000 アンペアになります。

周波数変換器に主電源切断が装備されている場合、周波数変換器の SCCR は全電圧（380～690 V）で 100,000 アンペアに

なります。

周波数変換器に遮断器が装備されている場合、SCCR は電圧に依存します。表 8.8 を参照：

 415V 480V 600V 690 V

D6h フレーム 120000 A 100000 A 65000 A 70000 A

D8h フレーム 100000 A 100000 A 42000 A 30000 A

表 8.8 遮断器付き周波数変換器

周波数変換器に接触器のみオプションが装備されていて、表 8.9 に従って外部のヒューズが取り付けてある場合、周波

数変換器の SCCR は以下となります。

 415V

IEC1)
480V

UL2)
600V

UL2)
690 V

IEC1)

D6h フレーム 100000 A 100000 A 100000 A 100000 A

D8h フレーム (N250T5 を含みません) 100000 A 100000 A 100000 A 100000 A

D8h フレーム (N250T5 のみ) 100000 A 工場問い合わせ 非該当

表 8.9 接触器付き周波数変換器

1) Bussmann タイプ LPJ-SP 又は Gould Shawmut タイプ AJT ヒューズを装備。D6h 用 450 A 大ヒューズ サイズと D8h 用 900 A

大ヒューズサイズ。

2) UL 認定のためクラス J 又は Lブランチヒューズを使用すること。D6h 用 450 A 大ヒューズ サイズと D8h 用 600 A 大ヒュー

ズサイズ。
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8.8 接続の締め付けトルク

電気的接続を締め付ける際は、常に正しいトルクで締め付けてください。トルクが低すぎたり、高すぎたりすると、不適

切な電気的接続となります。正しいトルクを確保するには、トルクレンチを使用します。

エンクロージャー・サ

イズ

端子 トルク [Nm (in-lbs)] ボルトサイズ

D1h/D3h/D5h/D6h 主電源

モーター

負荷分散

Regen

19–40 (168–354) M10

アース (接地)

ブレーキ
8.5–20.5 (75–181) M8

ヒートシンクアクセスパネル 2.27 (20)  

D2h/D4h/D7h/D8h 主電源

モーター

Regen

負荷分散

アース (接地)

19–40 (168–354) M10

ブレーキ 8.5–20.5 (75–181) M8

ヒートシンクアクセスパネル 2.27 (20)  

表 8.10 端子用トルク

8.9 出力定格、重量、寸法

エンクロージャー・サイズ D1h D2h D3h D4h D3h D4h

定格電力[kW]

90–132 kW

(380–500

V)

90–132 kW

(525–690

V)

160–250 kW

(380–500

V)

160–315 kW

(525–690

V)

90–132 kW

(380–500 V)

37–132 kW

(525–690 V)

160–250 kW

(380–500 V)

160–315 kW

(525–690 V)

電力再供給又はロードシェア端子

IP

NEMA

21/54

タイプ 1/12

21/54

タイプ 1/12

20

シャーシ

20

シャーシ

20

シャーシ

20

シャーシ

積荷寸法 [mm

(inch)]

高さ 587 (23) 587 (23) 587 (23) 587 (23) 587 (23) 587 (23)

幅 997 (39) 1170 (46) 997 (39) 1170 (46) 1230 (48) 1430 (56)

奥行き 460 (18) 535 (21) 460 (18) 535 (21) 460 (18) 535 (21)

周波数変換器寸

法 [mm (inch)]

高さ 893 (35) 1099 (43) 909 (36) 1122 (44) 1004 (40) 1268 (50)

幅 325 (13) 420 (17) 250 (10) 350 (14) 250 (10) 350 (14)

奥行き 378 (15) 378 (15) 375 (15) 375 (15) 375 (15) 375 (15)

大重量 [kg (lb)] 98 (216) 164 (362) 98 (216) 164 (362) 108 (238) 179 (395)

表 8.11 出力定格、重量、寸法、エンクロージャー・サイズ D1h-D4h
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エンクロージャー・サイズ D5h D6h D7h D8h

定格電力[kW]

IP

NEMA

21/54

タイプ 1/12

21/54

タイプ 1/12

21/54

タイプ 1/12

21/54

タイプ 1/12

積荷寸法 [mm (inch)] 高さ 1805 (71) 1805 (71) 2490 (98) 2490 (98)

幅 510 (20) 510 (20) 585 (23) 585 (23)

奥行き 635 (25) 635 (25) 640 (25) 640 (25)

周波数変換器寸法 [mm

(inch)]

高さ 1324 (52) 1665 (66) 1978 (78) 2284 (90)

幅 325 (13) 325 (13) 420 (17) 420 (17)

奥行き 381 (15) 381 (15) 386 (15) 406 (16)

大重量 [kg (lb)] 449 (990) 449 (990) 530 (1168) 530 (1168)

表 8.12 出力定格、重量、寸法、エンクロージャー・サイズ D5h-D8h
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9 付属資料

9.1 記号、略語と標準

°C 摂氏温度

AC 交流

AEO 自動エネルギー 適化

AWG アメリカ式ワイヤ規格

AMA 自動モーター適合

DC 直流

EMC 電磁両立性

ETR 電子サーマル・リレー

fM,N 公称モーター周波数

FC 周波数変換器

IINV 定格インバーター出力電流

ILIM 電流制限

IM,N 公称モーター電流

IVLT,MAX 大出力電流

IVLT,N 周波数変換器から供給される定格出力電流

IP IP 保護

LCP ローカル・コントロール・パネル

MCT 動作コントロール・ツール

ns 同期モーター速度

PM,N 公称モーター電力

PELV 超低電圧保護

PCB プリント回路基板

PM モーター 永久磁石モーター

PWM パルス幅変調

RPM 毎分回転数

Regen 復熱式端子

TLIM トルク制限

UM,N 公称モーター電圧

表 9.1 記号と略語

用例

番号付けされたリストは手順を示します。

箇条書きリストはその他の情報を示しています。

イタリック体の文字は、

• 相互参照を示します。

• リンク

• パラメーター名

寸法の単位は全て[mm]です。

9.2 パラメーター・メニュー構造
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イ
プ

1-
96

KT
Y
 
サ
ー
ミ
ス
タ
ー
・
リ
ソ
ー
ス

1-
97

KT
Y
 
閾
値
レ
ベ
ル

1-
98

AT
EX

 
ET
R
 
in
te
rp
ol
、
ポ
イ
ン
ト
周
波
数

1-
99

AT
EX

 
ET
R
 
イ

ン
タ

ー
ポ

ー
ル

ポ
イ

ン
ト

、
電
流

2-
**

ブ
レ
ー
キ

2-
0*

直
流
ブ
レ
ー
キ

2-
00

直
流
保
留
電
流

2-
01

直
流
ブ
レ
ー
キ
電
流

2-
02

直
流
ブ
レ
ー
キ
時
間

2-
03

直
流
ブ
レ
ー
キ
作
動
速
度

 
[R
PM
]

2-
04

直
流
ブ
レ
ー
キ
作
動
速
度

 
[H
z]

2-
05

大
速
度
指
令
信
号

2-
06

パ
ー
キ
ン
グ
電
流

2-
07

パ
ー
キ
ン
グ
時
間

2-
1*

ブ
レ
ー
キ
・
エ
ネ
ル
ギ
ー
機
能

2-
10

ブ
レ
ー
キ
機
能

2-
11

ブ
レ
ー
キ
抵
抗
器
(オ

ー
ム
)

2-
12

ブ
レ
ー
キ
電
力
制
限

 
(k
W)

2-
13

ブ
レ
ー
キ
電
力
監
視

2-
15

ブ
レ
ー
キ
確
認

2-
16

交
流
ブ
レ
ー
キ

大
電
流

2-
17

過
電
圧
コ
ン
ト
ロ
ー
ル

2-
18

ブ
レ
ー
キ
確
認
状
態

2-
19

過
電
圧
ゲ
イ
ン

2-
2*

機
械
的
ブ
レ
ー
キ

2-
20

ブ
レ
ー
キ
解
除
電
流

2-
21

ブ
レ
ー
キ
作
動
速
度
[R
PM
]

2-
22

ブ
レ
ー
キ
作
動
速
度
[H
z]

2-
23

ブ
レ
ー
キ
遅
延
の
有
効
化

2-
24

停
止
遅
延

2-
25

ブ
レ
ー
キ
解
放
時
間

2-
26

ト
ル
ク
基
準

2-
27

ト
ル
ク
立
ち
上
が
り
時
間

2-
28

ゲ
イ
ン
・
ブ
ー
ス
ト
係
数

2-
29

ト
ル
ク
立
ち
下
が
り
時
間

2-
3*

ア
ド
バ
ン
ス

 
機
械
的
ブ
レ
ー
キ

2-
30

位
置

P
ス
タ
ー
ト
比
例
ゲ
イ
ン

2-
31

速
度

PI
D
ス
タ
ー
ト
比
例
ゲ
イ
ン

2-
32

速
度

PI
D
ス
タ
ー
ト
積
分
時
間

2-
33

速
度

PI
D
低
域
フ
ィ
ル
タ
ー
時
間

3-
**

速
度
指
令
信
号
/ラ

ン
プ

3-
0*

速
度
指
信
号
制
限

3-
00

速
度
指
令
信
号
範
囲

3-
01

速
度
指
令
信
号
/フ

ィ
ー
ド
バ
ッ
ク
単
位

3-
02

低
速
度
指
令
信
号

3-
03

大
速
度
指
令
信
号

3-
04

速
度
指
令
信
号
機
能

3-
1*

速
度
指
令
信
号

3-
10

プ
リ
セ
ッ
ト
速
度
指
令
信
号

3-
11

ジ
ョ
グ
速
度

 
[H
z]

3-
12

増
加
／
ス
ロ
ー
ダ
ウ
ン
値

3-
13

速
度
指
令
信
号
サ
イ
ト

3-
14

プ
リ
セ
ッ
ト
相
対
速
度
指
令
信
号

3-
15

速
度
指
令
信
号
リ
ソ
ー
ス

 
1

3-
16

速
度
指
令
信
号
リ
ソ
ー
ス

 
2

3-
17

速
度
指
令
信
号
リ
ソ
ー
ス

 
3

3-
18

相
対
ｽｹ
ｰﾘ
ﾝｸ
ﾞ
速
度
指
令
信
号
ﾘｿ
ｰｽ

3-
19

ジ
ョ
グ
速
度
[R
PM
]

3-
4*

ラ
ン
プ

 
1

3-
40

ラ
ン
プ

 
1
 
タ
イ
プ

3-
41

ラ
ン
プ

 
1
 
立
ち
上
が
り
時
間

3-
42

ラ
ン
プ

 
1
 
立
ち
下
が
り
時
間

3-
45

加
速
時
ﾗﾝ
ﾌﾟ
1
対

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
ス
タ
ー
ト

3-
46

加
速
時
ﾗﾝ
ﾌﾟ
1
対

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
終
了

3-
47

減
速
時
ﾗﾝ
ﾌﾟ
1
対

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
ス
タ
ー
ト

3-
48

減
速

時
ﾗﾝ
ﾌﾟ
1
対

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
終
了

3-
5*

ラ
ン
プ

 
2

3-
50

ラ
ン
プ

 
2
 
タ
イ
プ

3-
51

ラ
ン
プ

 
2
 
立
ち
上
が
り
時
間

3-
52

ラ
ン
プ

 
2
 
立
ち
下
が
り
時
間

3-
55

加
速
時
ﾗﾝ
ﾌﾟ
2
対

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
ス
タ
ー
ト

3-
56

加
速
時
ﾗﾝ
ﾌﾟ
2
対

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
終
了

3-
57

減
速
時
ﾗﾝ
ﾌﾟ
2
対

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
ス
タ
ー
ト

3-
58

減
速

時
ﾗﾝ
ﾌﾟ
2
対

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
終
了

3-
6*

ラ
ン
プ

 
3

3-
60

ラ
ン
プ

 
3
 
タ
イ
プ

3-
61

ラ
ン
プ

 
3
 
立
ち
上
が
り
時
間

3-
62

ラ
ン
プ

 
3
 
立
ち
下
が
り
時
間

3-
65

加
速
時
ﾗﾝ
ﾌﾟ
3
対

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
ス
タ
ー
ト

3-
66

加
速
時
ﾗﾝ
ﾌﾟ
3
対

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
終
了

3-
67

減
速
時
ﾗﾝ
ﾌﾟ
3
対

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
ス
タ
ー
ト

3-
68

減
速

時
ﾗﾝ
ﾌﾟ
3
対

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
終
了

3-
7*

ラ
ン
プ

 
4

3-
70

ラ
ン
プ

 
4
 
タ
イ
プ

3-
71

ラ
ン
プ

 
4
 
立
ち
上
が
り
時
間

3-
72

ラ
ン
プ

 
4
 
立
ち
下
が
り
時
間

3-
75

加
速
時
ﾗﾝ
ﾌﾟ
4
対

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
ス
タ
ー
ト

3-
76

加
速
時
ﾗﾝ
ﾌﾟ
4
対

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
終
了

3-
77

減
速
時
ﾗﾝ
ﾌﾟ
4
対

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
ス
タ
ー
ト

3-
78

減
速

時
ﾗﾝ
ﾌﾟ
4
対

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
終
了

3-
8*

そ
の
他
の
ラ
ン
プ

3-
80

ジ
ョ
グ
・
ラ
ン
プ
時
間

3-
81

ク
イ
ッ
ク
停
止
ラ
ン
プ
時
間

3-
82

ク
イ
ッ
ク
停
止
ラ
ン
プ
タ
イ
プ

3-
83

Q
停
止

S-
ra
mp

率
減
速

 
ス
タ
ー
ト

3-
84

Q
停
止

S-
ra
mp

率
減
速

 
終
了

3-
9*

デ
ィ
ジ
タ
ル
電
位
メ
ー
タ
ー

3-
90

ス
テ
ッ
プ
・
サ
イ
ズ

3-
91

ラ
ン
プ
時
間

3-
92

電
力
回
復

3-
93

上
限

3-
94

下
限

3-
95

ラ
ン
プ
遅
延

4-
**

制
限

 
/
 
警
告

4-
1*

モ
ー
タ
ー
制
限

4-
10

モ
ー
タ
ー
速
度
方
向

4-
11

モ
ー
タ
ー
速
度
下
限

 
[R
PM
]

4-
12

モ
ー
タ
ー
速
度
下
限

 
[H
z]

4-
13

モ
ー
タ
ー
速
度
上
限

 
[R
PM
]

4-
14

モ
ー
タ
ー
速
度
上
限

 
[H
z]

4-
16

ト
ル
ク
制
限
モ
ー
タ
ー
・
モ
ー
ド

4-
17

ト
ル
ク
制
限
ジ
ェ
ネ
レ
ー
タ
ー
・
モ
ー
ド

4-
18

電
流
制
限

4-
19

大
出
力
周
波
数

4-
2*

制
限
係
数

4-
20

ト
ル
ク
制
限
係
数
ソ
ー
ス

4-
21

速
度
制
限
係
数
ソ
ー
ス

4-
23

ブ
レ
ー
キ
確
認
制
限
係
数
ソ
ー
ス

4-
24

ブ
レ
ー
キ
確
認
制
限
係
数

4-
3*

モ
ー
タ
速
度
監
視

4-
30

モ
ー
タ
ー
・
フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク
損
失
機
能

4-
31

ﾓｰ
ﾀｰ
ﾌｨ
ｰﾄ
ﾞﾊ
ﾞｯ
ｸ速

度
ｴﾗ
ｰ

4-
32

ﾓｰ
ﾀｰ
ﾌｨ
ｰﾄ
ﾞﾊ
ﾞｯ
ｸ損

失
ﾀｲ
ﾑｱ
ｳﾄ

4-
34

追
跡
エ
ラ
ー
機
能

4-
35

追
跡
エ
ラ
ー

4-
36

追
跡
エ
ラ
ー
タ
イ
ム
ア
ウ
ト

4-
37

追
跡
エ
ラ
ー
ラ
ン
ピ
ン
グ

4-
38

追
跡
エ
ラ
ー
ラ
ン
プ
タ
イ
ム
ア
ウ
ト

4-
39

ラ
ン
プ
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
後
の
追
跡
エ
ラ
ー

4-
5*

調
整

 
警
告

4-
50

警
告
電
流
低

4-
51

警
告
電
流
高

4-
52

警
告
速
度
低

4-
53

警
告
速
度
高

4-
54

低
警
告
速
度
指
令
信
号

4-
55

高
警
告
速
度
指
令
信
号

4-
56

低
フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク
信
号
警
告

4-
57

高
フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク
信
号
警
告

4-
58

モ
ー
タ
ー
欠
相

4-
6*

速
度
バ
イ
パ
ス

4-
60

バ
イ
パ
ス

低
速
度

 
[R
PM
]

4-
61

バ
イ
パ
ス

低
速
度

 
[H
z]

4-
62

バ
イ
パ
ス

大
速
度

 
[R
PM
]

4-
63

バ
イ
パ
ス

大
速
度

 
[H
z]

5-
**

デ
ィ
ジ
タ
ル
入
/出

力
5-
0*

デ
ィ
ジ
タ
ル

I/
O
 
モ
ー
ド

5-
00

デ
ィ
ジ
タ
ル

I/
O
 
モ
ー
ド

5-
01

端
子

 
27

 
モ
ー
ド

5-
02

端
子

 
29

 
モ
ー
ド

5-
1*

デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

5-
10

端
子

 
18

 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

5-
11

端
子

 
19

 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

5-
12

端
子

 
27

 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

5-
13

端
子

 
29

 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

5-
14

端
子

 
32

 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

5-
15

端
子

 
33

 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

5-
16

端
子

 
X3
0/
2
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力
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5-
17

端
子

 
X3
0/
3
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

5-
18

端
子

 
X3
0/
4
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

5-
19

端
子

 
37

 
安
全
停
止

5-
20

端
子

 
X4
6/
1
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

5-
21

端
子

 
X4
6/
3
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

5-
22

端
子

 
X4
6/
5
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

5-
23

端
子

 
X4
6/
7
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

5-
24

端
子

 
X4
6/
9
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

5-
25

端
子

 
X4
6/
11

 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

5-
26

端
子

 
X4
6/
13

 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

5-
3*

デ
ィ
ジ
タ
ル
出
力

5-
30

端
子

 
27

 
デ
ィ
ジ
タ
ル
出
力

5-
31

端
子

29
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
出
力

5-
32

端
子

 
X3
0/
6
 
デ

ィ
ジ

タ
ル

出
力

 
(M
CB

10
1)

5-
33

端
子

 
X3
0/
7
 
デ

ィ
ジ

タ
ル

出
力

 
(M
CB

10
1)

5-
4*

リ
レ
ー

5-
40

機
能
リ
レ
ー

5-
41

オ
ン
遅
延
、
リ
レ
ー

5-
42

オ
フ
遅
延
、
リ
レ
ー

5-
5*

パ
ル
ス
入
力

5-
50

端
子

 
29

 
低
周
波
数

5-
51

端
子

 
29

 
高
周
波
数

5-
52

端
子

 
29

 
低

速
度

指
令

信
号

/
フ

ィ
ー

ド
バ

ッ
ク

 
値

5-
53

端
子

 
29

 
高

速
度

指
令

信
号

/
フ

ィ
ー

ド
バ

ッ
ク

 
値

5-
54

パ
ル
ス
・
フ
ィ
ル
タ
ー
時
定
数

 
#2
9

5-
55

端
子

 
33

 
低
周
波
数

5-
56

端
子

 
33

 
高
周
波
数

5-
57

端
子

 
33

 
低

速
度

指
令

信
号

/
フ

ィ
ー

ド
バ

ッ
ク

 
値

5-
58

端
子

 
33

 
高

速
度

指
令

信
号

/
フ

ィ
ー

ド
バ

ッ
ク

 
値

5-
59

パ
ル
ス
・
フ
ィ
ル
タ
ー
時
定
数

 
#3
3

5-
6*

パ
ル
ス
出
力

5-
60

端
子

 
27

 
パ
ル
ス
出
力
変
数

5-
62

パ
ル
ス
出
力

大
周
波
数

 
#2
7

5-
63

端
子

 
29

 
パ
ル
ス
出
力
変
数

5-
65

パ
ル
ス
出
力

大
周
波
数

 
#2
9

5-
66

端
子

 
X3
0/
6
 
パ
ル
ス
出
力
変
数

5-
68

パ
ル
ス
出
力

大
周
波
数

 
#X
30
/6

5-
7*

24
V
 
エ
ン
コ
ー
ダ
ー
入
力

5-
70

端
子

 
32
／
33

 
1
 
回
転
当
た
り
の
パ
ル
ス

5-
71

端
子

 
32
/3
3
 
エ
ン
コ
ー
ダ
ー
方
向

5-
8*

I/
O
オ
プ
シ
ョ
ン

5-
80

AH
F
 
ｷｬ
ｯﾌ
ﾟ
再
接
続
遅
延

5-
9*

バ
ス
・
コ
ン
ト
ロ
ー
ル
完
了

5-
90

デ
ィ
ジ
タ
ル

及
び
リ
レ
ー
・
バ
ス
・

コ
ン
ト

ロ
ー
ル

5-
93

パ
ル

ス
ア

ウ
ト

 
#2
7
 
バ
ス
・

コ
ン

ト
ロ

ー
ル

5-
94

パ
ル

ス
ア

ウ
ト

 
#2
7
 
タ

イ
ム

ア
ウ

ト
・

プ
リ
セ
ッ
ト

5-
95

パ
ル

ス
ア

ウ
ト

 
29
#
 
バ
ス
・

コ
ン

ト
ロ

ー
ル

5-
96

パ
ル

ス
ア

ウ
ト

 
29
#
 
タ

イ
ム

ア
ウ

ト
・

プ
リ
セ
ッ
ト

5-
97

パ
ル
ス
出
力
#X
30
/6

バ
ス
・
コ
ン
ト
ロ
ー
ル

5-
98

パ
ル
ス
出
力

 
#X
30
/6

 
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
・
プ

リ
セ
ッ
ト

6-
**

ア
ナ
ロ
グ
入
/出

力
6-
0*

ア
ナ
ロ
グ

 
I/
O
 
モ
ー
ド

6-
00

ラ
イ
ブ
・
ゼ
ロ
・
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
時
間

6-
01

ラ
イ
ブ
・
ゼ
ロ
・
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
機
能

6-
1*

ア
ナ
ロ
グ
入
力

 
1

6-
10

端
子

 
53

 
低
電

圧
6-
11

端
子

 
53

 
高
電

圧
6-
12

端
子

 
53

 
低
電

流
6-
13

端
子

 
53

 
高
電

流
6-
14

端
子

 
53

 
低
速

信
/フ

ィ
ー
ド
バ
ッ
ク

 
値

6-
15

端
子

 
53

 
高
速

信
/フ

ィ
ー
ド
バ
ッ
ク

 
値

6-
16

端
子

 
53

 
フ
ィ

ル
タ
ー
時
定
数

6-
2*

ア
ナ
ロ
グ
入
力

 
2

6-
20

端
子

 
54

 
低
電

圧
6-
21

端
子

 
54

 
高
電

圧
6-
22

端
子

 
54

 
低
電

流
6-
23

端
子

 
54

 
高
電

流
6-
24

端
子

 
54

 
低
速

信
/フ

ィ
ー
ド
バ
ッ
ク

 
値

6-
25

端
子

 
54

 
高
速

信
/フ

ィ
ー
ド
バ
ッ
ク

 
値

6-
26

端
子

 
54

 
フ
ィ

ル
タ
ー
時
定
数

6-
3*

ア
ナ
ロ
グ
入
力

 
3

6-
30

端
子

 
X3
0/
11

 
低
電
圧

6-
31

端
子

 
X3
0/
11

 
高
電
圧

6-
34

端
子

 
X3
0/
11

 
低

速
度

指
令

信
号

/
フ

ィ
ー

ド
バ
ッ
ク

 
値

6-
35

端
子

 
X3
0/
11

 
高

速
度

指
令

信
号

/
フ

ィ
ー

ド
バ
ッ
ク

 
値

6-
36

端
子

 
X3
0/
11

 
フ
ィ
ル
タ
ー
時
定
数

6-
4*

ア
ナ
ロ
グ
入
力

 
4

6-
40

端
子

 
X3
0/
12

 
低
電
圧

6-
41

端
子

 
X3
0/
12

 
高
電
圧

6-
44

端
子

 
X3
0/
12

 
低

速
度

指
令

信
号

/
フ

ィ
ー

ド
バ
ッ
ク

 
値

6-
45

端
子

 
X3
0/
12

 
高

速
度

指
令

信
号

/
フ

ィ
ー

ド
バ
ッ
ク

 
値

6-
46

端
子

 
X3
0/
12

 
フ
ィ
ル
タ
ー
時
定
数

6-
5*

ア
ナ
ロ
グ
出
力

 
1

6-
50

端
子

 
42

 
出
力

6-
51

端
子

 
42

 
出
力

の
低
ス
ケ
ー
ル

6-
52

端
子

 
42

 
出
力

大
ス
ケ
ー
ル

6-
53

端
子

42
出
力
バ
ス
・
コ
ン
ト
ロ
ー
ル

6-
54

端
子

 
42

 
出
力

タ
イ
ム
ア
ウ
ト
・
プ
リ
セ
ッ

ト
6-
55

ア
ナ
ロ
グ
出
力
フ
ィ
ル
タ
ー

6-
6*

ア
ナ
ロ
グ
出
力

 
2

6-
60

端
子

 
X3
0/
8
 
出
力

6-
61

端
子

 
X3
0/
8
 

小
ス
ケ
ー
ル

6-
62

端
子

 
X3
0/
8
 

大
ス
ケ
ー
ル

6-
63

端
子

 
X3
0/
8
バ
ス
・
コ
ン
ト
ロ
ー
ル

6-
64

端
子

 
X3
0/
8
出
力
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
・
プ
リ
セ

ッ
ト

6-
7*

ア
ナ
ロ
グ
出
力

 
3

6-
70

端
子

 
X4
5/
1
 
出
力

6-
71

端
子

 
X4
5/
1
 

小
ス
ケ
ー
ル

6-
72

端
子

 
X4
5/
1
 

大
ス
ケ
ー
ル

6-
73

端
子

 
X4
5/
1
バ
ス
・
コ
ン
ト
ロ
ー
ル

6-
74

端
子

 
X4
5/

1
出
力
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
・
プ
リ
セ

ッ
ト

6-
8*

ア
ナ
ロ
グ
出
力

 
4

6-
80

端
子

 
X4
5/
3
 
出
力

6-
81

端
子

 
X4
5/
3
 

小
ス
ケ
ー
ル

6-
82

端
子

 
X4
5/
3
 

大
ス
ケ
ー
ル

6-
83

端
子

 
X4
5/
3
バ
ス
・
コ
ン
ト
ロ
ー
ル

6-
84

端
子

 
X4
5/

3
出
力
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
・
プ
リ
セ

ッ
ト

7-
**

コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー

7-
0*

速
度

 
PI
D
 
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー

7-
00

速
度

 
PI
D
 
フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク
・
ソ
ー
ス

7-
01

速
度

PI
D
降
下

7-
02

速
度

 
PI
D
 
比
例
ゲ
イ
ン

7-
03

速
度

 
PI
D
 
積
分
時
間

7-
04

速
度

 
PI
D
 
微
分
時
間

7-
05

速
度

 
PI
D
 
微
分

 
ゲ
イ
ン
制
限

7-
06

速
度

 
PI
D
 
低
域
フ
ィ
ル
タ
ー
時
間

7-
07

速
度

 
PI
D
 
フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク
・
ギ
ア
比

7-
08

速
度

PI
D
 
ﾌｨ
ｰﾄ
ﾞﾌ
ｫｰ
ﾜｰ
ﾄﾞ

係
数

7-
09

ラ
ン
プ
に
よ
る
速
度

 
PI
D
 
エ
ラ
ー
修
正

7-
1*

ト
ル
ク

 
PI

 
Ct
r.

7-
10

ト
ル
ク

PI
フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク
・
ソ
ー
ス

7-
12

ト
ル
ク

PI
 
比
例
ゲ
イ
ン

7-
13

ト
ル
ク

PI
 
積
分
時
間

7-
16

ト
ル
ク

PI
低
域
フ
ィ
ル
タ
ー
時
間

7-
18

ト
ル
ク

PI
フ
ィ
ー
ド
・
フ
ォ
ワ
ー
ド
係
数

7-
19

電
流
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー
立
ち
上
が
り
時
間

7-
2*

プ
ロ

CL
 
フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク

7-
20

プ
ロ

 
CL

 
FB

 
1
 
リ
ソ
ー
ス

7-
22

プ
ロ

 
CL

 
FB

 
2
 
リ
ソ
ー
ス

7-
3*

プ
ロ

 
PI
D
 
CL

7-
30

プ
ロ
セ
ス

PI
D
 
順
転
/反

転
コ
ン
ト
ロ
ー
ル

7-
31

プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
 
反
ね
じ
巻
き

7-
32

プ
ロ

 
PI
D
 
ス
タ
ー
ト
速
度

7-
33

プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
 
比
例
ゲ
イ
ン

7-
34

プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
 
積
分
時
間

7-
35

プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
 
微
分
時
間

7-
36

プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
 
微
分

 
ゲ
イ
ン
制
限

7-
38

ﾌﾟ
ﾛP
ID
ﾌｨ
ｰﾄ
ﾞﾌ
ｫﾜ
ｰﾄ
ﾞ
係
数

7-
39

速
度
指
令
信
号
帯
域
幅
上

7-
4*

ア
ド
バ
ン
ス

 
プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
 
I

7-
40

プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
 
I-
パ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト

7-
41

プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
 
出
力

Ne
g.

 
ク
ラ
ン
プ

7-
42

プ
ロ
セ
ス

PI
D
 
出
力

 
Po
s.

 
ク
ラ
ン
プ

7-
43

プ
ロ

セ
ス

 
PI
D
 
ゲ

イ
ン

ス
ケ

ー
ル

小
Re
f.

7-
44

プ
ロ

セ
ス

 
PI
D
 
ゲ

イ
ン

ス
ケ

ー
ル

大
Re
f.

7-
45

プ
ロ

 
PI
DF
F
リ
ソ
ー
ス

7-
46

プ
ロ
セ
ス

PI
D
 
FF

正
/反

 
Ct
rl
.

7-
48

速
度
フ
ィ
ー
ド
・
フ
ォ
ワ
ー
ド

7-
49

プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
 
出
力
正
/反

 
Ct
rl
.

7-
5*

ア
ド
バ
ン
ス

 
プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
 
II

7-
50

プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
 
拡
張

 
PI
D

7-
51

プ
ロ

 
PI
DF
F
ゲ
イ
ン

7-
52

プ
ロ

 
PI
DF
F
ラ
ン
プ

up
7-
53

プ
ロ

 
PI
DF
F
ラ
ン
プ
ダ
ウ
ン

7-
56

プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
 
Re
f.

 
フ
ィ
ル
タ
ー
時
間

7-
57

プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
 
Fb
.
 
フ
ィ
ル
タ
ー
時
間

8-
**

通
信
と
オ
プ
シ
ョ
ン

8-
0*

一
般
設
定

8-
01

コ
ン
ト
ロ
ー
ル
・
サ
イ
ト

8-
02

コ
ン
ト
ロ
ー
ル
・
メ
ッ
セ
ー
ジ
文
ソ
ー
ス

8-
03

Co
nt
ro
lW
or
dT
O
時
間

8-
04

コ
ン
ト

Ms
s
文
タ
イ
ム
機
能

8-
05

タ
イ
ム
ア
ウ
ト
終
了
機
能

8-
06

Co
nt
ro
lW
or
dT
O
リ
セ
ッ
ト

8-
07

診
断
ト
リ
ガ
ー

8-
08

読
み
出
し
フ
ィ
ル
タ
ー

8-
1*

Ct
rl
.
 
メ
ッ
セ
設
定

8-
10

コ
ン
ト
ロ
ー
ル
・
メ
ッ
セ
ー
ジ

文
プ
ロ
フ
ァ

イ
ル

8-
13

構
成
可
能
な
状
態
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

 
ST
W

8-
14

コ
ン
フ
ィ
・
コ
ン
ト
ロ
メ
ッ
セ
文

CT
W

8-
17

構
成

可
能

な
警

報
 
お

よ
び

 
警

告
メ

ッ
セ

ー
ジ
文

8-
19

製
品
コ
ー
ド

8-
3*

FC
 
ポ
ー
ト
設
定

8-
30

プ
ロ
ト
コ
ル

8-
31

ア
ド
レ
ス

8-
32

FC
 
ポ
ー
ト
・
ボ
ー
レ
ー
ト

8-
33

パ
リ
テ
ィ
/ス

ト
ッ
プ
・
ビ
ッ
ト

8-
34

想
定
サ
イ
ク
ル
タ
イ
ム

8-
35

低
応
答
遅
延

8-
36

高
応
答
遅
延

8-
37

高
文
字
間
遅
延

8-
4*

FC
 
MC

 
プ
ロ
ト
コ
ル
設
定

8-
40

テ
レ
グ
ラ
ム
選
択

8-
41

信
号
用
パ
ラ
メ
ー
タ
ー

8-
42

PC
D
 
書
き
込
み
構
成

8-
43

PC
D
 
読
み
出
し
構
成

8-
45

BT
M
ト
ラ
ン
ザ
ク
シ
ョ
ン
コ
マ
ン
ド

8-
46

BT
M
ト
ラ
ン
ザ
ク
シ
ョ
ン
状
態

8-
47

BT
M
タ
イ
ム
ア
ウ
ト

8-
48

BT
M

大
エ
ラ
ー

8-
49

BT
M
エ
ラ
ー
ロ
グ

8-
5*

デ
ィ
ジ
タ
ル
/バ

ス
8-
50

フ
リ
ー
ラ
ン
選
択

8-
51

ク
イ
ッ
ク
停
止
選
択

8-
52

直
流
ブ
レ
ー
キ
選
択

8-
53

ス
タ
ー
ト
選
択

8-
54

逆
転
選
択

8-
55

設
定
の
選
択

8-
56

プ
リ
セ
ッ
ト
速
度
指
令
信
号
の
選
択

8-
57

プ
ロ
フ
ィ
ド
ラ
イ
ブ

 
OF
F2

選
択

8-
58

プ
ロ
フ
ィ
ド
ラ
イ
ブ

 
OF
F3

 
選
択

8-
8*

FC
ポ
ー
ト
診
断

8-
80

バ
ス
・
メ
ッ
セ
ー
ジ
・
カ
ウ
ン
ト

8-
81

バ
ス
・
エ
ラ
ー
・
カ
ウ
ン
ト

8-
82

回
復
ス
レ
ー
ブ
メ
ッ
セ
ー
ジ

8-
83

ス
レ
ー
ブ
・
エ
ラ
ー
・
カ
ウ
ン
ト

8-
9*

バ
ス
・
ジ
ョ
グ

8-
90

バ
ス
・
ジ
ョ
グ

 
1
 
速
度

8-
91

バ
ス
・
ジ
ョ
グ

 
2
 
速
度

9-
**

プ
ロ
フ
ィ
ド
ラ
イ
ブ

9-
00

設
定
値

9-
07

実
際
値

9-
15

PC
D
 
書
き
込
み
構
成

9-
16

PC
D
 
読
み
出
し
構
成

9-
18

ノ
ー
ド
・
ア
ド
レ
ス

9-
19

ド
ラ
イ
ブ
ユ
ニ
ッ
ト
シ
ス
テ
ム
番
号
は

9-
22

テ
レ
グ
ラ
ム
選
択

9-
23

信
号
用
パ
ラ
メ
ー
タ
ー

9-
27

パ
ラ
メ
ー
タ
ー
編
集

9-
28

プ
ロ
セ
ス
制
御

9-
44

不
具
合
メ
ッ
セ
ー
ジ
・
カ
ウ
ン
タ
ー

9-
45

不
具
合
コ
ー
ド

9-
47

不
具
合
番
号

9-
52

不
具
合
状
況
カ
ウ
ン
タ
ー

9-
53

プ
ロ
フ
ィ
バ
ス
警
告
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

9-
63

実
際
ボ
ー
レ
ー
ト

9-
64

デ
バ
イ
ス
識
別

9-
65

プ
ロ
フ
ァ
イ
ル
番
号

9-
67

コ
ン
ト
ロ
ー
ル
・
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

 
1

9-
68

状
態
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

 
1

9-
70

設
定
の
編
集

9-
71

プ
ロ
フ
ィ
バ
ス
・
デ
ー
タ
値
保
存

9-
72

Pr
of
ib
us
Dr
iv
eR
es
et

9-
75

DO
 
識
別

9-
80

定
義
済
み
パ
ラ
メ
ー
タ
ー
(1
)

9-
81

定
義
済
み
パ
ラ
メ
ー
タ
ー
(2
)

9-
82

定
義
済
み
パ
ラ
メ
ー
タ
ー
(3
)

9-
83

定
義
済
み
パ
ラ
メ
ー
タ
ー
(4
)

9-
84

定
義
済
み
パ
ラ
メ
ー
タ
ー
(5
)

9-
85

定
義
済
み
パ
ラ
メ
ー
タ
ー

 
(6
)

9-
90

変
更
済
み
パ
ラ
メ
ー
タ
ー
(1
)

9-
91

変
更
済
み
パ
ラ
メ
ー
タ
ー
(2
)

9-
92

変
更
済
み
パ
ラ
メ
ー
タ
ー
(3
)

9-
93

変
更
済
み
パ
ラ
メ
ー
タ
ー
(4
)

9-
94

変
更
済
み
パ
ラ
メ
ー
タ
ー
(5
)

9-
99

ﾌﾟ
ﾛﾌ
ｨﾊ
ﾞｽ
ﾚﾋ
ﾞｼ
ﾞｮ
ﾝｶ
ｳﾝ
ﾀｰ

10
-*
*

CA
N
 
フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス

10
-0
*

共
通
設
定

10
-0
0

CA
N
 
プ
ロ
ト
コ
ル

10
-0
1

ボ
ー
レ
ー
ト
選
択

10
-0
2

MA
C
 
ID

10
-0
5

読
み
出
し
伝
送
エ
ラ
ー
・
カ
ウ
ン
タ
ー

10
-0
6

読
み
出
し
受
信
エ
ラ
ー
・
カ
ウ
ン
タ
ー

10
-0
7

読
み
出
し
バ
ス
・
オ
フ
・
カ
ウ
ン
タ
ー

10
-1
*

De
vi
ce
Ne
t

10
-1
0

プ
ロ
セ
ス
・
デ
ー
タ
タ
イ
プ
選
択

10
-1
1

プ
ロ
セ
ス
・
デ
ー
タ
構
成
書
き
込
み

10
-1
2

プ
ロ
セ
ス
・
デ
ー
タ
構
成
読
み
出
し

10
-1
3

警
告
パ
ラ
メ
ー
タ
ー

10
-1
4

ネ
ッ
ト
速
度
指
令
信
号

10
-1
5

ネ
ッ
ト
・
コ
ン
ト
ロ
ー
ル

10
-2
*

CO
S
 
フ
ィ
ル
タ
ー

10
-2
0

CO
S
 
フ
ィ
ル
タ
ー

 
1

10
-2
1

CO
S
 
フ
ィ
ル
タ
ー

 
2

10
-2
2

CO
S
 
フ
ィ
ル
タ
ー

 
3

10
-2
3

CO
S
 
フ
ィ
ル
タ
ー

 
4

10
-3
*

パ
ラ
メ
ー
タ
ー
・
ア
ク
セ
ス

10
-3
0

ア
レ
イ
・
イ
ン
デ
ッ
ク
ス

10
-3
1

デ
ー
タ
値
の
保
存

10
-3
2

De
vi
ce
ne
t
 
レ
ビ
ジ
ョ
ン

10
-3
3

常
に
保
存
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10
-3
4

De
vi
ce
Ne
t
 
製
品
コ
ー
ド

10
-3
9

De
vi
ce
Ne
t
 
F
 
パ
ラ
メ
ー
タ
ー

10
-5
*

CA
No
pe
n

10
-5
0

プ
ロ
セ
ス
・
デ
ー
タ
構
成
書
き
込
み

10
-5
1

プ
ロ
セ
ス
・
デ
ー
タ
構
成
読
み
出
し

12
-*
*

イ
ー
サ
ネ
ッ
ト

12
-0
*

IP
 
設
定

12
-0
0

IP
 
ア
ド
レ
ス
割
当

12
-0
1

IP
 
ア
ド
レ
ス

12
-0
2

サ
ブ
ネ
ッ
ト
・
マ
ス
ク

12
-0
3

デ
フ
ォ
ル
ト
・
ゲ
ー
ト
ウ
ェ
イ

12
-0
4

DH
CP

 
サ
ー
バ
ー

12
-0
5

リ
ー
ス
終
了

12
-0
6

ネ
ー
ム
サ
ー
バ
ー

12
-0
7

ド
メ
イ
ン
名
称

12
-0
8

ホ
ス
ト
名
称

12
-0
9

物
理
ア
ド
レ
ス

12
-1
*

イ
ー
サ
ネ
ッ
ト
リ
ン
ク
パ
ラ
メ
ー
タ
ー

12
-1
0

リ
ン
ク
状
態

12
-1
1

リ
ン
ク
継
続
時
間

12
-1
2

自
動
ネ
ゴ
シ
エ
ー
シ
ョ
ン

12
-1
3

リ
ン
ク
速
度

12
-1
4

リ
ン
ク
・
デ
ュ
ー
プ
レ
ッ
ク
ス

12
-2
*

プ
ロ
セ
ス
・
デ
ー
タ

12
-2
0

コ
ン
ト
ロ
ー
ル
・
イ
ン
ス
タ
ン
ス

12
-2
1

プ
ロ
セ
ス
・
デ
ー
タ
構
成
書
き
込
み

12
-2
2

プ
ロ
セ
ス
・
デ
ー
タ
構
成
読
み
出
し

12
-2
3

プ
ロ
セ
ス
・
デ
ー
タ
構
成
書
き
込
み
サ
イ
ズ

12
-2
4

プ
ロ
セ
ス
・
デ
ー
タ
構
成
読
み
出
し
サ
イ
ズ

12
-2
7

マ
ス
タ
ー
・
ア
ド
レ
ス

12
-2
8

デ
ー
タ
値
の
保
存

12
-2
9

常
に
保
存

12
-3
*

Et
he
rN
et
/I
P

12
-3
0

警
告
パ
ラ
メ
ー
タ
ー

12
-3
1

ネ
ッ
ト
速
度
指
令
信
号

12
-3
2

ネ
ッ
ト
・
コ
ン
ト
ロ
ー
ル

12
-3
3

CI
P
 
レ
ビ
ジ
ョ
ン

12
-3
4

CI
P
 
製
品
コ
ー
ド

12
-3
5

ED
S
 
パ
ラ
メ
ー
タ
ー

12
-3
7

CO
S
 
抑
止
タ
イ
マ
ー

12
-3
8

CO
S
 
フ
ィ
ル
タ
ー

12
-4
*

モ
ド
バ
ス

 
TC
P

12
-4
0

状
態
パ
ラ
メ
ー
タ
ー

12
-4
1
ｽﾚ
ｰﾌ
ﾞ･
ﾒｯ
ｾｰ
ｼﾞ
･ｶ
ｳﾝ
ﾄ

12
-4
2
ｽﾚ
ｰﾌ
ﾞ
例
外
ﾒｯ
ｾｰ
ｼﾞ
･ｶ
ｳﾝ
ﾄ

12
-5
*

Et
he
rC
AT

12
-5
0

設
定
ス
テ
ー
シ
ョ
ン
・
エ
イ
リ
ア
ス

12
-5
1

構
成
し
た
局
ア
ド
レ
ス

12
-5
9

Et
he
rC
AT

 
の
状
態

12
-6
*

イ
ー
サ
ネ
ッ
ト

 
Po
we
rL
in
k

12
-6
0

ノ
ー
ド

 
ID

12
-6
2

SD
O
 
タ
イ
ム
ア
ウ
ト

12
-6
3

基
本
的
な
イ
ー
サ
ネ
ッ
ト
・
タ
イ
ム
ア
ウ
ト

12
-6
6

閾
値

12
-6
7

ス
レ
ッ
シ
ョ
ル
ド
レ
ベ
ル
・
カ
ウ
ン
タ
ー

12
-6
8

累
積
カ
ウ
ン
タ
ー

12
-6
9

イ
ー
サ
ネ
ッ
ト

Po
we
rL
in
k
ス
テ
ー
タ
ス

12
-8
*

他
の
イ
ー
サ
ネ
ッ
ト
サ
ー
ビ
ス

12
-8
0

FT
P
 
サ
ー
バ
ー

12
-8
1

HT
TP

 
サ
ー
バ
ー

12
-8
2

SM
TP

 
サ
ー
ビ
ス

12
-8
9

透
過
ソ
ケ
ッ
ト
チ
ャ
ン
ネ
ル
・
ポ
ー
ト

12
-9
*

高
度
な
イ
ー
サ
ネ
ッ
ト
サ
ー
ビ
ス

12
-9
0

ケ
ー
ブ
ル
診
断

12
-9
1
ｵｰ
ﾄ･
ｸﾛ
ｽｵ
ｰﾊ
ﾞｰ

12
-9
2

IG
MP

 
ス
ヌ
ー
ピ
ン
グ

12
-9
3

ケ
ー
ブ
ル
エ
ラ
ー
長

12
-9
4

同
報
ス
ト
ー
ム
保
護

12
-9
5

同
報
ス
ト
ー
ム
フ
ィ
ル
タ
ー

12
-9
6

ポ
ー
ト
設
定

12
-9
8

イ
ン
タ
ー
フ
ェ
ー
ス
・
カ
ウ
ン
タ
ー

12
-9
9

メ
デ
ィ
ア
カ
ウ
ン
タ
ー

13
-*
*

ス
マ
ー
ト
論
理

13
-0
*

SL
C
 
設
定

13
-0
0

SL
 
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー
・
モ
ー
ド

13
-0
1

イ
ベ
ン
ト
を
ス
タ
ー
ト

13
-0
2

イ
ベ
ン
ト
を
停
止

13
-0
3

SL
C
 
を
リ
セ
ッ
ト

13
-1
*

コ
ン
パ
レ
ー
タ
ー

13
-1
0

コ
ン
パ
レ
ー
タ
ー
・
オ
ペ
ラ
ン
ド

13
-1
1

コ
ン
パ
レ
ー
タ
ー
演
算
子

13
-1
2

コ
ン
パ
レ
ー
タ
ー
値

13
-1
*

RS
フ
リ
ッ
プ
フ
ロ
ッ
プ

13
-1
5

RS
-F
F
 
オ
ペ
ラ
ン
ド

 
S

13
-1
6

RS
-F
F
 
オ
ペ
ラ
ン
ド

 
R

13
-2
*

タ
イ
マ
ー

13
-2
0

SL
 
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー
・
タ
イ
マ
ー

13
-4
*

論
理
規
則

13
-4
0

論
理
規
則
ブ
ー
ル

 
1

13
-4
1

論
理
規
則
演
算
子

 
1

13
-4
2

論
理
規
則
ブ
ー
ル

 
2

13
-4
3

論
理
規
則
演
算
子

 
2

13
-4
4

論
理
規
則
ブ
ー

ル
 
3

13
-5
*

状
態

13
-5
1

SL
 
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー
・
イ
ベ
ン
ト

13
-5
2

SL
 
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー
・
ア
ク
シ
ョ
ン

14
-*
*

特
殊
関
数

14
-0
*

イ
ン
バ
ー
タ
ー
・
ス
イ
ッ
チ

14
-0
0

ス
イ
ッ
チ
・
パ
タ
ー
ン

14
-0
1

ス
イ
ッ
チ
周
波
数

14
-0
3

過
変
調

14
-0
4

PW
M
 
無
作
為

14
-0
6

む
だ
時
間
補
償

14
-1
*

主
電
源
オ
ン
/オ

フ
14
-1
0

主
電
源
異
常

14
-1
1

主
電
源
不
具
合
時
の
主
電
源
電
圧

14
-1
2

主
電
源
ア
ン
バ
ラ
ン
ス
時
の
機
能

14
-1
4

動
的

 
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
・
タ
イ
ム
ア
ウ
ト

14
-1
5

動
的

 
バ

ッ
ク

ア
ッ

プ
・

ト
リ

ッ
プ
・

リ
カ

バ
リ
ー
・
レ
ベ

ル
14
-1
6

動
的

 
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
ゲ
イ
ン

14
-2
*

ト
リ
ッ
プ
・
リ
セ
ッ
ト

14
-2
0

リ
セ
ッ
ト
・
モ
ー
ド

14
-2
1

自
動
再
ス
タ
ー
ト
時
間

14
-2
2

動
作
モ
ー
ド

14
-2
3

タ
イ
プ
・
コ
ー
ド
設
定

14
-2
4

電
流
制
限
時
の
ト
リ
ッ
プ
遅
延

14
-2
5

ト
ル
ク
制
限
時
の
ト
リ
ッ
プ
遅
延

14
-2
6

イ
ン
バ
ー
タ
ー
不
具
合
時
ト
リ
ッ
プ
遅
延

14
-2
8

生
産
設
定

14
-2
9

サ
ー
ビ
ス
・
コ
ー
ド

14
-3
*

電
流
制
限
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー

14
-3
0

電
流
制
限
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー
、
比
例
ゲ
イ
ン

14
-3
1

電
流
制
限
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー
、
積
分
時
間

14
-3
2

電
流
制
限

コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー

、
フ
ィ
ル
タ
ー

時
間

14
-3
5

ス
ト
ー
ル
保
護

14
-3
6

弱
め
界
磁
機
能

14
-4
*

エ
ネ
ル
ギ
ー

適
化

14
-4
0

VT
 
レ
ベ
ル

14
-4
1

AE
O
 

小
磁
化

14
-4
2

AE
O
 

低
周
波
数

14
-4
3

モ
ー
タ
ー

 
Co
sφ

14
-5
*

環
境

14
-5
0

RF
I
 
フ
ィ
ル
タ
ー

14
-5
1

直
流
リ
ン
ク
補
償

14
-5
2

フ
ァ
ン
・
コ
ン
ト
ロ
ー
ル

14
-5
3

フ
ァ
ン
・
モ
ニ
タ
ー

14
-5
5

出
力
フ
ィ
ル
タ
ー

14
-5
6

キ
ャ
パ
シ
タ
ン
ス
出
力
フ
ィ
ル
タ
ー

14
-5
7

イ
ン
ダ
ク
タ
ン
ス
出
力
フ
ィ
ル
タ
ー

14
-5
9

イ
ン
バ
ー
タ
ー
ユ
ニ
ッ
ト
の

実
際

の
ナ
ン
バ

ー
14
-7
*

互
換
性

14
-7
2

過
去
警
報
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

14
-7
3

過
去
警
告
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

14
-7
4

過
去

 
拡
張

 
状
態
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

14
-8
*

オ
プ
シ
ョ
ン

14
-8
0

外
部

24
VD
C
か
ら
供
給
オ
プ
シ
ョ
ン

14
-8
8

オ
プ
シ
ョ
ン
デ
ー
タ
保
存

14
-8
9

オ
プ
シ
ョ
ン
検
出

14
-9
*

デ
フ
ォ
ル
ト
設
定

14
-9
0

不
具
合
レ
ベ
ル

15
-*
*

ド
ラ
イ
ブ
情
報

15
-0
*

動
作
デ
ー
タ

15
-0
0

動
作
時
間

15
-0
1

運
転
時
間

15
-0
2

KW
h
 
カ
ウ
ン
タ
ー

15
-0
3

電
源
投
入
回
数

15
-0
4

過
熱
回
数

15
-0
5

過
電
圧
回
数

15
-0
6

リ
セ
ッ
ト

 
kW
h
 
カ
ウ
ン
タ
ー

15
-0
7

稼
動
時
間
カ
ウ
ン
タ
ー
の
リ
セ
ッ
ト

15
-1
*

デ
ー
タ
ロ
グ
設
定

15
-1
0

ロ
ギ
ン
グ
・
ソ
ー
ス

15
-1
1

ロ
ギ
ン
グ
間
隔

15
-1
2

ト
リ
ガ
ー
・
イ
ベ
ン
ト

15
-1
3

ロ
ギ
ン
グ
・
モ
ー
ド

15
-1
4

ト
リ
ガ
ー
前
サ
ン
プ
ル

15
-2
*

履
歴
ロ
グ

15
-2
0

履
歴
ロ
グ
:
 
イ
ベ
ン
ト

15
-2
1

履
歴
ロ
グ
:
 
値

15
-2
2

履
歴
ロ
グ
:
 
時
間

15
-3
*

不
具
合
ロ
グ

15
-3
0

不
具
合
ロ
グ
:
 
エ
ラ
ー
・
コ
ー
ド

15
-3
1

不
具
合
ロ
グ
:
 
値

15
-3
2

不
具
合
ロ
グ
:
 
時
間

15
-4
*

ド
ラ
イ
ブ
識
別

15
-4
0

FC
 
タ
イ
プ

15
-4
1

電
力
セ
ク
シ
ョ
ン

15
-4
2

電
圧

15
-4
3

ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
・
バ
ー
ジ
ョ
ン

15
-4
4

注
文
済
み
タ
イ
プ
・
コ
ー
ド
文
字
列

15
-4
5

実
際
タ
イ
プ
・
コ
ー
ド
文
字
列

15
-4
6

周
波
数
変
換
器
注
文
番
号

15
-4
7

電
力
カ
ー
ド
注
文
番
号

15
-4
8

LC
P
 
ID

 
番
号

15
-4
9

SW
 
ID

 
コ
ン
ト
ロ
ー
ル
・
カ
ー
ド

15
-5
0

SW
 
ID

 
電
力
カ
ー
ド

15
-5
1

周
波
数
変
換
器
シ
リ
ア
ル
番
号

15
-5
3

電
力
カ
ー
ド
・
シ
リ
ア
ル
番
号

15
-5
8

ス
マ
ー
ト
・
セ
ッ
ト
ア
ッ
プ
・
フ
ァ
イ
ル
名

15
-5
9

CS
IV

 
フ
ァ
イ
ル
名

15
-6
*

オ
プ
シ
ョ
ン
識
別

15
-6
0

オ
プ
シ
ョ
ン
実
装
済
み

15
-6
1

オ
プ
シ
ョ
ン

 
SW

 
バ
ー
ジ
ョ
ン

15
-6
2

オ
プ
シ
ョ
ン
注
文
番
号

15
-6
3

オ
プ
シ
ョ
ン
・
シ
リ
ア
ル
番
号

15
-7
0

ス
ロ
ッ
ト

 
A
 
の
オ
プ
シ
ョ
ン

15
-7
1

ス
ロ
ッ
ト

A
オ
プ
シ
ョ
ン

SW
バ
ー
ジ
ョ
ン

15
-7
2

ス
ロ
ッ
ト

 
B
 
の
オ
プ
シ
ョ
ン

15
-7
3

ス
ロ
ッ
ト

B
オ
プ
シ
ョ
ン

SW
バ
ー
ジ
ョ
ン

15
-7
4

ス
ロ
ッ
ト

 
C0
/E
0
 
の
オ
プ
シ
ョ
ン

15
-7
5

ス
ロ

ッ
ト

C0
/E
0
オ

プ
シ

ョ
ン

SW
バ

ー
ジ

ョ
ン

15
-7
6

ス
ロ

ッ
ト

C1
/E
1
の
オ
プ
シ
ョ
ン

15
-7
7

ス
ロ

ッ
ト

C1
/E
1
オ

プ
シ

ョ
ン

SW
バ

ー
ジ

ョ
ン

15
-8
*

動
作
デ
ー
タ
Ⅱ

15
-8
0

フ
ァ
ン
運
転
時
間

15
-8
1
ﾌﾟ
ﾘｾ
ｯﾄ
･ﾌ
ｧﾝ
運
転
時
間

15
-8
9

構
成
変
更
カ
ウ
ン
タ
ー

15
-9
*

パ
ラ
メ
ー
タ
ー
情
報

15
-9
2

定
義
済
み
パ
ラ
メ
ー
タ
ー

15
-9
3

修
正
済
み
パ
ラ
メ
ー
タ
ー

15
-9
8

ド
ラ
イ
ブ
識
別

15
-9
9
ﾊﾟ
ﾗﾒ
ｰﾀ
ｰ･
ﾒﾀ
ﾃﾞ
ｰﾀ

16
-*
*

デ
ー
タ
読
み
出
し

16
-0
*

一
般
状
態

16
-0
0

コ
ン
ト
ロ
ー
ル
・
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

16
-0
1

速
度
指
令
信
号

 
[単

位
]

16
-0
2

速
度
指
令
信
号

 
%

16
-0
3

状
態
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

16
-0
5

主
電
源
実
行
値

 
[%
]

16
-0
6

絶
対
位
置

16
-0
9

カ
ス
タ
ム
読
み
出
し

16
-1
*

モ
ー
タ
ー
状
態

16
-1
0

電
力

 
[K
W]

16
-1
1

出
力

 
[h
p]

16
-1
2

モ
ー
タ
ー
電
圧

16
-1
3

周
波
数

16
-1
4

モ
ー
タ
ー
電
流

16
-1
5

周
波
数

 
[%
]

16
-1
6

ト
ル
ク

 
[N
m]

16
-1
7

速
度

 
[R
PM
]

16
-1
8

モ
ー
タ
ー
熱

16
-1
9

KT
Y
 
セ
ン
サ
ー
温
度

16
-2
0

モ
ー
タ
ー
角

16
-2
1

ト
ル
ク

 
[%
]
 
高
反
応

16
-2
2

ト
ル
ク

 
[%
]

16
-2
3

モ
ー
タ
ー
シ
ャ
フ
ト
電
力

 
[k
W]

16
-2
4

校
正
済
み
固
定
子
抵
抗

16
-2
5

ト
ル
ク

 
[N
m]
高

16
-3
*

ド
ラ
イ
ブ
状
態

16
-3
0

直
流
リ
ン
ク
電
圧

16
-3
2

ブ
レ
ー
キ
・
エ
ネ
ル
ギ
ー
/秒

16
-3
3

ブ
レ
ー
キ
・
エ
ネ
ル
ギ
ー
平
均

16
-3
4

ヒ
ー
ト
シ
ン
ク
温
度

16
-3
5

イ
ン
バ
ー
タ
ー
熱

16
-3
6

イ
ン
バ
ー
タ
ー

 
定
格

 
電
流

16
-3
7

イ
ン
バ
ー
タ
ー

 
大
電
流

16
-3
8

SL
 
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー
状
態

16
-3
9

コ
ン
ト
ロ
ー
ル
・
カ
ー
ド
温
度

16
-4
0

ロ
ギ
ン
グ
・
バ
ッ
フ
ァ
ー
・
フ
ル

16
-4
1

LC
P
ボ
ト
ム
ス
テ
ー
タ
ス
ラ
イ
ン

16
-4
5

モ
ー
タ
ー
相

 
U
 
電
流

16
-4
6

モ
ー
タ
ー
相

 
V
 
電
流

16
-4
7

モ
ー
タ
ー
相

 
W
 
電
流

16
-4
8

速
度
指
令
信
号

 
ラ
ン
プ
後

 
[R
PM
]

16
-4
9

電
流
不
具
合
原
因

16
-5
*

指
令
信
号
と
フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク

16
-5
0

外
部
速
度
指
令
信
号

16
-5
1

パ
ル
ス
基
準

16
-5
2

フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク

 
[ユ

ニ
ッ
ト
]

16
-5
3

デ
ィ
ジ
ポ
テ
ン
シ
ョ
速
信

16
-5
7

フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク

 
[R
PM
]

16
-6
*

入
力
＆
出
力

16
-6
0

デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

16
-6
1

端
子

 
53

 
ス
イ
ッ
チ
設
定

16
-6
2

ア
ナ
ロ
グ
入
力

 
53

16
-6
3

端
子

 
54

 
ス
イ
ッ
チ
設
定

16
-6
4

ア
ナ
ロ
グ
入
力

 
54

16
-6
5

ア
ナ
ロ
グ
出
力

 
42

 
[m
A]

16
-6
6

デ
ィ
ジ
タ
ル
出
力

 
[バ

イ
ナ
リ
]

16
-6
7

周
波
数

 
入
力

 
#2
9
 
[H
z]

16
-6
8

周
波
数

 
入
力

 
33
#
 
[H
z]

16
-6
9

パ
ル
ス
出
力

 
#2
7[
Hz
]

16
-7
0

パ
ル
ス
出
力

 
#2
9
 
[H
z]

16
-7
1

リ
レ
ー
出
力

 
[バ

イ
ナ

リ
]

16
-7
2

カ
ウ
ン
タ
ー

 
A

16
-7
3

カ
ウ
ン
タ
ー

 
B

16
-7
4

正
確
な

 
停
止
カ
ウ
ン
タ
ー

16
-7
5

ア
ナ
ロ
グ
・
イ
ン

 
X3
0/
11

16
-7
6

ア
ナ
ロ
グ
・
イ
ン

 
X3
0/
12

16
-7
7

ア
ナ
ロ
グ
・
ア
ウ
ト

 
X3
0/
8
 
[m
A]

16
-7
8

ア
ナ
ロ
グ
・
ア
ウ
ト

 
X4
5/
1
 
[m
A]

16
-7
9

ア
ナ
ロ
グ
・
ア
ウ
ト

 
X4
5/
3
 
[m
A]

16
-8
*

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス

 
&
 
FC

 
ポ
ー
ト

16
-8
0

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス

 
CT
W
 
1

16
-8
2

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス

 
RE
F
 
1

16
-8
4

通
信

 
オ
プ
シ
ョ
ン

 
ST
W

16
-8
5

FC
 
ポ
ー
ト

 
CT
W
 
1

16
-8
6

FC
 
ポ
ー
ト

 
RE
F
 
1

16
-8
7

バ
ス
読
み
出
し
警
報
/警

告
16
-8
9

構
成
可
能
な
警
報
/警

告
メ
ッ
セ
ー
ジ
文
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16
-9
*

診
断
読
み
出
し

16
-9
0

警
報
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

16
-9
1

警
報
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

 
2

16
-9
2

警
告
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

16
-9
3

警
告
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

 
2

16
-9
4

拡
張

 
状
態
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

17
-*
*

フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク

17
-1
*

エ
ン

コ
ー

ダ
ー

を
含

む
 
イ

ン
タ

ー
フ

ェ
ー

ス
17
-1
0

信
号
タ
イ
プ

17
-1
1

分
解
能
(P
PR
)

17
-2
*

Ab
s.

 
En
c.

 
イ
ン
タ
ー
フ
ェ
ー
ス

17
-2
0

プ
ロ
ト
コ
ル
選
択

17
-2
1

分
解
能
(位

置
/回

転
)

17
-2
4

SS
I
 
デ
ー
タ
長
さ

17
-2
5

時
計
歩
度

17
-2
6

SS
I
 
デ
ー
タ
形
式

17
-3
4

HI
PE
RF
AC
E
 
ボ
ー
レ
ー
ト

17
-5
*

レ
ゾ
ル
バ
ー
・
イ
ン
タ
ー
フ
ェ
ー
ス

17
-5
0

極
数

17
-5
1

入
力
電
圧

17
-5
2

入
力
周
波
数

17
-5
3

変
圧
比

17
-5
6

エ
ン
コ
ー
ダ
ー

Si
m.

 
分
解
能

17
-5
9

レ
ゾ
ル
バ
ー
・
イ
ン
タ
ー
フ
ェ
ー
ス

17
-6
*

モ
ニ
タ
+A
pp

17
-6
0

フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク
方
向

17
-6
1

フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク
信
号
監
視

17
-7
*

絶
対
位
置

17
-7
0

絶
対
位
置
デ
ィ
ス
プ
レ
イ
ユ
ニ
ッ
ト

17
-7
1

絶
対
位
置
デ
ィ
ス
プ
レ
イ
ス
ケ
ー
ル

17
-7
2

絶
対
位
置
ニ
ュ
ー
メ
レ
ー
タ

17
-7
3

絶
対
位
置
デ
ノ
ミ
ネ
ー
タ
ー

17
-7
4

絶
対
位
置
オ
フ
セ
ッ
ト

18
-*
*

デ
ー
タ
読
出

2
18
-3
*

ア
ナ
ロ
グ
読
出

18
-3
6

ア
ナ
ロ
グ
入
力

 
X4
8/
2
 
[m
A]

18
-3
7

温
度

 
入
力

X4
8/
4

18
-3
8

温
度

 
入
力

X4
8/
7

18
-3
9

温
度

 
入
力

 
X4
8/
10

18
-5
*

有
効
な
警
報
/警

告
18
-5
5

有
効
な
警
報
番
号

18
-5
6

有
効
な
警
告
番
号

18
-6
*

入
力
＆
出
力

 
2

18
-6
0

デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

 
2

18
-9
*

PI
D
 
読
み
出
し

18
-9
0

プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
 
エ
ラ
ー

18
-9
1

プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
出
力

18
-9
2

プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
ク
ラ
ン
プ
出
力

18
-9
3

プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
 
ゲ
イ
ン
ス
ケ
ー
ル
出
力

30
-*
*

特
別
機
能

30
-0
*

ウ
ォ
ブ
ラ
ー

30
-0
0

ウ
ォ
ブ
ル
モ
ー
ド

30
-0
1

ウ
ォ
ブ
ル
デ
ル
タ
周
波
数

 
[H
z]

30
-0
2

ウ
ォ
ブ
ル
デ
ル
タ
周
波
数

 
[%
]

30
-0
3

ウ
ォ
ブ
ル
デ
ル
タ
周
波
数

 
リ
ソ
ー
ス

30
-0
4

ウ
ォ
ブ
ル
ジ
ャ
ン
プ
周
波
数

 
[H
z]

30
-0
5

ウ
ォ
ブ
ル
ジ
ャ
ン
プ
周
波
数

 
[%
]

30
-0
6

ウ
ォ
ブ
ル
ジ
ャ
ン
プ
時
間

30
-0
7

ウ
ォ
ブ
ル
シ
ー
ケ
ン
ス
時
間

30
-0
8

ウ
ォ
ブ
ル
上
げ
/下

げ
時
間

30
-0
9

ウ
ォ
ブ
ル
ラ
ン
ダ
ム
機
能

30
-1
0

ウ
ォ
ブ
ル
率

30
-1
1

ウ
ォ
ブ
ル
ラ
ン
ダ
ム
率

大
30
-1
2

ウ
ォ
ブ
ル
ラ
ン
ダ
ム
率

小
30
-1
9

ウ
ォ
ブ
ル
デ
ル
タ
周
波
数

 
ス
ケ
ー
ル
済

30
-2
*

ア
ド
バ
ン
ス

 
調
整
開
始

30
-2
0

高
始
動
ト
ル
ク
時
間

 
[s
]

30
-2
1

高
始
動
ト
ル
ク
電
流

 
[%
]

30
-2
2

回
転
子
拘
束
保
護

30
-2
3

回
転
子
拘
束
検
知
時
間
　
[s
]

30
-2
4

回
転
子
拘
束
検
知
速
度
誤
差

 
[%
]

30
-8
*

互
換
性

 
(I
)

30
-8
0

d
 
軸
イ
ン
ダ
ク
タ
ン
ス

 
(L
d)

30
-8
1

ブ
レ
ー
キ
抵
抗
器
(オ

ー
ム
)

30
-8
3

速
度

 
PI
D
 
比

例
ゲ
イ
ン

30
-8
4

プ
ロ
セ
ス

 
PI
D
 
比
例
ゲ
イ
ン

31
-*
*

バ
イ
パ
ス
・
オ
プ
シ
ョ
ン

31
-0
0

バ
イ
パ
ス
・
モ
ー
ド

31
-0
1

バ
イ
パ
ス
・
ス
タ
ー
ト
時
間
遅
延

31
-0
2

バ
イ
パ
ス
・
ト
リ
ッ
プ
時
間
遅
延

31
-0
3

テ
ス
ト
・
モ
ー
ド
起
動

31
-1
0

バ
イ
パ
ス
状
態
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

31
-1
1

バ
イ
パ
ス
稼
働
時
間

31
-1
9

リ
モ
ー
ト
バ
イ
パ
ス
起
動

32
-*
*

MC
O
基
本
設
定

32
-0
*

エ
ン
コ
ー
ダ
ー

2
32
-0
0

イ
ン
ク
リ
メ
ン
タ
ル
信
号
タ
イ
プ

32
-0
1

イ
ン
ク
リ
メ
ン
タ
ル
分
解
能

32
-0
2

絶
対
プ
ロ
ト
コ
ル

32
-0
3

絶
対
分
解
能

32
-0
4

絶
対
エ
ン
コ
ー
ダ
ー
・
ボ
ー
レ
ー
ト

 
X5
5

32
-0
5

絶
対
エ
ン
コ
ー
ダ
ー
・
デ
ー
タ
長

32
-0
6

絶
対
エ
ン
コ
ー
ダ
ー
・
ク
ロ
ッ
ク
周
波
数

32
-0
7

絶
対
エ
ン
コ
ー
ダ
ー
・
ク
ロ
ッ
ク
発
生

32
-0
8

絶
対
エ
ン
コ
ー
ダ
ー
・
ケ
ー
ブ
ル
長

32
-0
9

エ
ン
コ
ー
ダ
ー
監
視

32
-1
0

回
転
方
向

32
-1
1
ﾕｰ
ｻﾞ
ﾕﾆ
ｯﾄ
ﾃﾞ
ﾉﾐ
ﾈｰ
ﾀ

32
-1
2
ﾕｰ
ｻﾞ
ﾕﾆ
ｯﾄ
ﾆｭ
ｰﾒ
ﾚｰ
ﾀ

32
-1
3

エ
ン
コ
ー
ダ
ー

2
制
御

32
-1
4

エ
ン
コ
ー
ド

2
ノ
ー
ド

 
ID

32
-1
5

エ
ン
コ
ー
ダ
ー

2
 
CA
N
 
ガ
ー
ド

32
-3
*

エ
ン
コ
ー
ダ
ー

1
32
-3
0

イ
ン
ク
リ
メ
ン
タ
ル
信
号
タ
イ
プ

32
-3
1

イ
ン
ク
リ
メ
ン
タ
ル
分
解
能

32
-3
2

絶
対
プ
ロ
ト
コ
ル

32
-3
3

絶
対
分
解
能

32
-3
5

絶
対
エ
ン
コ
ー
ダ
ー
・
デ
ー
タ
長

32
-3
6

絶
対
エ
ン
コ
ー
ダ
ー
・
ク
ロ
ッ
ク
周
波
数

32
-3
7

絶
対
エ
ン
コ
ー
ダ
ー
・
ク
ロ
ッ
ク
発
生

32
-3
8

絶
対
エ
ン
コ
ー
ダ
ー
・
ケ
ー
ブ
ル
長

32
-3
9

エ
ン
コ
ー
ダ
ー
監
視

32
-4
0

エ
ン
コ
ー
ダ
ー
終
端

32
-4
3

エ
ン
コ
ー
ダ
ー

1
制
御

32
-4
4

エ
ン
コ
ー
ド

1
ノ
ー
ド

 
ID

32
-4
5

エ
ン
コ
ー
ダ
ー

1
 
CA
N
 
ガ
ー
ド

32
-5
*

FB
ソ
ー
ス

32
-5
0

ソ
ー
ス
・
ス
レ
ー
ブ

32
-5
1

MC
O
 
30
2

終
意
思

32
-5
2

ソ
ー
ス
・
マ
ス
タ
ー

32
-6
*

PI
D
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー

32
-6
0

比
例
率

32
-6
1

微
分
率

32
-6
2

積
分
率

32
-6
3

積
分
合
計
用
に
制
限
値

32
-6
4

PI
D
 
帯
域
幅

32
-6
5

速
度
フ
ィ
ー
ド
・
フ
ォ
ワ
ー
ド

32
-6
6

加
速
フ
ィ
ー
ド
・
フ
ォ
ワ
ー
ド

32
-6
7

大
許
容
位
置
エ
ラ
ー

32
-6
8

ス
レ
ー
ブ
用
の
逆
動
作

32
-6
9

PI
D
制
御
用
の
サ
ン
プ
リ
ン
グ
時
間

32
-7
0
ﾌﾟ
ﾛﾌ
ｧｲ
ﾙｼ
ﾞｪ
ﾈﾚ
ｰﾀ
用
ｽｷ
ｬﾝ
時
間

32
-7
1

制
御
ウ
ィ
ン
ド
ウ
の
サ
イ
ズ
(起

動
)

32
-7
2

制
御
ウ
ィ
ン
ド
ウ
の
サ
イ
ズ
(非

起
動
)

32
-7
3

統
合
制
限
フ
ィ
ル
タ
ー
時
間

32
-7
4

位
置
エ
ラ
ー
・
フ
ィ
ル
タ
ー
時
間

32
-8
*

速
度

 
&
 
加
速

32
-8
0

大
速
度
(エ

ン
コ
ー
ダ
ー
)

32
-8
1

短
ラ
ン
プ

32
-8
2

ラ
ン
プ
タ
イ
プ

32
-8
3

速
度
分
解
能

32
-8
4

デ
フ
ォ
ル
ト
速
度

32
-8
5

デ
フ
ォ
ル
ト
加
速

32
-8
6

上
限
ジ
ャ
ー
ク
ま
で
加
速

32
-8
7

下
限
ジ
ャ
ー
ク
ま
で
加
速

32
-8
8

上
限
ジ
ャ
ー
ク
ま
で
減
速

32
-8
9

下
限
ジ
ャ
ー
ク
ま
で
減
速

32
-9
*

開
発

32
-9
0

デ
バ
ッ
グ
ソ
ー
ス

33
-*
*

MC
O
 
高
度

 
設
定

33
-0
*

ホ
ー
ム
・
モ
ー
シ
ョ
ン

33
-0
0

フ
ォ
ー
ス
・
ホ
ー
ム

33
-0
1

ホ
ー
ム
位
置
か
ら
の

0
点
オ
フ
セ
ッ
ト

33
-0
2
ﾎｰ
ﾑﾓ
ｰｼ
ｮﾝ
用
ﾗﾝ
ﾌﾟ

33
-0
3

ホ
ー
ム
・
モ
ー
シ
ョ
ン
の
速
度

33
-0
4

ホ
ー
ム
・
モ
ー
シ
ョ
ン
中
の
動
作

33
-1
*

同
期
化

33
-1
0

同
期
係
数
マ
ス
タ
ー

33
-1
1

同
期
係
数
ス
レ
ー
ブ

33
-1
2

同
期
化
用
の
位
置
オ
フ
セ
ッ
ト

33
-1
3

位
置
同
期
化
用
の
精
度
ウ
ィ
ン
ド
ウ

33
-1
4

相
対
ス
レ
ー
ブ
速
度
制
限

33
-1
5

マ
ス
タ
ー
用
の
マ
ー
カ
ー
番
号

33
-1
6

ス
レ
ー
ブ
用
の
マ
ー
カ
ー
番
号

33
-1
7

マ
ス
タ
ー
・
マ
ー
カ
ー
距
離

33
-1
8

ス
レ
ー
ブ
・
マ
ー
カ
ー
距
離

33
-1
9

マ
ス
タ
ー
・
マ
ー
カ
ー
・
タ
イ
プ

33
-2
0

ス
レ
ー
ブ
・
マ
ー
カ
ー
・
タ
イ
プ

33
-2
1

マ
ス
タ
ー
・
マ
ー
カ
ー
許
容
ウ
ィ
ン
ド
ウ

33
-2
2

ス
レ
ー
ブ
・
マ
ー
カ
ー
許
容
ウ
ィ
ン
ド
ウ

33
-2
3

マ
ー
カ
ー
同
期
化
用
ス
タ
ー
ト
動
作

33
-2
4

不
具
合
用
の
マ
ー
カ
ー
番
号

33
-2
5

準
備
完
了
用
の
マ
ー
カ
ー
番
号

33
-2
6

速
度
フ
ィ
ル
タ
ー

33
-2
7

オ
フ
セ
ッ
ト
・
フ
ィ
ル
タ
ー
時
間

33
-2
8

マ
ー
カ
ー
・
フ
ィ
ル
タ
ー
構
成

33
-2
9
ﾏｰ
ｶｰ
ﾌｨ
ﾙﾀ
用
ﾌｨ
ﾙﾀ
時
間

33
-3
0

大
マ
ー
カ
ー
修
正

33
-3
1

同
期
化
タ
イ
プ

33
-3
2

フ
ィ
ー
ド
・
フ
ォ
ワ
ー
ド
速
度
適
合

33
-3
3

速
度
フ
ィ
ル
タ
ー
・
ウ
イ
ン
ド
ウ

33
-3
4

ス
レ
ー
ブ
・
マ
ー
カ
ー
・
フ
ィ
ル
タ
時
間

33
-4
*

制
限
取
扱
い

33
-4
0

エ
ン
ド
制
限
ス
ィ
ッ
チ
で
の
動
作

33
-4
1

負
ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
・
エ
ン
ド
制
限

33
-4
2

正
ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
・
エ
ン
ド
制
限

33
-4
3

負
ｿﾌ
ﾄｳ
ｪｱ
ｴﾝ
ﾄﾞ

制
限
ｱｸ
ﾃｨ
ﾌﾞ

33
-4
4

正
ｿﾌ
ﾄｳ
ｪｱ
ｴﾝ
ﾄﾞ

制
限
ｱｸ
ﾃｨ
ﾌﾞ

33
-4
5

目
標
ウ
ィ
ン
ド
ウ
で
の
時
間

33
-4
6

目
標
ウ
ィ
ン
ド
ウ
制
限
値

33
-4
7

目
標
ウ
ィ
ン
ド
ウ
の
サ
イ
ズ

33
-5
*

I/
O
 
構
成

33
-5
0

端
子

 
X5
7/
1
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

33
-5
1

端
子

 
X5
7/
2
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

33
-5
2

端
子

 
X5
7/
3
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

33
-5
3

端
子

 
X5
7/
4
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

33
-5
4

端
子

 
X5
7/
5
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

33
-5
5

端
子

 
X5
7/
6
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

33
-5
6

端
子

 
X5
7/
7
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

33
-5
7

端
子

 
X5
7/
8
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

33
-5
8

端
子

 
X5
7/
9
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

33
-5
9

端
子

 
X5
7/
10

 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

33
-6
0

端
子

 
X5
9/
1
と

X5
9/
2
 
モ
ー
ド

33
-6
1

端
子

 
X5
9/
1
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

33
-6
2

端
子

 
X5
9/
2
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

33
-6
3

端
子

 
X5
9/
1
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
出
力

33
-6
4

端
子

 
X5
9/
2
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
出
力

33
-6
5

端
子

 
X5
9/
3
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
出
力

33
-6
6

端
子

 
X5
9/
4
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
出
力

33
-6
7

端
子

 
X5
9/
5
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
出
力

33
-6
8

端
子

 
X5
9/
6
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
出
力

33
-6
9

端
子

 
X5
9/
7
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
出
力

33
-7
0

端
子

 
X5
9/
8
 
デ
ィ
ジ
タ
ル
出
力

33
-8
*

グ
ロ
ー
バ
ル
・
パ
ラ
メ
ー
タ
ー

33
-8
0

起
動
さ
れ
た
プ
ロ
グ
ラ
ム
番
号

33
-8
1

電
源
投
入
状
況

33
-8
2

ド
ラ
イ
ブ
状
況
監
視

33
-8
3

エ
ラ
ー
後
の
動
作

33
-8
4

Es
c
後
の
動
作

33
-8
5

外
部

24
VD
C
に
よ
っ
て
供
給
さ
れ
た

MC
O

33
-8
6

警
報
時
端
子

33
-8
7

警
報
時
端
子
状
態

33
-8
8

警
報
時
状
態
メ
ッ
セ
ー
ジ

33
-9
*

MC
O
 
ポ
ー
ト
設
定

33
-9
0

X6
2
 
MC
O
 
CA
N
 
ノ
ー
ド

 
ID

33
-9
1

X6
2
 
MC
O
 
CA
N
 
ボ
ー
レ
ー
ト

33
-9
4

X6
0
 
MC
O
 
RS
48
5
 
シ
リ
ア
ル
端
子

33
-9
5

X6
0
 
MC
O
 
RS
48
5
 
シ
リ
ア
ル
・
ボ
ー
レ
ー
ト

34
-*
*

MC
O
デ
ー
タ
読
み
出
し

34
-0
*

PC
D
 
書
き
込
み
パ
ラ
メ
ー
タ
ー

34
-0
1

PC
D
 
1
 
MC
O
へ
書
き
込
み

34
-0
2

PC
D
 
2
 
MC
O
へ
書
き
込
み

34
-0
3

PC
D
 
3
 
MC
O
へ
書
き
込
み

34
-0
4

PC
D
 
4
 
MC
O
へ
書
き
込
み

34
-0
5

PC
D
 
5
 
MC
O
へ
書
き
込
み

34
-0
6

PC
D
 
6
 
MC
O
へ
書
き
込
み

34
-0
7

PC
D
 
7
 
MC
O
へ
書
き
込
み

34
-0
8

PC
D
 
8
 
MC
O
へ
書
き
込
み

34
-0
9

PC
D
 
9
 
MC
O
へ
書
き
込
み

34
-1
0

PC
D
 
10

 
MC
O
へ
書
き
込
み

34
-2
*

PC
D
 
読
み
出
し
パ
ラ
メ
ー
タ
ー

34
-2
1

PC
D
 
1
 
MC
O
 
か
ら
読
み
出
し

34
-2
2

PC
D
 
2
 
MC
O
 
か
ら
読
み
出
し

34
-2
3

PC
D
 
3
 
MC
O
 
か
ら
読
み
出
し

34
-2
4

PC
D
 
4
 
MC
O
 
か
ら
読
み
出
し

34
-2
5

PC
D
 
5
 
MC
O
 
か
ら
読
み
出
し

34
-2
6

PC
D
 
6
 
MC
O
 
か
ら
読
み
出
し

34
-2
7

PC
D
 
7
 
MC
O
 
か
ら
読
み
出
し

34
-2
8

PC
D
 
8
 
MC
O
 
か
ら
読
み
出
し

34
-2
9

PC
D
 
9
 
MC
O
 
か
ら
読
み
出
し

34
-3
0

PC
D
 
10

 
MC
O
 
か
ら
読
み
出
し

34
-4
*

入
力
＆
出
力

34
-4
0

デ
ィ
ジ
タ
ル
入
力

34
-4
1

デ
ィ
ジ
タ
ル
出
力

34
-5
*

プ
ロ
セ
ス
・
デ
ー
タ

34
-5
0

実
際
の
位
置

34
-5
1

コ
マ
ン
ド
さ
れ
た
位
置

34
-5
2

実
際
の
マ
ス
タ
ー
位
置

34
-5
3

ス
レ
ー
ブ
・
イ
ン
デ
ッ
ク
ス
位
置

34
-5
4

マ
ス
タ
ー
・
イ
ン
デ
ッ
ク
ス
位
置

34
-5
5

曲
線
位
置

34
-5
6

ト
ラ
ッ
ク
・
エ
ラ
ー

34
-5
7

同
期
エ
ラ
ー

34
-5
8

実
際
の
速
度

34
-5
9

実
際
の
マ
ス
タ
ー
速
度

34
-6
0

同
期
状
態

34
-6
1

軸
状
態

34
-6
2

プ
ロ
グ
ラ
ム
状
態

34
-6
4

MC
O
 
30
2
 
状
態

34
-6
5

MC
O
 
30
2
コ
ン
ト
ロ
ー
ル

34
-7
*

診
断
読
み
出
し

34
-7
0

MC
O
 
警
報
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

 
1

34
-7
1

MC
O
 
警
報
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

 
2

35
-*
*

セ
ン
サ
ー
入
力
オ
プ
シ
ョ
ン

35
-0
*

温
度

 
入
力
モ
ー
ド

35
-0
0

端
子

 
X4
8/
4
 
温
度
単
位

35
-0
1

端
子

 
X4
8/
4
 
入
力
タ
イ
プ

35
-0
2

端
子

 
X4
8/
7
 
温
度
単
位

35
-0
3

端
子

 
X4
8/
7
 
入
力
タ
イ
プ

35
-0
4

端
子

 
X4
8/
10

 
温
度
単
位

35
-0
5

端
子

 
X4
8/
10

 
入
力
タ
イ
プ

35
-0
6

温
度
セ
ン
サ
ー
警
報
機
能

35
-1
*

温
度

 
入
力

X4
8/
4

35
-1
4

端
子

 
X4
8/
4
 
フ
ィ
ル
タ
ー
時
定
数

35
-1
5

端
子

 
X4
8/
4
 
温
度

 
モ
ニ
タ
ー

35
-1
6

端
子

 
X4
8/
4
 
低
温
度

 
制
限

35
-1
7

端
子

 
X4
8/
4
 
高
温
度

 
制
限

35
-2
*

温
度

 
入
力

X4
8/
7

35
-2
4

端
子

 
X4
8/
7
 
フ
ィ
ル
タ
ー
時
定
数

35
-2
5

端
子

 
X4
8/
7
 
温
度

 
モ
ニ
タ
ー

35
-2
6

端
子

 
X4
8/
7
 
低
温
度

 
制
限

35
-2
7

端
子

 
X4
8/
7
 
高
温
度

 
制
限

35
-3
*

温
度

 
入
力

 
X4
8/
10

35
-3
4

端
子

 
X4
8/
10

 
フ
ィ
ル
タ
ー
時
定
数
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35
-3
5

端
子

 
X4
8/
10

 
温
度

 
モ
ニ
タ
ー

35
-3
6

端
子

 
X4
8/
10

 
低
温
度

 
制
限

35
-3
7

端
子

 
X4
8/
10

 
高
温
度

 
制
限

35
-4
*

ア
ナ
ロ
グ
入
力

X4
8/
2

35
-4
2

端
子

 
X4
8/
2
 
低
電
流

35
-4
3

端
子

 
X4
8/
2
 
高
電
流

35
-4
4

端
子

 
X4
8/
2
 
低

指
令

信
号

/
フ

ィ
ー

ド
バ

ッ
ク

 
値

35
-4
5

端
子

 
X4
8/
2
 
高

指
令

信
号

/
フ

ィ
ー

ド
バ

ッ
ク

 
値

35
-4
6

端
子

 
X4
8/
2
 
フ
ィ
ル
タ
ー
時
定
数

42
-*
*

安
全
機
能

42
-1
*

速
度
監
視

42
-1
0

速
度
ソ
ー
ス
の
測
定

42
-1
1

エ
ン
コ
ー
ダ
ー
分
解
能

42
-1
2

エ
ン
コ
ー
ダ
ー
方
向

42
-1
3

ギ
ア
比

42
-1
4

フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク
・
タ
イ
プ

42
-1
5

フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク
・
フ
ィ
ル
タ
ー

42
-1
7

許
容
誤
差

42
-1
8

ゼ
ロ
速
度
タ
イ
マ
ー

42
-1
9

ゼ
ロ
速
度
制
限

42
-2
*

安
全
入
力

42
-2
0

安
全
機
能

42
-2
1

タ
イ
プ

42
-2
2

デ
ィ
ス
ク
レ
パ
ン
シ
ー
（
不
一
致
）
時
間

42
-2
3

安
定
信
号
時
間

42
-2
4

再
ス
タ
ー
ト
動
作

42
-3
*

一
般

42
-3
0

外
部
障
害
反
応

42
-3
1

リ
セ
ッ
ト
ソ
ー
ス

42
-3
3

パ
ラ
メ
ー
タ
ー
設
定
名

42
-3
5

S-
CR
C
 
値

42
-3
6

レ
ベ
ル

 
1
 
パ
ス
ワ
ー
ド

42
-4
*

SS
1

42
-4
0

タ
イ
プ

42
-4
1

ラ
ン
プ
・
プ
ロ
フ
ァ
イ
ル

42
-4
2

遅
延
時
間

42
-4
3

デ
ル
タ

T
42
-4
4

減
速
率

42
-4
5

デ
ル
タ

V
42
-4
6

ゼ
ロ
速
度

42
-4
7

ラ
ン
プ
時
間

42
-4
8

減
速
時

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
ス
タ
ー
ト

42
-4
9

減
速
時

Sﾗ
ﾝﾌ
ﾟ
比

 
終
了

42
-5
*

SL
S

42
-5
0

カ
ッ
ト
オ
フ
速
度

42
-5
1

速
度
制
限

42
-5
2

フ
ェ
イ
ル
セ
ー
フ
反
応

42
-5
3

ラ
ン
プ
起
動

42
-5
4

立
り
下
り
時
間

42
-6
*

安
全
フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス

42
-6
0

テ
レ
グ
ラ
ム
選
択

42
-6
1

行
先
ア
ド
レ
ス

42
-8
*

状
態

42
-8
0

安
全
オ
プ
シ
ョ
ン
状
態

42
-8
1

安
全
オ
プ
シ
ョ
ン
状
態

2
42
-8
2

安
全
コ
ン
ト
ロ
ー
ル
・
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

42
-8
3

安
全
状
態
メ
ッ
セ
ー
ジ
文

42
-8
5

ア
ク
テ
ィ
ブ
安
全
機
能

42
-8
6

安
全
オ
プ
シ
ョ
ン
情
報

42
-8
8

サ
ポ
ー
ト
さ
れ
て
い
る
カ
ス
タ
ム

化
フ
ァ
イ

ル
バ
ー
ジ
ョ
ン

42
-8
9

カ
ス
タ
ム
化
フ

ァ
イ
ル
バ
ー
ジ
ョ
ン

42
-9
*

特
殊

42
-9
0

安
全
オ
プ
シ
ョ
ン
の
リ
ス
タ
ー
ト

99
-*

開
発
サ
ポ
ー
ト

99
-0
*

DS
P
デ
バ
ッ
グ

99
-0
0

DA
C
 
1
 
選
択

99
-0
1

DA
C
 
2
 
選
択

99
-0
2

DA
C
 
3
 
選
択

99
-0
3

DA
C
 
4
 
選
択

99
-0
4

DA
C
 
1
 
ス
ケ
ー

ル
99
-0
5

DA
C
 
2
 
ス
ケ
ー

ル
99
-0
6

DA
C
 
3
 
ス
ケ
ー

ル
99
-0
7

DA
C
 
4
 
ス
ケ
ー

ル
99
-0
8

テ
ス
ト
パ
ラ
メ
ー
タ
ー

1
99
-0
9

テ
ス
ト
パ
ラ
メ
ー
タ
ー

2
99
-1
0

DA
C
 
オ
プ
シ
ョ
ン
セ
ッ
ト

99
-1
*

ハ
ー
ド
ウ
ェ
ア
コ
ン
ト
ロ
ー
ル

99
-1
1

RF
I
 
2

99
-1
2

フ
ァ
ン

99
-1
*

ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
読
み
出
し

99
-1
3

ア
イ
ド
ル
時
間

99
-1
4

キ
ュ
ー
内

 
Pa
ra
md
b
 
要
求

99
-1
5

In
v
不
具
合
時
二
次
タ
イ
マ
ー

99
-1
6

電
流
セ
ン
サ
ー
の
数

99
-1
7

tC
on
1
 
時
間

99
-1
8

tC
on
2
 
時
間

99
-1
9

時
間

適
化
方
法

99
-2
*

ヒ
ー
ト
シ
ン
ク
読
み
出
し

99
-2
0

HS
 
Te
mp
.
 
(P

C1
)

99
-2
1

HS
 
Te
mp
.
 
(P

C2
)

99
-2
2

HS
 
Te
mp
.
 
(P

C3
)

99
-2
3

HS
 
Te
mp
.
 
(P
C4
)

99
-2
4

HS
 
Te
mp
.
 
(P
C5
)

99
-2
5

HS
 
Te
mp
.
 
(P
C6
)

99
-2
6

HS
 
Te
mp
.
 
(P

C7
)

99
-2
7

HS
 
Te
mp
.
 
(P

C8
)

99
-3
*

パ
フ
ォ
ー
マ
ン
ス
読
み
出
し

99
-3
4

パ
フ
ォ
ー
マ
ン
ス
高
速
ス
レ
ッ
ド

AO
C

99
-3
5

パ
フ
ォ
ー
マ
ン
ス
低
速
ス
レ
ッ
ド

AO
C

99
-3
6

パ
フ
ォ
ー
マ
ン
ス
ア
イ
ド
ル
ス
レ
ッ
ド

AO
C

99
-3
7

パ
フ
ォ
ー
マ
ン
ス
シ
ス
テ
ム
ア
イ
ド
ル
ス
レ

ッ
ド

AO
C

99
-3
8

パ
フ
ォ
ー
マ
ン
ス

CP
U
利
用
率

AO
C(
%)

99
-3
9

パ
フ
ォ
ー
マ
ン
ス
イ
ン
タ
ー
バ
ル
カ
ウ
ン
タ

99
-4
*

ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
コ
ン
ト
ロ
ー
ル

99
-4
0

St
ar
tu
pW
iz
ar
dS
ta
te

99
-4
1

パ
フ
ォ
ー
マ
ン
ス
測
定

99
-5
*

PC
デ
バ
ッ
グ

99
-5
0

PC
デ
バ
ッ
グ
選
択

99
-5
1

PC
 
デ
バ
ッ
グ

 
0

99
-5
2

PC
 
デ
バ
ッ
グ

 
1

99
-5
3

PC
 
デ
バ
ッ
グ

 
2

99
-5
4

PC
 
デ
バ
ッ
グ

 
3

99
-5
5

PC
 
デ
バ
ッ
グ

 
4

99
-5
6

フ
ァ
ン

1
フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク

99
-5
7

フ
ァ
ン

2
フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク

99
-5
8

PC
 
補
助
温
度

99
-5
9

電
源
カ
ー
ド
温
度

99
-8
*

RT
DC

99
-8
0

tC
on
1
選
択

99
-8
1

tC
on
2
選
択

99
-8
2

ト
リ
ガ
ー
比
較
選
択

99
-8
3

ト
リ
ガ
ー
比
較
操
作

99
-8
4

ト
リ
ガ
ー
比
較
オ
ペ
ラ
ン
ド

99
-8
5

ト
リ
ガ
ー
ス
タ
ー
ト

99
-8
6

プ
リ
ト
リ
ガ
ー

99
-9
*

イ
ン
タ
ー
バ
ル
値

99
-9
0

存
在
す
る
オ
プ
シ
ョ
ン

99
-9
1

モ
ー
タ
ー
電
力
内
部

99
-9
2

モ
ー
タ
ー
電
圧
内
部

99
-9
3

モ
ー
タ
ー
周
波
数
内
部

60
0-
**

プ
ロ
フ
ィ
セ
ー
フ

60
0-
22

プ
ロ

フ
ィ

ド
ラ

イ
ブ

/
安

全
テ

レ
グ

ラ
ム

選
択

60
0-
44

不
具
合
メ
ッ
セ
ー
ジ
・
カ
ウ
ン
タ
ー

60
0-
47

不
具
合
番
号

60
0-
52

不
具
合
状
況
カ
ウ
ン
タ
ー

60
1-
**

プ
ロ
フ
ィ
ド
ラ
イ
ブ

 
2

60
1-
22

プ
ロ

フ
ィ

ド
ラ

イ
ブ

 
安
全

チ
ャ

ネ
ル

テ
レ

グ
ラ
ム

 
No
.

付属資料 取扱説明書

MG34U440 Danfoss A/S © 06/2015 All rights reserved. 77

9 9



インデックス

A

AC 主電源....................................  7, 30

AC 入力......................................  7, 30

AC 波形..........................................  7

AMA..................................... 48, 52, 55

Auto On(自動オン)............................... 37

[

[Auto on]............................... 39, 48, 49

E

EMC............................................. 12

EMC 干渉........................................ 14

F

FC.............................................. 33

[

[Hand on]................................... 37, 48

M

MCT 10...................................... 30, 35

Modbus RTU...................................... 33

P

PELV........................................ 44, 67

R

Reset(リセット)..... 35, 36, 37, 38, 50, 51, 52, 56

RFI フィルター.................................. 30

RMS 電流.........................................  7

RS485........................................... 44

RS485 シリアル通信..............................  32

S

Safe Torque Off................................. 32

SLC.......................................  0 , 45

STO............................................. 32

T

T27 を接続した AMA..............................  40

T27 を接続していない AMA........................  40

ア

アナログ信号.................................... 51

アナログ入力................................ 30, 65

アナログ出力................................ 30, 66

アナログ速度指令信号............................ 40

イ

インテリアビュー................................. 4

エ

エネルギー効率クラス............................ 64

オ

オプション装置.............................. 32, 35

ク

クイック・メニュー.............................. 36

ケ

ケーブルの長さと断面積.......................... 65

ケーブルルーティング(配線)...................... 34

ケーブル仕様.................................... 65

コ

コントロール 配線............................... 14

コントロール・カード
RS485 シリアル通信............................  66
性能.......................................... 67

コントロール信号................................ 48

コントロール特性................................ 67

コントロール端子.................... 37, 39, 48, 50

コントロール配線........................ 12, 31, 34

サ

サービス........................................ 47

サーマル保護..................................... 7

サーミスター.................................... 30

サーミスターコントロール配線.................... 30

シ

シールド・ケーブル.......................... 14, 34

システムフィードバック........................... 3

ジ

ジャンパー...................................... 32

シ

シリアル通信.................... 30, 37, 48, 49, 50
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ス

スイッチ........................................ 32

スイッチ周波数.................................. 49

スタート/ストップコマンド....................... 42

スタートアップ.................................. 38

スリープ・モード................................ 49

デ

ディジタル入力.......................... 32, 49, 65

ディジタル出力.................................. 66

デフォルト設定.................................. 37

ト

トラブルシューティング.......................... 60

トランジエント保護............................... 7

トリップ.................................... 44, 50

トリップ・ロック................................ 50

トルク.......................................... 52

トルク、端子.................................... 70

トルク制限...................................... 60

トルク特性...................................... 64

ナ

ナビゲーション・キー.................... 36, 38, 48

ネ

ネームプレート.................................. 10

パ

パラメーター・メニュー構造...................... 73

パルス・スタート／ストップ...................... 42

パルス入力...................................... 66

ヒ

ヒートシンク.................................... 54

ヒューズ................................ 12, 34, 68

フ

フィードバック...................... 32, 34, 48, 54

フューズ........................................ 54

ブ

ブレーキ........................................ 48

ブレーキ
ブレーキ・コントロール........................ 52
ﾌﾞﾚｰｷ抵抗器................................... 51
ブレーキ限界.................................. 53

フ

フローティング・デルタ.......................... 30

プ

プログラミング...................... 32, 35, 36, 37

ブ

ブロック図....................................... 7

メ

メイン・メニュー................................ 36

メニュー・キー.................................. 36

メニュー構造.................................... 36

モ

モーター
サーミスター.................................. 44
モーター・サーミスター........................ 44
モーター・データ.......................... 51, 56
モーター電力.................................. 55
モーター電流.................................. 55

モーター 配線................................... 14

モーター・ケーブル.............................. 14

モーター・データ................................ 60

モーター保護..................................... 3

モーター出力 (U、V、W):......................... 64

モーター回転チェック............................ 39

モーター接続.................................... 14

モーター熱保護.................................. 44

モーター状態..................................... 3

モーター速度.................................... 38

モーター配線.................................... 34

モーター電力................................ 12, 36

モーター電流................................. 7, 36

リ

リモートコマンド................................. 3

リモート速度指令信号............................ 49

リレー出力...................................... 67

ロ

ローカル・コントロール.................. 35, 37, 48

ローカル・コントロール・パネル(LCP)............. 35

ロードシェア.................................... 70

ワ

ワイヤサイズ................................ 12, 14
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不

不具合ログ...................................... 36

中

中間回路........................................ 51

主

主電源 (L1、L2、L3):............................ 64

主電源電圧.................................. 36, 48

予

予期しないモーター回転........................... 9

予期しない始動............................... 8, 47

仕

仕様............................................ 33

伝

伝導............................................ 34

使

使用目的......................................... 3

供

供給電圧............................ 30, 35, 54, 66

保

保全............................................ 47

保存............................................ 10

入

入力
アナログ入力.................................. 51
ディジタル入力................................ 52

入力 電力....................................... 14

入力信号........................................ 32

入力切断........................................ 30

入力端子................................ 30, 32, 35

入力電力..................... 7, 12, 30, 34, 35, 50

入力電力配線.................................... 34

入力電圧........................................ 35

入力電流........................................ 30

冷

冷却............................................ 10

冷却用空きスペース.............................. 34

出

出力端子........................................ 35

出力電力配線.................................... 34

出力電流.................................... 48, 66

出荷寸法.................................... 70, 71

初

初期化.......................................... 38

制

制御
コントロール・カード.......................... 51
コントロール・メッセージ文タイムアウト........ 53

力

力率......................................... 7, 34

効

効率.................................... 61, 62, 63

取

取り付け.................................... 11, 34

周

周囲条件........................................ 64

回

回転............................................. 9

外

外部コマンド................................. 7, 50

外部コントローラー............................... 3

外部警報リセット................................ 43

安

安全性........................................... 9

寸

寸法、出荷.................................. 70, 71

干

干渉隔離........................................ 34

手

手動初期化...................................... 38
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承

承認............................................. 7

拡

拡張オプションキャビネット....................... 5

持

持ち上げ方法.................................... 11

接

接地................................ 14, 30, 34, 35

接地デルタ...................................... 30

接地接続........................................ 34

接地線.......................................... 12

操

操作キー........................................ 36

放

放電時間......................................... 8

断

断路器.......................................... 35

有

有資格技術者..................................... 8

機

機械的ブレーキ CL............................... 46

漏

漏洩電流..................................... 9, 12

状

状態ディスプレイ................................ 47

状態モード...................................... 47

用

用例............................................ 72

直

直流リンク...................................... 51

直流電流................................. 7, 12, 48

相

相損失.......................................... 51

省

省略形.......................................... 72

短

短絡............................................ 52

短絡電流定格 (SCCR)............................. 69

磁

磁束............................................ 46

空

空きスペース要件................................ 10

立

立ち上がり時間.................................. 60

立ち下がり時間.................................. 60

端

端子
入力.......................................... 51
54............................................ 57

端子 53......................................... 32

端子 54......................................... 32

端子位置 D1h.................................... 15

端子位置 D2h.................................... 16

端子位置 D3h.................................... 16

端子位置 D4h.................................... 17

等

等電位化........................................ 12

絶

絶縁された主電源................................ 30

自

自動モーター適合 (AMA).......................... 40

自動リセット.................................... 35

補

補助機器........................................ 34

補助的リソース................................... 3

記

記号............................................ 72

設

設定........................................ 36, 39
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設定値.......................................... 49

設置.................................... 31, 33, 34

設置環境........................................ 10

認

認証............................................. 7

警

警告............................................ 50

警報............................................ 50

警報ログ........................................ 36

負

負荷分散......................................... 8

通

通信オプション.................................. 54

速

速度指令信号................ 32, 36, 39, 40, 48, 49

速度指令信号、アナログ.......................... 40

運

運転コマンド.................................... 39

運転許可........................................ 49

過

過温度.......................................... 52

過熱............................................ 52

過電圧...................................... 49, 60

過電流保護...................................... 12

遮

遮断器...................................... 34, 68

重

重量........................................ 70, 71

閉

閉ループ........................................ 32

開

開ループ................................ 32, 46, 67

電

電力接続........................................ 12

電圧アンバランス................................ 51

電気的ノイズ.................................... 12

電流
出力電流...................................... 51
電流定格...................................... 51

電流制限........................................ 60

高

高調波........................................... 7

高電圧....................................... 8, 35
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