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 このデザインガイドの読み方

デザインガイドの読み方

このデザインガイドでは、ご使用の FC 300 についてあらゆる側面から紹介しています。

FC 300 に関する入手可能な資料

- 『VLT® AutomationDrive FC 300 Operating Instructions』（VLT® AutomationDrive FC 300 取扱い説明書）

MG.33.AX.YY では、ドライブを稼動させるために必要な情報を説明します。

- 『VLT® AutomationDrive FC 300 Design Guide』（VLT® AutomationDrive FC 300 デザインガイド）MG.33.BX.YY

では、ドライブ、カスタマー・デザイン、アプリケーションについての技術情報を説明します。

- 『VLT® AutomationDrive FC 300 Programming Guide』（VLT® AutomationDrive FC 300 プログラミング・ガイ

ド）MG.33.MX.YY では、プログラム方法に関する情報を説明し、全パラメーターを解説します。

- 『VLT® AutomationDrive FC 300 Profibus Operating Instructions』（VLT® AutomationDrive FC 300 プロフ

ィバス取扱い説明書）MG.33.CX.YY では、プロフィバスのフィールドバスを使ってドライブをコントロー

ル、監視、プログラムするのに必要な情報を提供します。

- 『VLT® AutomationDrive FC 300 DeviceNet Operating Instructions』（VLT® AutomationDrive FC 300

DeviceNet 取扱い説明書）MG.33.DX.YY では、DeviceNet のフィールドバスを使ってドライブをコントロー

ル、監視、プログラムするのに必要な情報を提供します。

X = レビジョン番号

YY = 言語コード

Danfoss のドライブの技術資料は、www.danfoss.com/BusinessAreas/DrivesSolutions/Documentations/Technical

+Documentation からもオンラインで入手できます。

承認

FC 300 デザインガイド
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記号

このデザインガイドで使用されている記号です。

注意

読者の注意を促します。

一般警告 を示します。

高電圧警告を示します。

* デフォルト設定を示します。

略語

交流 AC
アメリカ式ワイヤ規格 AWG
アンペア／AMP A
自動モーター適合 AMA
電流制限 ILIM
摂氏 °C
直流 DC
ドライブに依存 D-TYPE
電磁両立性 EMC
電子サーマル・リレー ETR
周波数変換器 FC
グラム g
ヘルツ Hz
キロヘルツ KHz
ローカル・コントロール・パネル LCP
メートル m
ミリ・ヘンリー・インダクタンス mH
ミリアンペア mA
ミリセコンド ms
分 min
動作コントロール・ツール MCT
ナノファラッド nF
ニュートン・メーター Nm
公称モーター電流 IM,N
公称モーター周波数 fM,N
公称モーター電力 PM,N
公称モーター電圧 UM,N
パラメーター par.
超低電圧保護 PELV
プリント回路板 PCB
定格インバーター出力電流 IINV
毎分回転数 RPM
秒 s
トルク制限 TLIM
ボルト V

FC 300 デザインガイド
 このデザインガイドの読み方  
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定義

ドライブ：

D-TYPE

接続したドライブのサイズおよびタイプ（依存）。

IVLT,MAX

最高出力電流です。

IVLT,N

周波数変換器から供給される定格出力電流です。

UVLT, MAX

最高出力電圧です。

入力：

コントロール・コマンド

接続したモーターを LCP およびディジタル入力を介し

てスタートおよび停止させることができます。

機能は次の 2 つのグループに分類されます。

グループ 1 の機能は、グループ 2 の機能に優先しま

す。

グループ 1 リセット、フリーラン 停止、リセッ
トしてフリーラン停止、クイック停
止、直流ブレーキ、停止、および
［OFF］（オフ）キー。

グループ 2 スタート、パルス・スタート、逆転、
逆転スタート、ジョグ、および出力凍
結

モーター：

fJOG

ジョグ機能が（ディジタル端末を介して）起動したときのモーター周波数です。

fM

モーター周波数です。

fMAX

最高モーター周波数です。

fMIN

最低モーター周波数です。

fM,N

定格モーター周波数（ネームプレート・データ）です。

IM

モーター電流です。

IM,N

定格モーター電流（ネームプレート・データ）です。

M-TYPE

接続したドライブのサイズおよびタイプ（依存）です。

nM,N

定格モーター速度（ネームプレート・データ）です。

PM,N

定格モーター電力（ネームプレート・データ）です。

TM,N

定格トルク（モーター）です。

UM

瞬時モーター電圧です。

FC 300 デザインガイド
 このデザインガイドの読み方  
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UM,N

定格モーター電圧（ネームプレート・データ）です。

切断トルク

ηVLT
周波数変換器の効率とは、電力出力と電力入力間の比率です。

スタート無効コマンド

グループ 1 のコントロール・コマンドに属する停止コマンドです - 以下のグループを参照してください。

停止コマンド

「コントロール・コマンド」を参照してください。

速度指令信号：

アナログ速度指令信号

アナログ入力 53 または 54 に伝送される信号は、電圧または電流となります。

バイナリ速度指令信号

シリアル通信ポートに伝送される信号です。

プリセット速度指令信号

速度指令信号範囲の -100% から +100% までに設定できる定義済みプリセット速度指令信号です。ディジタル端末を

介して 8 つのプリセット速度指令信号を選択できます。

パルス基準

ディジタル入力（端末 29 または 33）に伝送されるパルス周波数信号です。

RefMAX

100% フルスケール値における速度指令信号入力（通常、10 V、20mA）と最終的な速度指令信号との関係を決定しま

す。パラメーター 3-03 にセットされた最大速度指令信号値です。

RefMIN

0% 値における速度指令信号入力（通常、0V、0mA、4mA）と最終的な速度指令信号との関係を決定します。パラメータ

ー 3-02 にセットされた最小速度指令信号値です。.

その他：

アナログ入力

アナログ入力は周波数変換器の様々な機能をコントロールするために使用されます。

アナログ入力には 2 つのタイプがあります。

電流入力、0 ～ 20 mA 及び 4 ～ 20 mA

電圧入力、0 ～ 10 V 直流（FC 301）

電圧入力、-10 ～ +10 V 直流 (FC 302)

アナログ出力

アナログ出力は 0-20 mA、4-20 mA の信号またはディジタル信号を供給できます。

FC 300 デザインガイド
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自動モーター適合、AMA

AMA アルゴリズムによって、停止状態の接続モーターの電気的パラメーターが決定します。

ブレーキ抵抗器

ブレーキ抵抗器は、復熱式ブレーキにより生成されるブレーキ電力を吸収できるモジュールです。この復熱式ブレー

キ力により中間回路電圧が上昇し、ブレーキ・チョッパーによってその力がブレーキ抵抗器に確実に伝送されます。

CT 特性

コンベア・ベルト、排気ポンプやクレーンなどの全ての用途に使用される一定トルク特性です。

ディジタル入力

ディジタル入力は周波数変換器の様々な機能をコントロールするために使用できます。

ディジタル出力

ドライブには、24 V 直流（最高 40mA）の信号を供給できる 2 つのソリッドステート出力があります。

DSP

ディジタル信号プロセッサーです。

ETR

電子サーマル・リレーは現在の負荷と時間に基づいた熱負荷計算です。その目的はモーター温度を推定することにあり

ます。

Hiperface®

Hiperface® は Stegmann の登録商標です。

初期化

（パラメーター 14-22 にて）初期化が実行されると、周波数変換器はデフォルト設定に戻ります。

間欠負荷サイクル

間欠負荷定格とは負荷サイクルのシーケンスをいいます。各サイクルはオン・ロードとオフ・ロード期間から構成され

ます。操作は反復負荷と非反復負荷のいずれかとなります。

LCP

ローカル・コンロール・パネル（LCP）では、FC 300 シリーズのコントロールとプログラムに総合的なインターフェイ

スが提供されます。コントロール・パネルは取り外し可能で、実装キット・オプションを使用すれば周波数変換器から

最高 3 メートル離れた場所（つまり、フロントパネル）に設置できます。

lsb

下位ビットです。

msb

上位ビットです。

MCM

ケーブル断面積を測るアメリカ式の測定単位を表すミル・サーキュラー・ミルの略語です。1 MCM = 0.5067 mm2

オンライン／オフライン・パラメーター

オンライン・パラメーターへの変更は、データ値が変更されるとすぐにアクティブになります。オフライン・パラメー

ターへの変更は、LCP 上で［OK］（確定）を押すまでアクティブになりません。

プロセス PID

PID レギュレーターは、変化する負荷に整合するように出力周波数を調整することで、所望の速度、圧力、温度等を

維持します。

FC 300 デザインガイド
 このデザインガイドの読み方  
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パルス入力／インクリメンタル・エンコーダー

モーター速度についての情報をフィードバックするのに使用される外部ディジタル・パルス・トランスミッターです。

このエンコーダーは、速度コントロールを非常に精度良く行う必要がある用途で使用されます。

RCD

残留電流デバイスです。

設定

パラメーター設定は 4 つの設定に保存できます。それら 4 つのパラメーター設定を切り換え、別の設定をアクティ

ブにした状態で１つの設定を編集します。

SFAVM

ステーター磁束方向非同期ベクトル変調（S tator  F lux oriented A synchronous V ector M）（パラメーター

14-00）と呼ばれるスイッチ・パターンです。

スリップ補償

周波数変換器は、測定モーター負荷に応じて周波数を補足してモーター・スリップを補償し、モーターの速度をほぼ一

定に保ちます。

スマート論理コントロール（SLC）

SLC は関連するユーザー定義イベントが SLC によって真と評価されると実行される一連のユーザー定義アクションで

す(パラメーター グループ 13-xx)。

FC 標準バス

FC プロトコル又は MC プロトコルを使用した RS 485 が含まれます。パラメーター 8-30 を参照してください。

サーミスター ：

温度を監視する場所（周波数変換器またはモーター）に配置される温度依存の抵抗器です。

トリップ

状態が不具合状況となりました。例えば、周波数変換器が過剰な温度にさらされている、あるいは周波数変換器がモ

ーター、プロセス、またはメカニズムを保護している場合。不具合の原因を取り除き、かつリセットを起動すること

によって、または場合によっては自動的にリセットするようにプログラムすることによってトリップ状態が取り消さ

れるまでは、再スタートは阻止されます。トリップは、身体の安全のために、用いられないことがあります。

トリップ・ロック

周波数変換器がそれ自体を保護しているか、物理的介入を必要としている場合、例えば、周波数変換器に対して出力

の短絡が生じている場合などで、状態が不具合状況となりました。ロックされたトリップは、主電源を切り離し、不

具合の原因を取り除き、かつ周波数変換器を再接続することによって取り消すことができます。不具合の原因を取り

除き、かつリセットを起動することによって、または場合によっては自動的にリセットするようにプログラムするこ

とによってトリップ状態が取り消されるまでは、再スタートは阻止されます。トリップは、身体の安全のために、用

いられないことがあります。

VT 特性

ポンプとファンに使用される可変トルク特性です。

VVCplus

標準電圧／周波数の比率コントロールと比較すると、電圧ベクトル・コントロール（VVCplus）は、速度指令信号が変更

された場合や、負荷トルクに対する場合に、動力性能や安定性を向上させます。

60° AVM

60° 非同期ベクトル変調（A synchronous V ector M odulation）（パラメーター 14-00）と呼ばれるスイッチ・パタ

ーンです。

力率

力率とは、I1 と IRMS 間の関係のことです。
力 率 = 3 x U x I1 x cosϕ

3 x U x IRMS

3 相コントロールの力率：
= I1 x cosϕ1

IRMS
=

I1
IRMS

なななな cosϕ1 = 1

FC 300 デザインガイド
 このデザインガイドの読み方  
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力率は、周波数変換器が主電源にかける負荷の程度を示

します。

力率が低ければ低いほど、同じ KW 性能に対する IRMS

が高くなります。

IRMS = I1
2 + I5

2 + I7
2 + .. + In

2

更に、高力率は異なる高調波電流が低いことを示します。

FC 300 周波数変換器の内蔵直流コイルから高い力率が生成され、その力率によって主電源にかけらる負荷が最小化さ

れます。

FC 300 デザインガイド
 このデザインガイドの読み方  
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 FC 300 について

安全予防措置

電源に接続されている限り、周波数変換器の電圧は危険です。モーター、周波数変換器、またはフィール

ドバスの間違った設置は、装置の損害、重大な人身事故、あるいは死亡の原因となるおそれがあります。

よって、国内及び地域の規則や安全規則と同様、本マニュアルの指示を遵守しなければなりません。

安全規則

1. 修理の際には、周波数変換器を主電源から外して下さい。主電源から切断されていること、及びモーターと

主電源プラグを外す前に、必要な時間が経過していることを確認して下さい。

2. 周波数変換器のコントロール・パネル上の [STOP／RESET]（停止／リセット） キーは、主電源からの装置を

切断しませんし、安全スイッチとしても使用されません。

3. 装置への正しい保護接地を確立し、ユーザーは供給電圧に対し保護され、モーターは、適切な国内及び地域

の規則に準じて、過負荷から保護されなければなりません。

4. 接地漏洩電流は、3.5 mA より高くなります。

5. モーターの過負荷に対する保護は、工場設定に含まれていません。この機能が必要な場合には、パラメータ

ー 1-90 をデータ値 ETR トリップ又はデータ値 ETR 警告に設定します。

注意

この機能は、1.16 x 定格モーター電流と定格モーター周波数で初期化されます。北米市場向け:ETR 機能

は、NEC に準拠したクラス 20 モーター過負荷保護を提供します。

6. 周波数変換器が主電源に接続されているときには、モーターと主電源からプラグを取り除かないで下さい。

主電源から切断されていること、及びモーターと主電源プラグを外す前に、必要な時間が経過していること

を確認して下さい。

7. 負荷分散 (直流中間回路のリンク) と外部 24 V DC が導入されている場合には、L1、L2、及び L3 より大き

な電圧入力が周波数変換器にあることに注意してください。全ての電圧入力が切断され、修理を始める前に

必要な時間が経過していることを確認して下さい。

不意なスタートに対する警告

1. 周波数変換器が主電源に接続されている間、モーターはディジタル・コマンド、バス・コマンド、基準、また

はローカル停止を用いて停止状態になります。個人の安全に対する配慮は、不意なスタートが起こらないよ

う確実にする必要があり、これらの停止機能は十分ではありません。

FC 300 デザインガイド
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2. パラメーターが変更されている間、モーターがスタートするかもしれません。そのため、停止キー [STOP/

RESET]（停止／リセット）は、どのデータが変更されているかに従って常に起動していなければなりません。

3. 周波数変換器の電子部品に不具合が生じたり、または一時的な過負荷、あるいは主電源の不具合や、モータ

ー接続が中断した場合に、停止中のモーターがスタートするかもしれません。

装置を主電源から切断した後でも、電気部品に触れることは命取りになりかねません。

また、外部直流 24V、負荷分散（直流中間電流のリンケージ）や速度バックアップ用モーター接続など、他の電圧入

力が切断されていることを確認してください。安全ガイドラインの詳細については、『FC 300 Operating

Instructions』（FC 300 取扱い説明書）(MG.33.A8.xx) を参照してください。

処分指示

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。

地域法および現在有効な法律に従い、電気および電子廃棄物とともに分別して収集す

る必要があります。

注意

FC 300 AutomationDrive DC リンク・キャパシターは、電源が切断された後でも充電されています。感電の危険を

避けるため、保守を行う前に FC 300 を主電源から切断してください。周波数変換器のサービスを行う前に、最

低限以下に示す時間待ってください。

FC 300： 0.25-7.5 kW 4 分

FC 300： 11－22 kW 15 分

FC 300： 30-75 KW 15 分

FC 300

デザイン・ガイド

ソフトウェア・バージョン:4.0x

   

本デザインガイドは、ソフトウェア・バージョン 4.0x を搭載したすべての FC 300 周波数変換器を対象としてい

ます。

ソフトウェア・バージョン番号は、パラメーター 15-43 から確認できます。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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CE 適合と CE 標示

CE 適合と CE 標示とは

CE 標示は、EFTA および EU 内での貿易の技術的障害を避けることを目的としています。EU では、製品が該当する EU

指令に準拠しているかどうかを示す簡単な方法として、CE 標示を導入しました。CE 標示は、製品の仕様または品質

について保証するものではありません。周波数変換器は、次の 3 つの EU 指令によって規制されています。

機械指令（98／37／EEC）

最重要可動部品が付いた全ての機械は、1995 年 1 月 1 日付けの機械指令の対象となります。周波数変換器の大部分

は電気機器ですので、この機械指令には該当しません。しかし、周波数変換器が機械内部での使用を目的として供給

される場合には、弊社は周波数変換器に関する安全面についての情報をご提供いたします。弊社による情報提供は製

造者の宣言により通知されます。

低電圧指令（73／23／EEC）

周波数変換器は 1997 年 1 月 1 日付けの低電圧指令に従い、CE 標示を行う必要があります。この指令は、50 - 1000

V AC と 75 - 1500 V DC 電圧範囲で使用される全ての電気機器と電気製品に適用されます。Danfoss の CE 標示はこ

の指令に従っており、ご要望により適合宣言を発行します。

EMC 指令（89／336／EEC）

EMC は、電磁両立性（electromagnetic compatibility）の略称です。電磁両立性があるとは、異なる部品／電気製品

間の相互干渉により電気製品の機能が影響を受けないことを意味します。

EMC 指令は、1996 年 1 月 1 日付けで発効しています。Danfoss の CE 標示はこの指令に従っており、ご要望により

適合宣言を発行いたします。EMC 対策設置を行う際には、このデザインガイドの指示を参照してください。また、そ

れぞれの製品が準拠する規格についても指定しています。弊社では、仕様書に記載されたフィルターを提供するだけ

でなく、最適な EMC 結果を実現できるようその他の支援も提供しています。

周波数変換器は、大型の電気製品、システム、または設置の一部を構成する複雑な部品としてその分野の専門家によ

り極めて頻繁に使用されます。電気製品、システム、または設置の最終的な EMC 特性の責任は設置者にあることにご

留意してください。

対象範囲

EU の『Guidelines on the Application of Council Directive 89/336/EEC』（理事会指令 89／336／EEC の適用につ

いての指針）には、周波数変換器の使用について 3 つの代表的な状況が概説されています。EMC 対象および CE 標示

については以下を参照してください。

1. 周波数変換器は最終顧客に直接販売されます。例えば、周波数変換器は DIY 市場に販売されます。この場

合、最終顧客は素人です。彼は周波数変換器を自分で設置し、趣味の機械や台所の電気製品などに使用しま

す。このような用途では、周波数変換器は EMC 指令に準拠して CE 標示を行う必要があります。

2. 周波数変換器はプラントでの設置用に販売されています。そのプラントはその分野の専門家によって建設さ

れています。そのプラントは、その分野の専門家により設計され設置された生産プラントまたは加熱／換気

プラントの可能性があります。この場合、周波数変換器または完成したプラントのいずれにも EMC 指令に基

づいた CE 標示は不要です。ただし、ユニットは EMC 指令の基本的な EMC 要件に準拠する必要がありま

す。これは、EMC 指令に準拠して CE 標示がなされた部品、電気製品、およびシステムを使用することで保

証されます。

3. 周波数変換器は総合システムの一部として販売されています。このシステムは総合製品として市場に出てお

り、例えば、空調システムが挙げられます。この総合システムは EMC 指令に準拠して CE 標示を行う必要が

あります。この場合には、製造者は、CE 標示の付いた部品を使用するか、システムの電磁両立性をテストす

ることで EMC 指令に準拠した CE 標示を保証することができます。製造者が CE 標示の付いた部品だけを使

用することにした場合には、システム全体をテストする必要はありません。

Danfoss VLT 周波数変換器と CE 標示

CE 標示は、EU および EFTA 内での貿易を容易にするという本来の目的に使用される場合には、一つの積極的な機能

です。

しかし、CE 標示によって他の多くの仕様が対象となる場合もあります。そのため、特定の CE 標示が専ら何を対象と

しているかを確認する必要があります。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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対象となる仕様が非常に異なる場合があるため、周波数変換器をシステムや電気製品内部の部品として使用する場合

に、CE 標示は設置者に誤った安心感を与えてしまう可能性があります。

Danfoss の CE 標示は、周波数変換器が低電圧指令に準拠していることを示しています。つまり、周波数変換器が正

しく設置されていれば、弊社は低電圧指令への準拠を保証いたします。Danfoss は、弊社の CE 標示が低電圧指令に

準拠していることを確認する適合宣言を発行しています。

この CE 標示は、EMC 対策設置やフィルタリングに対する指示に従っている場合には、EMC 指令にも適用されます。

これらに基づき、EMC 指令に準拠することを示す適合宣言が発行されます。

デザインガイドには、EMC 対策設置を確実に行うための詳細な設置指示が記載されています。さらに、Danfoss では

弊社の各製品が準拠する規格についても指定しています。

Danfoss は、お客様が最良の EMC 結果を実現できるようその他の支援も喜んでご提供いたします。

EMC 指令 89／336／EEC への準拠

前述のとおり、周波数変換器は殆どの場合、大型の電気製品、システム、または設置の一部を構成する複雑な部品と

してその分野の専門家により使用されます。電気製品、システム、または設置の最終的な EMC 特性の責任は設置者に

あることにご留意してください。設置者への支援として Danfoss ではパワー・ドライブ・システム用の EMC 設置指針

を用意しています。設置が EMC 対策の指示に従っている場合には、パワー・ドライブ・システム用に記載された規格お

よびテスト・レベルに準拠しています。「電気的設置」を参照してください。

周波数変換器は、50℃ で IEC／EN 60068-2-3 規格、EN 50178 pkt9.4.2.2 に準拠するように設計されています。

周波数変換器には多数の機械部品および電子部品があります。それら全ては、環境影響に対してある程度の脆弱性を

持っています。

従って、周波数変換器は電子部品に影響を与えたり、損傷を与えうる空中浮遊液体、微粒子、またはガス

のある環境に設置するべきではありません。必要な保護対策を講じないと、停止の危険性が増して周波数

変換器の寿命を縮めることになります。

液体が空気中で運ばれ、周波数変換器内部で液化することがあります。これにより部品や金属部が腐食する場合があ

ります。蒸気、油、塩水も、部品や金属部品の腐食の原因となります。こうした環境では、定格 IP 55 のエンクロー

ジャー付き装置を使用してください。さらに保護 したい場合は、被膜プリント回路板をオプションとして注文できま

す。

塵粒のような空中浮遊の微粒子は、周波数変換器の機械的、電気的または熱による故障を引き起こす可能性がありま

す。一般的に、空中浮遊の微粒子が過剰レベルであるかどうかは、周波数変換器のファン周囲の塵粒で判断できま

す。相当塵粒の多い環境では、定格 IP 55 のエンクロージャー付き装置、または IP 00／IP 20／TYPE 1 装置用のキ

ャビネットを使用してください。

高温高湿の環境では、硫黄、窒素、塩素化合物のような腐食性ガスが、周波数変換器の部品に化学反応を引き起こす

原因となります。

このような化学反応は電子部品に急速に影響し、損傷を与えます。そのため、こうした環境では、周波数変換器から

悪性ガスを追い払い、新鮮な空気に換気するキャビネット内に装置を取り付けることをお勧めします。

この領域をさらに保護するには、プリント回路板を被膜で被ってください。これはオプションで注文できます。

注意

劣悪な環境下での周波数変換器の取り付けは、停止の危険性を増し、更には変換器の寿命を著しく縮めま

す。

周波数変換器を設置する前に、周辺の空気に液体、微粒子、およびガスがないか確認してください。この環境下にあ

る既存の設置を観察すれば確認できます。一般に、空気中に有害な液体が含まれているかどうかは、金属部品につい

ている水や油、または金属部品の腐食で判断できます。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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設置キャビネットや既存の電気的設置において塵粒のレベルが過剰になりがちです。空気中に悪性ガスが存在するか

どうかは、既存の設置の銅レールやケーブル端が黒色化しているかどうかから判断できます。

周波数変換器は、次の規格に基づく手順に従って試験されています。

周波数変換器は、ユニットが生産施設内の壁や床に取り付けられ、パネルがボルトで壁や床に留められている場合の

要件に準拠しています。

IEC／EN 60068-2-6： 振動（シヌソイド）- 1970
IEC／EN 60068-2-64： 振動、広帯域無作為

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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コントロール方法

周波数変換器は主電源からの AC 電圧を DC 電圧に変換します。その後、この DC 電圧が可変振幅および周波数を持

つ AC 電流に変換されます。

モーターには可変電圧／電流と周波数が供給され、これによって 3 相標準 AC モーターと永久磁石同期モーターの無

段変速コントロールが可能になります。

FC 300 コントロール

周波数変換器はモーター・シャフトの速度またはトルクのいずれかをコントロールできます。パラメーター 1-00 の設

定によって、コントロールのタイプが決まります。

速度コントロール：

速度コントロールには 2 つのタイプがあります。

• フィードバックを必要としない開ループ速度コントロール（センサーなし）。

• 入力への速度フィードバックを必要とする PID コントロール方式の閉ループ速度コントロール。閉ループ速

度コントロールが正しく最適化されていれば、開ループ速度コントロールより高い精度を示します。

速度 PID フィードバックとして使用する入力をパラメーター 7-00 にて選択します。

トルク・コントロール (FC 302 のみ):

トルク・コントロールはモーター・コントロールの一部であり、モーター・パラメーターの正しい設定が極めて重要で

す。トルク・コントロールの精度と安定時間は、モーター・フィードバック付き磁束（パラメーター 1-01 モーター・コ

ントロールの原則）によって決まります。

• センサーなし磁束は、10 Hz を超えるモーター周波数において、4 つの全ての象限内で優れた性能を提供しま

す。

• エンコーダー・フィードバック付き磁束は、4 つの全ての象限内で、かつすべてのモーター速度において優れ

た性能を提供します。

速度／トルク速度指令信号：

これらのコントロールへの速度指令信号は、単一の速度指令信号である場合と、相対的にスケーリングした速度指令

信号といった様々な速度指令信号の合計である場合があります。速度指令信号の取り扱いの詳細は、この項の後半に

記載されています。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  

18  MG.33.B8.40 - VLT® は、Danfoss の登録商標です。  



FC 301 と FC 302 のコントロール原理の違い

FC 301 は速度調整に用いる汎用周波数変換器です。コントロール原理は、電圧ベクトル制御（VVCplus）に基づきま

す。

FC 301 が扱えるのは非同期モーターだけです。

FC 301 の電流検知の原理は、直流リンクまたはモーター相での総電流測定に基づきます。モーター側の地絡保護は、

コントロール・ボードに接続された IGBT の不飽和回路によって行います。

FC 301 での短絡動作は、正の DC リンクにある電流変換器、及び 3 つの 低 IGBT とブレーキからフィードバックを

受ける不飽和保護機能によって決まります。

FC 302 は、要件の厳しい用途向けの高性能周波数変換器です。.周波数変換器は、U/f 特殊モーター・モード、

VVCplus、又は磁束ベクトル・コントロールなどの各種モーター・コントロールの原理に対応しています。

FC 302 は、通常のかご形非同期モーターだけでなく永久磁石同期モーター（ブラシレス・サーボ・モーター）も扱うこ

とができます。

FC 302 での短絡動作は、モーター相にある電流変換器、及びブレーキからフィードバックを受ける不飽和保護機能に

よって決まります。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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VVCplus におけるコントロール構造

VVCplus 開ループ構成および閉ループ構成におけるコントロール構造：

上図に示す構成では、パラメーター 1-01 モーター・コントロールの原則は「VVCplus［1］」に、パラメーター 1-00 は

「開ループ速度［0］」に設定されています。速度指令信号処理システムからの最終的な速度指令信号は受信後、ランプ

制限および速度制限を介してからモーター・コントロールに送信されます。その後、モーター・コントロールの出力は

最高周波数制限によって制限されます。

パラメーター 1-00 が「閉ループ速度［1］」に設定されている場合、最終的な速度指令信号はランプ制限および速度

制限から速度 PID コントロールに送信されます。速度 PID コントロールのパラメーターは、パラメーター・グルー

プ 7-0* にあります。速度 PID コントロールからの最終的な速度指令信号は周波数制限によって制限されるモータ

ー・コントロールへ送信されます。

コントロールされた用途での速度や圧力などの閉ループ・コントロールにプロセス PID コントロールを使用するに

は、パラメーター 1-00 にて「プロセス［3］」を選択してください。プロセス PID パラメーターは、パラメーター・

グループ 7-2* および 7-3* にあります。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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センサーなし磁束 におけるコントロール構造（FC 302

のみ）

センサーなし磁束の開ループ構成および閉ループ構成におけるコントロール構造：

上図に示す構成では、パラメーター 1-01 モーター・コントロールの原則は「センサーなし磁束［1］」に、パラメータ

ー 1-00 は「開ループ速度［0］」に設定されています。速度指令信号処理システムからの最終的な速度指令信号は、

上述のパラメーター設定で決定したランプ制限と速度制限を介して供給されます。

推定速度フィードバックは、出力周波数をコントロールするために速度 PID に生成されます。

速度 PID は P、I、D のパラメーター（パラメーター・グループ 7-0*）を使用して設定する必要があります。

コントロールされた用途での速度や圧力などの閉ループ・コントロールにプロセス PID コントロールを使用するに

は、パラメーター 1-00 にて「プロセス［3］」を選択してください。プロセス PID パラメーターは、パラメーター・

グループ 7-2 *および 7-3* にあります。

モーター・フィードバック付き磁束におけるコントロール構造

モーター・フィードバック付き磁束構成におけるコントロール構造（FC 302 のみ利用可能）：

上図に示す構成では、パラメーター 1-01 モーター・コントロールの原則は「モーター・フィードバック付き磁束［3］」

に、パラメーター 1-00 は「閉ループ速度［1］」に設定されています。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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この構成におけるモーター・コントロールは、モーター上に直接設置されたエンコーダーからのフィードバック信号

（パラメーター 1-02 モーター・シャフト・エンコーダー・ソースに設定）を利用しています。

最終的な速度指令信号を速度 PID コントロールの入力として使用するには、パラメーター 1-00 にて「閉ループ速度

［1］」を選択してください。速度 PID コントロールのパラメーターは、パラメーター・グループ 7-0* にあります。

最終的な速度指令信号をトルク速度指令信号として直接使用するには、パラメーター 1-00 にて「トルク［2］」を選

択してください。トルク・コントロールは、モーター・フィードバック付き磁束（パラメーター 1-01 モーター・コント

ロールの原則）構成においてのみ選択できます。このモードが選択されている場合には、速度指令信号に Nm 単位を使

用します。トルクは周波数変換器の電流測定に基づいて計算されるため、トルク・フィードバックは不要です。

コントロールされた用途での速度やプロセス変数などの閉ループ・コントロールにプロセス PID コントロールを使用

するには、パラメーター 1-00 にて「プロセス［3］」を選択してください。

VVCplus モードでの内部電流コントロール

周波数変換器には、モーター電流つまりトルクがパラメーター 4-16、4-17、及び 4-18 に設定されたトルク制限を超

えると起動する積分電流制限コントロール機能があります。

モーター動作中や復熱式動作中に周波数変換器が電流制限値に達すると、周波数変換器はモーターのコントロールを

失わずあらかじめ設定したトルク制限をできるだけ早く下回るように働きます。

ローカル（手動オン）および遠隔（自動オン）コントロ

ール

周波数変換器はローカル・コントロール・パネル（LCP）を使用して手動で操作することも、アナログ入力、ディジタル

入力、およびシリアル・バスを介して遠隔操作することもできます。

パラメーター 0-40、0-41、0-42 および 0-43 で許可されていれば、LCP の［Hand ON］（手動オン）および［Off］（オ

フ）キーを使用して周波数変換器をスタート／ストップさせることができます。警報は、［RESET］（リセット）キーを

使用してリセットできます。［HAND ON］（手動オン）キーを押すと、周波数変換器は手動モードに入り、(デフォルト

で)LCP 上の矢印キーを使用して設定できるローカル速度指令信号に従います。

［Auto ON］（自動オン）キーを押すと、周波数変換器は

自動モードに入り、(デフォルトで)遠隔速度指令信号に

従います。このモードでは、周波数変換器をディジタル

入力や様々なシリアル・インターフェイス（RS-485、

USB、またはオプションのフィールドバス）にてコント

ロールできます。スタート、停止、ランプの変更、パラ

メーター設定などについての詳細は、パラメーター・グ

ループ 5-1*（ディジタル入力）またはパラメーター・グ

ループ 8-5*（シリアル通信）を参照してください。

130BP046.10

アクティブな基準及び構成モード

アクティブな基準は、ローカル基準又はリモート基準のいずれかです。

パラメーター 3-13 速度指令信号サイトでは、ローカル [2] を選択することでローカル基準を永続的に選択できま

す。

リモート基準を永続的に選択するには、リモート [1] を選択します。手動／自動へリンク [0] (デフォルト) を選択

すれば、どのモードがアクティブかによって速度指令信号サイトが決まります。(手動モードまたは自動モード)。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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Hand On(手動オン)
自動
LCP キー

速度指令信号サイト
パラメーター 3-13

アクティブな速度指令信号

［Hand］（手動） 手動／自動へリンク ローカル
［Hand］（手動）->［Off］オフ 手動／自動へリンク ローカル
自動 手動／自動へリンク 遠隔

［Auto］（自動）->［Off］オフ 手動／自動へリンク 遠隔
全てのキー ローカル ローカル
全てのキー 遠隔 遠隔

この表は、ローカル速度指令信号または遠隔速度指令信号がアクティブである条件を示しています。それらのいずれ

かが常にアクティブになりますが、両方が同時にアクティブにはなれません。

パラメーター 1-00 構成モードは、遠隔速度指令信号がアクティブである場合に（条件については上表を参照してく

ださい）、どの種類のアプリケーション・コントロール方法（即ち、速度、トルクまたはプロセス・コントロール）が使

用されるかを決定します。

パラメーター 1-05 ローカル・モード構成は、ローカル速度指令信号をアクティブになっている場合に、どの種類のア

プリケーション・コントロール方法が使用されるかを決定します。

速度指令信号の処理

ローカル基準

リモート基準

遠隔速度指令信号の計算に使用される速度指令信号処理システムを下図に示します。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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遠隔速度指令信号はスキャン間隔ごとに計算され、初期設定では 2 つの部分から成ります。

1. X（外部速度指令信号）：周波数変換器をコントロールする単位（［Hz］、［RPM］、［Nm］など）にかかわらず、

固定プリセット速度指令信号（パラメーター 3-10）、可変アナログ速度指令信号、可変ディジタル・パルス速

度指令および様々なシリアルバス速度指令信号の（パラメーター 3-15、3-16、および 3-17 の設定により決

定される）任意の組み合わせで構成される最高 4 つの外部で選択された速度指令信号の総和です(パラメー

ター 3-04 を参照してください)。

2. Y-（相対速度指令信号）：1 つの固定プリセット速度指令信号（パラメーター 3-14）と 1 つの可変アナログ

速度指令信号（パラメーター 3-18）の総和を［%］単位で表したものです。

これら 2 つの部分は次の計算式により合成されます。リモート基準 = X + X * Y/100%。 増加／スローダウン 機能

および 速度指令信号凍結 機能は共に、周波数変換器のディジタル入力によって起動できます。これらはパラメータ

ー・グループ 5-1* に説明されています。

アナログ速度指令信号のスケーリングについては、パラメーター・グループ 6-1* および 6-2* に、ディジタル・パル

ス速度指令信号についてはパラメーター・グループ 5-5* に記載されています。

速度指令信号の制限と範囲はパラメーター・グループ 3-0* にて設定します。

速度指令信号の処理

速度指令信号およびフィードバックは、パラメーター 3-02 最低速度指令信号およびパラメーター 3-03 最大速度指

令信号の値に関連して物理的単位（即ち、RPM、Hz、℃）または単純に % でスケーリングできます。

その場合に、全てのアナログ入力およびパルス入力は次のルールに従ってスケーリングされます。

• パラメーター 3-00 速度指令信号範囲が［0］最低 - 最高の場合、0% の速度指令信号は 0［単位］に等しく

なり（単位は rpm、m/s、bar などの任意の単位にできます） 100% の速度指令信号は最高（絶対（パラメー

ター 3-03 最大速度指令信号）、絶対（パラメーター 3-02 最低速度指令信号））に等しくなります。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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• パラメーター 3-00 速度指令信号範囲が［1］-最高 - +最高の場合、0% の速度指令信号は 0［単位］に等し

くなり、-100% の速度指令信号は -最高に等しくなり、さらに 100% の速度指令信号は最高の速度指令信号

に等しくなります。

バス速度指令信号が次のルールに従ってスケーリングされます。

• パラメーター 3-00 速度指令信号範囲が[0] 最小-最大の場合、バス速度指令信号の最大の分解能を得るため

のバスのスケーリングは次のようになります。0% の速度指令信号は最低の速度指令信号に等しく、100% の

速度指令信号は最高の速度指令信号に等しくなります。

• パラメーター 3-00 速度指令信号範囲が［1］-最高 - +最高の場合、-100% の速度指令信号は-最高の速度指

令信号に等しく、100% の速度指令信号は最高の速度指令信号に等しくなります。

パラメーター 3-00 速度指令信号範囲、3-02 最低速度指令信号および 3-03 最大速度指令信号が組み合わさって全速

度指令信号の総和の許容範囲が定義されます。全速度指令信号の総和は必要な場合には制限されます。最終的な速度

指令信号（制限後）と全速度指令信号の総和との間の関係を以下に示します。

パラメーター 1-00 構成モードが［3］プロセスに設定さ

れていなければ、パラメーター 3-02 最低速度指令信号

は 0 未満の値に設定できます。その場合の最終的な速

度指令信号（制限後）と全速度指令信号の総和との間の

次の関係を右側に示します。

速度指令信号とフィードバックのスケーリング

速度指令信号とフィードバックはアナログとパルス入力から同じ方法でスケーリングされます。唯一の相違は、規定

の最低および最高「エンドポイント」を上回るまたは下回る速度指令信号（下のグラフでは P1 と P2）は制限されま

すが、それらを上回るまたは下回るフィードバックは制限されないことです。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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このエンドポイント P1 と P2 は、どのアナログまたはパルス入力が使用されるかに応じて、次のパラメーターによ

って定義されます。

アナログ 53
S201=OFF

アナログ 53
S201=ON

アナログ 54
S202=OFF

アナログ 54
S202=ON

パルス入力 29 パルス入力 33

P1 =（最低入力値、最低速度指令信号値）
最低速度指令信号値 パラメーター

6-14
パラメーター 6-14 パラメーター

6-24
パラメーター 6-24 パラメーター

5-52
パラメーター 5-57

最低入力値 パラメーター
6-10［V］

パラメーター 6-12
［mA］

パラメーター
6-20［V］

パラメーター 6-22
［mA］

パラメーター
5-50［Hz］

パラメーター 5-55
［Hz］

P2 =（最高入力値、最大速度指令信号値）
最大速度指令信号値 パラメーター

6-15
パラメーター 6-15 パラメーター

6-25
パラメーター 6-25 パラメーター

5-53
パラメーター 5-58

最低入力値 パラメーター
6-11［V］

パラメーター 6-13
［mA］

パラメーター
6-21［V］

パラメーター 6-23
［mA］

パラメーター
5-51［Hz］

パラメーター 5-56
［Hz］

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  

26  MG.33.B8.40 - VLT® は、Danfoss の登録商標です。  



ゼロ付近不感帯

場合によっては速度指令信号（稀な場合にはフィードバックも）はゼロの周りに不感帯をもつ必要があります（即

ち、速度指令信号が「ゼロ付近」にある場合に機械が停止していることを確認するため）。不感帯をアクティブにし、

かつ不感帯の量を設定するには、次の設定を行う必要があります。

• 最低速度指令信号値（関連パラメーターについては上表を参照してください）、または最大速度指令信号値の

いずれかをゼロにする必要があります。つまり、P1 または P2 のいずれかが下のグラフで X 軸上にある必

要があります。

• また、スケーリング・グラフの範囲を定める両点とも同一象限にあります。

不感帯のサイズは下のグラフに示すように P1 または P2 のいずれかによって定義されます。

したがって、P1 =（0 V、0 RPM）の速度指令信号エンドポイントでは結果的にいかなる不感帯も生じません。ただ

し、例えば P1 = (1V、0 RPM)で、エンドポイントが第 1 象限または第 4 象限に配置されていれば、-1V から+1V の

不感帯が生じます。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  

 MG.33.B8.40 - VLT® は、Danfoss の登録商標です。  27



ケース 1：不感帯付き正の速度指令信号、逆転をトリガーするディジタル入力。

このケースは、最低 - 最高制限の内側にある制限付き速度指令信号入力がどのように制限するかを示しています。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  

28  MG.33.B8.40 - VLT® は、Danfoss の登録商標です。  



ケース 2：不感帯付き正の速度指令信号、逆転をトリガーするディジタル入力。制限ルール。

この使用ケースは、-最高 - +最高制限の外側にある制限付き速度指令信号入力が外部速度指令信号に追加される前に

どのように入力の下限および上限に制限するかを示しています。また、速度指令信号アルゴリズムによって、外部速

度指令信号がどのように -最高 - +最高へ制限されるかを示しています。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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ケース 3：不感帯付きの負から正への速度指令信号。符号によって方向、-最高 - +最高が決定します。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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速度 PID コントロール

この表は速度コントロールがアクティブな場合のコントロール構成を示します。

パラメーター 1-00 構成
モード

1-01 モーター・コントロールの原則
U／f VVCplus センサーなし磁束 エンコーダー・フィードバ

ック付き磁束
［0］開ループ速度 非アクティブ 非アクティブ アクティブ 未対応
［1］閉ループ速度 未対応 アクティブ 未対応 アクティブ
［2］トルク 未対応 未対応 未対応 非アクティブ
［3］プロセス 非アクティブ アクティブ アクティブ

注記: 「未対応」とは、特定のモードが全く利用できないことを意味します。「非アクティブ」とは、特定のモードは

利用できますが、速度コントロールがそのモードにおいてアクティブにならないことを意味します。

注記: 速度コントロール PID はデフォルトのパラメーター設定で機能しますが、モーター・コントロール性能を最適

化するには、パラメーターの調整を強くお勧めします。2 つの磁束モーター・コントロールの原則は、それらの潜在力

をフルに発揮するためには、適正な調整に特に依存します。

次のパラメーターは速度コントロールに関連しています。

パラメーター 機能の説明
フィードバック・パラメータ
ー 7-00

速度 PID がフィードバックを受ける入力を選択します。

比例ゲイン パラメーター
7-02

その値が高ければ高いほど、コントロールはより速くなります。しかし、値が高すぎる
と振動が発生することがあります。

積分時間 パラメーター 7-03 定常速度エラーをなくします。値が低いと反応が速くなります。ただし、値が低すぎる
と振動が発生することがあります。

微分時間 パラメーター 7-04 フィードバックの変化速度に比例するゲインを提供します。ゼロに設定すると微分器が
無効になります。

微分ゲイン制限 パラメータ
ー 7-05

特定の用途にて速度指令信号やフィードバックが素早く変更された場合、つまり、エラ
ーが素早く変更された場合、微分器がすぐに優勢になり過ぎる可能性があります。これ
は、微分器がエラーの変化に反応するためです。エラーの変化が速ければ速いほど、微
分ゲインもより強くなります。そのため、微分ゲインを制限して、遅い変化に対する適
度な微分時間と、速い変化に対する適度に素早いゲインを設定することができます。

低域フィルター時間 パラメ
ーター 7-06

フィードバック信号上の振動を減衰させ、定常性能を向上させる低域フィルタです。た
だし、フィルター時間が長すぎると速度 PID コントロールの動力性能が劣化します。
エンコーダーからの回転当たりのパルス数より求めたパラメーター 7-06 の実用的な設
定は以下のとおりです。
エンコーダー PPR パラメーター 7-06  
512 10 ms  
1024 5 ms  
2048 2 ms  
4096 1 ms  

以下に、速度コントロールのプログラム要領の例を示します。

この例では、速度 PID コントロールは、モーター上の

変動負荷に関係なく一定のモーター速度を維持するため

に使用されています。

所要モーター速度は端末 53 に接続されるポテンショメ

ーターを介して設定されます。速度範囲はポテンショメ

ーターの 0 - 10V に対応して 0 - 1500 RPM となりま

す。

始動と停止は端末 18 に接続されているスイッチによっ

てコントロールされます。

速度 PID は、24V（HTL）インクリメンタル・エンコーダ

ーをフィードバックとして使用してモーターの実際の

RPM を監視します。フィードバック・センサーは、端末

32 および 33 に接続されたエンコーダー（1 回転当た

り 1024 パルス）です。

以下のパラメーター・リストでは、他の全てのパラメーターおよびスイッチがそれらのデフォルト設定のままになって

いると仮定しています。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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示された順序で以下の項目をプログラムする必要があります。「プログラム要領」の項に記載されている設定の説明を

参照してください。

機能 パラメーター番号 設定
1）モーターが正常に作動していることを確認してください。次を実施してください。
ネームプレート・データを用いてモーター・パラメータ
ーを設定してください。

1-2* モーター・ネームプレートの指定通り

VLT に自動モーター適合を実行させてください 1-29 ［1］完全 AMA を有効化
2）モーターが運転していてかつエンコーダーが正常に取り付けられていることを確認してください。次を実施してください。
LCP の［Hand On］（手動オン）キーを押します。モー
ターが運転していることを確認してください。その回
転方向（以下、「順方向」と呼びます）に注意してくだ
さい。

 正の速度指令信号を設定してください。

パラメーター 16-20 へ移動してください。モーターを
順方向にゆっくりと回転させてください。パラメータ
ー 16-20 の値が増加しているのか減少しているのかが
判断できる程度にモーターをかなりゆっくり（わずか
数 RPM 程度）回転させる必要があります。

16-20 未対応。（読み取り専用パラメーター）注記：増加値は
65535 でオーバーフローし、0 で再スタートします。

パラメーター 16-20 が減少している場合には、パラメ
ーター 5-71 のエンコーダー方向を変更します。

5-71 ［1］反時計回り（パラメーター 16-20 が減少している
場合）

3）ドライブ制限が安全値に設定されていることを確認してください
速度指令信号の許容制限を設定してください。 3-02

3-03
0 RPM（デフォルト）
1500 RPM（デフォルト）

ランプ設定がドライブ能力および許容アプリケーショ
ン動作仕様内にあることを確認してください。

3-41
3-42

デフォルト設定
デフォルト設定

モーター速度および周波数に許容制限を設定してくだ
さい。

4-11
4-13
4-19

0 RPM（デフォルト）
1500 RPM（デフォルト）
60 Hz（デフォルト 132 Hz）

4）速度コントロールを構成し、モーター・コントロールの原則を選択してください
速度コントロールの起動 1-00 ［1］閉ループ速度
モーター・コントロールの原則の選択 1-01 ［3］MF 付き磁束
5）速度コントロールに対する速度指令信号を構成しスケーリングしてください
速度指令信号ソースとしてアナログ入力 53 を設定し
てください

3-15 不要（デフォルト）

アナログ入力 53 の 0 RPM（0 V）を 1500 RPM（10V）
にスケーリングしてください

6-1* 不要（デフォルト）

6）モーター・コントロールおよび速度コントロールに対するフィードバックとして 24V HTL エンコーダー信号を構成してください
エンコーダー入力としてディジタル入力 32 および 33
を設定してください

5-14
5-15

［0］操作なし（デフォルト）

モーター・フィードバックとして端末 32／33 を選択し
てください

1-02 不要（デフォルト）

速度 PID フィードバックとして端末 32／33 を選択し
てください

7-00 不要（デフォルト）

7）速度コントロール PID のパラメーターを調整してください
必要に応じて、または手動で調整する場合には調整指
針を利用してください

7-0* 次の指針を参照してください。

8）終了!
安全保管のためにパラメーター設定を LCP に保存して
ください

0-50 ［1］全てを LCP へ

PID 速度コントロールの調整

次の調整指針は、負荷が主に慣性（低い摩擦量）である用途において磁束モーター・コントロールの原則のいずれかを

使用する場合に関連します。

パラメーター 7-02 比例ゲインの値はモーターおよび負荷の合成慣性に依存します。また選択した帯域幅は次の式を

用いて計算できます。

Par. 7− 02 =
合合 慣慣 kgm2 x パパパパパパ. 1− 25

パパパパパパ. 1− 20 x 9550 x 帯帯帯 rad / s

注記: パラメーター 1-20 は［kW］単位のモーター電力です（即ち、式には「4000」W の代わりに「4」kW を入力し

てください）。帯域幅の実用的な値は 20rad/s です。パラメーター 7-02 の計算の結果を次の式に照らして確認して

ください（SinCos のフィードバックのような高分解能フィードバックを使用している場合は不要です）。

パパパパパパ. 7− 02MAXIMUM = 0.01 x 4 x エエエパエパ 分分分 x par. 7− 06
2 x π x 最最 トトト リリト %

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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パラメーター 7-06 速度フィルター時間に適したスタート値は 5 ms です（エンコーダー分解能がこれより低いとよ

り高いフィルター値が要求されます）。通常許容できる最大トルク・リプルは 3 % です。インクリメンタル・エンコー

ダーの場合、エンコーダー分解能はパラメーター 5-70（標準ドライブで 24V HTL）またはパラメーター 17-11（MCB102

オプションで 5V TTL）のいずれかにあります。

一般的に、パラメーター 7-02 の実際的な最高制限はエンコーダー分解能およびフィードバック・フィルター時間によ

って決まりますが、用途における他の要素によってパラメーター 7-02 比例ゲインがより低い値に制限される場合が

あります。

オーバーシュートを最小限に抑えるために、パラメーター 7-03 積分時間が約 2.5 秒（用途によって異なります）に

設定されている場合があります。

パラメーター 7-04 微分時間は、他の全ての項目が調整されるまで 0 に設定する必要があります。必要であれば、こ

の設定を少しずつ増やしながら試すことで調整を完了させてください。

プロセス PID コントロール

プロセス PID コントロールを使用すると、センサー（即ち、圧力、温度、流量）によって測定でき、さらにポンプ、

ファン等を通じて接続モーターの影響を受ける応用パラメーターを制御できます。

表に、プロセス・コントロールが可能である場合のコントロール構成を示します。磁束ベクトルのモーター・コントロ

ールの原則を使用する場合には、速度コントロール PID パラメーターの調整にも注意してください。コントロール構

造についての項を参照して速度コントロールがアクティブになる場合を確認してください。

パラメーター 1-00 構成
モード

1-01 モーター・コントロールの原則
U／f VVCplus センサーなし磁束 エンコーダー・フィードバ

ック付き磁束
［3］プロセス 未対応 プロセス プロセスと速度 プロセスと速度

注記: プロセス・コントロール PID はデフォルトのパラメーター設定で機能しますが、応用コントロール性能を最適

化するには、パラメーターの調整を強くお勧めします。2 つの磁束モーター・コントロールの原則は、それらの潜在性

をフルに発揮するためには、（プロセス・コントロール PID の調整の前に）速度コントロール PID の適正な調整に特

に依存します。

プロセス PID コントロールの図

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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次のパラメーターはプロセス・コントロールに関連しています。

パラメーター 機能の説明
FB 1 ソース パラメーター 7-20 プロセス PID がそのフィードバックを得るソース（即ち、アナログ入力またはパルス

入力）を選択してください。
FB 2 ソース パラメーター 7-22 オプション：プロセス PID にフィードバック信号を追加させる必要があるかどうか

（およびどこから）を決定してください。追加のフィードバック・ソースを選択した場
合には、プロセス PID コントロールで使用する前に、2 つのフィードバック信号が一
緒に追加されます。

順転／反転コントロール パラメーター 7-30［0］正常運転の場合、フィードバックが速度指令信号よりも低下してくると、プロセ
ス・コントロールはモーター速度の増加に応答します。同じ状況で反転運転の場合は、
プロセス・コントロールはモーター速度の減少に応答します。

反ねじ巻き パラメーター 7-31 反ねじ巻き機能では、周波数制限またはトルク制限のいずれかに到達すると、積分器
は実際の周波数に対応するゲインに確実に設定されます。これによって、速度変更に
よって、いかなる場合でも補償できないエラーの積算を防ぎます。この機能は［0］オ
フを選択することによって無効にできます。

CL スタート値 パラメーター 7-32 用途によっては、必要な速度／設定値に達するまでに長時間かかる場合があります。
このような用途では、プロセス・コントロールがアクティブになる前に周波数変換器か
ら固定モーター速度を設定できれば有利です。これは、パラメーター 7-32 でプロセ
ス PID スタート値（速度）を設定することで行います。

比例ゲイン パラメーター 7-33 その値が高ければ高いほど、コントロールはより速くなります。しかし、値が大きす
ぎると振動が発生することがあります。

積分時間 パラメーター 7-34 定常速度エラーをなくします。値が低いと反応が速くなります。ただし、値が低すぎ
ると振動が発生することがあります。

微分時間 パラメーター 7-35 フィードバックの変化速度に比例するゲインを提供します。ゼロに設定すると微分器
が無効になります。

微分ゲイン制限 パラメーター 7-36 特定の用途にて速度指令信号やフィードバックが素早く変更された場合、つまり、エ
ラーが素早く変更された場合、微分器がすぐに優勢になり過ぎる可能性があります。
これは、微分器がエラーの変化に反応するためです。エラーの変化が速ければ速いほ
ど、微分ゲインもより強くなります。そのため、微分ゲインを制限して、遅い変化に
対する適度な微分時間を設定することができます。

フィードフォーワード係数 パラメーター
7-38

プロセス速度指令信号とその速度指令信号を得るために必要なモーター速度との間に
良い（かつほぼ線形の）相関関係がある用途では、プロセス PID コントロールのより
良い動力性能を得るためにフィードフォーワード係数を使用できます。

低域フィルター時間 パラメーター 5-54
（パルス端末 29）、パラメーター 5-59（パル
ス端末 33）、パラメーター 6-16（アナログ
端末 53）、 パラメーター 6-26（アナログ
端末 54)

フィードバック信号に電流／電圧の振動がある場合には、低域フィルターを使用して
減衰させることができます。この時間定数は、フィードバック信号に生じるリプルの
速度制限です。
例: 低域フィルターが、0.1s に設定されている場合には、速度制限は（10／2 x π ）
= 1.6 Hz に対応して、10 RAD／秒（0.1s の逆数）となります。これは、1 秒間に 1.6
振動以上変化する全ての電流／電圧がフィルターで減衰されるということです。周波
数が 1.6 Hz を下回って変化するフィードバック信号のみに対してコントロールが実行
されます。
低域フィルターによって定常性能は向上しますが、長すぎるフィルター時間を選択す
るとプロセス PID コントロールの動力性能が劣化します。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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プロセス PID コントロールの例

以下は、換気システムにおいて使用されるプロセス PID コントロールの例です。

換気システムでは、ポテンショメーターが 0-10 ボルト

の場合、温度は - 5 - 35°C で設定可能です。設定温

度は一定に保持する必要があります。その目的でプロセ

ス・コントロールが使用されることになります。

このコントロールは反転式です。つまり温度が上昇する

と、より多くの空気を生成するために換気速度が上昇し

ます。温度が低下すると、速度は低下します。使用トラ

ンスミッターは、作業範囲が -10-40℃、4-20 mA、最低

／最高速度が 300／1500 RPM である温度センサーです。

注意

この例は 2 線式トランスミッターを示しま

す。

1. 端末 18 に接続されているスイッチを介したスタート／停止。

2. 端末 53 に接続されたポテンショメーター（-5-35℃、0-10 VDC）を介した温度速度指令信号。

3. 端末 54 に接続されたトランスミッター（-10-40℃、4-20 mA）を介した温度フィードバック。ON（電流入

力）に設定されるスイッチ S202。

プロセス PID コントロールの例

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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機能 パ ラ メ
ー タ ー
番号

設定

周波数変換器を初期化します 14-22 [2] 初期化 - 電源を入れ直す - リセットを押す
1) モーター・パラメーターを設定します。
ネームプレート・データに従ってモーター・パラメ
ーターを設定します

1-2* モーターのネーム・プレートの記載通り

完全自動モーター適合 (AMA) を実行します 1-29 ［1］完全 AMA を有効化
2）モーターが正しい方向に運転していることを確認してください。
モーターが周波数変換器に通常の相順 （U - U、V- V、W - W）で接続されている場合、モーター・シャフトはシャフト端から見て
時計回りの方向に回転します。
LCP の［Hand On］（手動オン）キーを押します。
手動速度指令信号を加えてシャフトの方向を確認
します。
モーターが必要な方向と逆に回転する場合には、

1. パラメーター 4-10 でモーターの方向を変更

します

2. 主電源をオフにし、直流リンクが放電するま

で待ち、モーターの 2 つの相を入れ替えます

4-10 正しいモーター・シャフト方向を選択します

構成モードを設定します 1-00 ［3］プロセス
ローカル・モード構成を設定します 1-05 ［0］開ループ速度
3) 速度指令信号構成、即ち速度指令信号処理範囲を設定します。パラメーター 6-xx でアナログ入力のスケーリングを設定します
速度指令信号／フィードバック単位を設定します
最小速度指令信号 (10°C) を設定します
最大速度指令信号 (80°C) を設定します
設定値がプリセット値 (アレイ・パラメーター)
から決まる場合には、他の速度指令信号ソースを

「機能なし」に設定します

3-01
3-02
3-03
3-10

[60] °C、表示される単位
-5°C
35°C
[0] 35%

Ref =
P3− 10(0)

100 × ((P3− 03) − (p3− 02)) = 24, 5° C
パラメーター 3-14 からパラメーター 3-18 [0] = 機能なし

4) 周波数変換器の制限を調整します。
ランプ時間を適切な値 20 秒として設定します。3-41

3-42
20 秒
20 秒

最小速度設定を設定します
モーター速度最大制限を設定します
最高出力周波数を設定します

4-11
4-13
4-19

300 RPM
1500 RPM
60 Hz

S201 又は S202 を必要なアナログ入力機能 (電圧 (V) 又はミリアンペア (I)) に設定します
注記スイッチはデリケートです。電源の入れ直しはデフォルトの V に保ったまま行ってください
5）速度指令信号およびフィードバックに使用されるアナログ入力をスケーリングしてください
端末 53 低電圧を設定します
端末 53 高電圧を設定します
端末 54 低フィードバック値を設定します
端末 54 高フィードバック値を設定します
フィードバック・ソースを設定します

6-10
6-11
6-24
6-25
7-20

0 V
10 V
-5°C
35°C

［2］アナログ入力 54
6) 基本 PID 設定
プロセス PID 正常/反対 7-30 [0] 標準
プロセス PID 反ねじ巻き 7-31 ［1］オン
プロセス PID スタート値 7-37 300 rpm:
パラメーターを LCP に保存します 0-50 ［1］全てを LCP へ

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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プロセス・レギュレーターの最適化

以上で基本設定が完了しました。あとは、比例ゲイン、積分時間、および微分時間（パラメーター 7-33、7-34、

7-35）を最適化する必要があります。殆どのプロセスでは、これは、下記の指針に沿って行います。

1. モーターを始動します。

2. パラメーター 7-33（比例ゲイン）を 0.3 に設定して、フィードバック信号が再び連続して変化し始めるま

で値を増加させます。その後、フィードバック信号が安定するまで値を減少させます。比例ゲインを 40 ～

60% 下げます。

3. パラメーター 7-34（積分時間）を 20 秒に設定して、フィードバック信号が再び連続して変化し始めるまで

値を減少させます。フィードバック信号が安定し、その後、15-50% 増加するまで積分時間を増加します。

4. パラメーター 7-35 は、超急速動作システムにのみ（微分時間）使用してください。代表値は設定積分時間

の 4 倍です。微分器は、比例ゲインと積分時間の設定が完全に最適化されている時にのみ使用してくださ

い。フィードバック信号での振動が、フィードバック信号の低域フィルターによって十分に減衰されている

ことを確認してください。

注意

必要であれば、スタート／ストップを何度も起動して、フィードバック信号のばらつきを発生させること

もできます。

Ziegler Nichols 調整方法

周波数変換器の PID コントロールを調整するために、複数の調整方法が使用できます。1 つのアプローチは 1950 年

代に開発され、時代の試練に耐えて今日でも未だ使用されている技術を利用することです。この方法は、Ziegler

Nichols 調整方法として知られています。

注意

記載したこの方法はかろうじて安定したコントロール設定によって生成される振動で損傷を受ける可能性

がある用途には使用しないでください。

パラメーターを調整する基準は、ステップ応答法を採用

するよりもむしろ安定限界でのシステムの評価に基づい

ています。弊社では（フィードバックで測定される）連

続振動を観察するまで、つまりシステムがかろうじて安

定してくるまで比例ゲインを増加させます。対応するゲ

イン (Ku) は極限ゲインと呼ばれます。振動の周期 (Pu)

(極限周期と呼ばれる) は、図 1 に示すように決まりま

す。

図 1：かろうじて安定しているシステム

Pu  は、振動の振幅が極めて小さいときに測定してください。次に、表 1 に示す通り、このゲインから再び 「back

off」（後退）させます。

Ku は、振動が認められたゲインです。

コントロールのタイプ 比例ゲイン 積分時間 微分時間
PI-コントロール 0.45 * Ku 0.833 * Pu -
PID の厳格なコントロール 0.6 * Ku 0.5 * Pu 0.125 * Pu
PID 若干オーバーシュート 0.33 * Ku 0.5 * Pu 0.33 * Pu

表 1：安定性境界に基づいた、レギュレーターに対する Ziegler Nichols 調整。

Ziegler Nichols ルールに従ったコントロール設定が多くのシステムに対して良好な閉ループ応答を提供することが

経験から分かっています。プロセス・オペレーターは満足できるコントロールを実現するために、コントロールの最終

調整を繰返し行うことができます。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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手順説明

ステップ 1:比例コントロールのみを選択します、つまり積分時間が最高値に選択され、微分時間がゼロに選択されま

す。

ステップ 2:不安定点に到達し（持続振動）、かつゲインの臨界値 Ku に到達するまで、比例ゲインの値を増加させま

す。

ステップ 3:振動の周期を測定し、臨界時定数、Pu  を求めます。

ステップ 4:上表を用いて、必要な PID コントロール・パラメーターを計算します。

EMC 放射の概要

電気干渉は通常 150 KHz から 30 MHz までの範囲の周波数で実行されます。30 MHz から 1 GHz までの範囲のドライ

ブ・システムからの空中干渉はインバーター、モーター・ケーブル、およびモーターから発生します。

下図に示すとおり、モーター・ケーブル内の容量電流にモーター電圧の高 dV／dt が組み合わさると、漏洩電流が発生

します。

シールドされたケーブルの接地静電容量はシールドなしケーブルより高いため、シールドされたモーター・ケーブルを

使用すると漏洩電流が増加します（下図を参照してください）。漏洩電流のフィルターを行わない場合には、約 5 MHz

以下の無線周波数範囲で主電源へ大きな干渉を引き起こします。漏洩電流（I1）はシールド（I 3）を通ってユニット

に戻されるので、下図に従い、シールドされたモーター・ケーブルから、原則として、小規模な電磁界（I4）のみが発

生します。

シールドによって輻射干渉は減少しますが、主電源での低周波数干渉は増大します。モーター・ケーブルのシールドは

周波数変換器のエンクロージャーとモーターのエンクロージャーに接続する必要があります。これを最良に行うに

は、一体型のシールド・クランプを使用し、ツイスト・シールドの末端（ピッグテール）を避けてください。ピッグテ

ールは高周波数でのシールドのインピーダンスを増加させるため、シールド効果が低下し漏洩電流（I4）が増加しま

す。

シールドされたケーブルをプロフィバス、リレー、コントロール・ケーブル、信号インタフェース、およびブレーキに

使用する際には、シールドを両端のエンクロージャー上に実装する必要があります。ただし、状況によっては、電流

ループを避けるためにシールドを切断する必要があります。

シールドを周波数変換器の実装板に配置する場合には、シールドの電流をユニットに戻す必要があるので金属製の実

装板を使用してください。さらに、実装板から実装ねじを通って周波数変換器のシャーシまでの間に適切な電気的接

触を実現してください。

注意

シールドなしケーブルを使用する場合には、耐性要件を遵守しているからといっても一部の放射要件には

準拠しません。

システム全体（ユニット + 設置）の干渉レベルを低減するには、モーター・ケーブルとブレーキ・ケーブルをできるだ

け短くしてください。敏感な信号レベルを持つケーブルをモーターやブレーキ・ケーブルの脇に配置しないでくださ

い。50 MHz より高い（空中）無線干渉は特にコントロール電子機器で発生します。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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EMC 試験結果（放射、耐性）

次の試験結果は、（該当する場合にはオプション付きの）周波数変換器、シールドされたコントロール・ケーブル、
ポテンショメーター付きコントロール・ボックス、モーター、およびシールドされたモーター・ケーブルが装備され
たアプリケーションを使用して得られました。
 伝導性放射 放射性放出
 産業環境 住宅、商取

引、軽工業
産業環境 住宅、商取引、軽工

業
 EN 55011 クラ

ス A2
EN 55011 ク

ラス A1
EN 55011 クラ

ス B
EN 55011 クラ

ス A1
EN 55011 クラス B

設定
FC 301／FC 302 (H2)
0-3.7 KW 200-240 V
0-7.5 kW (380-480／500 V)

5 m
5 m

No
No

No
No

No
No

No
No

FC 301 (H1)
0-3.7 KW 200-240 V
0-7.5 KW 380-480 V

75 m
75 m

50 m
50 m

10 m
10 m

Yes
Yes

No
No

FC 301 (H3)
0-1.5 KW 200-240 V
0-1.5 KW 380-480 V

     
50 m
50 m

25 m
25 m

2.5 m
2.5 m

Yes
Yes

No
No

FC 302 (H1)
0-3.7 KW 200-240 V
0-7.5 KW 380-500 V

150 m
150 m

150 m
150 m

50 m
50 m

Yes
Yes

No
No

FC 301／FC 302 (H2)
11-22 kW (380-480／500 V)

     
25 m No No No No

FC 301 (H1)
11-22 KW 380-480 V 75 m 50 m 10 m Yes No
FC 302 (H1)      
11-22 KW 380-500 V 150 m 150 m 50 m Yes No
FC 302 (HX)
0.75-7.5 KW
550-600 V No No No No No

HX、H1、H2、又は H3 は、EMC フィルターのタイプ・コード位置 16-17 で定義します。

HX - 周波数変換器に組み込み EMC フィルターなし (600V ユニットのみ)

H1 - 内蔵 EMC フィルター。クラス A1／B に適合

H2 - 追加 EMC フィルターなし。クラス A2 に適合

H3 - 内蔵 EMC フィルター。クラス A1／B に適合 (エンクロージャー・タイプ A1 のみ)

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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必須準拠レベル

規格／環境 住宅、商取引、軽工業 産業環境
 伝導 輻射 伝導 輻射
IEC 61000-6-3 (一般事項) クラス B クラス B
IEC 61000-6-4   クラス A1 クラス A1
EN 61800-3（制限あり） クラス A1 クラス A1 クラス A1 クラス A1
EN 61800-3（制限なし） クラス B クラス B クラス A2 クラス A2

EN 55011： 産業、科学、医療用（ISM）高周波機器からの無線干渉の閾値および測定方法。
Class A1: 公共供給ネットワークで使用される装置。制限された分散。
Class A2: 公共供給ネットワークで使用される装置。
クラス B1： 公共供給ネットワークを使用した分野（住宅、商取引、軽工業）で使用される機器。分散に制限な

し。

EMC 耐性

電気現象からの電気干渉に対する耐性を文書化するために、（該当すればオプション付きの）周波数変換器、シールド

されたコントロール・ケーブル、およびポテンショメーター、モーター・ケーブル、およびモーター付きのコントロー

ル・ボックスで構成されるシステムで次の耐性試験が行われました。

この試験は次の基本規格に従って行われました。

• EN 61000-4-2（IEC 61000-4-2）：静電放電（ESD）人間からの静電放電のシミュレーション。

• EN 61000-4-3（IEC 61000-4-3）：入射電磁界輻射、振幅変調レーダーと無線通信装置および移動体通信装置

からの影響のシミュレーション。

• EN 61000-4-4（IEC 61000-4-4）：バースト・トランジエント接触器、リレーなどのデバイスを使用したスイ

ッチングで引き起こされる干渉のシミュレーション。

• EN 61000-4-5（IEC 61000-4-5）：サージ・トランジエント設置付近で受けた落雷により引き起こされるトラ

ンジエントのシミュレーション。

• EN 61000-4-6（IEC 61000-4-6）：RF コモンモード接続ケーブルに接続された無線伝送装置からの影響のシ

ミュレーション。

以下の EMC 耐性の表を参照してください。

耐性、続き
FC 301／FC 302; 200-240 V, 380-500 V
基本規格 バースト

IEC 61000-4-4
サージ

IEC 61000-4-5
ESD（静電放電）
IEC 61000-4-2

輻射電磁界
IEC 61000-4-3

RF コモン
モード電圧

IEC 61000-4-6
受入基準 B B B A A
ライン

4 kV CM
2 kV/2 Ω DM
4 kV/12 Ω CM — — 10 VRMS

モーター 4 kV CM 4 kV／2 Ω1) — — 10 VRMS
ブレーキ 4 kV CM 4 kV／2 Ω1) — — 10 VRMS
負荷分散 4 kV CM 4 kV／2 Ω1) — — 10 VRMS
コントロール・ワイヤ 2 kV CM 2 kV／2 Ω1) — — 10 VRMS
標準バス 2 kV CM 2 kV／2 Ω1) — — 10 VRMS
リレー・ワイヤ 2 kV CM 2 kV／2 Ω1) — — 10 VRMS
応用オプションおよびフィールドバ
ス・オプション

2 kV CM
2 kV／2 Ω1) — — 10 VRMS

LCP ケーブル 2 kV CM 2 kV／2 Ω1) — — 10 VRMS
24 V 外部直流

2 kV CM
0.5 kV/2 Ω DM
1 kV/12 Ω CM — — 10 VRMS

エンクロージャー
— —

8 kV AD
6 kV CD

10 V／m —

AD：空中放電
CD：接触放電
CM：コモンモード
DM：ディファレンシャル・モード

1. ケーブル・シールドの注入。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  

40  MG.33.B8.40 - VLT® は、Danfoss の登録商標です。  



PELV は、超低電圧を使用した保護を提供します。感電から保護するには、PELV タイプの電源を使用し、更に PELV

電源についての地域／国内の規制に記載された通りに設置を行う必要があります。

すべてのコントロール端末およびリレー端末 01-03／04-06 は PELV（超低電圧保護）に準拠しています（ただし、

525-600 V ユニットおよび 300 V 以上のデルタ接地脚は適用外）。

（確実な）電気絶縁を実現するには、より高度な絶縁要件を満たし、適切な表面漏れ距離／離間距離を取ってくださ

い。これらの要件は、EN 61800-5-1 規格に記載されています。

電気絶縁に使用される構成部品も、下記で述べられている通り、EN 61800-5-1 に記載されたより高度な絶縁要件およ

び適切な試験要件に準拠しています。

PELV 電気絶縁は 6 個所にあります（図を参照）。

PELV を維持するには、コントロール端末へのすべての接続が PELV でなければなりません。例えば、サーミスターは

補強／二重絶縁されていなければなりません。

1. 中間電流電圧を示す信号絶縁 UDC などの電源装

置（SMPS）。

2. IGBT を稼動（変圧器／光カプラをトリガー）

させるゲート・ドライブ。

3. 電流変換器。

4. 光カプラ、ブレーキ・モジュール。

5. 内部突入、RFI、および温度測定回路。

6. カスタム・リレー。

電気絶縁

機能的な電気絶縁（図の a および b）は、24 V バックアップ・オプション用および RS 485 標準バス・インタフェー

ス用です。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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接地漏洩電流

警告:

装置を主電源から切断した後でも、電気部品に触れることは命取りになりかねません。

また、負荷分散（直流中間電流のリンケージ）や速度バックアップ用モーター接続など、他の電圧入力が

切断されていることを確認してください。

VLT AutomationDrive FC 300 を使用: 15 分以上お待ちください。

特定のユニットのネームプレートに指示されている場合のみ、短い時間が許されます。

漏洩電流

FC300 からの接地漏洩電流は 3.5 mA を超えます。接地ケーブルを接地接続（端末 95）に正しく機械的

接続させるには、ケーブル断面積を少なくとも 10 mm2 にするか、2 本の定格接地ワイヤを個別に終端さ

せる必要があります。

残留電流デバイス

この製品は保護コンダクターにて直流電流を引き起こすことがあります。特別な保護のために残留電流デ

バイス（RCD）を使用する場合には、この製品の電源側にはタイプ B（遅延時間）の RCD だけを使用して

ください。RCD Application Note MN.90.GX.02 も参照してください。

周波数変換器の保護接地および RCD の使用は必ず国内および地域の規則に準拠してください。

ブレーキ抵抗器の選択

発電ブレーキの高い要求に対処するには、ブレーキ抵抗器が必要です。ブレーキ抵抗器を使用すれば、周波数変換器

ではなくブレーキ抵抗器にエネルギーが吸収されます。

各ブレーキ時間に変換されて抵抗器に吸収される運動エネルギーの量が分かっていない場合には、サイクル時間と断

続負荷サイクルとも呼ばれるブレーキ時間に基づいて計算できます。抵抗器断続負荷サイクルは、抵抗器がアクティ

ブとなる負荷サイクルを表します。以下の図に代表的なブレーキ・サイクルを示します。

注意

多くの場合、モーターのサプライヤーは許容負荷を示す場合に S5 を用いますが、これは断続負荷サイク

ルの表現です。

抵抗器の断続負荷サイクルは以下のように計算します:

負荷サイクル = tb/T

T = サイクル時間、単位秒

tb は (サイクル時間の) 秒単位のブレーキ時間です。

Danfoss は、負荷サイクルが 5%、10%、及び 40% のブレーキ抵抗器を用意しています。10% の負荷サイクルの場合、

サイクル時間の 10%に相当するブレーキ電力をブレーキ抵抗器が吸収できます。残るサイクル時間の 90%は、余分な熱

の放散で使用されます。

ブレーキ抵抗器の最大許容負荷は所定の断続使用サイクルにおけるピーク電力で表され、次のように計算できます。

ブレーキ抵抗値は次のように計算されます。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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Rbr Ω =
Udc
2

Ppeak
ここで

Ppeak = Pmotor × Mbr × η motor × ηVLT [W]

ここに示されているように、ブレーキ抵抗値は中間回路電圧（Udc）によって左右されます。

FC 301 及び FC 302 のブレーキ機能は、主電源の 4 つの領域で決まります。

サイズ ブレーキ・アクティブ 切断前の警告 切断 (トリップ)
FC 301/302 3 x 200-240 V 390 V (UDC) 405 V 410 V
FC 301 3 × 380-480 V 778 V 810 V 820 V
FC 302 3 x 380-500 V 810 V 840 V 850 V
FC 302 3 x 525-600 V 943 V 965 V 975 V

注意

Danfoss 製のブレーキ抵抗器を使用しない場合には、ブレーキ抵抗器が 410 V、820 V、850 V、又は 975

V の電圧を扱えるかどうかを確認してください。

ブレーキ抵抗 Rrec、つまり周波数変換器が 160% の最高

ブレーキ・トルク（Mbr）にてブレーキを実行できること

を保証するものをお勧めします。計算式は以下のように

書けます。

Rrec Ω =
Udc
2 x 100

Pmotor x Mbr ( % ) x ηVLT x ηmotor

η motor は通常 0.90 です。 η VLT は通常 0.98 です。

200 V、480 Ｖ、500 V、および 600 V の周波数変換器では、160% のブレーキ・トルクにおける Rrec は次のように記

載されます。

200V : Rrec = 107780
Pmotor

Ω

480V : Rrec =
375300
Pmotor

Ω 1) 480V : Rrec =
428914
Pmotor

Ω 2)

500V : Rrec =
464923
Pmotor

Ω

600V : Rrec =
630137
Pmotor

Ω

690V : Rrec =
832664
Pmotor

Ω

1) FC300 周波数変換器の場合 ≤ 7.5 kW シャフト出力

2) FC300 周波数変換器の場合 > 7.5 kW シャフト出力

注意

抵抗器のブレーキ回路の選択された抵抗が Danfoss 推奨の抵抗を超えないようにしてください。これを

超えた抵抗値を持つブレーキ抵抗器を選択すると、安全上の理由から周波数変換器が切断される恐れがあ

るため 160% のブレーキ・トルクが達成されないことがあります。

注意

ブレーキ・トランジスタにて短絡が発生した場合には、主電源スイッチや接触器を使用して周波数変換器

の主電源を切断すると、ブレーキ抵抗器のワット損だけが予防されます。（接触器は周波数変換器にてコ

ントロールできます。）

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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注意

ブレーキ中/後には非常に熱くなるため、ブ

レーキ抵抗器には触れないでください。

ブレーキ機能付きコントロール

ブレーキとは、モーターがジェネレーターとして動作している場合に中間回路の電圧を制限するものです。これは、

例えば負荷によってモーターが駆動したり、電力が直流リンクに蓄積した場合に起こります。ブレーキは、外部ブレ

ーキ抵抗器に接続したチョッパー回路として構築されます。ブレーキ抵抗器を外部に配置すると、次の利点がありま

す。

- 当該用途に基づいてブレーキ抵抗器を選択できます。

- ブレーキ・エネルギーは、コントロール・パネル外部のエネルギーを利用できる場所で消費できます。

- ブレーキ抵抗器が過負荷になっても周波数変換器の電子機器は過温度状態になりません。

ブレーキはブレーキ抵抗器の短絡から保護されており、ブレーキ・トランジスタはその短絡が確実に検出されるように

監視されています。リレー／ディジタル出力を使用して、周波数変換器の不具合による過負荷からブレーキ抵抗器を

保護できます。

さらに、ブレーキにより、過去 120 秒間の一時電力や平均電力を読み出すことが出来ます。ブレーキにより、通電の

監視や、通電がパラメーター 2-12 にて選択された制限を超えていないことを確認することもできます。パラメータ

ー 2-13 にてブレーキ抵抗器に伝達された電力がパラメーター 2-12 にて設定された制限を超えたときに実行する機

能を選択してください。

注意

ブレーキ電力の監視は安全機能ではありません。安全上の目的には熱スイッチが必要です。ブレーキ抵抗

器の回路は、接地漏洩保護されていません。

過電圧コントロール（OVC）（ブレーキ抵抗器を除く）はパラメーター 2-17 で代替ブレーキ機能として選択できま

す。この機能は全ユニットに対してアクティブです。この機能を使用すれば、直流リンク電圧が増加した場合でもト

リップを確実に回避できます。これを行うには、直流リンクからの電圧を制限するために出力周波数を増加させま

す。これは、周波数変換器のトリップが避けられるので、立ち下り時間が短すぎる場合などでは、極めて有益な機能

です。この場合、立ち下り時間が延長されます。

機械的ブレーキ・コントロール

巻き上げ用途では、電磁ブレーキをコントロールできる必要があります。ブレーキをコントロールするには、リレー

出力（リレー 1 またはリレー 2）、或いはプログラム済みディジタル出力（端末 27 または 29）が必要です。通常、

負荷が高すぎることなどが原因でドライブがモーターを「保持」できない期間はこの出力を閉じる必要があります。

パラメーター 5-40（アレイ・パラメーター）、パラメーター 5-30、またはパラメーター 5-31（ディジタル出力 27 ま

たは 29）にて、電磁ブレーキを使用するアプリケーションに機械的ブレーキ・コントロール［32］を選択してくださ

い。

機械的ブレーキ・コントロール［32］を選択すると、スタート中、出力電流がパラメーター 2-20 ブレーキ電流の解放

で選択したレベルを超えるまで、機械的ブレーキ・リレーは閉じたままです。停止中、速度がパラメーター 2-21 ブレ

ーキ速度の有効化［RPM］で選択したレベルより低下すると機械的ブレーキが閉じます。周波数変換器が警報状態、す

なわち過電圧状態になると、機械的ブレーキが即座に作動します。これは安全停止中も同様です。

FC 300 デザインガイド
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手順説明

巻き上げ／下げに適用する際には、電子機械的ブレーキのコントロールが可能でなればなりません。

• 機械的ブレーキのコントロールには、リレー出力又はディジタル出力（端末 27 または 29）のいずれかを使

用できます。必要に応じて、適切な接触器を使用してください。

• 例えば負荷が重すぎる、またはモーターからまだ切り離されていないなどの理由で周波数変換器がモーター

を駆動できない限り、出力はオフにしてください。

• 電子機械的ブレーキを接続する前に、パラメーター 5-4* で(またはパラメーター 5-3)機械的ブレーキ・コン

トロール［32］を選択してください。

• モーター電流がパラメーター 2-20 にあらかじめ設定した値を超えるとブレーキが解除されます。

• 周波数変換器がストップ・コマンドを実行している場合にのみ、出力周波数がパラメーター 2-21 または 2-22

に設定された周波数よりも低くなるとブレーキがかかります。

注意

垂直持ち上げまたは巻き上げ用途では、緊急の場合あるいは接触器などの部品が 1 つでも誤動作した場

合には負荷を停止できるようにすることを強くお勧めします。

周波数変換器が警報モードか過電圧の状態にある場合には、機械的ブレーキがすぐに作動します。

注意

巻き上げ用途の場合は、パラメーター 4-16 及び 4-17 のトルク制限をパラメーター 4-18 の電流制限よ

り低く設定してください。また、パラメーター 14-25 トルク制限時のトリップ遅延を「0」に、パラメー

ター 14-26 ƒCƒ“ƒo[ƒ^[•s‹ï‡ŽŽ‚ÌƒgƒŠƒbƒv’x‰„‚ð「0」に、パラメーター 14-10 主電源異常を

「[3]、フリーラン」に設定することをお勧めします。

巻き上げ機械的ブレーキ

VLT 自動ドライブ FC 300 は、巻き上げ用途専用の機械的ブレーキ・コントロール機能を備えています。出力電流を監

視するリレー機能が使用されている通常の機械的ブレーキ・コントロールと比較すると、大きな違いは、巻き上げ機械

的ブレーキ機能はブレーキ・リレーを直接コントールしていることです。これは、ブレーキ解放の電流を設定するので

はなく、解放の前に閉じたブレーキに対して適用するトルクを定義するということです。トルクを直接定義するた

め、巻き上げ用途での設定がより簡単です。

Proportional Gain Boost (比例ゲイン・ブースト)(パラメーター 2-28) を使用すれば、ブレーキを解放する場合によ

り速くコントールすることができます。巻き上げ機械的ブレーキ方式は 3 段階の手順に基づいており、できる限り滑

らかな解放を行うためにモーターのコントロールとブレーキの解放を同期します。

1. モーターを事前磁化します

モーターが保持されるように、また正しく取り付けられていることを確認できるように、モーターを事前磁

化します。

FC 300 デザインガイド
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2. 閉じたブレーキに対してトルクを加えます

機械的ブレーキによって負荷が保持されている場合、判断できるのはそのサイズではなく、方向だけです。

ブレーキが開いた瞬間に、その負荷をモーターが引き継がなければなりません。この引き継ぎを容易にする

ため、パラメーター 2-26 で設定したユーザー定義トルクが巻き上げ方向に加えられます。これが、負荷を最

終的に引き継ぐ速度コントローラーを初期化するために使用されます。バックラッシュによるギアボックス

の摩耗を減らすために、トルクは徐々に立ち上がります。

3. ブレーキを解放します

トルクがパラメーター 2-26 Torque Ref (トルク基準)で設定した値に達すると、ブレーキが解放されます。

2-25 Brake Release Time (ブレーキ解放時間) で設定した値によって、負荷が解放される間での遅延が決ま

ります。ブレーキの解放時に続く負荷ステップでできる限り速く反応するために、比例ゲインを増加させる

ことによって速度 PID コントロールを増強することができます。

機械的ブレーキ・コントールのブレーキ解放手順

ケーブル

EMC (ツイスト・ケーブル/シールド)

ブレーキ抵抗器と周波数変換器の間で生じる電気雑音を低減するため、配線にはツイスト・ケーブルを使用する必要が

あります。

EMC 性能を改善するために金属シールドを使用してもかまいません。

スマート論理コントロール

スマート論理コントロール （SLC） とは元来、関連するユーザー定義されたイベント（パラメーター 13-51 を参

照）が SLC にて真であると評価された場合に SLC で実行されるユーザー定義された一連のアクション（パラメータ

ー 13-52 を参照）のことです。

イベントおよびアクションはそれぞれ番号付けされ、互いにリンクされて状態と呼ばれるペアになっています。つま

り、イベント［1］ が満たされる（値が真になる）と、アクション［1］ が実行されます。その後、イベント［2］

の条件が評価され、真と評価されるとアクション［2］ が実行され、これが続いていきます。イベントとアクション

はアレイ・パラメーターに配置されます。.

一度に評価されるイベントは 1 つだけです。イベントが偽と評価される場合には、現在のスキャン間隔中は（SLC 内

で）何も起こりません。また、別のイベントも評価されません。つまり、SLC の起動時、各スキャン間隔で評価され

るのはイベント［1］（イベント［1］ のみ）です。イベント［0］が真と評価された場合のみ SLC はアクション［1］

を実行しイベント［2］の評価を開始します。

FC 300 デザインガイド
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0 個から 20 個のイベント及びアクションをプログラム

可能です。最後のイベント／アクションが実行される

と、イベント［1］／アクション［1］から再開されま

す。3 つのイベント／アクションを使用した例を図に示

します。

短絡(モーター相 – 相)

周波数変換器は、3 つのモーター相それぞれ、又は直流リンクで電流を測定することで、短絡から保護されていま

す。2 つの出力相間で短絡が起こると、インバーターにて過電流が発生します。短絡電流が許容値 (警報 16 トリッ

プ・ロック) を超過すると、インバーターの電源が個別にオフになります。

負荷分散やブレーキ出力時にドライブを短絡から保護するには、設計指針を参照してください。

出力点スイッチング

モーターと周波数変換器間の出力点スイッチングは全面的に許可されています。出力点スイッチングによって周波数

変換器が損傷することは一切ありません。ただし、不具合メッセージは表示されることがあります。

モーターによって生成された過電圧

モーターがジェネレーターとして動作している場合には、中間回路の電圧が上昇します。これは、以下の場合に起こ

ります。

1. 負荷によって（周波数変換器からの定出力周波数にて）モーターが駆動した場合。例：負荷によってエネル

ギーが発生。

2. 減速（「立ち下り」）中に慣性モーメントが高いと摩擦が低下するため、周波数変換器、モーター、および設

備内の損失としてエネルギーを消費するには立ち上がり時間が短すぎる場合。

3. スリップ補償設定が正しくないと直流リンク電圧がより高くなる場合があります。

可能であれば、コントロール・ユニットがランプの補正を試みる場合があります（パラメーター 2-17 過電圧コントロ

ール)。

ある一定の電圧レベルに達すると、インバーターは電源を切ってトランジスタと中間回路キャパシターを保護します。

中間回路電圧レベルのコントロール方法を選択するには、パラメーター 2-10 およびパラメーター 2-17 を参照してく

ださい。

主電源降下

主電源の降下中、周波数変換器は、中間回路電圧が最低停止レベルを下回るまで運転しつづけます。最低停止レベル

は通常、周波数変換器の最低定格供給電圧から 15% を引いた値です。

降下前の主電源電圧およびモーター負荷によりインバーターがフリーランするまでにかかる時間が決まります。

VVCplus モードにおける静的過負荷

周波数変換器が過負荷になると（パラメーター 4-16／4-17 のトルク制限に達すると）、コントロールによって出力周

波数が低下し負荷を下げます。

過度の過負荷が起こると、約 5-10 秒後に周波数変換器を切断させる電流が発生する場合があります。

トルク制限内での動作はパラメーター 14-25 の時間（0-60 秒）に制限されます。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  

 MG.33.B8.40 - VLT® は、Danfoss の登録商標です。  47



モーター熱保護

モーター温度は、モーター電流、出力周波数、および時

間またはサーミスターに基づいて計算されます。「プロ

グラム要領」の章のパラメーター 1-90 を参照してくだ

さい。

FC 300 デザインガイド
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FC 300 の安全停止

FC 302 と A1 エンクロジャーに装着された FC301 は、安全機能である（草案 IEC 61800-5-2 に定義された）Safe

Torque Off 又は（EN 60204-1 に定義された）停止カテゴリ 0 を実行できます。

FC 301 A1 エンクロージャー:ドライブに安全停止機能が含まれている場合、タイプ・コードの位置 18 は、T 又は U

のいずれかでなければなりません。位置 18 が B 又は X の場合、安全停止端末 37 は含まれていません。

例：

安全停止機能のある FC 301 A1 のタイプ・コード：FC-301PK75T4Z20H4TGCXXXSXXXXA0BXCXXXXD0

この製品は、EN 954-1 の安全カテゴリー 3 の要件に適合するように設計され承認されており、この機能性は「安全

停止」と呼ばれています。安全停止機能を組み込んで使用する前に、安全停止機能と安全カテゴリーが適切かつ十分

であるかどうかを判断するため、その設備の徹底したリスク分析を行う必要があります。EN 954-1 の安全カテゴリ

ー 3 の要件に準拠して安全停止機能を設置し使用するには、FC 300 デザインガイド MG.33.BX.YY の関連情報および

指示に従わなければなりません!「取扱い説明書」の情報および指示では、安全停止機能を正しく安全に使用するには

不十分です!

安全停止設置 (FC 302 及び FC 301 - A1 エンクロージャーのみ)

安全カテゴリ 3（EN954-1）に準拠してカテゴリ 0 停止

（EN60204）の設置を行うには、次の指示に従ってくださ

い。

1. 端末 37 及び 24 V 直流間のブリッジ（ジャン

パー）を取り除いて下さい。ジャンパーを切断

／断線するのでは不十分です。短絡を防ぐた

め、ジャンパーは完全に取り除いてください。

図のジャンパーを参照してください。

2. 短絡保護されたケーブルにて端末 37 を 24 V

直流に接続してください。24 V 直流電圧電源

は EN954-1 カテゴリ 3 の回路遮断デバイスで

遮断可能でなければなりません。妨害デバイス

および周波数変換器が同じ設置パネル内に配置

されている場合には、保護ケーブルの代わりに

常用のケーブルを使用できます。

FC 300 デザインガイド
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端末 37 と 24 V 直流との間のジャンパーをブリッジします。

安全カテゴリ 3（EN 954-1）を用いた停止カテゴリ 0（EN 60204-1）を下図に示します。回路妨害は、ドアの接触を

開くことで起こります。この図には安全に関わらないハードウェアのフリーラン接続の方法も示されています。

安全カテゴリ 3（EN 954-1）を用いた停止カテゴリ 0（EN 60204-1）を実現するための設置上の重要な点を示した図。

安全停止の設定試験

設置後、最初の動作前に、FC 300 安全停止を使用する設置および用途の設定試験を行ってください。

また、FC 300 安全停止が含まれる設置や用途を変更するたびにこの試験を実行してください。

設定試験：

1. モーターが FC 302 にて駆動している時（主電源は妨害されていない場合など）に妨害デバイスを使用して

端末 37 への 24 V 直流電圧供給を取り除きます。モーターがフリーランに反応し、（接続されていれば）機

械的ブレーキが起動すれば、この試験ステップは合格です。

2. 次に、（バス、ディジタル I／O、または［Reset］（リセット）キーを介して）リセット信号を送信してくだ

さい。モーターが安全停止状態のままであり、（接続されていれば）機械的ブレーキが起動したままであれ

ば、この試験ステップは合格です。

3. 次に、端末 37 に 24 V 直流を再供給してください。モーターがフリーラン状態のままであり、（接続されて

いれば）機械的ブレーキが起動したままであれば、この試験ステップは合格です。

4. 次に、（バス、ディジタル I／O、または［Reset］（リセット）キーを介して）リセット信号を送信してくだ

さい。モーターが動作を再開すれば、この試験ステップは合格です。

5. これら 4 つのステップすべてに合格すれば、設定試験は合格となります。

注意

FC 302 の安全停止機能は非同期および同期モーターに使用できます。周波数変換器の電力半導体に 2 つ

の不具合が起こる可能性があります。同期モーターを使用する場合には、これが残留回転の原因になる可

能性があります。この回転は角度 = 360／（極数）によって計算できます。同期モーターを使用する用途

ではこの点を考慮に入れて、これが安全の致命的問題でないことを確認する必要があります。この状況は

非同期モーターには関連しません。

FC 300 デザインガイド
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注意

安全停止機能を EN-954-1 カテゴリー 3 の要件に準拠して使用するには、安全停止の設置で多数の条件

を満たす必要があります。詳細情報については「安全停止の設置」の項を参照してください。

注意

周波数変換器では、端末 37 への不意な又は悪意による電圧供給や、それに続くリセットに対する安全に

関わる保護を行っていません。こうした保護は、用途レベルまたは組織レベルで、妨害デバイスを介して

行ってください。

詳細については、「安全停止の設置」の項を参照してください。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 について  
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 FC 300 選択

電気データ

主電源 3 x 200 ～ 240 VAC
FC 301／FC 302 PK25 PK37 PK55 PK75 P1K1 P1K5 P2K2 P3K0 P3K7

代表的シャフト出力［KW］
0.25 0.37 0.55 0.75 1.1 1.5 2.2 3 3.7

エンクロージャー IP 20／IP
21

A2 A2 A2 A2 A2 A2 A2 A3 A3

エンクロージャー IP 20 (FC
301 のみ)

A1 A1 A1 A1 A1 A1 - - -

エンクロージャー IP 55 A5 A5 A5 A5 A5 A5 A5 A5 A5

出力電流
定常
(3 x 200-240 V) ［A］

1.8 2.4 3.5 4.6 6.6 7.5 10.6 12.5 16.7

断続
(3 x 200-240 V) ［A］

2.9 3.8 5.6 7.4 10.6 12.0 17.0 20.0 26.7

定常
KVA（208 V AC）［KVA］

0.65 0.86 1.26 1.66 2.38 2.70 3.82 4.50 6.00

･最大ケーブル サイズ (主電
源、モーター、ブレーキ)

[AWG] 2)[mm2]

24 - 10 AWG

0.2 - 4 mm2

最大入力電流

定常
(3 x 200-240 V) ［A］

1.6 2.2 3.2 4.1 5.9 6.8 9.5 11.3 15.0

断続
(3 x 200-240 V) ［A］

2.6 3.5 5.1 6.6 9.4 10.9 15.2 18.1 24.0

最高前段フューズ 1) ［A］ 10 10 10 10 20 20 20 32 32

環境
定格最大負荷における

推定電力損失 [W] 4)
21 29 42 54 63 82 116 155 185

重量、エンクロージャー
IP20［kg］

4.7 4.7 4.8 4.8 4.9 4.9 4.9 6.6 6.6

A1 (IP 20) 2.7 2.7 2.7 2.7 2.7 2.7 - - -

効率 4) 0.94 0.94 0.95 0.95 0.96 0.96 0.96 0.96 0.96
0.25 - 3.7 kW 160% 高過負荷としてのみ使用可能

FC 300 デザインガイド
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主電源 3 x 525 -600 VAC(FC302)
FC 302 PK75 P1K1 P1K5 P2K2 P3K0 P3K7 P4K0 P5K5 P7K5
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断続
(3 x 525-550 V) ［A］

2.9 4.2 4.6 6.6 8.3 - 10.2 15.2 18.4

定常
(3 x 525-600 V) ［A］

1.7 2.4 2.7 3.9 4.9 - 6.1 9.0 11.0

断続
(3 x 525-600 V) ［A］

2.7 3.8 4.3 6.2 7.8 - 9.8 14.4 17.6

定常 kVA（525 V AC）［kVA］ 1.7 2.5 2.8 3.9 5.0 - 6.1 9.0 11.0
定常 kVA（575 V AC）［kVA］ 1.7 2.4 2.7 3.9 4.9 - 6.1 9.0 11.0
最大ケーブル・サイズ
(主電源、モーター、ブレー
キ)

［AWG］2) ［mm2］

24 - 10 AWG

0.2 - 4 mm2
-

24 - 10 AWG

0.2 - 4 mm2

最大入力電流
定常
(3 x 525-600 V) ［A］

1.7 2.4 2.7 4.1 5.2 - 5.8 8.6 10.4

断続
(3 x 525-600 V) ［A］

2.7 3.8 4.3 6.6 8.3 - 9.3 13.8 16.6

最高前段フューズ 1) ［A］ 10 10 10 20 20 - 20 32 32
環境
定格最大負荷における

推定電力損失 [W] 4)
35 50 65 92 122 - 145 195 261

エンクロージャー IP 20
重量、
エンクロージャー IP20［kg］

6.5 6.5 6.5 6.5 6.5 - 6.5 6.6 6.6

効率 4) 0.97 0.97 0.97 0.97 0.97 - 0.97 0.97 0.97

1) フューズのタイプについては、「フューズ」の項を参照してください。

2) アメリカ式ワイヤ規格。

3) 定格負荷および定格周波数にて、5 m のシールドされたモーター・ケーブルを使用して測定されます。

4) 代表的な電力損失は公称負荷条件におけるものであり、+/-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)。

値は代表的モーター効率(eff2/eff3 境界線)に基づきます。モーターが低効率であれば周波数変換器の電力

損失も増大し、その逆も言えます。

スイッチ周波数を公称値より高くすると、電力損失が大きく増大する場合があります。

LCP および代表的なコントロール・カードの消費電力が含まれます。その他のオプションと顧客負荷を合わせ

て 30W の損失になる場合があります。(ただし通常は、全負荷時のコントロール・カードあるいはスロット A

またはスロット B それぞれのオプションについてわずか 4W です)。

測定は最新の装置を使用して行いますが、ある程度の不確かさを見込んでおく必要があります(+/-5%)。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 選択  
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一般仕様

主電源 (L1、L2、L3):

供給電圧 200 ～ 240 V ±10%

供給電圧 FC 301：380-480 V／FC 302：380 ～ 500 V ±10%

供給電圧 FC 302：525 ～ 600 V ±10%

供給周波数 50/60 Hz

主電源相間の一時的アンバランス 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） ≤ 7.5 kW 最高 2 回/分

入力点スイッチング電源 L1、L2、L3（電源投入） ≥ 11 kW 最高 1 回/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、最高 240/500/600 V を出力することができる回路での使用に適して

います。

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 FC 301：0.2 - 1000 Hz／FC 302：0 - 1000 Hz

出力点スイッチング 無制限

ランプ時間 0.01 ～ 3600 秒

トルク特性：

始動トルク（一定トルク） 60 秒で最高 160%*

始動トルク 0.5 秒まで最高 180%*

過負荷トルク（一定トルク） 60 秒で最高 160%*

始動トルク（可変トルク） 60 秒で最高 110%*

過負荷トルク（可変トルク） 60 秒で最高 110%*

*パーセントは FC 300 の公称トルクに関連します。

ケーブル長と断面積:

シールドされた、モーター・ケーブルの最大長さ

FC 301：50 m／FC 301(A1 エンクロージャー):25 m／FC 302：150

m

シールドされていない、モーター・ケーブルの最大長さ

FC 301：75 m／FC 301(A1 エンクロージャー):50 m／FC

302：300 m

モーター、主電源、負荷分散、およびブレーキへの最大断面積（詳細に関しては『FC 300 Design

Guide』（FC 300 デザインガイド）MG.33.BX.YY の「電気データ」の項を参照してください）、（0.25 KW

- 7.5 KW） 4 mm2/10 AWG

モーター、主電源、負荷分散、およびブレーキへの最大断面積（詳細に関しては『FC 300 Design

Guide』（FC 300 デザインガイド）MG.33.BX.YY の「電気データ」の項を参照してください）、（11 KW

-15 KW） 16 mm2/6 AWG

モーター、主電源、負荷分散、およびブレーキへの最大断面積（詳細に関しては『FC 300 Design

Guide』（FC 300 デザインガイド）MG.33.BX.YY の「電気データ」の項を参照してください）、（18.5 KW

-22 KW） 35 mm2/2 AWG

コントール端末へのケーブル端スリーブ無しフレキシブル／剛性ワイヤの最大断面積 1.5 mm2/16 AWG

コントール端末へのケーブル端スリーブ付きフレキシブル／剛性ワイヤの最大断面積 1 mm2/18 AWG

コントール端末へのケーブル端スリーブ、カラー付きフレキシブル／剛性ワイヤの最大断面積 0.5 mm2/20 AWG

コントロール端末の最小断面積 0.25 mm2/24 AWG

FC 300 デザインガイド
 FC 300 選択  
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保護と機能:

• 過負荷に対する電子サーマル・モーター保護。

• ヒートシンク温度を監視することにより、温度が 95°C ± 5°C に達したときに周波数変換器をトリップさ

せます。過負荷温度は、ヒートシンクの温度が 70°C ± 5°C を下回るまでリセットできません (ガイドラ

イン: これらの温度は、電力の大きさ、エンクロージャーなどによって異なる場合があります)。

• 周波数変換器はモーター端末 U、V、W の短絡に対して保護されています。

• 主電源相が損失している場合には、(負荷によって) 周波数変換器はトリップするか警告を発します。

• 中間回路電圧を監視することによって、その電圧が低すぎたり高すぎたりすると、周波数変換器を確実にト

リップさせます。

• 周波数変換器は、内部温度、負荷電流、中間回路の高電圧、低モーター速度のレベルを定常的に検査しま

す。これらのいずれかのレベルが臨界値に達した場合は、周波数変換器はスイッチ周波数やスイッチ・パター

ンを変えて、ドライブの性能を確保します。

ディジタル入力:

プログラマブル・ディジタル入力 FC 301：4（5）／FC 302： 4 (6)

端末番号 18, 19, 271), 294), 32, 33,

論理 PNP または NPN

電圧レベル 0-24 V 直流

電圧レベル、論理 '0' PNP < 5 V 直流

電圧レベル、論理 '1' PNP > 10 V 直流

電圧レベル、論理 '0' NPN2） > 19 V 直流

電圧レベル、論理 '1' NPN2） < 14 V 直流

入力の最高電圧 28 V 直流

パルス周波数範囲 0-110 kHz

(デューティー・サイクル) 最小パルス幅 4.5 ms

入力抵抗、Ri 約 4 kΩ

安全停止端末 373) (端末 37 は、固定 PNP 論理):

電圧レベル 0-24 V 直流

電圧レベル、論理 '0' PNP < 4 V 直流

電圧レベル、論理 '1' PNP > 20 V 直流

24 V における公称入力電流 50 mA rms

20 V における公称入力電流 60 mA rms

入力キャパシタンス 400 nF

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

1) 端末 27 と 29 は出力としてもプログラムできます。

2）安全停止入力端子 37 を除く。

3) 端末 37 は、安全停止機能のある FC 302 及び FC 301 A1 でのみ使用可能です。安全停止入力としてのみ使用で

きます。端末 37 は、EU 機械指令 98/37/EC が要求する EN 954-1（カテゴリー 0 EN 60204-1 に準じた安全停止）

により、カテゴリー 3 の設置に適しています。端子 37 および「安全停止」機能は EN 60204-1、EN 50178、EN

61800-2、EN 61800-3、および EN 954-1 に準じて設計されています。「安全停止」機能を正しく安全に使用するに

は、デザインガイドの関連情報および指示に従ってください。

4) 安全停止機能のある FC 302 及び FC 301/ A1 のみ。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 選択  
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アナログ入力：

アナログ入力の数 2

端末番号 53, 54

モード 電圧または電流

モード選択 スイッチ S201 とスイッチ S202

電圧モード スイッチ S201／スイッチ S202 = オフ（U）

電圧レベル FC 301：0 - + 10／FC 302：-10 - +10 V（スケーラブル）

入力抵抗、Ri 約 10 kΩ
最高電圧 ± 20 V

電流モード スイッチ S201／スイッチ S202 = オン（I）

電流レベル 0／4 - 20 mA（スケーラブル）

入力抵抗、Ri 約 200 Ω
最高電流 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 最高エラー、全スケールの 0.5%

帯域幅 FC 301：20 Hz／FC 302：100Hz

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

パルス／エンコーダー入力：

プログラマブル・パルス／エンコーダー入力： 2/1

端末番号パルス／エンコーダー 293, 331) / 322, 332) 3)

端末 29、32、33、3) の最高周波数 110 kHz (プッシュプル駆動)

端末 29、32、33、3) の最高周波数 5 kHz (オープン・コレクター)

端末 29、32、33、3) の最低周波数 4 Hz

電圧レベル 「ディジタル入力」の項を参照

入力の最高電圧 28 V 直流

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

エンコーダー入力精度（1-110 kHz） 最大エラー:全スケールの 0.05 %

パルスおよびエンコーダーの入力（端末 29、32、33）は、供給電圧（PELV）などの高電圧端末から電気絶縁されて

います。

1）パルス入力は 29 および 33 です

2）エンコーダー入力：32 = A､および 33 = B

3) 端末 29: FC 302 のみ

FC 300 デザインガイド
 FC 300 選択  
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アナログ出力:

プログラマブル・アナログ出力の数 1

端末番号 42

アナログ出力の電流範囲 0/4 - 20 mA

最大負荷 GND - アナログ入力 500 Ω
アナログ出力の精度 最大エラー:全スケールの 0.5 %

アナログ出力の分解能 12 ビット

アナログ入力は、供給電圧（PELV）などの高電圧端末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:

端末番号 68 (P、TX+、RX+) 、69 (N、TX-、RX-)

端末番号 61 端末 68 と 69 に共通

RS 485 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

端末番号 27, 29 1) 2)

ディジタル／周波数出力の電圧レベル 0-24 V

最大出力電流（シンクまたはソース） 40 mA

周波数出力時の最大負荷 1 kΩ
周波数出力時の最大容量負荷 10 nF

周波数出力時の最低出力周波数 0Hz

周波数出力時の最高出力周波数 32 KHz

周波数出力の精度 最大エラー：全スケールの 0.1 %

周波数出力の分解能 12 ビット

1）端末 27 と 29 は入力としてもプログラムできます。

2) 端末 29:FC 302 のみ

ディジタル出力は、供給電圧（PELV）などの高電圧端末から電気絶縁されています。

コントロール・カード、24 V 直流出力:

端末番号 12, 13

出力電圧 24 V +1、-3 V

最大負荷 FC 301：130 mA／FC 302：200 mA

24 V 直流電源は供給電圧 (PELV) から電気絶縁されていますが、アナログおよ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 FC 301 ≤ 7.5 kW:1／FC 302 全て kW: 2

リレー 01 端末番号 1-3 (遮断) 、1-2 (導通)

1-3 (NC) 、1-2 (NO) の最大端子負荷 (交流 -1) 1) (抵抗負荷) 240 V 交流、2 A

最大端子負荷 (交流 -15)1)(誘導負荷、cosφ 0.4 において) 240 V 交流、0.2 A

1-3 (NC) 、1-2 (NO) の最大端子負荷 (直流 -1) 1) (抵抗負荷) 60 V 直流、1 A

最大端子負荷 (直流 -13)1) (誘導負荷) 24 V 直流、0.1 A

リレー 02（FC 302 のみ）端子番号 4-6 (遮断) 、4-5 (導通)

4-5 (NO) の最大端子負荷 (交流 -1) 1)(抵抗負荷) 400 V 交流、2 A

4-5 (NO)の最大端子負荷(交流 -15) 1) (誘導負荷、cosφ 0.4 において) 240 V 交流、0.2 A

4-5 (NO) の最大端子負荷 (直流 -1) 1) (抵抗負荷) 80 V 直流、2 A

4-5 (NO)の最大端子負荷(直流 -13) 1) (誘導負荷) 24 V 直流、0.1 A

FC 300 デザインガイド
 FC 300 選択  
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4-6 (NC)の最大端子負荷(交流 -1) 1) (抵抗負荷) 240 V 交流、2 A

4-6 (NC)の最大端子負荷 (交流 -15) 1) (誘導負荷、cosφ 0.4 において) 240 V AC、0.2A

4-6 (NC)の最大端子負荷(直流 -1) 1) (誘導負荷) 50 V 直流、2 A

4-6 (NC)の最大端子負荷(直流 -13) 1) (誘導負荷) 24 V 直流、0.1 A

1-3 (NC) 、1-2 (NO) 、4-6 (NC) 、4-5 (NO) の最小端子負荷, 24 V 直流 10 mA、24 V 交流 20 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 および 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。

コントロール・カード、10 V 直流出力：

端末番号 50

出力電圧 10.5 V ±0.5 V

最大負荷 15 mA

10 V 直流電源は供給電圧（PELV）などの高電圧端末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 FC 301：+/- 0.013 Hz／FC 302：+/- 0.003 Hz

精密なスタート/ストップの繰り返し精度（端子 18, 19） FC 301：≤ ±1ms/FC 302:≤ ±0.1 ms

システム応答時間（端末 18、19、27、29、32、33） FC 301：≤ 10 mS／FC 302:≤ 2 ms

速度コントロール範囲（開ループ） 同期速度の 1:100

速度コントロール範囲（閉ループ） 同期速度の 1:1000

速度精度（開ループ） 30 -4000 rpm：誤差 ±8 rpm

フィードバック・デバイスの回転により決まる速度精度 (閉ループ) 0 - 6000 rpm：誤差 ±0.15 rpm

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 FC 301：5 ms／FC 302:1 ms

周囲環境:

エンクロージャー ≤ 7.5 kW IP 20、IP 55

エンクロージャー ≥ 11 kW IP 21、IP 55

エンクロージャー・キットを使用可能 ≤ 7.5 kW IP21/TYPE 1/IP 4X top

振動テスト 1.0 g RMS

最高相対湿度 動作時 5% - 95% (IEC 60,721-3-3；クラス 3K3 (非凝縮)

劣悪な環境 (IEC 721-3-3) 、コーティングされていない クラス 3C2

劣悪な環境 (IEC 721-3-3) 、コーティングされている クラス 3C3

IEC 60068-2-43 H2S(10 日間)に準拠した試験方法 最高 50 °C（24 時間平均最高 45 °C）

周囲温度 最高 50 °C（24 時間平均最高 45 °C）

周囲温度が高い場合の定格値の低減については特殊条件についての項を参照してください

フルスケール動作時の最低周囲温度 0 °C

性能低下時の最低周囲温度 - 10 °C

保管/輸送時の温度 -25 ～ +65/70 °C

最大海抜高度 1,000 m

高度が高い場合の定格値の低減については特殊条件についての項を参照してください

EMC 規格、放射 EN 61800-3、EN 61000-6-3/4、EN 55011

EMC 規格、耐性

EN 61800-3、EN 61000-6-1/2、

EN 61000-4-2、EN 61000-4-3、EN 61000-4-4、EN 61000-4-5、EN 61000-4-6

特殊条件についての項を参照してください

FC 300 デザインガイド
 FC 300 選択  
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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

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）などの高電圧端末から電気絶縁されています。

USB 接地接続は、保護接地から電気的に絶縁されていません。絶縁されたラップトップだけを FC 300 ドライブの

USB コネクターへの PC 接続として使用してください。

効率

FC 300 シリーズの効率（η VLT）

周波数変換器の負荷は、効率にほとんど影響を与えません。通常、部品の負荷の場合のように、モーターが定格シャ

フト・トルクの 100% を提供しても 75% のみを提供しても、定格モーター周波数 fM,N における効率は一定です。

これは、その他の U/f 特性が選択された場合でも、周波数変換器の効率は変化しないことも意味しています。

ただし、U/f 特性はモーターの効率に影響を与えます。

スイッチ周波数が 5 KHz 以上の値に設定されると、効率はわずかに低下します。主電源電圧が 500 V である場合

や、モーター・ケーブルの長さが 30 m 以上である場合にも、効率はわずかに低下します。

モーターの効率 (ηMOTOR)

周波数変換器に接続されるモーターの効率は磁化レベルにより異なります。通常、効率は主電源動作そのものを表し

ていす。モーターの効率はモーターのタイプにより異なります。

定格トルクの 75 ～ 100% の範囲内では、周波数変換器にコントロールされている場合と主電源で直接稼動している

場合とで、モーターの効率は殆ど変わりません。

小型モーターの場合には U/f 特性が効率に与える影響はほんのわずかです。ただし、11 KW 以上のモーターの場合に

は、これによって多くの利点が得られます。

通常、スイッチ周波数は小型モーターの効率には影響を与えません。11 KW 以上のモーターを使用すると効率が向上

します (1 ～ 2%) 。これは、スイッチ周波数が高いと、モーター電流の正弦の形がほぼ完全になるためです。

システムの効率（ηSYSTEM）

システムの効率を計算するには、FC 300 シリーズの効率（ηVLT）にモーターの効率（ηMOTOR）を乗じます。

ηSYSTEM) =  VLT x ηMOTOR

騒音

周波数変換器からの雑音には 3 つの発生源があります。

1. 直流中間回路コイル。

2. 一体型ファン。

3. RFI フィルター・チョーク。

ユニットから 1 m 離れて測定された場合の代表値：

FC 301／FC 302
PK25-P7K5：400 V において IP20／IP21／NEMA Type 1
PK25-P7K5 IP55/NEMA TYPE 12
ファン低下速度 51 dB（A）
ファン全速 60 dB（A）

モーターのピーク電圧

インバーター・ブリッジ内のトランジスタが切り替わった場合には、モーター全体の電圧は以下の条件に応じて dV/dt

の比率で増加します。

- モーター・ケーブル (タイプ、断面積、シールドされている長さ、またはシールドされていない長さ)

- インダクタンス

FC 300 デザインガイド
 FC 300 選択  
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モーターが中間回路の電圧に応じた一定レベルに安定する前に、自然誘導によりモーター電圧にオーバーシュート

UPEAK が生じます。立ち上がり時間とピーク電圧 UPEAK はモーターの寿命に影響します。ピーク電圧が高すぎる場合に

は、相コイル絶縁体が付いていないモーターが特に影響を受けます。モーター・ケーブルが短い (数メートル) 場合に

は、立ち上がり時間とピーク電圧が減少します。

モーター・ケーブルが長い (100 m) 場合には、立ち上がり時間とピーク電圧が増加します。

電圧供給 (周波数変換器など) を伴う動作に適した相間絶縁紙などの絶縁補強のないモーターでは、FC100 の出力に

du/dt フィルター又は正弦波フィルターを取り付けてください

FC 300 デザインガイド
 FC 300 選択  
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特殊条件

定格低減の目的

定格の低減は、周波数変換器を低空気圧 (高所) 、低速度、長いモーター・ケーブル、断面積の大きいケーブル、また

は高い周囲温度で使用する際に考慮する必要があります。ここでは、必要なアクションについて説明します。

周囲温度定格値の低減

24 時間の測定平均 (TAMB, AVG) は最大許容周囲温度 (TAMB,MAX) より少なくとも 5℃低いことが必要です。

周波数変換器が高周囲温度で動作している場合は、連続出力電流を減少させる必要があります。

定格値の低減はスイッチ・パターンによって異なります。スイッチ・パターンはパラメーター 14-00 で 60 PWM また

は SFAVM に設定できます。

エンクロージャー A

60 PWM – パルス幅変調

60 PWM を使用する場合のエンクロージャー A の異なる TAMB,

MAX に対する Iout 定格値の低減

SFAVM - Stator Frequency Asyncron Vector

Modulation

SFAVM を使用する場合のエンクロージャー A の異なる TAMB,

MAX に対する Iout 定格値の低減

エンクロージャー A では、モーター・ケーブルは、推薦する定格値の低減に対して比較的大きい影響を持ちます。し

たがって、最大 10 m のモーター・ケーブルを使った場合に推奨する定格値の低減も示します。

最大 10 m のモーター・ケーブルと 60 PWM を使用する場合のエ

ンクロージャー A の異なる TAMB, MAX に対する Iout 定格値の低

減

最大 10 m のモーター・ケーブルと SFAVM を使用する場合のエ

ンクロージャー A の異なる TAMB, MAX に対する Iout 定格値の低

減

FC 300 デザインガイド
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エンクロージャー B

エンクロージャー B 及び C の場合、定格値の低減は、パラメーター 1-04 で選択された過負荷によっても異なりま

す。

60 PWM – パルス幅変調

通常トルク・モード (110% のオーバー・トルク) で 60 PWM を使

用する場合のエンクロージャー B の異なる TAMB, MAX に対する

Iout 定格値の低減

SFAVM - Stator Frequency Asyncron Vector

Modulation

通常トルク・モード (110% のオーバー・トルク) で SFAVM を使

用する場合のエンクロージャー B の異なる TAMB, MAX に対する

Iout 定格値の低減

高トルク・モード (160% のオーバー・トルク) で 60 PWM を使用

する場合のエンクロージャー B の異なる TAMB, MAX に対する

Iout 定格値の低減

高トルク・モード (160% のオーバー・トルク) で SFAVM を使用

する場合のエンクロージャー B の異なる TAMB, MAX に対する

Iout 定格値の低減

FC 300 デザインガイド
 FC 300 選択  

 MG.33.B8.40 - VLT® は、Danfoss の登録商標です。  67



エンクロージャー C

60 PWM – パルス幅変調

通常トルク・モード (110% のオーバー・トルク) で 60 PWM を使

用する場合のエンクロージャー C の異なる TAMB, MAX に対する

Iout 定格値の低減

SFAVM - Stator Frequency Asyncron Vector

Modulation

通常トルク・モード (110% のオーバー・トルク) で SFAVM を使

用する場合のエンクロージャー C の異なる TAMB, MAX に対する

Iout 定格値の低減

高トルク・モード (160% のオーバー・トルク) で 60 PWM を使用

する場合のエンクロージャー C の異なる TAMB, MAX に対する

Iout 定格値の低減

高トルク・モード (160% のオーバー・トルク) で SFAVM を使用

する場合のエンクロージャー C の異なる TAMB, MAX に対する

Iout 定格値の低減

低空気圧における定格値の低減

空気圧が下がると、空気の冷却効果が落ちます。

標高 1000 m 以内では定格値の低減は必要ありませんが、1000 m を超えると、下図に従って、周囲温度 (TAMB) また

は最大出力電流 (Iout) の定格値を低減させる必要があります。

TAMB での出力電流の定格値の低減と高度の関係標高 2 km を超える場合の PELV については、Danfoss Drives にお問い合わせくだ

さい。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 選択  
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高度の上昇に応じて周囲温度を下げることで、高地でも 100% の出力電流を確保できます。グラフの読み方の例とし

て、2 km での状態を説明します。45°C (TAMB, AX - 3.3 K) の温度では、定格出力電流の 91% が使用可能です。41.7°

C の温度では、定格電流の 100% が使用可能です。

低速運転による定格値の低減

モーターが周波数変換器に接続されている場合には、モーターの冷却が十分かどうか確認する必要があります。

一定トルク・アプリケーションでは、RPM 値が下がると問題が発生することがあります。つまり、モーターが冷却に必

要な空気の量を供給できなくなり、これによってサポートできるトルクが制限される可能性があります。このため、

モーターを定格値の半分以下の RPM 値にて継続的に実行させるには、モーターに冷却用空気を追加供給する (また

は、この種の動作用に設計されたモーターを使用する) 必要があります。

あるいは、より大きいモーターを選択してモーターの負荷レベルを下げることもできますが、周波数変換器の設計に

より、モーターのサイズには限度があります。

長いモーター・ケーブルまたは大きな断面積を持つケーブルを設置する際の定格値の低減

FC 301 の最大ケーブル長は、シールドなしの場合 75 m、シールド付きの場合 50 m です。FC 302 の最大ケーブル長

は、シールドなしの場合 300 m、シールド付きの場合 150 m です。

また、周波数変換器は、定格断面積を持つモーター・ケーブルを使用して動作するように設計されています。さらに大

きな断面積を持つケーブルを使用する場合には、断面積が大きくなる段階ごとに、出力電流を 5% ずつ低下させてく

ださい。

(ケーブルの断面積が増加すると、接地する容量が増加するため、接地漏洩電流も増加します。)

性能を確保するための自動適応

周波数変換器は、内部温度、負荷電流、中間回路の高電圧、低モーター速度のレベルを定常的に検査します。これら

のいずれかのレベルが臨界値に達した場合は、周波数変換器はスイッチ周波数やスイッチ・パターンを変えて、ドライ

ブの性能を確保します。

FC 300 デザインガイド
 FC 300 選択  
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FC 300 デザインガイド
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 ご注文方法

ドライブ・コンフィギュレーター

FC 300 周波数変換器は、注文番号システムを使用し、用途の要件に従って設計できます。

FC 300 シリーズでは、最寄の Danfoss 営業所に製品 a を示すタイプ・コード文字列（以下を参照）を送信して、標

準ドライブまたは一体型オプション付きのドライブを注文できます。

FC-302PK75T5E20H1BGCXXXSXXXXA0BXCXXXXD0

文字列内の文字の意味は「VLT の選び方」の章で注文番号を記載した頁に掲載されています。上記例では、プロフィ

バス DP V1 および 24 V バックアップ・オプションがドライブに内蔵されます。

FC 300 標準改良型の注文番号は、「VLT の選び方」の章にも記載されています。

インターネット・ベースのドライブ・コンフィギュレーターであるドライブ・コンフィギュレーターでは、適切な用途に

適切なドライブを構成して、タイプ・コード文字列を生成できます。ドライブ・コンフィギュレーターは、最寄りの営

業所に送信される 8 桁の販売番号を自動的に生成します。

さらに、いくつかの製品を記載したプロジェクト・リストを作成して、Danfoss 製品販売代理店に送付することもでき

ます。

ドライブ・コンフィギュレーターは、グローバル・インターネット・サイト（www.danfoss.com/drives）にあります。

注文フォーム・タイプ・コード

FC 300 デザインガイド
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 製品グループ 1-3  

     
 VLT シリーズ 4-6  

     
 定格電力 8-10  

     
 相 11  

     
 主電源電圧 12  

     
 エンクロージャー 14-15  

     
 エンクロージャーのタイプ   

     
 エンクロージャーのクラス   

     
 コントロール電源電圧   

     
 ハードウェア構成   

     
 RFI フィルター 16-17  

     
 ブレーキ 18  

     
 表示 (LCP) 19  

     
 被膜あり PCB 20  

     
 主電源オプション 21  

     
 適合 A 22  

     
 適合 B 23  

     
 ソフトウェア・リリース 24-27  

     
 ソフトウェア言語 28  

     
 A オプション 29-30  

     
 B オプション 31-32  

     
 C0 オプション、MCO 33-34  

     
 C1 オプション 35  

     
 C オプション・ソフトウェア 36-37  

     
 D オプション 38-39  

     

説明 位置 可能な選択
製品グループ 1-3 FC 30x
ドライブ・シリーズ 4-6 FC 301

FC 302
定格電力 8-10 0.25 ～ 75 kW
相 11 3 相 (T)
主電源電圧 11-12 T 2:200 ～ 240 V AC

T 4:380 ～ 480 V AC
T 5:380 ～ 500 V AC
T 6:525 ～ 600 V AC

エンクロージャー 14-15 E20:IP20
E21:IP 21/NEMA Type 1
E55:IP 55/NEMA Type 12

Z20: IP 201)

Z21:IP 211)

E66：IP 66
RFI フィルター 16-17 H1: RFI フィルター・クラス A1/

B1
H2: RFI フィルターなし、クラ
ス A2 に準拠
H3:RFI フィルター、クラス

A1/B11)

HX: フィルターなし (600 V の
み)

ブレーキ 18 B:ブレーキ・チョッパーを含む
X:ブレーキ・チョッパーを含ま
ない

T: 安全停止ブレーキなし 1)

U: 安全停止ブレーキ・チョッパ

ー 1)

表示 19 G:グラフィカル・ローカル・コン
ロール・パネル（LCP）
N:数値ローカル・コントロール・

パネル（LCP）
X:ローカル・コントロール・パネ
ルなし

被膜あり PCB 20 C:被膜あり PCB
X. 被膜あり PCB なし

主電源オプション 21 X:主電源オプションなし
1: 主電源切断

D: 負荷分散 2)

8: 主電源切断および負荷

分散 2

適合 22 予約済み
適合 23 予約済み
ソフトウェア・リリース 24-27 実際のソフトウェア
ソフトウェア言語 28  
A オプション 29-30 A0:MCA 101 プロフィバス DP

V1
A4:MCA 104 DeviceNet
A6: MCA 105 CANOpen
AX: プロフィバスなし

B オプション 31-32 BX:オプションなし
BK:MCB 101 汎用 I/O オプショ
ン
BR: MCB 102 エンコーダー・オ
プション
BU: MCB 103 レゾルバー・オプ
ション
BP:MCB 105 リレー・オプション
BZ: MCB 108 安全 PLC インタ
ーフェース

C0 オプション 33-34 CX:オプションなし
C4: MCO 305、プログラマブル・

モーション・コントローラ。
C1 オプション 35  
C オプション・ソフトウェア 36-37
D オプション 38-39 DX:オプションなし

D0:直流バックアップ
D0:MCB 107 外部 24 V バック
アップ

1): FC 301/ A1 エンクロージャーのみ

2): 電力の大きさ ≥ 11 kW のみ

FC 301/FC 302 改良型の個々に対してすべての選択／オプションが使用できるわけではありません。適切なバージョ

ンが入手可能かどうかを確認するには、インターネットでドライブ・コンフィギュレーターをご利用ください。

FC 300 デザインガイド
 ご注文方法  
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注文番号：オプションと付属品

タイプ 説明 注文番号
その他のハードウェア
直流リンク・コネクター フレーム・サイズ A2/A3 の直流リンク接続用端末ブロック 130B1064  
IP 21／4X top／TYPE 1 キット エンクロージャー、フレーム・サイズ A1：IP21／IP 4X Top／TYPE 1 130B
IP 21／4X top／TYPE 1 キット エンクロージャー、フレーム・サイズ A2：IP21／IP 4X Top／TYPE 1 130B1122  
IP 21／4X top／TYPE 1 キット エンクロージャー、フレーム・サイズ A3：IP21／IP 4X Top／TYPE 1 130B1123
プロフィバス D-Sub 9 IP20 用 D-Sub コネクター・キット、フレーム・サイズ A1、A2、及び A3 130B1112  
プロフィバス・シールド・プレート IP20、フレーム・サイズ A1、A2、及び A3 用プロフィバス・シールド・プレ

ート・キット、
130B0524

端末ブロック スプリング入り端末に代わるねじ端末ブロック
1 pc 10 ピン、1 pc 6 ピン、1 pc 3 ピン・コネクター 130B1116

 

フラット・パック抵抗、フレーム・サイズ A2 用フート形フレーム 175U0085
フラット・パック抵抗、フレーム・サイズ A3 用フート形フレーム 175U0088  
2 個のフラット・パック抵抗、フレーム・サイズ A2 用フート形フレーム 175U0087
2 個のフラット・パック抵抗、フレーム・サイズ A3 用フート形フレーム 175U0086  
LCP
LCP 101 数値ローカル・コントロール・パネル（NLCP） 130B1124
LCP 102 グラフィカル・ローカル・コントロール・パネル (GLCP) 130B1107  
LCP ケーブル 個別 LCP ケーブル、3 m 175Z0929
LCP キット グラフィカル LCP、留め具、3 m のケーブル、およびガスケットが付属す

るパネル実装キット
130B1113  

LCP キット 数値 LCP、留め具、およびガスケットが付属するパネル実装キット 130B1114
LCP キット 留め具、3 m ケーブル、およびガスケットが付属するすべての LCP 用パネ

ル実装キット
130B1117  

スロット A 用オプション 被膜なし 被膜あり
MCA 101 プロフィバス・オプション DP V0／V1 130B1100 130B1200
MCA 104 DeviceNet オプション 130B1102 130B1202
MCA 105 CANopen 130B1103 130B1205
スロット B 用オプション
MCB 101 汎用入出力オプション 130B1125 130B1212
MCB 102 エンコーダー・オプション 130B1115 130B1203
MCB 103 レゾルバー・オプション 130B1127 130B1227
MCB 105 リレー・オプション 130B1110 130B1210
MCB 108 安全 PLC インターフェース(DC／DC コンバーター） 130B1120 130B1220

スロット C のオプション
MCO 305 プログラマブル・モーション・コントーラー 130B1134 130B1234
フレーム・サイズ A2 及び A3 用実装キット 130B7530 -
フレーム・サイズ A5 用実装キット 130B7532 -
フレーム・サイズ B 及び C 用実装キット 130B7533 -
スロット D 用オプション
MCB 107 24 V 直流バックアップ 130B1108 130B1208
外部オプション
イーサネット IP イーサネット・マスター 175N2584 -
スペア部品
コントロール・ボード FC 302 被膜ありバージョン - 130B1109
コントロール・ボード FC 301 被膜ありバージョン - 130B1126
ファン A2 ファン、フレーム・サイズ A2 130B1009 -
ファン A3 ファン、フレーム・サイズ A3 130B1010 -
ファン・オプション C  130B7534 -
バックプレート A5 バックプレート A5 エンクロージャー 130B1098
コネクター FC 300 プロフィバス プロフィバス・コネクター 10 個 130B1075  
コネクター FC 300 DeviceNet DeviceNet コネクター 10 個 130B1074
コネクター FC 302 10 極 10 極スプリング入りコネクター 10 個 130B1073  
コネクター FC 301 8 極 8 極スプリング入りコネクター 10 個 130B1072
コネクター FC 300 5 極 5 極スプリング入りコネクター 10 個 130B1071  
コネクター FC 300 RS485 RS 485 用 3 極スプリング入りコネクター 10 個 130B1070
コネクター FC 300 3 極 リレー 01 用 3 極コネクター 10 個 130B1069  
コネクター FC 302 3 極 リレー 02 用 3 極コネクター 10 個 130B1068
コネクター FC 300 主電源 主電源コネクター IP20/21 10 個 130B1067  
コネクター FC 300 主電源 主電源コネクター IP55 10 個 130B1066
コネクター FC 300 モーター モーター・コネクター 10 個 130B1065  
コネクター FC 300 ブレーキ DC
バス

ブレーキ／負荷分散コネクター 10 個 130B1073

アクセサリー・バッグ A1 アクセサリー・バッグ、フレーム・サイズ A1 130B1021  
アクセサリー・バッグ A5 アクセサリー・バッグ、フレーム・サイズ A5 (IP55) 130B1023
アクセサリー・バッグ A2 アクセサリー・バッグ、フレーム・サイズ A2／A3 130B1022  
アクセサリー・バッグ B1 アクセサリー・バッグ、フレーム・サイズ B1 130B1024
アクセサリー・バッグ B2 アクセサリー・バッグ、フレーム・サイズ B2 130B1025  
アクセサリー・バッグ MCO 305 130B7535
オプションは工場内蔵オプションとして注文できます。注文情報を参照してください。旧型のソフトウェア・バージョンとのフィールドバス及び
アプリケーション・オプションの互換性については、Danfoss 製品取扱い代理店にお問い合わせください。
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注文番号：高調波フィルター

高調波フィルターは主電源の高調波を低減するのに使用します。

• AHF 010：10% の電流歪み

• AHF 005：5% の電流歪み

380-415V、50Hz
IAHF,N 使用する代表的なモーター

［KW］
Danfoss 注文番号 FC 301／FC 302

AHF 005 AHF 010
10 A 4, 5.5 175G6600 175G6622 P4K0、P5K5
19 A 7.5 175G6601 175G6623 P7K5
46 A 11 175G6602 175G6624 P11K
35 A 15, 18.5 175G6603 175G6625 P15K、P18K
43 A 22 175G6604 175G6626 P22K

440-480V、60Hz
IAHF,N 使用する代表的なモーター

［HP］
Danfoss 注文番号 FC 301／FC 302

AHF 005 AHF 010
19 A 10, 15 175G6612 175G6634 P7K5
26 A 20 175G6613 175G6635 P15K
35 A 25, 30 175G6614 175G6636 P18K、P22K

500V、50Hz
IAHF,N 使用する代表的なモーター

［KW］
Danfoss 注文番号 FC 301／FC 302

AHF 005 AHF 010
10 A 4, 5.5 175G6644 175G6656 P4K0、P5K5
19 A 7.5, 11 175G6645 175G6634 P7K5、P11K
26 A 15, 18.5 175G6646 175G6635 P15K、P18K
35 A 22 175G6647 175G6636 P22K

周波数変換器とフィルターの整合は 400V／480V および代表的モーター負荷（4 極）と 160 % トルクに基づいて事前

に計算されます。

注文番号：正弦波フィルター・モジュール、200-240 VAC

主電源 3 x 200-240 V

FC 301／FC 302
200 V での
定格電流

CT／VT での
最高トルク

最高出力周波数 ワット損
注文番号
IP00

注文番号
IP20

PK25 - PK37 2.5 A 160% 120 Hz 60 W 130B2404 130B2439
PK55 4.5 A 160% 120 Hz 70 W 130B2406 130B2441
PK75 - P1K5 8 A 160% 120 Hz 80 W 130B2408 130B2443
P2K2 - P3K7 17 A 160% 120 Hz 125 W 130B2411 130B2446

注意

正弦波フィルターを使用する場合には、スイッチ周波数を最低 4.5 KHz にする必要があります（パラメ

ーター 14-01 を参照してください）。
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注文番号：正弦波フィルター・モジュール、380-500 VAC

主電源 3 x 380 - 500 V

FC 301／FC 302 380 V での定格電流
CT／VT での最高ト

ルク
最高出力
周波数

ワット損 注文番号 IP00 注文番号 IP20

PK37-PK75 2.5 A 160% 120 Hz 60 W 130B2404 130B2439
PP1K1 - P1K5 4.5 A 160% 120 Hz 70 W 130B2406 130B2441
P2K2 - P3K0 8 A 160% 120 Hz 80 W 130B2408 130B2443
P4K0 10A 160% 120 Hz 95 W 130B2409 130B2444
P5K5 - P7K5 16 A 160% 120 Hz 125 W 130B2411 130B2446
高過負荷トルク
P11K 24 A 160% 60 Hz 150 W 130B2412 130B2447
P15K - P18K 38 A 160% 60 Hz 180 W 130B2413 130B2448
P22K 48 A 160% 60 Hz 270 W 130B2281 130B2307
正常過負荷トルク
P11K - P15K 38 A 110% 60 Hz 180 W 130B2413 130B2448
P18K 48 A 110% 60 Hz 270 W 130B2281 130B2307
P22K 62 A 110% 60 Hz 310 W 130B2282 130B2308

注意

正弦波フィルターを使用する場合には、スイッチ周波数を最低 4.5 KHz にする必要があります（パラメ

ーター 14-01 を参照してください）。

注文番号：正弦波フィルター・モジュール、525-690 VAC

主電源 3 x 525-690 V

FC 301／FC 302
525 V での
定格電流

CT／VT での
最高トルク

最高出力周波数 ワット損
注文番号
IP00

注文番号
IP20

PK75 - P7K5 13 A 160% 60 Hz 170 W 130B2321 130B2341

注意

正弦波フィルターを使用する場合には、スイッチ周波数を最低 4.5 KHz にする必要があります（パラメ

ーター 14-01 を参照してください）。

FC 300 デザインガイド
 ご注文方法  
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 設置方法

機械的寸法

以下のエンクロージャー寸法表を参照してください。

FC 300 デザインガイド
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機械的設置

アクセサリー・バッグ

FC 100／300 アクセサリー・バッグに入っている次の部

品を確認してください。

フレーム・サイズ A1、A2、及び A3

IP20／シャーシ

フレームサイズ A5

IP55／Type 12

フレーム・サイズ B1 及び B2

IP21／IP55／Type 1／Type 12

フレーム・サイズ C1 及び C2

IP55／66／Type 1／Type 12

  

1 + 2 は、ブレーキ・チョッパー付きのユニットにのみ用意されています。FC 101／301 ユニット用として付属し

ているリレー・コネクターは 1 個だけです。コネクター 1 は、直流リンク接続(負荷分散)用として別個に注文で

きます(コード番号 130B1064)

安全停止機能のない FC 101／301 用として、8 極コネクターが 1 個アクセサリー・バッグに含まれています。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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機械的実装

FC 300 IP20 フレーム・サイズ A1、A2、及び A3 と IP21／IP55 フレーム・サイズ A5、B1、B2、C1 および C2 では、

並列配置が可能です。

IP 21 エンクロージャー・キット (130B1122 または 130B1123) を使用する場合は、ドライブ間に最低限 50 mm の間

隔が必要です。

冷却条件を最適にするため、周波数変換器の上下に通気スペースを設けてください。以下の表を参照してください。

エンクロージャー別の通気スペース

エンクロージ

ャー:
A1 A2 A3 A5 B1 B2 C1 C2

a (mm): 100 100 100 100 100 100 200 225

b (mm): 100 100 100 100 100 100 200 225

1. 規定の寸法の穴をドリルで開けます。

2. FC 300 を実装する表面に適したねじを用意する必要があります。4 本のねじすべてを再度締め付けてくださ

い。

フレーム・サイズ A1、A2、及び A3 の実装:

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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フレーム・サイズ A5、B1、B2、C1、C2 の実装: 最適な冷却を行うため、背面の壁は必ず堅固にする必要

があります。

フレーム・サイズ A5、B1、B2、C1、サイズ C2 を堅固で

ない背面壁に実装する場合には、ヒート・シンク冷却用

の空気が不十分になるためドライブに背板 A を取り付

けてください。

機械的設置に対する安全要件

組み込みや現場実装キットに適用される要件に注意してください。特に、大型ユニットを設置する際に

は、重大な損害または傷害を避けるために、リストに記載の情報を遵守してください。

周波数変換器は空気循環により冷却されます。

過温度からユニットを保護するには、周囲温度が周波数変換器用に記載されている最高温度を超えないようにし、さ

らに 24 時間平均温度を超えないようにする必要があります。周囲温度定格値の低減のパラグラフに記載された最高

温度と 24 時間平均を確認してください。

周囲温度が摂氏 45 度から 55 度の範囲である場合、周波数変換器に対する定格値の低減が関係してきます。「周囲温

度定格値の低減」を参照してください。

周囲温度定格値の低減が考慮されないと、周波数変換器の寿命は短くなります。

実装

実装には、IP 21/IP 4X top/TYPE 1 キットまたは IP 54/55 ユニットをお勧めします。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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電気的設置

注意

ケーブル全般

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適合していなければなりませ

ん。銅（60／75°C）導体を推奨します。

アルミニウム導体

端末にはアルミニウム導体を使用できますが、導体を接続する前に導体表面をきれいに拭き取り、中性無酸ワセリン・

グリースで酸化を取り除いてからシールする必要があります。

また、アルミニウムは軟らかいので、2 日おきに端末のねじを締め直す必要があります。接合部の気密性を保つこと

が極めて重要であり、これを怠るとアルミニウム表面が再び酸化します。

締め付けトルク
FC サイズ 200-240 V 380-500 V 525-600 V ケーブルの用途: 締め付けトルク
A1 0.25-1.5 kW 0.37-1.5 kW - ライン、ブレーキ抵抗、負荷分

散、モーター・ケーブル
0.5-0.6 Nm

A2 0.25-2.2 kW 0.37-4 kW 0.75-4 kW
A3 3-3.7 kW 5.5-7.5 kW 5.5-7.5 kW
A5 3-3.7 kW 5.5-7.5 kW 0.75-7.5 kW
B1 5.5-7.5 kW 11-15 kW - ライン、ブレーキ抵抗、負荷分

散、モーター・ケーブル
1.8 Nm

リレー 0.5-0.6 Nm
アース 2-3 Nm

B2 11 KW 18.5-22 kW - ライン、ブレーキ抵抗、負荷分
散ケーブル

4.5 Nm

モーター・ケーブル 4.5 Nm
リレー 0.5-0.6 Nm
アース 2-3 Nm

C1 15-22 kW 30-45 kW - ライン、ブレーキ抵抗、負荷分
散ケーブル

10 Nm

モーター・ケーブル 10 Nm
リレー 0.5-0.6 Nm
アース 2-3 Nm

C2 30-37 kW 55-75 kW - ライン、ブレーキ抵抗、負荷分
散ケーブル

14 Nm

モーター・ケーブル 10 Nm
リレー 0.5-0.6 Nm
アース 2-3 Nm

追加ケーブル用ノックアウトの取り外し

1. ケーブル・エントリーを周波数変換器から取り外します (ノックアウトの取り外し時に周波数変換器内部に異

物が落ちないようにする)。

2. ケーブル・エントリーは取り外すノックアウトの周囲で支持する必要があります。

3. これで、強力なマンドレルとハンマーを使用してノックアウトを取り外すことができます。

4. 穴のばりを取り除きます。

5. ケーブル・エントリーを周波数変換器に取り付けます。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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主電源への接続と接地接続

注意

電源プラグ・コネクターは FC 300 に接続することができ、容量は最大で 7.5kW です。

1. 減結合プレートに 2 本のねじを取り付け、プレートを所定の位置まで挿入して、ねじを締めます。

2. FC 300 が正しく接地されていることを確認してください。接地接続（端末 95）に接続してください。アク

セサリー・バッグのねじを使用します。

3. アクセサリー・バッグにあるプラグ・コネクター 91(L1)、92(L2)、93(L3) を FC 300 の底面に「MAINS」（主

電源）とラベル表示された端末に合わせます。

4. 主電源ワイヤを主電源プラグ・コネクターに接続します。

5. 付属のサポート・ブラケットでケーブルを支持します。

注意

主電源電圧が FC 300 ネームプレートの主電源電圧と対応していることを確認します。

IT 主電源

RFI フィルター付きの 400 V 周波数変換器は、相と接地間の電圧が 440 V を超える主電源と接続しない

でください。

接地接続ケーブルの断面積を少なくとも 10 mm2 にするか、EN 50178 に従い 2 本の定格主電源ワイヤを

個別に終端する必要があります。

主電源スイッチが組み込まれている場合、主電源接続部を嵌め込みます。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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フレーム・サイズ A1、A2、及び A3 の主電源接続:

主電源コネクター A5(IP 55/66) エンクロージャー

断路器が使用されている場合 (A5 エンクロージャー) には、ドライブの左側に PE を取り付ける必要があります。

主電源コネクター B1 及び B2(IP 21/NEMA Type 1 及

び IP 55/66/ NEMA Type 12) エンクロージャー

主電源コネクター C1 及び C2(IP 21/NEMA Type 1 及

び IP 55/66/ NEMA Type 12) エンクロージャー

通常、主電源用の電源ケーブルは非シールド・ケーブルです。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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モーター接続

注意

モーター・ケーブルはシールドする必要があ

ります。シールドされていないケーブルが

使用される場合には、一部の EMC 要件に準

拠しなくなります。EMC 放射仕様に準拠す

るためにシールドされたモーター・ケーブル

を使用します。詳細については、『VLT®

AutomationDrive FC 300 Design Guide』

（VLT AutomationDrive FC 300 デザインガ

イド）の「EMC 仕様」を参照してください。

モーター・ケーブルの断面積と長さの正しい寸法決定に

ついては、「一般仕様」の項を参照してください。

ケーブルのシールド：ツイスト・シールドの末端（ピッ

グテール）を使用して設置しないでください。使用する

と高周波数でのシールドの効果が損なわれます。モータ

ー絶縁装置またはモーター接触器を設置するためにシー

ルドを切断する必要がある場合には、シールドをできる

だけ低い高周波インピーダンスで連続させる必要があり

ます。

モーター・ケーブル・シールドは、FC 300 の減結合プレ

ートとモーターのメタル・ハウジングの両方に接続して

ください。

最大限の表面積でシールド接続を行ってください（ケー

ブル・クランプ）。このシールド接続は、FC 300 に支給

されている設置デバイスを使用して行われます。

モーター絶縁装置またはモーター・リレーを設置するた

めにシールドを分割する必要がある場合には、シールド

はできるだけ HF インピーダンスを低くして連続させる

必要があります。

ケーブルの長さと断面積：周波数変換器は、所定の長さ

と断面積のケーブルを使って試験されています。断面積

が増加するとケーブルの電気容量とそれによる漏洩電流

が増加する場合があるため、それに応じてケーブルの長

さを短くする必要があります。雑音レベルと漏洩電流を

低減させるために、モーター・ケーブルはできる限り短

くしてください。

スイッチ周波数：周波数変換器に正弦波フィルターを取

り付けてモーターの騒音を減らすには、パラメーター

14-01 に記載されている正弦波フィルターの使用手順に

従ってスイッチ周波数を設定する必要があります。

1. アクセサリー・バッグのねじおよびワッシャー

を使用して、減結合プレートを FC 300 の底部

に固定します。

2. モーター・ケーブルを端末 96（U）、97（V）、98

（W）に取り付けます。

3. 減結合プレートの接地接続（端末 99）に、ア

クセサリー・バッグのねじを使って接続します。

4. プラグ・コネクター 96（U）、97（V）、98（W）

(最大 7.5kW)およびモーター・ケーブルを

「MOTOR」（モーター）とラベル表示された端末

に挿入します。

5. アクセサリー・バッグのねじとワッシャーを使

い、シールドされたケーブルを減結合プレート

に固定します。

A1、A2、及び A3 のモーター接続

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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A5(IP 55／66／NEMA Type 12) エンクロージャーのモーター接

続

B1 及び B2 (IP 21／NEMA Type 1、IP 55／NEMA Type 12 及

び IP66/NEMA Type 4X) のエンクロージャー

FC 300 では、3 相非同期標準モーターの全種類を使用

できます。通常、小型のモーターは、スター接続します

(230／400V, Y)。大型モーターは、通常、デルタ結線

（400／690 V、 Δ). 正しい接続モードと電圧について

は、モーターのネームプレートを参照してください。

モーター・コネクター C1 及び C2(IP 21／NEMA Type 1 及び IP

55／66／NEMA Type 12) エンクロージャー

端子番号 96 97 98 99   
 U V W PE 1)  モーター電圧:主電源電圧の 0 ～ 100%

モーターから 3 ワイヤ  
 U1 V1 W1

PE 1)
 デルタ結線

W2 U2 V2  モーターから 6 ワイヤ
 U1 V1 W1 PE 1)  スター結線 U2、V2、W2

U2、V2、及び W2 を別々に相互接続します。

1)保護設置接続

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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注意

電圧供給（周波数変換器など）を伴う動作

に適した相間絶縁紙などの絶縁補強のない

モーターでは、FC 300 の出力に 正弦波フ

ィルターを取り付けてください。

フューズ

分岐回路の保護:

設置を電気障害や火災の危険から保護するには、設置、スイッチ装置、機械などのすべての分岐回路を国内/国際規則

に則って短絡および過電流から保護する必要があります。

短絡保護:

電気障害や火災の危険を回避するために、周波数変換器を短絡から保護する必要があります。ドライブで内部故障が

起こった場合に整備要員や機器を保護するために、Danfoss では下記フューズの使用をお勧めします。、モーター出力

で短絡した場合に、周波数変換器によって完全短絡保護を実現することができます。

過電流保護:

設置内のケーブルの過温度に起因する火災の危険を避けるために過負荷保護を備えてください。周波数変換器には上

流側過負荷保護 (UL-申請を除く) に使用できる内部過電流保護が装備されています。パラメーター 4-18 を参照して

ください。また、設置内に過電流保護を備えるためにフューズや回路遮断器を使用できます。過電流保護は必ず国内

規則に準拠して実施する必要があります。

フューズは最高 100,000 Arms（対称）、最高 500 V を供給可能な回路での保護に適するように設計する必要がありま

す。

UL 非準拠

UL／cUL に準拠する必要がない場合には、EN50178 に確実に準拠する次のフューズの使用をお勧めします。

推奨に従わないと、動作不良が発生した場合に周波数変換器に損傷が生じる結果になることがあります。

FC 300 最大フューズ・サイ

ズ 1)

電圧 タイプ

K25-K75 10A 200 ～ 240V タイプ
gG

1K1-2K2 20A 200 ～ 240V タイプ
gG

3K0-3K7 32A 200 ～ 240V タイプ
gG

5K5-7K5 63A 380 ～ 500V タイプ
gG

11K 80A 380 ～ 500V タイプ
gG

15K-18K5 125A 380 ～ 500V タイプ
gG

22K 160A 380 ～ 500V タイプ
aR

30K 200A 380 ～ 500V タイプ
aR

37K 250A 380 ～ 500V タイプ
aR

1) 最大フューズ - 該当フューズ・サイズの選択に関す

る国内/国際法律規制を参照してください。

FC 300 最大フューズ・サイ

ズ 1)

電圧 タイプ

K37-1K5 10A 380 ～ 500V タイプ
gG

2K2-4K0 20A 380 ～ 500V タイプ
gG

5K5-7K5 32A 380 ～ 500V タイプ
gG

11K-18K 63A 380 ～ 500V タイプ
gG

22K 80A 380 ～ 500V タイプ
gG

30K 100A 380 ～ 500V タイプ
gG

37K 125A 380 ～ 500V タイプ
gG

45K 160A 380 ～ 500V タイプ
aR

55K-75K 250A 380 ～ 500V タイプ
aR

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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UL 適合

200 ～ 240V

FC 300 Bussmann Bussmann Bussmann SIBA
Littel 製フュ

ーズ
Ferraz-
Shawmut

Ferraz-
Shawmut

kW タイプ RK1 タイプ J タイプ T タイプ RK1 タイプ RK1 タイプ CC タイプ RK1
K25-K75 KTN-R10 JKS-10 JJN-10 5017906-010 KLN-R10 ATM-R10 A2K-10R
1K1-2K2 KTN-R20 JKS-20 JJN-20 5017906-020 KLN-R20 ATM-R20 A2K-20R
3K0-3K7 KTN-R30 JKS-30 JJN-30 5012406-032 KLN-R30 ATM-R30 A2K-30R
5K5 KTN-R50 KS-50 JJN-50 5014006-050 KLN-R50 A2K-50R
7K5 KTN-R60 JKS-60 JJN-60 5014006-063 KLN-R60 A2K-60R
11K KTN-R80 JKS-80 JJN-80 5014006-080 KLN-R80 A2K-80R
15K-18K5 KTN-R125 JKS-150 JJN-125 2028220-125 KLN-R125 A2K-125R
22K FWX-150 --- --- 2028220-150 L25S-150 A25X-150
30K FWX-200 --- --- 2028220-200 L25S-200 A25X-200
37K FWX-250 --- --- 2028220-250 L25S-250 A25X-250

380-500 V、525-600 V

FC 300 Bussmann Bussmann Bussmann SIBA
Littel 製フュ

ーズ
Ferraz-
Shawmut

Ferraz-
Shawmut

kW タイプ RK1 タイプ J タイプ T タイプ RK1 タイプ RK1 タイプ CC タイプ RK1
K37-1K5 KTS-R10 JKS-10 JJS-10 5017906-010 KLS-R10 ATM-R10 A6K-10R
2K2-4K0 KTS-R20 JKS-20 JJS-20 5017906-020 KLS-R20 ATM-R20 A6K-20R
5K5-7K5 KTS-R30 JKS-30 JJS-30 5012406-032 KLS-R30 ATM-R30 A6K-30R
11K KTS-R40 JKS-40 JJS-40 5014006-040 KLS-R40 A6K-40R
15K KTS-R50 JKS-50 JJS-50 5014006-050 KLS-R50 A6K-50R
18K KTS-R60 JKS-60 JJS-60 5014006-063 KLS-R60 A6K-60R
22K KTS-R80 JKS-80 JJS-80 2028220-100 KLS-R80 A6K-80R
30K KTS-R100 JKS-100 JJS-100 2028220-125 KLS-R100 A6K-100R
37K KTS-R125 JKS-150 JJS-150 2028220-125 KLS-R125 A6K-125R
45K KTS-R150 JKS-150 JJS-150 2028220-150 KLS-R150 A6K-150R
55K FWH-220 - - 2028220-200 L50S-225 A50-P225
75K FWH-250 - - 2028220-250 L50S-250 A50-P250

240 V 周波数変換器については、Bussmann 製の KTS フューズを KTN フューズの代わりに使えます。

240 V 周波数変換器については、Bussmann 製の FWH フューズを FWX フューズの代わりに使えます。

240 V 周波数変換器については、LITTEL FUSE 製の KLSR フューズを KLNR フューズの代わりに使えます。

240 V 周波数変換器については、LITTEL FUSE 製の L50S フューズを L50S フューズの代わりに使えます。

240 V 周波数変換器については、FERRAZ SHAWMUT 製の A6KR フューズを A2KR フューズの代わりに使えます。

240 V 周波数変換器については、FERRAZ SHAWMUT 製の A50X フューズを A25X フューズの代わりに使えます。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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コントロール端子へのアクセス

コントロール・ケーブルへのすべての端末は、周波数変換器前部の端末カバーの下にあります。スクリュ・ドライバー

を使って端末カバーを取り外します（図を参照してください）。

A1、A2、及び A3 エンクロージャー A5、B1、B2、C1、C2 エンクロージャー

コントロール端子

コントロール端末、FC 301

図面参照番号:

1. 8 極プラグ・ディジタル I/O。

2. 3 極プラグ RS485 バス。

3. 6 極アナログ I/O。

4. USB 接続。

コントロール端末、FC 302

図面参照番号:

1. 10 極プラグ・ディジタル I/O。

2. 3 極プラグ RS485 バス。

3. 6 極アナログ I/O。

4. USB 接続。
コントロール端末 (すべてのエンクロージャー)

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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電気的設置、コントロール端子

ケーブルを端末に実装するには：

1. 絶縁を 9-10 mm ストリップします。

2. スクリュ・ドライバー 1)を四角い穴に挿入しま

す。

3. ケーブルをその隣の丸い穴に挿入します。

4. スクリュ・ドライバーを抜きます。これでケー

ブルが端末に実装されました。

ケーブルを端末から取り外すには：

1. スクリュ・ドライバー 1)を四角い穴に挿入しま

す。

2. ケーブルを抜き取ります。

1) 最大 0.4 × 2.5 mm

1.

2. 3.

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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主電源断路器を使用した IP55/NEMA タイプ 12 (A5 ハウジング) の組み立て

主電源スイッチは、B1、B2、C1 および C2 エンクロー

ジャーの左側にあります。A5 の主電源は右側にありま

す。

基本的配線の例

1. アクセサリー・バッグにある端末を FC 300 の

前面に実装してください。

2. 端末 18、27、及び 37(FC 302 のみ)を +24 V

(端末 12/13)に接続してください。

デフォルト設定：

18 = スタート、パラメーター 5-10 [9]

27 = 停止反転、パラメーター 5-12 [6]

37 = 安全停止反転

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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電気的設置、コントロール・ケーブル

オプションなしのすべての電気的端末を示す図。

端末 37 は、安全停止で使用する入力です。安全停止機能の組み込みについては、『FC 300 Design Guide』(FC300 デザインガイド)

の「Safe Stop Installation」(安全停止機能組み込み)を参照してください。

*端末 37 は FC 301 には付属していません (安全停止機能を備えた FC 301 A1 を除く)。

*端末 29 及びリレー 2 は FC 301 に付属していません。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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非常に長いコントロール・ケーブルやアナログ信号を使用すると、設置によっては、主電源ケーブルからの雑音によ

り 50／60 Hz 接地ループがまれに起こる場合があります。

この場合に、シールド破断するか、シールドとシャーシの間に 100 nF のコンデンサーを挿入する必要があります。

両グループからの接地電流が他のグループに影響を与えるのを防ぐために、ディジタルとアナログの入力／出力は、

FC 300 共通の入力（端末 20、55、39）に個別に接続する必要があります。例えば、ディジタル入力をオンにすると

アナログ入力信号が妨害されることがあります。

コントロール端末の入力極性

注意

コントロール・ケーブルはシールドする必要

があります。

コントロール・ケーブルの正しい終端については、「シー

ルドされたコントロール・ケーブルの接地」の項を参照

してください。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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モーター・ケーブル

モーター・ケーブルの断面積と長さの正しい寸法決定については、「一般仕様」の項を参照してください。

• EMC 放射仕様に準拠するためにシールドされたモーター・ケーブルを使用します。

• 雑音レベルと漏洩電流を低減させるために、モーター・ケーブルはできる限り短くしてください。

• モーター・ケーブル・シールドは、FC 300 の減結合プレートとモーターのメタル・キャビネットの両方に接続

してください。

• 最大限の表面積でシールド接続を行ってください（ケーブル・クランプ）。このシールド接続は、FC 300 に支

給されている設置デバイスを使用して行われます。

• 高周波シールド効果を損なうので、ツイスト・シールド末端（ピッグテール）を使って実装しないでくださ

い。

• モーター絶縁装置またはモーター・リレーを設置するためにシールドを分割する必要がある場合には、シール

ドはできるだけ HF インピーダンスを低くして連続させる必要があります。

モーター・ケーブルの電気的設置

ケーブルのシールド

ツイスト・シールドの末端（ピッグテール）を使用して設置しないでください。使用すると高周波数でのシールドの効

果が損なわれます。

モーター絶縁装置またはモーター接触器を設置するためにシールドを切断する必要がある場合には、シールドをでき

るだけ低い高周波インピーダンスで連続させる必要があります。

ケーブルの長さと断面積

周波数変換器は、所定の長さと断面積のケーブルを使って試験されています。断面積が増加するとケーブルの電気容

量とそれによる漏洩電流が増加する場合があるため、それに応じてケーブルの長さを短くする必要があります。

スイッチ周波数

周波数変換器に正弦波フィルターを取り付けてモーターの騒音を減らすには、パラメーター 14-01 に記載されている

正弦波フィルターの使用手順に従ってスイッチ周波数を設定する必要があります。

アルミニウム導体

アルミニウム導体は推奨されていません。端末にはアルミニウム導体を使用できますが、導体を接続する前に導体表

面をきれいに拭き取り、中性無酸ワセリン・グリースで酸化を取り除いてからシールする必要があります。

また、アルミニウムは軟らかいので、2 日おきに端末のねじを締め直す必要があります。接合部の気密性を保つこと

が極めて重要であり、これを怠るとアルミニウム表面が再び酸化します。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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S201、S202、S801 を切り換えます。

スイッチ S201（A53）と S202（A54）は、それぞれアナ

ログ入力端末 53 と 54 の電流（0-20 ｍ A）または電圧

（-10 - 10 V）の構成の選択に使用します。

スイッチ S801（バス端末）は、RS-485 ポート（端末 68

および 69）の終端を動作可能にするのに使用します。

「電気的設置」の項にあるすべての電気的端末を示す図

を参照してください。

デフォルト設定：

S201（A53）= オフ（電圧入力）

S202（A54）= オフ（電圧入力）

S801（バス終端）= オフ

S201、S202 または S801 の機能を変更する

際には、力を加えて切り替えないように注

意してください。スイッチを操作する場合

には、LCP フィクスチャー(クレードル)を

取り外すことをお勧めします。スイッチ

は、周波数変換器の電力を用いて操作しな

いでください。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  

 MG.33.B8.40 - VLT® は、Danfoss の登録商標です。  97



最終設定とテスト

設定をテストし、周波数変換器が運転中であることを確認するには、次のステップに従ってください。

ステップ 1. モーターのネームプレートを見つけます。

注意

モーターは、スター（Y）かデルタ（Δ）結

線されています。この情報は、モーターの

ネームプレート・データに表記されていま

す。

ステップ 2. このパラメーター・リストにモーターのネ

ームプレート・データを入力します。

このリストにアクセスするには、まず［QUICK MENU］

（クイック・メニュー）キーを押し、次に "Q2 Quick

Setup"（Q2 クイック設定）を選択します。

1. モーター電力［kW］
または、モーター電力 ［HP］

パラメーター 1-20
パラメーター 1-21

2. モーター電圧 パラメーター 1-22
3. モーター周波数 パラメーター 1-23
4. モーター電流 パラメーター 1-24
5. モーター公称速度 パラメーター 1-25

ステップ 3. 自動モーター適合（AMA）を起動します。

AMA を実施すると最適性能が確実に得られます。AMA は、モーター・モデル同等ダイヤグラムから値を測定します。

1. 端末 37 を端末 12 に接続します(端末 37 が使用できる場合)。

2. 端末 27 を端末 12 に接続するか、パラメーター 5-12 を「機能なし」(パラメーター 5-12 [0])に設定しま

す。

3. AMA パラメーター 1-29 をアクティブ化します。

4. 完全 AMA または簡略 AMA を選択します。正弦波フィルターが実装されている場合には、簡略 AMA のみを実

行するか、AMA 手順中は正弦波フィルターを取り外します。

5. ［OK］（確定）キーを押します。"Press [Hand on] to start"（スタートするには［Hand on］（手動オン）を

押してください）と表示されます。

6. ［Hand On］（手動オン）キーを押します。進行バーは AMA の進捗状況を示します。

動作中に AMA を停止する

1. ［OFF］ キーを押します。周波数変換器は警報モードに入り、AMA がユーザーにより終了したことが表示され

ます。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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AMA 成功

1. "Press［OK］to finish AMA"（［OK］（確定）を押して、AMA を終了してください）と表示されます。

2. ［OK］ キーを押して、AMA 状態を終了します。

AMA の失敗

1. 周波数変換器は警報モードに入ります。警報の説明は、「トラブルシューティング」の項に記載されていま

す。

2. ［Alarm Log］ の "Report Value"は、周波数変換器が警報モードに入る前に AMA が実行した最後の測定順序

を示します。この番号と警報の内容に基づいてトラブルシュートします。サービスを受けるために Danfoss

に連絡する際には、この番号と警報の内容を伝えてください。

注意

多くの場合、AMA の失敗はモーターのネームプレート・データの登録が正しくないか、モーターの電力と

FC 300 電力の差が大きすぎることが原因です。

ステップ 4 速度制限とランプ時間を設定します。

速度とランプ時間の目標制限を設定します。
最低速度指令信号 パラメーター 3-02
最大速度指令信号 パラメーター 3-03

モーター速度下限 パラメーター 4-11 または
4-12

モーター速度上限 パラメーター 4-13 または
4-14

立ち上がり時間 1［s］ パラメーター 3-41
立ち下り時間 1［s］ パラメーター 3-42

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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追加接続

直流バス接続

直流バス端末は、外部ソースから供給されている中間回路の直流バックアップに使用されています。

端末番号： 88, 89

詳細な情報が必要な場合は、Danfoss までご連絡下さい。

負荷分散設定

接続ケーブルはシールドする必要があります。周波数変換器から直流バーまでの最大長は 25 メートルです。

注意

直流バスと負荷分散では、別の装置と一層の安全に関する考慮が必要です。詳細については、『Load sharing

Instructions』（負荷分散指示書）MI.50.NX.YY を参照してください。

注意

端末間では最高 975 V 直流（@ 600 V AC）の電圧が発生することがあります。

ブレーキ接続オプション

ブレーキ抵抗器への接続ケーブルはシールドされている

必要があります。
番
号

81 82 ブレーキ抵抗器

 R- R+ 端末

注意

ダイナミック・ブレーキでは、装置と安全に対して特別の考慮が必要になります。詳細については、Danfoss

にお問い合わせください。

1. シールドを周波数変換器のメタル・キャビネットとブレーキ抵抗器の減結合プレートに接続するには、ケーブ

ル・クランプを使用します。

2. ブレーキ電流と整合するブレーキ・ケーブルの断面の寸法を示してください。

注意

端末間では最高 975 V 直流（@ 600 V AC）の電圧が発生することがあります。

注意

ブレーキ IGBT にて短絡が発生した場合には、主電源スイッチや接触器を使用して周波数変換器の主電源

を切断し、ブレーキ抵抗器のワット損を防止してください。周波数変換器だけで接触器をコントロールし

なければなりません。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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リレー接続

リレー出力を設定するには、パラメーターグループ 5-4*

リレーを参照してください。
番号 01 - 02 閉路（通常は開）
 01 - 03 開路（通常は閉）
 04 - 05 閉路（通常は開）
 04 - 06 開路（通常は閉）

リレー接続の端末
(フレーム・サイズ A1、A2、A3)。

リレー接続の端末
(フレーム・サイズ A5、B1、B2、C1、C2 の実装)。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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リレー出力

リレー 1

• 端末 01：共通

• 端末 02：通常開 240 V AC

• 端末 03：通常閉 240 V AC

リレー 2 (FC 301 を除く ≤7.5 KW)

• 端末 04：共通

• 端末 05：通常開 400 V AC

• 端末 06：通常閉 240 V AC

リレー 1 およびリレー 2 はパラメーター 5-40、5-41、

および 5-42 にてプログラムします。

オプション・モジュール MCB 105 を用いた追加リレー出

力。

モーターの並列接続

周波数変換器は複数の並列接続モーターをコントロール

できます。モーターの合計消費電流は、周波数変換器の

定格出力電流 IINV を超えてはいけません。

これは、パラメーター 1-01 にて U／f が選択されてい

る場合のみ推奨します。

注意

図 1 に示すようにケーブルを共通ジョイン

トに接続する設置方法は、ケーブル長が短

い場合にのみお勧めします。

注意

モーターが並列接続されている場合には、

パラメーター 1-02 自動モーター適合

（AMA）は使用できません。また、パラメー

ター 1-01 モーター・コントロールの原則は

特別モーター特性（U／f）に設定する必要

があります。

ステーターの小型モーターのオーム抵抗が相対的に高いと、スタート時や RPM（毎分回転数）値が小さいときに高電

圧が必要となるため、モーターのサイズが大きく異なる場合には、スタート時や RPM（毎分回転数）値の小さいとき

に問題が発生することがあります。

周波数変換器の電子サーマル・リレー（ETR）は、モーターを並列接続したシステムでの個別モーターのモーター保護

としては使用できません。各モーターのサーミスターや個別のサーマル・リレーなどによって、モーター保護を実現し

てください。（回路遮断器は保護としては適していません）。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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モーター回転の方向

デフォルト設定では、下記のように周波数変換器の出力

が接続された場合には、時計回り回転となります。

端末 96 を U 相に接続

端末 97 を V 相に接続

端末 98 を W 相に接続

モーターの 2 つの相を入れ替えることでモーター回転

方向を変えます。

モーター熱保護

パラメーター 1-90 モーター熱保護が ETR トリップに設定され、またパラメーター 1-24 モーター電流、IM,N が定格

モーター電流（モーターのネームプレートを参照）に設定されると、FC 300 の電子サーマル・リレーは単一モーター

保護の UL 承認を受けています。

ブレーキ・ケーブルの設置

（ブレーキ・チョッパー・オプション付きで注文した周波数変換器のみ）

ブレーキ抵抗器への接続ケーブルはシールドする必要があります。

1. ケーブル・クランプを使用してシールドを周波

数変換器の導電背面版とブレーキ抵抗器のメタ

ル・キャビネットに接続します。

2. ブレーキ・ケーブルの断面積のサイズをブレー

キ・トルクに整合させてください。

番号 機能

81, 82 ブレーキ抵抗器の端末

安全な設置についての詳細については、ブレーキ指示、MI.90.FX.YY および MI.50.SX.YY を参照してください。

注意

供給電圧に応じて最高 960 V DC の電圧が端末上に発生することがあります。

RS 485 バス接続

RS485 標準インターフェイスを使用してコントロール

（またはマスター）に 1 台以上の周波数変換器を接続で

きます。端末 68 は P 信号 (TX+、RX+) に、端末 69

は N 信号 (TX-、RX-) に接続します。

複数の周波数変換器をマスターに接続させるには、並列

接続を使用してください。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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シールドの等電位化電流を回避するには、RC リンクを介してフレームに接続されている端末 61 を介してケーブル・

シールドを接地してください。

バス終端

両端にある抵抗器ネットワークにて RS485 バスを終端する必要があります。これを行うには、コントロール・カード

のスイッチ S801 を「ON」（オン）に設定してください。

詳細については、「スイッチ S201、S202、S801」のパラグラフを参照してください。

注意

通信プロトコルは、FC MC パラメーター 8-30 に設定する必要があります。

PC を FC 300 に接続する方法

PC から周波数変換器をコントロールするには、MCT 10

Set-up Software（MCT 10 設定ソフトウェア）をインス

トールします。

PC は、「プログラム要領」の章のバス接続の章に示すと

おりに標準（ホスト／デバイス）USB ケーブルまたは

RS485 インターフェイスを介して接続します。

注意

USB 接続は、供給電圧 (PELV) などの高電

圧端末から電気的に絶縁されていますが、

USB 接続は、周波数変換器の保護設置に接

続します。絶縁されたラップトップだけを

FC 300 ドライブの USB コネクターへの PC

接続として使用してください。

USB 接続

FC 300 ソフトウェア・ダイアログ

MCT 10 Set-Up Software（MCT 10 設定ソフトウェア）

を通じての PC データ保管：

1. PC を USB 通信ポートを介して周波数変換器に

接続します。

2. MCT 10 Set-Up Software を開きます。

3. [Read from drive] を選択します。

4. [Save as] を選択します。

これによりすべてのパラメータが保存されます。

PC からドライブへの MCT 10 Set-Up Software（MCT 10

設定ソフトウェア）を通じてのデータ転送：

1. PC を USB 通信ポートを介して周波数変換器に

接続します。

2. MCT 10 Set-Up Software を開きます。

3. [Open] を選択します。保存されているファイ

ルが表示されます。

4. 読み込むファイルを開きます。

5. [Write to drive] を選択します。

すべてのパラメータがドライブに転送されます。

MCT 10 Set-Up Software（MCT 10 設定ソフトウェア）

の個別マニュアルが用意されています。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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高電圧試験

端末 U、V、W、L1、L2、および L3 を短絡させて高電圧試験を行ってください。この短絡とシャーシ間で 1 秒間に最

高 2.15 kV 直流で通電してください。

注意

設置全体の高電圧試験を実行する際に、漏洩電流が高すぎる場合は主電源とモーターの接続を遮断してく

ださい。

安全接地接続

周波数変換器の漏洩電流は高いため、EN 50178 に従い安全上の理由から適切に接地する必要があります。

周波数変換器からの接地漏洩電流は 3.5 mA を超えます。接地ケーブルから接地接続（端末 95）に正し

く機械的接続させるには、ケーブル断面積を少なくとも 10 mm2 にするか、2 本の定格接地ワイヤを個別

に終端させる必要があります。

電気的設置 - EMC 予防措置

以下は、周波数変換器の設置における正しい技術的手法の指針です。EN 61800-3 初期環境に準拠するにはこれらの指

針に従ってください。工業ネットワークなどの EN 61800-3 の第二環境内、または独自のトランスフォーマを持つ設

置内に設置されている場合には、これらの指針から外れても構いませんがお勧めしません。「CE 標示」、「EMC 放射の

概要」、および「EMC 試験結果」のパラグラフも参照してください。

EMC 対策電気的設置を確実に行うための適切な技術的手法：

• シールドされたモーター・ケーブルとシールドで編組したコントロール・ケーブルのみを使用してください。

シールドにより最低でも 80% 被覆してください。シールドの素材は、通常、銅、アルミニウム、鉄、鉛とい

った金属（ただし、これらに限定されない）である必要があります。主電源ケーブルに対する特別要件はあ

りません。

• 硬い金属の電線管を使用した設置ではシールドされたケーブルは必要ありませんが、モーター・ケーブルはコ

ントロールケーブルや主電源ケーブルから離れた電線管内に設置する必要があります。ドライブからモータ

ーへの導管は完全に接続する必要があります。可撓導管の EMC 性能は多様ですので、製造者から情報を入手

して下さい。

• モーター・ケーブルおよびコントロール・ケーブルの両端で、シールド／導管を接地してください。場合によ

っては、シールドを両端で接続できないことがあります。その場合には、周波数変換器にてシールドを接続

してください。「シールドで編組されたコントロール・ケーブルの接地」も参照してください。

• ツイスト端（ピッグテール）でシールドを終端処理しないで下さい。終端処理を行うと、シールドの高周波

インピーダンスを増加させ、高周波における有効性を低下させます。代わりに、低インピーダンスのケーブ

ル・クランプまたは EMC ケーブル・グランドを使用してください。

• できるだけ、ドライブを収納しているキャビネット内で、シールドされていないモーターやコントロール・ケ

ーブルを使用しないでください。

シールドをできるだけコネクターに近づけてください。

IP 20 周波数変換器の EMC 対策電気的設置の例：を図に示します。周波数変換器は、出力接触器を装備しかつ別のキ

ャビネットに設置された PLC に接続されている設置キャビネット内に設置されています。上述の技術的手法への指針

に従う限り、他の設置方法でも EMC 性能と同等の有効性を発揮する場合もあります。

ただし、指針に従って設置を行わない場合やシールドなしケーブルおよびコントロール・ワイヤを使用している場合

は、耐性要件が満たされていても、放射要件の一部は守られません。「EMC 試験結果」のパラグラフを参照してくださ

い。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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IP20 周波数変換器の EMC 対策電気的設置

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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EMC 対策ケーブルの使用

コントロール・ケーブルの EMC 耐性およびモーター・ケーブルからの EMC 放射を最適化するためにシールドで編組さ

れたケーブルをお勧めします。

ケーブルによって電気雑音の入射と出射を減少できるかどうかは、変換インピーダンス（ZT）により決まります。通

常、ケーブルのシールドは電気雑音の伝播を減らすように設計されていますが、変換インピーダンス（ZT）の値が低

いシールドの方が、変換インピーダンス（ZT）の値が高いシールドに比べ、より効果的です。

変換インピーダンス（ZT）についてケーブル製造業者が言及することは滅多にありませんが、大抵はケーブルの物理

的設計を評価すれば変換インピーダンス（ZT）を推定することが出来ます。

変換インピーダンス（ZT）は、次の要因を基にして評価できます。

- シールド素材の伝導性。

- 個々のシールド導体間の接触抵抗。

- シールドの範囲、即ち、シールドで被覆されたケーブルの物理的範囲は通常、百分率の値で表されます。

- 編組やツイスト型などのシールド・タイプ。

a. アルミニウムで被覆された銅ワイヤ。

b. ツイスト型銅ワイヤ、または外装された鋼ワイ

ヤケーブル。

c. 様々な比率のシールド被覆範囲を持つ 単層式

編組銅ワイヤ。

これが Danfoss で使用する代表的な速度指令

信号ケーブルです。

d. 2 層式編組銅ワイヤ。

e. シールドされた磁気中間層を持つ 2 層式編組

銅ワイヤ。

f. 銅管または鋼管内を通るケーブル。

g. 1.1 mm の壁厚の鉛ケーブル。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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シールドされたコントロール・ケーブルの接地

通常、コントロール・ケーブルはシールドで編組し、そのシールドは両端のケーブル・クランプにてユニットのメタル・

キャビネットに接続する必要があります。

正しい接地方法および不明な場合の対応方法を下図で確認してください。

a. 正しい接地

最良の電気的接触を確実にするため、コントロ

ール・ケーブルおよびシリアル通信ケーブル

は、両端でケーブル・クランプにてしっかり固

定する必要があります。

b. 間違った  接地

ツイスト・ケーブル端（ピッグテール）を使用

しないでください。使用すると高周波数でのシ

ールドのインピーダンスが増加します。

c. PLC と VLT 間の接地電位に対する保護

周波数変換器と PLC（など）の接地電位が異な

る場合には、システム全体を妨害する電気雑音

が発生します。コントロール・ケーブルに隣接

して等価ケーブルを設置すれば、この問題は解

決できます。最小ケーブル断面積は、16 mm2 で

す。

d. 50／60 Hz 接地ループについて

使用するコントロール・ケーブルが非常に長い

と、50／60 Hz の接地ループが発生します。シ

ールドの一端を 100nF のキャパシターを介し

て接地して、この問題を解決してください（た

だし、リード線は短くしてください）。

e. シリアル通信 用ケーブル

シールド線の一端を端末 61 に接続して、2 つ

の周波数変換器間の低周波雑音電流を除去して

ください。この端末は内部 RC リンクを介して

接地されています。導体間のディファレンシャ

ル・モード）干渉を低減するには、ツイストペ

ア・ケーブルを使用してください。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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主電源異常／高調波

周波数変換器は主電源からの非シヌソイド電流を吸収し

て、入力電流 IRMS を増加させます。フーリエ解析を用

いて非シヌソイド電流を変換すると、例えば 50 Hz の

基本周波数を持つ各種の高調波電流 IN といった、異な

る周波数を持つ正弦波電流に分割されます。

高調波電流 I1 I5 I7
Hz 50Hz 250Hz 350Hz

高調波が電力消費に直接影響を与えることはありません

が、設置（トランスフォーマ、ケーブル）での熱損失を

増大させます。従って、整流器の負荷が高い割合を占め

るプラントでは、高調波電流を低レベルで維持して、ト

ランスフォーマの過負荷とケーブルの高温度を避けてく

ださい。

注意

高調波電流の中には、同一のトランスフォーマに接続されている通信装置を妨害したり、力率調整バッテ

リーに関連して共振を引き起こす可能性もあります。

RMS 入力電流と比較した高調波電流：
 入力電流
IRMS 1.0
I1 0.9
I5 0.4
I7 0.2
I11-49 < 0.1

低高調波電流を確保するには、周波数変換器が中間回路コイルを標準装備している必要があります。これにより、入

力電流 IRMS は通常 40% 減少します。

主電源の電圧の歪みは、当該周波数の主電源インピーダ

ンスを乗じた高調波電流のサイズに応じて異なります。

全体的な電圧の歪み THD は、次の計算式を用いて、個

々の電圧高調波に基づき計算されます。

THD % = U 25 + U 27 + ... + U 2
N (UN % of U )

残留電流デバイス

RCD リレー、多重保護接地、または接地は、地域の安全規則に準拠する限り、特別保護として使用できます。

地絡が生じた場合、直流コンテントが不正電流内で増加する可能性があります。

RCD リレーを使用する場合には、地域の規則に準拠する必要があります。リレーは、ブリッジ整流器を備えた 3 相機

器の保護と電源投入時の短時間の放電に適している必要があります。詳細については、「接地漏洩電流」を参照してく

ださい。

FC 300 デザインガイド
 設置方法  
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 応用例：

スタート／ストップ

端子 18 = スタート/ストップ、パラメーター 5-10［8］

スタート

端子 27 = パラメーター 5-12［0］動作なし（デフォル

トの逆フリーラン）

端末 37 = 安全停止 (FC 302 および FC 301 A1 のみ)

パルス・スタート／ストップ

端末 18 = パラメーター 5-10［9］ラッチ・スタート

端子 27 = パラメーター 5-12［6］逆停止

端末 37 = 安全停止(FC 302 及び FC 301 A1 のみ)

FC 300 デザインガイド
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ポテンショメーターの速度指令信号

ポテンショメーターを介しての電圧速度指令信号。

速度指令信号ソース 1 = [1] アナログ入力

53 (デフォルト)

端末 53、低電圧 = 0V

端末 53、高電圧 = 10V

端末 53、低速信／FB = 0 RPM

端末 53、高速信／FB = 1500 RPM

スイッチ S201 = オフ（U）

エンコーダー接続

この指針は、FC 302 へのエンコーダー接続の設定を容易にすることを目的としています。エンコーダーを設定する前

に、閉ループ速度コントロール・システムの基本設定を示します。

FC 302 へのエンコーダー接続

エンコーダー方向

エンコーダーの方向は、パルスがドライブに入る順序によって決まります。

Clockwise（時計回り）方向とは、チャネル A がチャネル B の前に電気角度 90 になることです。

Counter Clockwise（反時計回り）方向とは、チャネル B が A の前に電気角度 90 になることです。

シャフトの末端を調べることで方向が決まります。

FC 300 デザインガイド
 応用例：  
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閉ループ・ドライブ・システム

ドライブ・システムには通常、次のような追加部品が含

まれています。

• モーター

• 追加

（変速装置）

（機械的ブレーキ）

• FC 302 自動ドライブ

• フィードバック・システムとしてのエンコーダ

ー

• ダイナミック・ブレーキ用ブレーキ抵抗器

• 伝導装置

• 負荷

機械的ブレーキ・コントロールを必要とする用途では、

通常、ブレーキ抵抗器が必要になります。

FC 302 閉ループ速度コントロールの基本設定

トルク制限と停止のプログラミング

巻き上げ用途といった、外部電子機械的ブレーキを使用した用途では、「標準」停止コマンドを介して周波数変換器を

停止させながら、同時に外部電子機械的ブレーキを起動させることが可能です。

以下の例では周波数変換器接続のプログラミングを図示しています。

外部ブレーキはリレー 1 または 2 に接続できます。「機械的ブレーキのコントロール」の欄を参照してください。端

末 27 を逆フリーラン［2］またはフリーリセット反［3］にプログラムし、端末 29 を端末モード 29 出力［1］およ

びトルク制限 & 停止［27］にプログラムします。

詳細：

停止コマンドが端末 18 を介してアクティブであり、周波数変換器がトルク制限値でない場合には、モーターは 0 Hz

まで立ち下ります。

周波数変換器がトルク制限値であり、停止コマンドがアクティブである場合には、端末 29 出力（トルク制限 & 停止

［27］にプログラム済み）がアクティブになります。端末 27 への信号は「論理 1」から「論理 0」に変化します。ま

た、モーターのフリーランが開始されるため、（行き過ぎた過負荷などにより）周波数変換器自体が所要トルクを処理

できない場合でも巻き上げを確実に停止できます。

- 端末 18 を介してスタート／ストップ

パラメーター 5-10 スタート［8］

- 端末 27 を介してクイック停止

パラメーター 5-12 フリーラン停止、反［2］

- 端末 29 出力

パラメーター 5-02 端末 29 モード出力［1］

パラメーター 5-31 トルク制限と停止［27］。

- リレー出力［0］（リレー 1）

パラメーター 5-40 機械的ブレーキ・コントロ

ール［32］。

FC 300 デザインガイド
 応用例：  
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自動モーター適合 （AMA）

AMA はモーター停止状態にて電気的な モーター・パラメーターを測定するアルゴリズムです。つまり、AMA 自体はト

ルクを供給しません。

AMA は、適用モーターに対し周波数変換器を最適に調整する為にシステムを設定する際に有用です。この機能は、デフ

ォルト設定が接続モーターに適用されない場合に特に使用されます。

パラメーター 1-29 では、すべての電気的なモーター・パラメーターを決定する完全 AMA、またはステータ抵抗 Rs の

みを決定する簡略 AMA を選択できます。

AMA の総時間は小型モーターの場合は数分から大型モーターの場合は 15 分以上までばらつきがあります。

制限と事前条件：

• AMA にてモーター・パラメーターを最適に測定するには、パラメーター 1-20 から 1-26 までに正しいモータ

ーのネームプレート・データを入力してください。

• 周波数変換器を最適に調整するために、冷えたモーターで AMA を実行してください。AMA の実行を繰り返す

と、モーターが加熱し、その結果としてステータ抵抗、Rs が増加します。しかし、通常これは重大な問題で

はありません。

• 定格モーター電流値が最低でも周波数変換器の定格出力電流値の 35% である場合にのみ、AMA を実行できま

す。AMA は 1 つ上のサイズのモーターに対してまで実行できます。

• 簡略 AMA テストは、正弦波フィルターを設置した状態で実行できます。完全 AMA は、正弦波フィルターを

設置した状態で実行しないでください。全体的な設定が必要な場合には、総合的な AMA を実行中は正弦波フ

ィルターを取り外してください。AMA が終了したら正弦波フィルターを再度挿入してください。

• モーターを並列に接続している場合には、簡略 AMA のみを利用してください。

• 同期モーターの使用中は完全 AMA を実行しないでください。同期モーターが適用されている場合は、簡略

AMA を実行して、手動で延長モーター・データを設定してください。AMA 機能は永久磁石モーターに適用され

ません。

• 周波数変換器は、AMA 中にはモーター・トルクを発生しません。AMA 中には、アプリケーションによってモー

ター・シャフトを強制的に移動させないことが絶対必要です。これは換気システムの風車状態などで起こるこ

とが知られています。これにより AMA 機能が妨害されるためです。

スマート論理コントロール・プログラミング

スマート論理コントロール（SLC：Smart Logic Control）は、FC 302 の新しい有益な機能です。

PLC が簡単なシーケンスを生成する用途では、SLC は主コントロールから基本タスクを引き継ぐ可能性があります。.

SLC は FC 302 へ送られるか FC 302 で発生するイベントによって作動するように設計されています。次に、周波数変

換器があらかじめプログラムされた措置を実行します。

FC 300 デザインガイド
 応用例：  
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SLC 応用例：

1 シーケンス 1：

スタート - 立ち上がり - 速度指令信号速度 2 秒において作動 - 立ち下りおよびシャフトを停止まで保持する。

パラメーター 3-41 および 3-42 にてランプ時間を所望時間に設定します。

tramp =
tacc × nnorm (par. 1 − 25)

Δ ref RPM

端末 27 を動作なしに設定します（パラメーター 5-12）

プリセット速度指令信号 0 を最大速度指令信号速度（パラメーター 3-03）の百分率で第 0 プリセット速度（パラメ

ーター 3-10［1］）に設定します。例: 60%

プリセット速度指令信号 1 を第 2 プリセット速度に設定します（パラメーター 1-10［3］）例：0 %（ゼロ）。

一定運転速度のタイマー 0 をパラメーター 13-20［0］にて設定します。例:2 秒

パラメーター 13-51［1］にてイベント 0 を真［1］に設定します。

パラメーター 13-51［2］にてイベント 2 を速度指令信号［4］に設定します。

パラメーター 13-51［3］にてイベント 3 をタイムアウト 0［30］に設定します。

パラメーター 13-51［1］にてイベント 4 を偽［0］に設定します。

パラメーター 13-52［1］にてアクション 1 をプリ速信 0 の選択［10］に設定します。

パラメーター 13-52［2］にてアクション 2 をスタートタイマ 0［29］に設定します。

パラメーター 13-52［3］にてアクション 3 をプリ速信 0 の選択［11］に設定します。

パラメーター 13-52［4］にてアクション 4 をアクションなし［1］に設定します。

FC 300 デザインガイド
 応用例：  
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パラメーター 13-00 にてスタート論理コントロールをオンに設定します。

スタート／停止コマンドは端末 18 に供給されます。停止信号が供給されると、周波数変換器は立ち下ってフリー・モ

ードに入ります。

FC 300 デザインガイド
 応用例：  
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オプションと付属品

Danfoss では、VLT AutomationDrive FC 300 シリーズ用に広範囲のオプションと付属品を提供しています。

スロット B のオプション・モジュールの監視

周波数変換器の電源を切断する必要があります。

オプション・モジュールのドライブへの挿入／取り外しの前にパラメーター・データを保存する (即ち、MCT10 ソフト

ウェアにより) ことを強くお勧めします。

• LCP (ローカル・コントロール・パネル)、端末カバー、及び LCP フレームを周波数変換器から取り外します。

• スロット B に MCB10x オプション・カードをはめてください。

• コントロール・ケーブルを接続して、エンクローズド・ケ－ブル・ストリップでケーブルの歪みを除去してくだ

さい。

*拡張 LCP フレームの下にオプションがはまるように、ノックアウトを拡張 LCP フレームの中から取り外し

てください。

• 拡張 LCP フレーム及び端末カバーをはめてください。

• LCP またはブラインド・カバーを拡張 LCP フレームにはめてください。

• 周波数変換器に電源を接続してください。

• General Technical Data （一般技術データ） で説明しているように、入力/出力機能を対応するパラメータ

ーで設定します。

フレーム・サイズ A1、A2、及び A3 フレーム・サイズ A5、B1、B2、C1、C2

汎用入出力モジュール MCB 101

MCB 101 は、FC 301 及び FC 302 AutomationDrive のディジタル及びアナログの入力と出力の拡張に使用します。

内容: MCB 101 は、AutomationDrive のスロット B に組み込む必要があります。

• MCB 101 オプション・モジュール

• LCP 用拡張フィクスチャー

• 端末カバー

FC 300 デザインガイド
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MCB 101 の電気絶縁

ディジタル／アナログ入力は、MCB 101 及びドライブのコントロール・カードの他の入力／出力から電気的に絶縁され

ています。MCB 101 のディジタル／アナログ出力は MCB 101 の他の入力／出力から電気的に絶縁されていますが、ド

ライブのコントロール・カードの入力／出力からは電気的に絶縁されていません。

ディジタル入力 7、8、及び 9 を内部 24V 電源 (端末 9) を使用して切り替える場合には、図に示す端末 1 と 端

末 5 間の接続を行う必要があります。

原理図

ディジタル入力 – 端末 X30/1-4

ディジタル入力:

ディジタル入力数 3

端末番号 X30.2、X30.3、X30.4

論理 PNP または NPN

電圧レベル 0-24 V 直流

電圧レベル、論理 '0' PNP (GND = 0 V) < 5 V 直流

電圧レベル、論理 '1' PNP (GND = 0 V) > 10 V 直流

電圧レベル、論理 '0' NPN (GND = 24V) < 14 V 直流

電圧レベル、論理 '1' NPN (GND = 24 V) > 19 V 直流

FC 300 デザインガイド
 オプションと付属品  
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入力の最高電圧 28 V 連続

パルス周波数範囲 0-110 kHz

デューティー・サイクル、最小パルス幅 4.5 ms

入力インピーダンス > 2 kΩ

アナログ入力 - 端末 X30/11、12:

アナログ入力:

アナログ入力の数 2

端末番号 X30.11、X30.12

モード 電圧

電圧レベル 0 - 10 V

入力インピーダンス > 10 kΩ
最高電圧 20 V

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 最高エラー、全スケールの 0.5%

帯域幅 FC 301：20 Hz／FC 302：100Hz

ディジタル出力 - 端末 X30/6、7:

ディジタル出力:

ディジタル出力の数 2

端末番号 X30.6、X30.7

ディジタル/周波数出力の電圧レベル 0-24 V

最高出力電流 40 mA

最大負荷 ≥600 Ω
最大容量負荷 < 10 nF

最低出力周波数 0Hz

最高出力周波数 ≤32 KHz

周波数出力の精度 最大エラー:全スケールの 0.1 %

アナログ出力 - 端末 X30/8:

アナログ出力:

アナログ出力の数 1

端末番号 X30.8

アナログ出力の電流範囲 0 - 20 mA

最大負荷 GND - アナログ入力 500 Ω
アナログ出力の精度 最大エラー:全スケールの 0.5 %

アナログ出力の分解能 12 ビット

エンコーダー・オプション MCB 102

エンコーダー・モジュールは、閉ループ磁束コントロール (パラメーター 1-02) 及び閉ループ速度コントール (パラ

メーター 7-00) のフィードバック・ソースとして使用できます。パラメーター・グループ 17-xx のエンコーダー・オプ

ションを設定します。

用途:  

•VVCplus に閉ループ
•磁束ベクトル速度制御
•磁束ベクトル・トルク制御
• 永久磁石モーター

サポートされているエンコーダーのタイプ:

インクリメンタル・エンコーダー:5 V TTL タイプ、RS422、最大周波数: 410 kHz

インクリメンタル・エンコーダー: 1Vpp、Sin-Cos

Hiperface® エンコーダー: 絶対及び Sin-Cos (Stegmann/SICK)

EnDat encoder:絶対および Sin-Cos (Heidenhain)、バージョン 2.1 をサポート

FC 300 デザインガイド
 オプションと付属品  
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SSI エンコーダー: 絶対

エンコーダー・モニター:

4 つのエンコーダー・チャネル (A、B、Z、及び D) が監視され、開路と短絡が検出されます。各チャネルに緑の LED

があり、正常の場合点灯します。

注意

この LED は、LCP を取り外さないと見えません。エンコーダー・エラーの場合の対応は、パラメーター

17-61: なし、警告、又はトリップから選択できます。

エンコーダー・オプションを別個に注文すると、キットには以下のものが含まれます。

• エンコーダー・モジュール MCB 102

• 拡大 LCP フィクスチャー及び拡大端末カバー

エンコーダー・オプションは、2004 年第 50 週より前に製造された FC 302 周波数変換器をサポートしていません。

最小ソフトウェア・バージョン: 2.03 (パラメーター 15-43)

        
コネクタ
ー
番号
X31

インクリメンタ
ル・エンコーダー
(図 A を参照し
てください)

SinCos エンコーダ
ー
Hiperfaceｮ(図 B を
参照してください)

EnDat エンコーダ
ー

SSI エンコーダー 説明

 1 NC   24 V 24 V 出力  
2 NC 8 Vcc 8 V 出力

 3 5 VCC  5 Vcc 5 V 5 V 出力  
4 GND GND GND GND

 5 A 入力 +COS +COS A 入力 A 入力  
6 A 反入力 REFCOS REFCOS A 入力反 A 反入力

 7 B 入力 +SIN +SIN B 入力 B 入力  
8 B 反入力 REFSIN REFSIN B 入力反 B 反入力

 9 Z 入力 +Data RS485 クロック・アウト クロック・アウト Z 入力 OR +Data RS485  
10 Z 反入力 -Data RS485 クロック・アウト反 クロック・アウト反 Z 入力 OR -Data RS485

 11 NC NC データ・イン データ・イン 今後の用途用  
12 NC NC データ・イン反 データ・イン反 今後の用途用

 X31.5-12 で最大 5V      

FC 300 デザインガイド
 オプションと付属品  
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レゾルバー・オプション MCB 103

MCB 103 レゾルバー・オプションは、レゾルバーのモー

ター・フィードバックと FC 300 AutomationDrive のイ

ンターフェースを取るために使用します。基本的に、レ

ゾルバーは永久磁石ブラシレス同期モーター用のモータ

ー・フィードバック・デバイスとして使用します。レゾル

バー・オプションを別個に注文すると、キットには以下

のものが含まれます。

• レゾルバー・オプション MCB 103

• 拡大 LCP フィクスチャー及び拡大端末カバー

パラメーターの選択: 17-5x レゾルバー・インターフェ

ース

MCB 103 レゾルバー・オプションは、様々な数のレゾル

バー・タイプをサポートしています。

レゾルバー仕様:
レゾルバー極 パラメーター 17-50: 2 *2
レゾルバー入力電圧 パラメーター 17-51: 2.0 – 8.0 Vrms

*7.0Vrms
レゾルバー入力周波
数

パラメーター 17-52: 2 – 15 kHz
*10.0 KHz

変圧比 パラメーター 17-53: 0.1 – 1.1 *0.5
2 次入力電圧 最高 4 Vrms
2 次負荷 App.10 kΩ

注意

レゾルバー・オプション MCB 103 は、回転

子付属レゾルバー・タイプでのみ使用できま

す。固定子付属レゾルバーは使用できませ

ん。

LED 表示

速度指示信号がレゾルバーに対して問題ない場合には、

LED 1 がオンになります。

レゾルバーからの余弦信号が問題ない場合には、LED 2

がオンになります。

レゾルバーからの正弦信号が問題ない場合には、LED 3

がオンになります。

パラメーター 17-61 が警告またはトリップに設定され

ている場合にこれらの LED はアクティブになります。

FC 300 デザインガイド
 オプションと付属品  
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例の設定

この例では、永久磁石 (PM) モーターを速度フィードバックとしてのレゾルバーとともに使用します。通常、PM モー

ターは磁束モードで動作しなければなりません。

配線:

ツイスト・ペア型ケーブルを使用した場合の最大ケーブル長は 150 m です。

注意

レゾルバー・ケーブルはシールドされており、モーター・ケーブルから分離する必要があります。

注意

レゾルバー・ケーブルのシールドは、減結合プレートに正しく接続し、モーター側のチャーシ (アース)

に接続する必要があります。

注意

必ずシールドされたモータケーブルとブレーキ・チョッパー・ケーブルを使用してください。

以下のパラメーターを調整してください:
パラメーター
1-00

構成モード 閉ループ速度 ［1］:

パラメーター
1-01

モーター・コントロールの原則 フィードバック付き磁束 [3]

パラメーター
1-10

モーター構造 PM、非突極 SPM [1]

パラメーター
1-24

モーター電流 ネームプレート

パラメーター
1-25

モーター公称速度 ネームプレート

パラメーター
1-26

モーター一定定格トルク ネームプレート

PM モーターでは AMA はできません。
パラメーター
1-30

固定子抵抗 モーター・データ表

パラメーター
1-37

d 軸インダクタンス (Ld) モーター・データ表 (mH)

パラメーター
1-39

モーター極 モーター・データ表

パラメーター
1-40

1000 RPM にて EMF に復活 モーター・データ表

パラメーター
1-41

モーター角オフセット モーター・データ表 (通常はゼロ)

パラメーター
17-50

極 レゾルバー・データ表

パラメーター
17-51

入力電圧 レゾルバー・データ表

パラメーター
17-52

入力周波数 レゾルバー・データ表

パラメーター
17-53

変圧比 レゾルバー・データ表

パラメーター
17-59

レゾルバー・インターフェース 有効 [1]

FC 300 デザインガイド
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リレー・オプション MCB 105

MCB 105 オプションは 3 個の SPDT 接点を備え、オプション・スロット B にはめる必要があります。

電気データ:

最大端子負荷 (交流 -1)1)(抵抗負荷) 240 V AC 2A

最大端子負荷 (交流 -15)1)(誘導負荷、cosφ 0.4 において) 240 V 交流、0.2 A

最大端子負荷 (直流 -1)1) (抵抗負荷) 24 V DC 1 A

最大端子負荷 (直流 -13)1)(誘導負荷) 24 V DC 0.1 A

最小端子負荷（直流） 5 V 10 mA

定格負荷／最小負荷における最高切り換え速度 6 分-1/20 秒-1

1) IEC 947 パート 4 および 5

リレー・オプションを別個に注文すると、キットには以下のものが含まれます。

• リレー・オプション・モジュール MCB 105

• 拡大 LCP フィクスチャー及び拡大端末カバー

• スイッチ S201、S202、及び S801 へのアクセスを示すラベル

• リレー・モジュールへのケーブルを固定するケーブル・ストリップ

リレー・オプションは、2004 年第 50 週より前に製造された FC 302 周波数変換器をサポートしていません。

最低ソフトウェア・バージョン: 2.03 (パラメーター 15-43)

フレーム・サイズ A1、A2、及び A3

IMPORTANT（重要）

1. ラベルは図示の通り LCP フレーム上に貼る必要があります（UL 承認済）。

FC 300 デザインガイド
 オプションと付属品  
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フレーム・サイズ A5、B1、B2、C1、C2

IMPORTANT（重要）

1. ラベルは図示の通り LCP フレーム上に貼る必要があります（UL 承認済）。

二重電源警告

MCB 105 オプション追加要領:

• 周波数変換器の電源を切断する必要があります。

• リレー端子の通電された接続部の電源は切断する必要があります。

• FC 30x から LCP、端子カバーおよび LCP フィクスチャーを取り外してください。

• MCB 105 オプションをスロット B にはめてください。

• コントロール・ケーブルを接続して、エンクローズド・ケ－ブル・ストリップでケーブルを固定してください。

• ワイヤの被覆を剥いだ部分の長さが正しくなるようにしてください(以下の図を参照)。

• 通電部分(高電圧)とコントロール信号(PELV)を混在させないでください。

• 拡大 LCP フィクスチャー及び拡大端末カバーを取り付けてください。

• LCP を取り替えてください。

• 周波数変換器に電源を接続してください。

• パラメーター 5-40［6-8］、5-41［6-8］および 5-42［6-8］にリレー機能を選択してください。

NB（アレイ［6］はリレー 7 であり、アレイ［7］はリレー 8 であり、 またアレイ［8］はリレー 9 です）

FC 300 デザインガイド
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24／48 V システムと高電圧システムを組み合わせないでください。

FC 300 デザインガイド
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24 V バックアップ・オプション MCB 107（オプション

D）

24 V 外部直流電源

24 V 外部直流電源を設置すると、設置されたコントロール・カードと他のオプション・カードに低電圧を供給できま

す。これにより、主電源に接続せずに、LCP（パラメーター設定を含む）を完全に動作させることができます。

24 V 外部直流電源の仕様：

入力電圧範囲 24 V DC ±15 %（10 秒で最高 37 V ）

最大入力電流 2.2 A

FC 302 の平均入力電流 0.9 A

最高ケーブル長 75 m

入力電気容量負荷 < 10 uF

電源投入遅延 < 0.6 s

入力が保護されます。

端末番号：

端末 35：- 24 V 外部直流電源。

端末 36：+ 24 V 外部直流電源。

以下の手順に従ってください。

1. LCP またはブラインド・カバーを取り外します

2. 端末カバーを取り外します

3. ケーブル減結合プレートとその下のプラスチッ

ク・カバーを取り外します

4. 24 V 外部直流バックアップ電源オプションを

オプション・スロットに挿入します

5. ケーブル減結合プレートを取り付けます

6. 端末カバーと、LCP またはブラインド・カバーを

取り付けます。

24 V バックアップ・オプションがコントロール回路の電

源を供給している MCB 107 の場合、この内部電源は自

動的に切断されます。

フレーム・サイズ A2 及び A3 での 24V バックアップ電源への

接続。

フレーム・サイズ A5、Ｂ 2、C1 及び C2 での 24V バックアッ

プ電源への接続。

FC 300 デザインガイド
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ブレーキ抵抗器

モーターをブレーキとして使用する用途では、エネルギーがモーターで発生し、周波数変換器に戻ります。このエネ

ルギーはモーターに戻すことができないため、変換器直流ラインの電圧が増加します。頻繁にブレーキをかける又は

慣性負荷が頻繁に高くなる用途では、この増加によって変換器が過電圧トリップし、最終的にシャットダウンされる

場合があります。ブレーキ抵抗は、この回生ブレーキから発生する余分なエネルギーを放散するために使用します。

この抵抗は、抵抗値、電力消費率、及びサイズの観点から選択されています。Danfoss は多様な抵抗を用意していま

す。これらの抵抗は「ご注文方法」の項に記載されたドライブコード番号に合わせて設計されています。

LCP 用遠隔実装キット

このキットの遠隔ビルドを使用すれば、ローカル・コン

トロール・パネルをキャビネットの前面に移動できま

す。エンクロージャーは IP65 です。固定ねじは、最高

で 1 Nm のトルクで締め付ける必要があります。

技術データ
エンクロージャー： IP 65 前面
VLT とユニット間の最大ケーブル長： 3 m
通信規格： RS 485

IP 21／IP 4X／TYPE 1 エンクロージャー・キット

IP 20／IP 4X top／TYPE 1 は IP 20 Compact ユニットで利用できるオプションのエンクロージャー部品です。

エンクロージャー・キットを使用する場合には、IP 20 ユニットをアップグレードしてエンクロージャー IP 21／4X

top／TYPE 1 に準拠させてください。

IP 4X top はすべての規格 IP 20 FC 30X 改良型に適用できます。

FC 300 デザインガイド
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IP 21／Type 1 エンクロージャー・キット

A - トップ・カバー
B - ブリム
C - ベース部
D - ベース・カバー
E - ねじ
図示の通りトップ・カバーを置いてください。A または
B オプションを使用する場合には、ブリムはトップ入口
を覆うように取り付ける必要があります。ベース部 C
をドライブの下部に置いて、アクセサリー・バッグのク
ランプを使用してケーブルを正しく固定してください。
ケーブル・グランド用穴：
サイズ A2：2 x M25 及び 3 x M32
サイズ A3：3 x M25 及び 3 x M32

正弦波フィルター

モーターを周波数変換器にてコントロールしている場合、モーターから共振雑音が聞こえます。モーターの設計によ

り発生するこの雑音は、周波数変換器のインバーター・スイッチを起動する度に発生します。そのため、共振雑音の周

波数は周波数変換器のスイッチ周波数と一致します。

FC 300 シリーズ用に Danfoss では、モーターの騒音を減衰させる正弦波フィルターを提供できます。

このフィルターを使用すると、電圧立ち上がり時間、ピーク負荷電圧 UPEAK、およびモーターへのリプル電流 ΔI が減

少し、電流と電圧がほぼ正弦曲線になります。これによりモーターの騒音が最小限に抑えられます。

正弦波フィルター・コイルのリプル電流も雑音をいくらか発生させます。フィルターをキャビネットなどに組み込ん

で、問題を解決してください。

FC 300 デザインガイド
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 RS-485 の設置及び設定

RS-485 の設置及び設定

概要

RS-485 は、マルチドロップ・ネットワーク・トポロジーと互換性がある、即ちノードをバスとして又はコモン・トラン

ク・ドロップケーブルからドロップ・ケーブルを介して接続できる 2 線バス・インタフェースです。合計 32 のノード

を 1 つのネットワーク・セグメントに接続できます。

ネットワーク・セグメントは、リピーターによって分割されています。各リピーターが、その設置されているセグメン

ト内のノードとして機能することに注意してください。特定のネットワーク内に接続されている各ノードには、すべ

てのセグメント内で一意のノード・アドレスが必要です。

各セグメントは、周波数変換器の終端スイッチ (S801) 又はバイアス終端抵抗ネットワークのいずれかを使用して両

端を終端する必要があります。バス・ケーブルには必ずシールド・ツイスト・ペア (STP) ケーブルを使用し、常に正し

い設置手順に従ってください。

高周波数を含めて、全てのノードでシールドを低インピーダンスで接地に接続することが非常に重要です。このため

には、例えばケーブル・クランプ又は導電性ケーブル・グランドを使用して、シールドの大きな面を接地に接続してく

ださい。特にケーブルが長い設備では、ネットワーク全体で同し接地電位を保つために等電位ケーブルを用いる必要

のある場合があります。

インピーダンス不整合を防止するために、ネットワーク全体で同じタイプのケーブルを常に使用してください。モー

ターを周波数変換器に接続する場合は、常にシールドされたモーター・ケーブルを使用してください。

ケーブル:シールド・ツイスト・ペア （STP）

インピーダンス: 120 Ω
ケーブル長: 最長 1200 m (ドロップ・ラインを含む)

最長 500 m 局間

FC 300 デザインガイド

 MG.33.B8.40 - VLT® は、Danfoss の登録商標です。  129



ネットワーク接続

以下のように周波数変換器と RS-485 ネットワークに接

続します (図も参照)。

1. 周波数変換器のメイン・コントロール・ボードの

端末 68 (+) および端末 69 (N-)　に信号ワイ

ヤを接続します。

2. ケーブルのシールドをケーブル・クランプに接

続します。

注意

導体間の雑音を減らすためシールド・ツイス

ト・ペア・ケーブルをお勧めします。

ネットワーク端末接続

FC 300 ハードウェア設定

周波数変換器のメイン・コントロール・ボード上のターミ

ネーター・ディップ・スイッチを使用して RS-485 バスを

終端します。

注意

ディップ・スイッチの工場設定はオフ (OFF)

です。
ターミネーター・スイッチ工場設定

FC 300 デザインガイド
 RS-485 の設置及び設定  
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Modbus 通信のための FC 300 パラメーター設定

以下のパラメーターが、RS-485 インタフェース (FC ポート) が適用されます。

パラメーター番号 パラメーター名 機能

8-30 プロトコル RS-485 インタフェース上で動作させるアプリケーション・

プロトコルを選択します。

8-31 アドレス ノード・アドレスを設定します。注記: アドレス範囲は、パ

ラメーター 8-30 で選択されているプロトコルによって決

まります。

8-32 ボーレート ボー・レートを設定します。注記: デフォルト・ボー・レート

は、パラメーター 8-30 で選択されているプロトコルによ

って決まります。

8-33 PC ポート・パリティ／スト

ップ・ビット

パリティとストップ・ビット数を設定します。注記: デフォ

ルト選択は、パラメーター 8-30 で選択されているプロト

コルによって決まります。

8-35 最低応答遅延 要求受信から応答伝送までの最低の遅延時間を指定しま

す。モデムのターンアラウンド遅延を解決するのに使用で

きます。

8-36 最大応答遅延 要求伝送から応答受信までの最大の遅延時間を指定します。

8-37 Max.文字間遅延 伝送が妨害された場合にタイムアウトするように、2 つの

受信されたバイト間の最大遅延時間を指定します。

EMC 予防措置

RS-485 ネットワークを干渉なく動作させるため、以下の EMC 予防措置をお勧めします。

注意

保護接地接続などの、関連する国内及び地

域規制を遵守する必要があります。RS-485

通信ケーブルは、ケーブル間の周波雑音の

結合を避けるためにモーターとブレーキ抵

抗のケーブルから離しておく必要がありま

す。通常は 200 mm (8 ｉｎ) で十分です

が、特にケーブルが長い距離並列に這う場

合には、ケーブ間の距離をできる限り大き

く保つことを通常はお勧めします。交差が

避けられない場合、RS-485 ケーブルをモー

ター・ケーブル及びブレーキ抵抗ケーブル

と 90 度の角度で交差させる必要がありま

す。

FC 300 デザインガイド
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FC バス又は標準バスとも呼ばれる FC プロトコルが Danfoss Drive 標準フィールドバスです。このプロトコルは、シ

リアル・バスを介した通信のマスター・スレーブ方式によるアクセス技法を規定したものです。

1 つのマスターと最大で 126 のスレーブをバスに接続することができます。個々のスレーブは、電報のアドレス文字

によってマスターにより選択されます。スレーブ自体は最初に要求されなければ転送を行えませんが、個々のスレー

ブ間でのメッセージの直接転送は不可能です。通信は半二重モードで行われます。

マスターの機能は他のノードには移せません (シングル・マスター・システム)。

物理レイヤーは RS-485 で、周波数変換器に組み込まれた RS-485 を使用します。FC プロトコルはいくつかの電報形

式をサポートしています。プロセス・データ用の 8 バイトのショート形式と、パラメーター・チャネルも含む 16 バイ

トのロング形式です。3 番目の電報形式は、テキストの場合に使用します。

ネットワーク構成

FC 300 周波数変換器の設定

以下のパラメーターを設定して、FC 300 に対して FC プロトコルを有効にします。

パラメーター番号 パラメーター名 設定

8-30 プロトコル FC

8-31 アドレス 1 - 126

8-32 ボーレート 2400 - 115200

8-33 パリティ／ストップ・ビッ

ト

偶数パリティ、1 ストップ・ビット (デフォルト)

FC 300 デザインガイド
 RS-485 の設置及び設定  

132  MG.33.B8.40 - VLT® は、Danfoss の登録商標です。  



FC プロトコル・メッセージ・フレーミングの構造 - FC 300

文字の内容（バイト）

転送される文字はそれぞれスタートビットで始まります。その後、バイトに応じて 8 つのデータ・ビットが転送され

ます。各文字のセキュリティはパリティ・ビットを介して保護されています。セキュリティ・ビットはパリティに達す

る（8 データ・ビットとパリティ・ビットの総計に 1 と同じ数がある場合など）と「1」に設定されます。文字は終了

ビットで完了しますので、全体で 11 ビットになります。

電報構造

電報はそれぞれスタート文字（STX）= 02 Hex で開始し、その後に電報の長さ（LGE）を示すバイトと周波数変換器の

アドレスを示すバイト（ADR）が続きます。そして、データ・バイトの数（電報のタイプにより可変）が続きます。電

報はデータ・コントロール・バイト（BCC）で終了します。

電報の長さ（LGE）

電報の長さは、データ・バイト数にアドレス・バイト ADR とデータ・コントロール・バイト BCC を加えたものです。

4 データ・バイトの電報の長さは、 LGE = 4 + 1 + 1 = 6 バイトとなります。

12 データ・バイトの電報の長さは、 LGE = 12 + 1 + 1 = 14 バイトとなります。

テキストを含む電報の長さは、 101+n バイトとなります。

1)10 は固定文字を表し、「n」は変数（テキストの長さにより異なる）を表します。

周波数変換器のアドレス（ADR）

2 つの異なるアドレス形式を使用しています。

周波数変換器のアドレス範囲は 1-31 又は 1-126 のいずれかです。

1. アドレス形式 1-31:

ビット 7 = 0（アドレス形式 1-31 アクティブ）

ビット 6 は使用しません

ビット 5 = 1：同報、アドレス・ビット（0-4）は使用しません

ビット 5 = 0：同報なし

ビット 0-4 = 周波数変換器のアドレス 1-31

2. アドレス形式 1-126:

ビット 7 = 1（アドレス形式 1-126 アクティブ）

ビット 0-6 = 周波数変換器のアドレス 1-126

ビット 0-6 = 0 同報

応答電報では、スレーブよりアドレス・バイトがそのままマスターに返送されます。

データ・コントロール・バイト（BCC）

チェックサムは、XOR 機能として計算されます。電報の最初のバイトを受信する前の計算済みチェックサムは 0 で

す。

FC 300 デザインガイド
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データ・フィールド

データ・ブロックの構造は電報のタイプにより異なります。電報のタイプには三種類あり、そのタイプがコントロール

電報（ ⇒マスター スレーブ）及び応答電報（ ⇒スレーブ マスター）に適用されます。

電報の 3 つのタイプは次のとおりです。

プロセス・ブロック (PCD)：

4 バイト（2 個のメッセージ文）のデータ・ブロックで構成され、次のものを含みます。

- コントロール・メッセージ文及び速度指令信号値（マスターからスレーブへ）

- 状態メッセージ文及び現在の出力周波数（スレーブからマスターへ）

･パラメーター ブロック：

パラメーター・ブロックは、マスターとスレーブ間でのパラメーターの転送に使用します。データ・ブロックは 12 バ

イト（6 個のメッセージ文）で構成され、プロセス・ブロックも含みます。

テキスト・ブロック:

テキスト・ブロックはデータ・ブロックを介したテキストの読み出しと書き込みで使用します。

PKE フィールド

PKE フィールドには 2 つのフィールドが含まれます。パラメーター・コマンドと応答 AK 及びパラメーター PNU で

す。

ビット番号 12-15 により、パラメーター・コマンドがマスターからスレーブに転送され、スレーブの処理後の応答が

マスターに返送されます。
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パラメーター・コマンド・マスター ⇒ スレーブ

ビット番号 パラメーター・コマンド

15 14 13 12

0 0 0 0 コマンドなし

0 0 0 1 パラメーター値の読み出し

0 0 1 0 パラメーター値の RAM への書き込み（メッセージ文）

0 0 1 1 パラメーター値の RAM への書き込み（2 重メッセージ文）

1 1 0 1 パラメーター値の RAM 及び EEprom への書き込み（2 重メッセージ文）

1 1 1 0 パラメーター値の RAM 及び EEprom への書き込み（メッセージ文）

1 1 1 1 テキストの読み出し／書き込み

応答スレーブ ⇒マスター

ビット番号 応答

15 14 13 12

0 0 0 0 応答なし

0 0 0 1 パラメーター値が転送されました（メッセージ文）

0 0 1 0 パラメーター値が転送されました（2 重メッセージ文）

0 1 1 1 コマンドを実行できません

1 1 1 1 テキストが転送されました

コマンドを実行できない場合、スレーブより次の応答が送信され、

0111 Command cannot be performed (0111 コマンドを実行できません)

- 次の不具合レポートがパラメーター値（PWE）として発信されます。

PWE 低 (16 進法) 不具合レポート

0 使用されているパラメーター番号が存在しません

1 定義済みパラメーターへの書き込みアクセスがありません

2 データ値がパラメーターの制限を超えています

3 使用されているサブ・インデックスが存在しません

4 パラメーターがアレイ・タイプではありません

5 データ・タイプが定義済みパラメーターと一致しません

11 周波数変換器の現在のモードでは定義済みパラメーターのデータ変更が出来ませんモータ

ーを切断すれば特定のパラメーターのみを変更できます。

82 定義済みパラメーターへのバス・アクセスがありません

83 工場設定が選択されているためデータ変更ができません

パラメーター番号 （PNU）

ビット番号 0-11 によりパラメーター番号が転送されます。対応するパラメーターの機能については、「プログラム方

法」の章に記載されたパラメーター説明を参照して下さい。

インデックス (IND)

インデックスは、パラメーター 15-30 エラー・コードなどのインデックスを使用したパラメーターへの読み出し／書

き込みアクセスでパラメーター番号と共に使用されます。インデックスは、2 つのバイト、即ち下位バイトと上位バ

イトからなります。

注意

下位バイトのみがインデックスとして使用

されます。
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パラメーター値 （PWE）

パラメーター値ブロックは 2 つのメッセージ文（4 バイト）で構成され、その値は定義されたコマンド（AK）により

異なります。PWE ブロックに値が含まれていない場合には、マスターがパラメーター値を求めるプロンプトを表示し

ます。パラメーター値を変更 (書き込み) するには、新しい値を PWE ブロックに書き込み、マスターからスレーブに

送信します。

スレーブがパラメーター要求 （読み出しコマンド） に応答すると、PWE ブロックにある現在のパラメーター値が転

送されマスターに返送されます。パラメーターに数値ではなく、パラメーター 0-01 言語（ここで［0］は英語、［4］

はデンマーク語に対応）などのデータ・オプションがいくつか含まれる場合、PWE ブロックにその値を入力してデータ

値を選択して下さい。「例 - データ値の選択」を参照して下さい。シリアル通信は、データ・タイプ 9 (テキスト文字

列) を格納するパラメーターを読み出す機能しかありません。

パラメーター 15-40 から 15-53 は、データ・タイプ 9 を格納しています。

例えば、パラメーター 15-40 FC タイプのユニットのサイズと主電源電圧範囲を読み出します。テキスト文字列が転

送（読み出し）される場合、電報の長さは可変となりテキストはそれぞれ異なる長さになります。電報の長さは 2 番

目の電報のバイト LGE で定義します。テキスト転送を使用する場合、インデックス文字がそれが読み出しコマンドか

書き込みコマンドかを示します。

PWE ブロックからテキストを読み込むには、パラメーター・コマンド（AK）を 16 進数の「F」に設定して下さい。イ

ンデックス文字上位バイトは「4」でなければなりません。

一部のパラメーターには、シリアル・パスを介して書き込みできるテキストが含まれます。PWE ブロックにてテキスト

を書き込むには、パラメーター・コマンド（AK）を 16 進数の「F」に設定して下さい。インデックス文字上位バイト

は「5」でなければなりません。

FC 300 によりサポートされているデータ・タイプ

署名なしとは、電報に追加の署名がないことを意味しま

す。
データタイプ 説明

3 整数 16

4 整数 32

5 署名なし 8

6 署名なし 16

7 署名なし 32

9 テキスト文字列

10 バイト文字列

13 時間差

33 予約済み

35 ビット系列

FC 300 デザインガイド
 RS-485 の設置及び設定  

136  MG.33.B8.40 - VLT® は、Danfoss の登録商標です。  



変換

各パラメーターの様々な属性については、「工場設定」

の項に記載されています。パラメーター値は、整数値と

してのみ転送されます。従って、変換率は 10 進数の転

送に使用されます。

パラメーター 4-12 モーター速度下限の換算率は 0.1

です。

最低周波数を 10Hz にプリセットするには、値 100 を

転送します。0.1 の換算率とは、転送される値に 0.1

を掛けることを意味します。そのため、値 100 は 10.0

であるとして扱われます。

換算表

変換指数 換算率

74 0.1

2 100

1 10

0 1

-1 0.1

-2 0.01

-3 0.001

-4 0.0001

-5 0.00001

プロセス・メッセージ文 (PCD)

プロセス・メッセージ文のブロックは常に定義された順に 16 ビットの 2 つのブロックに分割されます。

PCD 1 PCD 2

コントール電報 (マスター⇒ スレーブ) コントロール・メッセージ文 速度指令信号値

コントール電報 (スレーブ ⇒マスター) 状態メッセージ文 現在の出力周波数
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例

パラメーター値の書き込み

パラメーター 4-14 モーター速度上限 [Hz]を 100Hz に変更します。

データを EEPROM に書き込みます。

PKE = E19E Hex - パラメーター 4-14 モーター速度上

限 [Hz]へのシングル・メッセージ文の書き込み

IND = 0000 Hex

PWEHIGH = 0000 Hex

PWELOW = 03E8 Hex - データ値 1000、100Hz に対応。

「変換」を参照して下さい。

電報は以下のようになります。

注記: パラメーター 4-14 はシングル・メッセージ文

で、EEPROM への書き込みのパラメーター・コマンドは

「E」です。パラメーター番号 414 は、16 進法で 19E

です。

スレーブからマスターへの応答は次のようになります。

パラメーター値の読み出し

パラメーター 3-41 立ち上がり時間 1 の値を読み出しま

す。

PKE = 1155 Hex - パラメーター 3-41 立ち上がり時間

1の読み出し

IND = 0000 Hex

PWEHIGH = 0000 Hex

PWELOW = 0000 Hex

パラメーター 3-41 立ち上がり時間 1 の値が 10s の場

合、スレーブからマスターへの応答は次のようになりま

す。

注意

3E8 Hex は、1000 (10 進数) に対応します。パラメーター 3-41 の変換インデックスは、-2、即ち 0.01

です。
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Danfoss FC コントロール・プロファイル

FC プロファイルに応じたコントロール・メッセージ文

（パラメーター 8-10 = FC プロファイル）

ビット ビット値 = 0 ビット値 = 1
00 速度指令信号値 外部選択下位ビット
01 速度指令信号値 外部選択上位ビット
02 直流ブレーキ ランプ
03 フリーラン フリーランなし
04 クイック停止 ランプ
05 出力周波数保持 ランプ使用
06 ランプ停止 スタート
07 機能なし リセット
08 機能なし ジョグ
09 ランプ 1 ランプ 2
10 データ無効 データ有効
11 機能なし リレー 01 アクティブ
12 機能なし リレー 02 アクティブ
13 パラメーター設定 選択下位ビット
14 パラメーター設定 選択上位ビット
15 機能なし 逆転

コントロール・ビットの説明

ビット 00／01

ビット 00 及び 01 を使用して 4 つの速度指令信号値から 1 つを選択して下さい。これらの速度指令信号値は次の

表に従って、パラメーター 3-10 プリセット速度指令信号に事前にプログラムされています。

プログラムされている速度指令信号
値

パラメーター ビット 01 ビット 00

1 3-10 [0] 0 0
2 3-10 [1] 0 1
3 3-10 [2] 1 0
4 3-10 [3] 1 1

注意

パラメーター 8-56 プリセット速度指令信

号選択にて選択を行い、ビット 00／01 が

ディジタル入力の対応する機能を通過する

方法を定義して下さい。

ビット 02、直流ブレーキ：

ビット 02 = ’0’ では、直流ブレーキが働き停止します。パラメーター 2-01 直流ブレーキ電流及び 2-02 直流ブ

レーキ時間 にてブレーキ電流及び期間を設定して下さい。ビット 02 = '1' ではランプが発生します。
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ビット 03、フリーラン：

ビット 03 = ’0’：周波数変換器はモーターを即座に「解除」し、（出力トランジスタを「切断」し）、フリーラン停

止します。ビット 03 = ’1’：周波数変換器は、その他のスタート条件を満たしていればモーターをスタートします。

注意

パラメーター 8-50 フリーラン選択にて選択を行い、ビット 03 がディジタル入力の対応する機能を通過

する方法を定義して下さい。

ビット 04、クイック停止：

ビット 04 = ’0’：モーター速度の立ち下がりを停止させます（パラメーター 3-81 クイック停止ランプ時間にて設

定します）。

ビット 05、周波数出力凍結

ビット 05 = ’0’:現在の出力周波数（Hz）を凍結させます。加速及びスローダウンにプログラムされたディジタル

入力（パラメーター 5-10 から 5-15）を使用して凍結した出力周波数だけを変更して下さい。

注意

出力凍結がアクティブな場合、周波数変換器は次の方法によってのみ停止できます。

• ビット 03 フリーラン停止

• ビット 02 直流ブレーキ

• ディジタル入力を直流ブレーキ、フリーラン停止、又はリセットしてフリーラン停止にプログラ

ムする（パラメーター 5-10 から 5-15）。

ビット 06、ランプ停止／スタート：

ビット 06 = ’0’：停止させた後、選択した立ち下がりパラメーターを介してモーター速度の立ち下がりを停止させ

ます。ビット 06 = ’1’：その他のスタート条件を満たしていれば、周波数変換器にてモーターをスタートさせます。

注意

パラメーター 8-53 スタート選択にて選択を行い、ビット 06 ランプ停止／スタートがディジタル入力の

対応する機能を通過する方法を定義して下さい。

ビット 07、リセット：ビット 07 = '0'：リセットしません。ビット 07 = ’1’：トリップをリセットします。リセ

ットは、論理 ’0’ から論理 ’1’ に変更する際などの信号の先端で実行されます。

ビット 08、ジョグ：

ビット 08 = ’1’：出力周波数をパラメーター 3-19 ジョグ速度によって決定します。

ビット 09、ランプ 1／2 の選択：

ビット 09 = "0"：ランプ 1 がアクティブになります（パラメーター 3-40 から 3-47）。ビット 09 = "1"：ランプ 2

がアクティブになります（パラメーター 3-50 から 3-57）。

ビット 10、データ無効／データ有効：

コントロール・メッセージ文を使用するか無視するかを周波数変換器に通知します。ビット 10 = ’0’：コントロー

ル・メッセージ文は無視されます。ビット 10 = ’1’：コントロール・メッセージ文は使用されます。電報のタイプに

関わらず電報には常にコントロール・メッセージ文が含まれるため、この機能は意味があります。パラメーターの更新

や読み込み時にコントロール・メッセージ文を使用しない場合はコントロール・メッセージ文をオフにすることができ

ます。
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ビット 11、リレー 01：

ビット 11 = "0"：リレーが起動していません。ビット 11 = "1"：リレー 01 は、パラメーター 5-40 機能リレーに

てコントロール・メッセージ文ビット 11 が選択されている場合に起動します。

ビット 12、リレー 04：

ビット 12 = "0"：リレー 04 は起動しません。ビット 12 = "1"：リレー 04 は、パラメーター 5-40 機能リレーに

てコントロール・メッセージ文ビット 12 が選択されている場合に起動します。

ビット 13／14、設定の選択：

次の表に応じて 4 つのメニュー設定から選択を行うに

は、ビット 13 及び 14 を使用して下さい。 .

設定 ビット 14 ビット 13
1 0 0
2 0 1
3 1 0
4 1 1

この機能は、パラメーター 0-10 アクティブセットアッ

プ にて複数設定を選択している場合のみ使用できます。
注意

パラメーター 8-55 設定選択にて選択を行

い、ビット 13／14 がディジタル入力の対

応する機能を通過する方法を定義して下さ

い。

ビット 15 逆転：

ビット 15 = ’0’：逆転しない。ビット 15 = ’1’：逆転初期設定では、逆転はパラメーター 8-54 逆転選択にてデ

ィジタルに設定されています。ビット 15 では、シリアル通信、論理 OR 又は論理 AND が選択されている場合のみ逆

転が実行されます。
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FC プロファイルに応じた (STW) 状態メッセージ文（パラメーター 8-10 = FC プロファイル）

ビット ビット = 0 ビット = 1
00 コントロール準備未完了 コントロール準備
01 ドライブ準備未完了 ドライブ準備完了
02 フリーラン 有効
03 エラーなし トリップ
04 エラーなし エラー（トリップなし）
05 予約済み -
06 エラーなし トリップ・ロック
07 警告なし 警告
08 速度 ≠ 速度指令信号 速度 = 速度指令信号
09 ローカル動作 バス・コントロール
10 周波数制限外 周波数制限 OK
11 動作なし 動作中
12 ドライブ OK 停止中、自動スタート
13 電圧 OK 電圧超過
14 トルク OK トルク超過
15 タイマー OK タイマー超過

状態ビットの説明

ビット 00、コントロール準備未完了／準備完了：

ビット 00 = ’0’：周波数変換器がトリップします。ビット 00 = ’1’：周波数変換器のコントロールの準備は完了

していますが、電気部品が電源供給を受け取らない場合があります（24 V 外部電源がコントロールに繋がっている場

合）。

ビット 01、ドライブ準備完了：

ビット 01 = ’1’：周波数変換器は動作準備が完了していますが、フリーランコマンドがディジタル入力又はシリア

ル通信を介してアクティブになっています。

ビット 02、フリーラン停止：

ビット 02 = ’0’：周波数変換器にてモーターが解放されます。ビット 02 = ’1’：周波数変換器が、スタート・コマ

ンドを使用してモーターをスタートさせます。

ビット 03、エラーなし／トリップ：

ビット 03 = ’0’：周波数変換器は不具合モードになっていません。ビット 03 = ’1’：周波数変換器がトリップし

ます。動作を再設定するには［Reset］（リセット）を入力して下さい。

ビット 04、エラーなし／エラー（トリップなし）：

ビット 04 = ’0’：周波数変換器は不具合モードになっていません。ビット 04 = “1”：周波数変換器にてエラーが

表示されていますが、トリップしません。

ビット 05、未使用：

ビット 05 は状態メッセージ文では使用されていません。

ビット 06、エラーなし／トリップ・ロック：

ビット 06 = ’0’：周波数変換器は不具合モードになっていません。ビット 06 = “1”：周波数変換器はトリップし

てロックされます。

ビット 07、警告なし／警告：

ビット 07 = ’0’：警告はありません。ビット 07 = ’1’：警告が生じました。
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ビット 08、速度 ≠ 速度指令信号／速度 = 速度指令信号

ビット 08 = ’0’：モーターは稼動していますが、現在の速度はプリセット速度指令信号と異なります。スタート／

停止中に速度の立ち上がり／立ち下がりが起こっている場合などが考えられます。ビット 08 = ’1’：モーター速度

がプリセット速度指令信号と一致しています。

ビット 09、ローカル動作／バス・コントロール：

ビット 09 = ’0’：［STOP／RESET］（停止／リセット）がコントロール・ユニット上で起動されました。又は、パラメ

ーター 3-13 速度指令信号サイトにてローカル・コントロールが選択されています。周波数変換器をシリアル通信を介

してコントロールすることは出来ません。ビット 09 = ’1’ 周波数変換器をフィールドバス／シリアル通信を介し

てコントロールできます。

ビット 10、周波数制限外：

ビット 10 = ’0’：出力周波数が、パラメーター 4-11 モーター速度下限又はパラメーター 4-13 モーター速度上限

の値に達しました。ビット 10 = "1"：出力周波数は定義された制限内です。

ビット 11、動作なし／動作中：

ビット 11 = ’0’：モーターが稼動していません。ビット 11 = ’1’：周波数変換器にスタート信号があるか、出力

周波数が 0 Hz より大きくなっています。

ビット 12、ドライブ OK／停止、自動スタート：

ビット 12 = ’0’：インバーターには一時的な過温度は発生していません。ビット 12 = ’1’：過温度があるためイ

ンバーターが停止しますが、ユニットはトリップせず過温度終了後、再度動作を再開します。

ビット 13、電圧 OK／制限超過：

ビット 13 = ’0’：電圧警告はありません。ビット 13 = ’1’：周波数変換器の中間回路にある直流電圧が低すぎる

か高すぎます。

ビット 14、トルク OK／制限超過：

ビット 14 = ’0’：モーター電流がパラメーター 4-18 電流制限にて選択されたトルク制限より低くなっています。

ビット 14 = ’1’：パラメーター 4-18 電流制限のトルク制限を超過しています。

ビット 15、タイマー OK／制限超過：

ビット 15 = ’0’：モーター熱保護及び VLT 熱保護が 100% を超過していません。ビット 15 = ’1’：いずれかのタ

イマーが 100% を超過しています。

注意

インタバス・オプションと周波数変換器間の接続が失われるか、内部通信の問題が生じると、STW のすべ

てのビットが ’0’ に設定されます。
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バス速度指令信号値

速度指令信号値は、% 単位の相対値で周波数変換器に転

送されます。この値は、16 ビット・メッセージ文の形式

で転送されます (整数 (0-32767))。値 16384 (4000

Hex) が 100% に相当します。負の数値は、2 の補数に

よってフォーマットされます。実際の出力周波数 (MAV)

は、バス速度指令信号と同じ方法でスケーリングされま

す。

速度指令信号及び MAV 以下のようにスケーリングされ

ます。
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プロフィドライブ・コントール・プロファイル

ここでは、プロフィドライブ・プロファイルのコントロール・メッセージ文と状態メッセージ文の機能について説明し

ます。このファイルは、パラメーター 8-10 Control word profile to PROFIdrive (プロフィドライブへのコントロ

ール・メッセージ文プロファイル) を設定することで選択します。

プロフィドライブ・プロファイルに応じたコントロール・メッセージ文（CTW）

コントロール・メッセージ文はマスター（PC など）から

のコマンドをスレーブに送信する為に使用します。

ビット ビット = 0 ビット = 1

00 オフ 1 オン 1

01 オフ 2 オン 2

02 オフ 3 オン 3

03 フリーラン フリーランなし

04 クイック停止 ランプ

05 周波数出力保持 ランプ使用

06 ランプ停止 スタート

07 機能なし リセット

08 ジョグ 1 オフ ジョグ 1 オン

09 ジョグ 2 オフ ジョグ 2 オン

10 データ無効 データ有効

11 機能なし スローダウン

12 機能なし 増加

13 パラメーター設定 選択下位ビット

14 パラメーター設定 選択上位ビット

15 機能なし 逆転

コントロール・ビットの説明

ビット 00、オフ 1／オン 1

実際に選択したランプのランプ時間を使用した正常なランプ停止。

出力周波数が 0 Hz で、[リレー 123] がパラメーター 5-40 機能リレーで選択されている場合、ビット 00 = "0" で

は出力リレー 1 または 2 の出力が停止し、アクティブになります。

ビット 00 = "1" の場合、周波数変換器は状態 1: 「禁止時に切り替え」となります。

この項の最後にある「プロフィバス状態遷移図」を参照してください。

ビット 01、オフ 2／オン 2

フリーラン停止

ビット 01 = "0" の場合、出力周波数が 0 Hz で、[リレー 123] がパラメーター 5-40 機能リレーで選択されている

と、フリーランが停止、出力リレー 1 または 2 がアクティブになります。

ビット 01 = "1" の場合、周波数変換器は状態 1: 「禁止時に切り替え」となります。この項の最後にある「プロフ

ィバス状態遷移図」を参照してください。

ビット 02、オフ 3／オン 3

パラメーター 3-81 クイック停止ランプ時間のランプ時間を使用したクイック停止。ビット 02 = "0" の場合、出力

周波数が 0 Hz で、[リレー 123] がパラメーター 5-40 機能リレーで選択されていると、クイック停止と出力リレ

ー 1 または 2 のアクティブ化が行われます。

ビット 02 = "1" の場合、周波数変換器は状態 1: 「禁止時に切り替え」となります。

この項の最後にある「プロフィバス状態遷移図」を参照してください。

ビット 03、フリーラン／フリーランなし

フリーラン停止ビット 03 = “0” では、停止が行われます。ビット 03 = “1” の場合、他のスタート条件が満た

されていれば周波数変換器はスタートできます。

注意

パラメーター 8-50 フリーラン選択での選択により、ビット 03 がディジタル入力の対応する機能にどう

リンクするのかが決まります。
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ビット 04、クイック停止／ランプ

パラメーター 3-81 クイック停止ランプ時間のランプ時間を使用したクイック停止。

04 = "0" の場合、クイック停止が行われます。

ビット 04 = “1” の場合、他のスタート条件が満たされていれば周波数変換器はスタートできます。

注意

パラメーター 8-51 クイック停止選択での選択により、ビット 04 がディジタル入力の対応する機能にど

うリンクするのかが決まります。

ビット 05、周波数出力保持／ランプ使用

ビット 05 = "0" の場合、速度指令信号値が変更されても、現在の周波数が維持されます。

ビット 05 = "1" の場合、周波数変換器が調整機能を再度実行できます。動作は対応する速度指令信号値に従って行

われます。

ビット 06、ランプ停止／スタート

選択した実際のランプのランプ時間を使用した正常なランプ停止。また、出力周波数が 0 Hz で、パラメーター 5-40

機能リレーにてリレー 123 が選択されていれば、出力リレー 01 又は 04 が起動されます。ビット 06 = "0" では停

止となります。ビット 06 = “1” の場合、他のスタート条件が満たされていれば周波数変換器はスタートできます。

注意

パラメーター 8-53 スタート選択での選択により、ビット 06 がディジタル入力の対応する機能にどうリ

ンクするのかが決まります。

ビット 07、機能なし／リセット

スイッチを切断後、リセットします。

不具合バッファのイベントを認知します。

ビット 07 = "0" の場合、リセットは行われません。

ビット 07 を "1" に傾斜変更すると、電源切断後リセットが実行されます。

ビット 08、ジョグ 1 オフ／オン

パラメーター 8-90 バス・ジョグ 1 速度にて事前にプログラムされた速度を実行します。ジョグ 1 は、ビット 04 =

"0" 及びビット 00 – 03 = "1" の場合にのみ実行可能です。

ビット 09、ジョグ 2 オフ／オン

パラメーター 8-91 バス・ジョグ 2 速度にて事前にプログラムされた速度を実行します。ジョグ 2 は、ビット 04 =

"0" 及びビット 00 – 03 = "1" の場合にのみ実行可能です。

ビット 10、データ無効／有効

コントロール・メッセージ文を使用するのか、無視するのかを周波数変換器に伝達するために使用します。ビット 10

= “0” の場合はコントロール・メッセージ文が無視され、ビット 10 = “1” の場合はコントロール・メッセージ文

が使用されます。使用する電報のタイプに関係なく電報にはコントロール・メッセージ文が常に含まれる、即ちパラメ

ーターの更新または読み出しに関係してコントロール・メッセージ文を使用しない場合にはコントロール・メッセージ

文をオフにすることが可能なため、この機能は重要です。

ビット 11、機能なし／スローダウン

速度指令信号値を、パラメーター 3-12 増加／スローダウン値に設定した量減らすために使用します。ビット 11 =

"0" の場合、速度指令信号値の変更は行われません。ビット 11 = "1" の場合、速度指令信号値が減少します。

ビット 12、機能なし／増加

速度指令信号値を、パラメーター 3-12 増加／スローダウン値に設定した量増加するために使用します。

ビット 12 = "0" の場合、速度指令信号値の変更は行われません。

ビット 12 = "1" の場合、速度指令信号値が増加します。

減速と加速の両方がアクティブの場合 (ビット 11 及び 12 = "1") には、減速が優先される、即ち速度指令信号値は

減少します。
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ビット 13／14、設定選択

ビット 13 および 14 は、以下の表に従って 4 つのパ

ラメーター設定のいずれかを選択するために使用しま

す。

この機能は、パラメーター 0-10 アクティブセットアッ

プ にて複数設定を選択している場合のみ使用できま

す。パラメーター 8-55 設定選択での選択により、ビッ

ト 13 および 14 がディジタル入力の対応する機能にど

うリンクするのかが決まります。運転中の設定変更が可

能なのは、設定同士がパラメーター 0-12 この設定のリ

ンク先でリンクされている場合のみです。

設定 ビット 13 ビット 14

1 0 0

2 1 0

3 0 1

4 1 1

ビット 15、機能なし／逆転

ビット 15 = “0” では逆転は行われません。

ビット 15 = “1” では逆転が行われます。

注記: 工場設定では、逆転はパラメーター 8-54 逆転選択にてディジタルに設定されています。

注意

ビット 15 では、シリアル通信、論理 OR 又は論理 AND が選択されている場合のみ逆転が実行されます。
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プロフィドライブ・プロファイルに応じた状態メッセー

ジ文（STW）

状態メッセージ文はマスター（PC など）にスレーブの

状態を通知するのに使用します。

ビット ビット = 0 ビット = 1

00 コントロール準備

未完了

コントロール準備

01 ドライブ準備未完

了

ドライブ準備完了

02 フリーラン 有効

03 エラーなし トリップ

04 オフ 2 オン 2

05 オフ 3 オン 3

06 スタート可能 スタート不可能

07 警告なし 警告

08 速度 ≠ 速度指令信

号

速度 = 速度指令信号

09 ローカル動作 バス・コントロール

10 周波数制限外 周波数制限 ok

11 動作なし 動作中

12 ドライブ OK 停止、自動スタート

13 電圧 OK 電圧超過

14 トルク OK トルク超過

15 タイマー OK タイマー超過

状態ビットの説明

ビット 00、コントロール準備未完了／準備完了

ビット 00 = "0" の場合、コントロール・メッセージ文のビット 00、01、又は 02 が "0"（オフ 1、オフ 2、オフ

3）です - 又は、周波数変換器が切断されます（トリップ）。

ビット 00 = "1" の場合、周波数変換器コントロールの準備は完了していますが、（コントロール・システムが 24 V

外部電源を使用している場合）ユニットに対する電源供給が存在するとは限りません。

ビット 01、VLT 準備未完了／準備完了

ただし、ビット 00 の重要性と同様に、電源ユニットが用意されています。周波数変換器は、必要なスタート信号を

受信すると準備を完了します。

ビット 02、 フリーラン／有効

ビット 02 = "0" の場合、コントロール・メッセージ文のビット 00、01、又は 02 が "0"（オフ 1、オフ 2、オフ

3、又はフリーラン）です - 又は、周波数変換器が切断されます（トリップ）。

ビット 02 = "1" の場合、コントロール・メッセージ文のビット 00、 01、又は 02 は "1" です。周波数変換器はトリ

ップしていません。

ビット 03、エラーなし／トリップ

ビット 03 = "0" の場合、周波数変換器のエラー状態は存在しません。

ビット 03 = "1" の場合、周波数変換器がトリップしており、スタートするにはリセット信号が必要です。

ビット 04、オン 2／オフ 2

コントロール・メッセージ文のビット 01 が "0" の場合、ビット 04 = "0" です。

コントロール・メッセージ文のビット 01 が "1" の場合、ビット 04 = "1" です。

ビット 05、オン 3／オフ 3

コントロール・メッセージ文のビット 02 が "0" の場合、ビット 05 = "0" です。

コントロール・メッセージ文のビット 02 が "1" の場合、ビット 05 = "1" です。
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ビット 06、スタート可能／スタート不可能

プロフィドライブがパラメーター 8-10 コントロール・メッセージ文プロファイルで選択されている場合、切断を認識

後、オフ 2 又はオフ 3 を起動後、及び主電源電圧を起動後にビット 06 は "1" になります。「スタート不可能」が

リセットされ、コントロール・メッセージ文のビット 00 は "0" に、ビット 01、02、及び 10 は "1" にリセットさ

れます。

ビット 07、警告なし／警告

ビット 07 = “0” は、警告がないことを意味します。

ビット 07 = “1” は、警告が発生したことを意味します。

ビット 08、速度 ≠ 速度指令信号／速度 = 速度指令信号

ビット 08 = "0" の場合、モーターの現在の速度が設定された速度指令信号値から逸脱しています。これは、スター

ト／停止中に立ち上がり／立ち下がりによって速度が変更された場合などに発生する場合があります。

ビット 08 = "1" の場合、モーターの現在の速度が設定された速度指令信号値と一致しています。

ビット 09、ローカル動作／バス・コントロール

ビット 09 = "0" は、周波数変換器がコントロール・パネルの停止パネルによって停止されているか、パラメーター

3-13 速度指令信号サイトで[手動へリンク] 又は [ローカル] が選択されていることを示します。

ビット 09 = "1" の場合、シリアル・インタフェースによって周波数変換器をコントロールできます。

ビット 10、周波数制限外／周波数制限 OK

ビット 10 = "0" の場合、出力周波数が、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］ で設定された限度外です。ビット 10 = "1" の場合、出力周波数が指定された限度内にあり

ます。

ビット 11、動作なし／動作

ビット 11 = "0" の場合、モーターは回転しません。

ビット 11 = "1" の場合、周波数変換器がスタート信号を受け取っているか、出力周波数が 0 Hz より高くなってい

ます。

ビット 12、ドライブ OK／停止、自動スタート

ビット 12 = "0" の場合、インバーターの一時的過負荷がありません。

ビット 12 = "1" の場合、過負荷が原因でインバーターが停止しています。ただし、周波数変換器は停止（トリッ

プ）しておらず、過負荷が終了すると再スタートします。

ビット 13、電圧 OK／制限超過

ビット 13 = "0" の場合、周波数変換器の電圧制限を超過していません。

ビット 13 = "1" の場合、周波数変換器の中間回路の直流電圧が低すぎるか高すぎます。

ビット 14、トルク OK／制限超過

ビット 14 = "0" の場合、モーター・トルクがパラメーター トルク制限モーター・モード 及びパラメーター 4-17 ト

ルク制限ジェネレーター・モードで選択された制限を下回っています。ビット 14 = "1" の場合、パラメーター 4-16

トルク制限モーター・モード 及びパラメーター 4-17 トルク制限ジェネレーター・モードで選択された制限を超過して

います。

ビット 15、タイマー OK／タイマー超過

ビット 15 = "0" の場合、モーター熱保護及び周波数変換器熱保護のタイマーが 100 % を超過していません。

ビット 15 = "1" の場合、タイマーのいずれかが 100 % を超過しています。
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 トラブルシューティング

警告／警報メッセージ

警告または警報は、周波数変換器の前面にあるそれぞれに対応した LED により発され、ディスプレイ上でコードによ

って示されます。

警告は、その原因がなくなるまで持続します。状況によっては、モーターの動作が続けられる場合があります。警告

メッセージは重大な場合とそれ程重大でない場合があります。

警告の場合、周波数変換器がトリップしています。警報の場合、その原因が修正された後に動作を再開するために

は、リセットする必要があります。これは 3 つの方法で行うことができます。

1. LCP コントロール・パネルの [RESET] コントロール・ボタンの使用

2. 「リセット」機能を持つディジタル入力の使用

3. シリアル通信/オプション・フィールドバスの使用

注意

LCP の [RESET] ボタンを使用して手動リセットを行った後にモーターを再起動するためには、[AUTO ON]

ボタンを押す必要があります。

警報をリセットできない場合、原因が修正されていない、または警報がトリップ・ロックされていない可能性がありま

す (次ページの表も参照)。

トリップ・ロックされる警報では一層の保護が可能です。すなわち、主電源をオフにしないと警報をリセットできませ

ん。オンに戻した後、原因が修正されていれば FC 300 はブロックされないため、上記の方法でリセットできます。

トリップ・ロックされていない警報は、パラメーター 14-20 の自動リセット機能を使用してリセットすることもでき

ます(警告: 自動ウェイクアップが可能性があります)。

警告と警報が次にページの表のコードに対して表示されている場合、警告が警報の前に生じているか、あるいは特定

の不具合に対して警告または警報のどちらを表示するのかを指定できるということを意味します。

例えば、これはパラメーター 1-90 モーター熱保護で可能です。警告またはトリップの後モーターはフリーランする

ので、警報と警告がフラッシュします。問題が修正されると、FC 300 がリセットされるまで警報は点滅を続けます。
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警報/警告コード一覧

番号 説明 警告 警報/トリップ 警報/トリップ・ロック パラメーター基準
1 10 ボルト低 X    
2 ライブ・ゼロ・エラー (X) (X) 6-01
3 モーターなし (X) 1-80
4 主電源相損失 (X) (X) (X) 14-12
5 直流リンク電圧高 X    
6 直流リンク電圧低 X
7 直流過電圧 X X   
8 直流電圧低下 X X
9 インバーター過負荷 X X   
10 モーター ETR 過温度 (X) (X) 1-90
11 モーター・サーミスター過温度 (X) (X)  1-90
12 トルク制限 X X
13 過電流 X X X  
14 地絡 X X X
15 ハードウェア不整合 X X
16 短絡 X X
17 コントロール・メッセージ文タイムアウト (X) (X) 8-04
23 内部ファン不具合 X
24 外部ファン不具合 X 14-53
25 ブレーキ抵抗器短絡 X
26 ブレーキ抵抗器電力制限 (X) (X) 2-13
27 ブレーキ・チョッパー短絡 X X
28 ブレーキ確認 (X) (X) 2-15
29 電源ボード過温度 X X X
30 モーター相 U 損失 (X) (X) (X) 4-58
31 モーター相 V 損失 (X) (X) (X) 4-58
32 モーター相 W 損失 (X) (X) (X) 4-58
33 突入不具合 X X
34 フィールドバス通信不具合 X X
36 主電源障害 X X
38 内部不具合 X X
40 ディジタル出力端末 27 の過負荷 (X) 5-00, 5-01
41 ディジタル出力端末 29 の過負荷 (X) 5-00, 5-02
42 X30/6 におけるディジタル出力の過負荷 (X) 5-32
42 X30/7 におけるディジタル出力の過負荷 (X) 5-33
47 24 V 電源低 X X X
48 1.8 V 電源低 X X
49 速度制限 X
50 AMA 較正失敗 X
51 AMA 確認 Unom および Inom X
52 AMA 低 Inom X
53 AMA モーター過大 X
54 AMA モーター過小 X
55 AMA パラメーター範囲外 X
56 AMA ユーザーによる中断 X
57 AMA タイムアウト X
58 AMA 内部不具合 X X
59 電流制限 X
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警報/警告コード一覧

番号 説明 警告 警報/トリップ 警報/トリップ・ロック パラメーター基準
61 追跡エラー (X) (X) 4-30
62 上限時の出力周波数 X
63 機械的ブレーキ低 (X) 2-20
64 電圧制限 X

65 コントロール・ボード過温度 X X X
66 ヒートシンク温度低 X
67 オプション構成が変更されました X
68 安全停止が起動しました X
70 不正な FC 構成 X
80 ドライブがデフォルト値に初期化されました X
90 エンコーダー損失 (X) (X) 17-61
91 アナログ入力 54 の設定が間違っています X S202
100-
199

MCO 305 の取扱い説明書を参照

250 新規スペア部品 X 14-23
251 新規タイプ・コード X X

(X) パラメーター依存

トリップは、警報が発生した場合のアクションです。ト

リップによりモーターがフリーランします。トリップ

は、リセット・ボタンを押すことでリセットできます。

あるいは、ディジタル入力 (パラメーター 5-1* [1])

によりリセットします。警報の発生源となったイベント

により、ドライブが損傷することはありませんし、危険

な状態が生じすることもありません。トリップ・ロック

は警報が生じた場合のアクションで、この場合はドライ

ブ又は接続された部品が損傷することがあります。トリ

ップ・ロック状態は、電源を入れ直さなければリセット

できません。

LED 表示
警告 黄色
警報 赤がフラッシュ

トリップ・ロック 黄色および赤
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警報メッセージ文、警告メッセージ文、および拡張状態メッセージ文の記述

警報メッセージ文拡張状態メッセージ文
ビット 16 進数 詳細 警報メッセージ文 警告メッセージ文 拡張状態メッセージ文
0 00000001 1 ブレーキ確認 ブレーキ確認 ランプ
1 00000002 2 電力カード温度 電力カード温度 AMA 運転中
2 00000004 4 地絡 地絡 CW/CCW をスタート
3 00000008 8 コントロール・カード

温度
コントロール・カード温度 スローダウン

4 00000010 16 コントロール・メッセ
ージ文 TO

コントロール・メッセージ文 TO 増加

5 00000020 32 過電流 過電流 フィードバック高
6 00000040 64 トルク制限 トルク制限 フィードバック低
7 00000080 128 モーター過熱 モーター過熱 出力電流高
8 00000100 256 モーター ETR 過熱 モーター ETR 過熱 出力電流低
9 00000200 512 インバーター過負荷 インバーター過負荷 出力周波数高
10 00000400 1024 直流電圧低下 直流電圧低下 出力周波数低
11 00000800 2048 直流過電圧 直流過電圧 ブレーキ確認 OK
12 00001000 4096 短絡 直流電圧低 最高ブレーキ
13 00002000 8192 突入不具合 直流電圧高 ブレーキ
14 00004000 16384 主電源相損失 主電源相損失 速度範囲外
15 00008000 32768 AMA OK でない モーターなし OVC アクティブ
16 00010000 65536 ライブ・ゼロ・エラー ライブ・ゼロ・エラー
17 00020000 131072 内部不具合 10V 低  
18 00040000 262144 ブレーキ過負荷 ブレーキ過負荷
19 00080000 524288 U 相損失 ブレーキ抵抗器  
20 00100000 1048576 V 相損失 ブレーキ IGBT
21 00200000 2097152 W 相損失 速度制限  
22 00400000 4194304 フィールドバス不具合 フィールドバス不具合
23 00800000 8388608 24 V 電源低 24 V 電源低  
24 01000000 16777216 主電源異常 主電源異常
25 02000000 33554432 1.8 V 電源低 電流制限  
26 04000000 67108864 ブレーキ抵抗器 低温度
27 08000000 134217728 ブレーキ IGBT 電圧制限  
28 10000000 268435456 オプション変更 未使用
29 20000000 536870912 ドライブ初期化 未使用  
30 40000000 1073741824 安全停止 未使用
31 80000000 2147483648 機械的ブレーキ低 拡張状態メッセージ文  

警報メッセージ文、警告メッセージ文、および拡張状態メッセージ文は、シリアル・バスまたはオプションのフィール

ドバスを介して診断目的で読み出すことができます。パラメーター 16-90、16-92、および 16-94 も参照してくださ

い。
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警告 1

10 V 低:

コントロール・カードの端末 50 からの 10 V 電圧が 10

V を下回っています。

10 V 供給が過負荷になっているため、端末 50 から負

荷を減らしてください。最高 15 ｍ A (ミリアンペア)

または最低 590 Ω。

警告/警報 2

ライブ・ゼロ:

端末 53 または 54 の信号が、パラメーター 6-10、

6-12、6-20、または 6-22 に それぞれ設定された値の

50% 未満です。

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

生じた場合にも表示されます。

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:

中間回路電圧 (直流) がコントロール・システムの過電

圧制限を超えています。周波数変換器はアクティブなま

まです。

警告 6

直流リンク電圧低

中間回路電圧 (直流) がコントロール・システムの電圧

低下制限を下回っています。周波数変換器はアクティブ

なままです。

警告/警報 7

直流過電圧:

中間回路電圧が制限を超えると、周波数変換器はしばら

くしてトリップします。

可能な修正:

ブレーキ抵抗器を接続する

ランプ時間を延長する

パラメーター 2-10 の機能を起動する

パラメーター 14-26 を増加する

警報/警告制限
FC 300 シリーズ 3 x 200 ～

240V
3 x 380 ～
500V

3 x 525 ～
600V

［VDC］ ［VDC］ ［VDC］
電圧低下 185 373 532
電圧警告: 低 205 410 585
電圧警告高 (ブレ
ーキ無し-ブレー
キ有り)

390/405 810/840 943/965

過電圧 410 855 975
    

ｱ記載された電圧は許容差が  5 % の FC 300 の中間回路電
圧です。対応する主電源電圧は中間回路電圧 (直流リン
ク) を 1.35 で割った値です。

警告/警報 8

直流電圧低下:

中間回路電圧（直流）が「電圧警告低」制限（上記の表

を参照）を下回る場合には、24 V 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 バックアップ電源が接続されていない場合には、

周波数変換器がユニットに応じて決められた時間後にト

リップします。

供給電圧が周波数変換器と整合しているかどうかを確認

するには、「一般仕様」を参照してください。

警告/警報 9

インバーター過負荷:

過負荷 (長時間の過剰電流) のために周波数変換器が切

断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。カウンターが 90% を下回るま

で周波数変換器をリセットできません。

周波数変換器に長時間 100% を超える過負荷を掛けると

不具合になります。

警告/警報 10

Mo 過 ETR:

電子サーマル・インバータ保護 (ETR) によってモーター

の過熱が検出されました。カウンターがパラメーター

1-90 の 100% に達したときに周波数変換器が警告または

警報を発するようにさせることできます。モーターに長

時間 100% を超える過負荷を掛けると不具合になりま

す。モーターのパラメーター 1-24 が正しく設定されて

いることを確認してください。

警告/警報 11

モーター・サーミスター過温度:

サーミスターまたはサーミスター接続が切断されていま

す。カウンターがパラメーター 1-90 の 100% に達した

ら周波数変換器が警告または警報を発するようにさせる

こともできます。サーミスターが端末 53 または 54

（アナログ電圧入力）と端末 50（+ 10 V 電源）との

間、もしくは端末 18 または 19（ディジタル入力 PNP

のみ）と端末 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。KTY センサーを使用している場合に
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は、端末 54 と 55 の間で正しく接続されていることを

確認してください。

警告/警報 12

トルク制限:

トルクがパラメーター 4-16 (モーター動作の場合) の

値より高いかあるいはトルクがパラメーター 4-17 (復

熱式動作) の値より高くなっています。

警告/警報 13

過電流:

インバーターのピーク電流制限 (定格電流の約 200%)

を超えています。警告は約 8 秒から 12 秒続きます。

その後周波数変換器がトリップし警報を発します。周波

数変換器の電源を切って、モーター・シャフトが回るか

どうか、またモーターのサイズが周波数変換器に整合し

ているかどうかを確認してください。

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。

警報 14

地絡:

周波数変換器とモーター間のケーブルまたはモーター自

体に、出力相から接地への放電があります。

周波数変換器の電源を切り、地絡を取り除いてくださ

い。

警報 15

ハードウェアが不完全:

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 (ハードウェアまたはソフトウェア) によって処理さ

れていません。

警報 16

短絡:

モーター内またはモーター端末上で短絡しています。

周波数変換器の電源を切り、短絡を取り除いてくださ

い。

警告/警報 17

C メッセ文:

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 が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。

パラメーター 8-04 が「停止してトリップ」に設定され

ている場合には、警告が表示されかつ周波数変換器は警

報を発しながら、トリップするまで立ち下ります。

パラメーター 8-03 コントロール・メッセージ文タイム

アウト時間が増加する可能性があります。

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付加保護機能です。ファン警告

は、ファン・モニター パラメーター 14-53 で無効にで

きます ([0] 無効に設定)。

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付加保護機能です。ファン警告

は、ファン・モニター パラメーター 14-53 で無効にで

きます ([0] 無効に設定)。

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、ブレーキ機能が切断され、警告が表示されま

す。周波数変換器は引き続き作動しますが、ブレーキ機

能は動作しません。周波数変換器を停止しブレーキ抵抗

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）。

警報/警告 26

ブレーキ抵抗器電力制限:

ブレーキ抵抗器に伝達される電力はブレーキ抵抗器の抵

抗値 (パラメーター 2-11) と中間回路電圧に基づい

て、最後の 120 秒間の平均値として、パーセントが計

算されます。損失されたブレーキ電力が 90% より高く

なると警告がアクティブになります。トリップ［2］が

パラメーター 2-13 に選択されている場合、損失ブレー

キ電力が 100% より大きいと、周波数変換器は切断し警

報を発します。

警告 27

ブレーキ・チョッパー不具合:

ブレーキ・トランジスタは動作中監視されています。短

絡した場合には、ブレーキ機能が切断され、警告が発せ

られます。周波数変換器は引き続き動作できますが、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。

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: ブレーキ・トランジスタが短絡する

と、ブレーキ抵抗器に多量の電力が伝達さ

れる恐れがあります。
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警報/警告 28

ブレーキ確認失敗:

ブレーキ抵抗器不具合: 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。

警報 29

ドライブ過温度：

エンクロージャーが IP 20 または IP 21／TYPE 1 であ

る場合には、ヒートシンクの切断温度は 95 oC + 5 o に

なります。ヒートシンクの温度が 70 oC + 5 oC を下回

るまで温度不具合はリセットできません。

以下の不具合が考えられます。

- 周囲温度が高すぎる

- モーター・ケーブルが長すぎる

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。

周波数変換器の電源を切り、モーター相 U を確認して

ください。

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。

周波数変換器の電源を切り、モーター相 V を確認して

ください。

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。

周波数変換器の電源を切り、モーター相 W を確認して

ください。

警報 33

突入不具合:

短期間のうちに多数の電源投入が行われました。1 分以

内の許容電源投入回数に関しては、「一般仕様」の章を

参照してください。

警告/警報 34

フィールドバス通信不具合:

通信オプション・カードのフィールドバスが作動してい

ません。

警告/警報 36

主電源異常：

この警告／警報は、パラメーター 14-10 主電源異常が

オフに設定されていない場合に周波数変換器への供給電

圧が失われると表示されます。可能な修正: 周波数変換

器へのフューズを確認して下さい。

警報 38

内部不具合:

この警報では、Danfoss 販売元への連絡が必要になる場

合があります。代表的な警報メッセージ:

0 リシアル・ポートを初期化できません。重大な

ハードウェア障害

256 電源 EEPROM データに欠陥があるか、古すぎ

ます

512 コントロール・ボード EEPROM データに欠陥が

あるか、古すぎます

513 EEPROM データ読み出し中の通信タイムアウト

514 EEPROM データ読み出し中の通信タイムアウト

515 アプリケーション指向コントロールが EEPROM

データを認識できません

516 書き込みコマンドの実行中であるため EEPROM

に書き込みできません

517 書き込みコマンドがタイムアウトしています

518 EEPROM の障害

519 EEPROM 1024 - 1279 CAN 電報の欠落した又は

無効なバーコード・データを送信できません。

(1027 は、ハードウェア障害の可能性を示し

ます)

1281 ディジタル信号プロセッサ・フラッシュ・タイ

ムアウト

1282 パワー・マイクロ・ソフトウェア・バージョンの

不整合

1283 電源 EEPROM データ・バージョンの不整合

1284 ディジタル信号プロセッサー・ソフトウェア・

バージョンを読み出せません

1299 スロット A の Option SW が古すぎます

1300 スロット B の Option SW が古すぎます

1301 スロット C の Option SW が古すぎます

1302 スロット C1 の Option SW が古すぎます

1315 スロット A の Option SW 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 Option SW はサポートされて

いません（使用が許されていません）

1317 スロット C0 の Option SW 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 Option SW はサポートされて

いません（使用が許されていません）

1536 アプリケーション指向コントロールの例外が

登録されています。LCP に書き込まれた情報

をデバッグしてください

1792 DSP ウォッチドッグがアクティブです。電源

部品データ・モーター本位コントロール・デー

タのデバッギングが正しく転送されていませ

ん

2049 電源データが再スタートしています

2315 電力ユニットに SW バージョンがありません
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2816 スタック・オーバーフロー・コントロール・ボー

ド・モジュール

2817 スケジューラー・スロー・タスク

2818 ファスト・タスク

2819 パラメーター・スレッド

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

3072-51

22

パラメーター値がその限度外です。初期化を

実行してください。パラメーター番号により

警報が生じています: コードを 3072 から差

し引いてください。外部エラー・コード 3238:

3238-3072 = 166 が限度外です

5123 スロット A のオプション: ハードウェアとコ

ントール・ボード・ハードウェアの互換性があ

りません

5124 スロット B のオプション: ハードウェアとコ

ントール・ボード・ハードウェアの互換性があ

りません

5125 スロット C0 のオプション: ハードウェアと

コントール・ボード・ハードウェアの互換性が

ありません

5126 スロット C1 のオプション: ハードウェアと

コントール・ボード・ハードウェアの互換性が

ありません

5376-62

31

メモリ範囲外

警告 40

ディジタル出力端末 27 の過負荷:

端末 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 及び 5-01

を確認します。

警告 41

ディジタル出力端末 29 の過負荷:

端末 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 及び 5-02

を確認します。

警告 42

X30/6 におけるディジタル出力の過負荷:

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 を確認しま

す。

警告 42

X30/7 におけるディジタル出力の過負荷:

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 を確認しま

す。

警告 47

24 V 供給低:

外部 24 V 直流バックアップ電源が過負荷である可能性

があります。過負荷でない場合には、貴社の Danfoss 製

品取り扱い代理店までご連絡ください。

警告 48

1.8 V 供給低:

貴社の Danfoss 製品取り扱い代理店までご連絡下さい。

警告 49

速度制限：

速度が、パラメーター 4-11 及びパラメーター 4-13 で

指定された範囲内にありません。

警報 50

AMA 較正失敗:

貴社の Danfoss 製品取り扱い代理店までご連絡下さい。

警報 51

AMA 確認 Unom と Inom:

モーター電圧、モーター電流、およびモーター電力の設

定が不正である可能性があります。設定を確認してくだ

さい。

警報 52

AMA 低 Inom:

モーター電流が低すぎます。設定を確認してください。

警報 53

AMA モーターが大きすぎます:

AMA を実行するにはモーターが大きすぎます。

警報 54

AMA モーター小さすぎる:

AMA を実行するにはモーターが大きすぎます。

警報 55

AMA パラメーター範囲外:

モーターから判明したパラメーター値が許容範囲外で

す。

警報 56

AMA がユーザーによって中断:

AMA がユーザーによって中断されました。

警報 57

AMA タイムアウト:

AMA が実行されるまで、複数回 AMA のスタートを再試

行してください。何度も運転を繰り返すと、抵抗 Rs お

よび Rr が増加するレベルまでモーターが加熱されるこ

とがありますのでご留意ください。ただし、ほとんどの

場合、これは重大な不具合ではありません。

警報 58

AMA 内部不具合:

貴社の Danfoss 製品取り扱い代理店までご連絡下さい。

FC 300 デザインガイド
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警告 59

電流制限:

貴社の Danfoss 製品取り扱い代理店までご連絡下さい。

警告 61

エンコ損失：

貴社の Danfoss 製品取り扱い代理店までご連絡下さい。

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 に設定された値より高

くなっています。

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。

警告 64

電圧制限:

この負荷およ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/トリップ 65

コントロール・カード過温度:

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ｰ C です。

警告 66

ヒートシンク温度低:

ヒートシンク温度が 0ｰC であると測定されています。

これは、温度センサーに欠陥があり、動力部品またはコ

ントロール・カードが非常に熱くなっている恐れがある

ため、ファン速度が最高値まで達していることを示唆し

ている可能性があります。

警報 67

オプション構成を変更済み:

最後の電源切断後に 1 つ以上のオプションが追加または

取り外されました。

警報 68

安全停止の起動:

安全停止が起動済みです。通常動作を再開するには 24

V 直流を端末 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。安全停止機能を正しく安

全に使用するには、デザインガイドの関連情報および指

示に従ってください。

警報 70

不正な FC 構成:

コントロール・ボードと電源ボードの実際の組み合わせ

が不正です。

警報 80

ドライブをデフォルト値に初期化：

手動 (3 本指による) リセット後に、パラメータ設定が

デフォルト設定に初期化されています。

警報 91

アナログ入力 54 の設定が間違っています:

KTY センサーがアナログ入力端末 54 に接続されている

場合には、スイッチ S202 を位置 OFF (電圧入力) に設

定する必要があります。

警報 250

新規スペア部品:

電源またはスイッチ・モード電源が交換されています。

周波数変換器タイプ・コードを EEPROM 内で復元する必

要があります。ユニット上のラベルに従ってパラメータ

ー 14-23 で正しいタイプ・コードを選択してください。

「Save to EEPROM」(EEPROM に保存) を選択して完了す

ることを忘れないでください。

警報 251

新規タイプ・コード:

周波数変換器のタイプ・コードが新しくなっています。
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