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B.1  パラメータ一覧表の見方

B.1 パラメータ一覧表の見方

-

No.

b1-03

名称

停止方法
選択

停止が指令された場合の停止方法を選択
します。
0：減速停止
1：フリーラン停止
2：全領域直流制動（DB）停止
（回生動作をさせずにフリーラン停止
よりも速く停止します。）

3：タイマ付きフリーラン停止
（減速時間内の運転指令入力を無視
します。）

0 ～ 3 0 S S 182H

内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード

V/f センサレスベクトル

MEMO
BUS
レジ
スタ

パラメータの機能説明と
各設定値の内容です。

工場出荷時のパラメータの
初期設定値です。制御モード
によって，この初期値が変わ
るパラメータがありますので
ご注意ください。

記号

S

O

セットアップ
モード

設定 参照 設定 参照

パラメータ
設定モード

パラメータがどの制御モードで設定／参照
できるかを示します。

MEMOBUS通信時に
使用するレジスタ番号
です。



147

B.2  パラメータの種類

B

B.2 パラメータの種類

パラメータ 名称 参照
ページ パラメータ 名称 参照

ページ
A1 環境設定モード 148 H4 多機能アナログ出力 200

A2 お気に入りパラメータの設定
モード 150 H5 MEMOBUS通信 200

b1 運転モード選択 151 H6 パルス列入出力 202

b2 直流制動 153 L1 モータ保護機能 204

b3 速度サーチ 154 L2 瞬時停電処理 206

b4 タイマ機能 155 L3 ストール防止機能 208

b5 PID制御 156 L4 周波数検出 212

b6 DWELL機能 160 L5 異常リトライ 213

b8 省エネ制御 160 L6 過トルク／アンダトルク検出 214

C1 加減速時間 162 L7 トルクリミット 216

C2 S字特性 164 L8 ハードウェア保護 217

C3 スリップ補正 164 n1 乱調防止機能 222

C4 トルク補償 165 n2 速度フィードバック検出制御
機能 223

C5 速度制御 (ASR) 166 n3 ハイスリップ制動 223

C6 キャリア周波数 167 n6 モータ線間抵抗オンライン変
更 224

d1 周波数指令 169 n8 予約領域 ー
d2 周波数上限・下限 171 o1 表示設定／選択 225

d3 ジャンプ周波数 171 o2 多機能選択 226

d4 周波数指令ホールド 172 o3 コピー／リード機能 227

d7 オフセット周波数 174 o4 メンテナンス時期 228

E1 V/f特性 175 q 予約領域 ー
E2 モータパラメータ 177 r 予約領域 ー
E3 モータ 2の V/f特性 179 T1 モータのオートチューニング 230

E4 モータ 2パラメータ 179 U1 状態モニタ 232

F1 PG速度制御時の異常検出 182 U2 異常トレース 235

F6 通信オプション 184 U3 異常履歴 237

H1 多機能接点入力 187 U4 メンテナンスモニタ 238

H2 多機能接点出力 192 U5 アプリケーションモニタ 241

H3 多機能アナログ入力 197 U6 制御モニタ 241
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B.3 パラメータ一覧表

◆ A：環境設定
環境設定のパラメータ（Aパラメータ）では，LCDオペレータに表示する言語の選択，
アクセスレベルの設定，制御モードの選択，パラメータの初期化，パスワードの設定，
ユーザーパラメータの任意設定を行います。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

A1：環境設定モード
インバータ操作の基本的な環境設定には A1パラメータを使用してください。

A1-00
<22>
<25>

オペレータ表示
の言語選択

LCDオペレータに表示する言語
を選択します。
0：英語 
1：日本語
2：ドイツ語 
3：フランス語 
4：イタリア語
5：スペイン語
6：ポルトガル語
7：中国語 

0～ 7 1 � � 100

A1-01
<22>
<16>

パラメータのア
クセスレベル

パラメータのアクセスレベル
（設定／モニタ範囲）を選択し
ます。
0：モニタ専用
（A1-01, A1-04のみ設定／モ
ニタが可能です。Uパラ
メータのモニタも可能で
す。）

1：お気に入りパラメータ
（A2-01～ 32のみ設定／モ
ニタが可能です。）

2：すべてのパラメータ
（すべてのパラメータの設定
／モニタが可能です。）

0 ～ 2 2 � � 101

A1-02
<25>

制御モードの選
択

インバータの制御モードを選択
します。
ベクトル制御を選択した場合
は，モータのオートチューニン
グを実行してください。
0：V/f制御
2：センサレスベクトル制御

0, 2 HF-520:0
HF-X20:2 S S 102
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A1-03 イニシャライズ

すべてのパラメータを出荷時設
定にリセットします。
（初期化後，A1-03 は自動的に 0
（初期化しない）に設定されま
す。）
0：初期化しない
1110：ユーザパラメータ設定値

での初期化（o2-03で，
ユーザパラメータ設定値
を保存させておく必要が
あります。）

2220：2ワイヤシーケンスでの
初期化（出荷時設定にパ
ラメータを初期化しま
す。）

3330：3ワイヤシーケンスでの
初期化

5550：oPE04エラーのリセッ
ト

0, 1110, 
2220, 
3330,  
5550

0 � � 103

以下の項目は初期化できません。
• E5，U2，U3パラメータ
• A1-00，A1-02，A1-07，E1-03，F6-08，

L8-35，o2-04 ，o2-09

A1-04 パスワード
A1-05にパスワードを設定し，
A1-04でパスワードの照合を行
います。
A1-04で正しいパスワードを入
力しないと，A1-01～ A1-03，
A1-06，A2-01～ A2-33のパラ
メータを変更できません。

0 ～ 
9999 0 � � 104

A1-05 パスワードの設
定

0 ～ 
9999 0 � � 105

A1-05は，通常は表示されません。表示及
び設定を行うときは，A1-04を表示させ，

LEDオペレータの を押しながら
を押してください。

A1-06 用途選択

選択した用途でよく使用するパ
ラメータを A2-01～ A2-16に
設定します。
0：汎用（A2-01～ 32のお気に
入りパラメータ機能は無効
です。）

1：給水ポンプ
2：コンベヤ
3：給排気用ファン
4：AHU (HVAC)ファン
5：空気圧コンプレッサ
6：ホイスト（昇降）
7：クレーン（横行・走行）
8：コンベヤ 2

0 ～ 8 0 � � 127

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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A2：お気に入りパラメータの設定モード
インバータにお気に入りパラメータを登録するときは A2パラメータを使用してください。

A2-01
～

A2-32

お気に入り 1～
お気に入り 32

最近変更したパラメータとその
値を自動的に保存したり，頻繁
に使用するパラメータをユー
ザー側で登録させるための機能
です。
A1-01に 1を設定した場合に有
効です。

A1-02, 
b1-01
～

o2-08

<16> � � 106 ～ 
125

A2-33 お気に入り自動
登録機能

0：自動登録無効（A2-01～
A2-32はユーザー側で登録
してください。）

1：自動登録有効（A2-17～
A2-32に，最近変更したパ
ラメータを保存します。）

0，1 <4> � � 126

<4> A1-06（用途選択）を変更すると，出荷時設定の値も変更されます。A1-06 = 0（汎用）のときは 0
になります。A1-06 ≠ 0（用途別設定）のときは 1になります。

<14> 出荷時設定は，o2-09（イニシャライズモード）の設定によって異なります。
<16> A1-06（用途選択）を変更すると，出荷時設定の値も変更されます。
<22> 運転中に設定を変更できます。
<25> イニシャライズ (A1-03 = 1110/2220/3330)でパラメータを出荷時設定にリセットすることはできま

せん。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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◆ b：アプリケーション
アプリケーションのパラメータ（b パラメータ）では，運転モードの選択，直流制動，
速度サーチ，タイマ機能，PID制御，DWELL機能，省エネ制御などを設定します。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

b1：運転モード選択
運転モードの選択には b1パラメータを使用してください。

b1-01 周波数指令選択
1

周波数指令の入力方法を選択し
ます。
0：LEDオペレータ
1：制御回路端子（アナログ入
力）

2：MEMOBUS通信
3：オプションユニット
4：パルス列入力

0 ～ 4 1 S S 180

b1-02 運転指令選択 1

運転指令の入力方法を選択しま
す。
0：LEDオペレータ
1：制御回路端子（シーケンス
入力）

2：MEMOBUS通信
3：オプションユニット

0 ～ 3 1 S S 181

b1-03 停止方法選択 

停止が指令された場合の停止方
法を選択します。
0：減速停止
1：フリーラン停止
2：全領域直流制動 (DB)停止
（回生動作をさせずにフリー
ラン停止よりも速く停止さ
せます。）

3：タイマ付きフリーラン停止
（減速時間内の運転指令入力
は無視されます。）

0～ 3 0 S S 182

b1-04 逆転禁止選択
モータの逆回転禁止選択
0：逆転可能
1：逆転禁止

0，1 0 � � 183
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b1-07 運転指令切り替
え後の運転選択

運転指令の入力方法が次のよう
に切り替わったときの運転イン
タロック方式を選択します。
• LOCALから REMOTE（LED
オペレータからリモート）

•指令権切替コマンド (H1-�� 
= 2)

0：運転指令権切替後，切替先
の運転指令が入っていても
運転しない（一度運転信号
を OFFした後，運転信号の
再入力で運転します。）

1：運転指令権が切り替わると，
切替先の運転信号に従って
運転する

0，1 0 � � 186

b1-08
プログラムモー
ドの運転指令選
択

インバータ運転中にプログラム
モードに移行したときの運転イ
ンタロックを設定します。
0：運転不可
1：運転可能
2：プログラムモードへの移行
不可（運転中はプログラム
モードに移りません。）

0～ 2 0 � � 187

b1-14 相順選択

インバータ出力端子 U/T1，V/
T2，W/T3の相順を切替選択し
ます。
0：標準
1：相順入れ替え

0，1 0 � � 1C3

b1-15 周波数指令選択
2

指令権切替コマンド使用時の周
波数指令の入力方法を選択しま
す。
0：LEDオペレータ
1：制御回路端子（アナログ入
力）

2：MEMOBUS通信
3：オプションユニット
4：パルス列入力

0～ 4 0 � � 1C4

b1-16 運転指令選択 2

指令権切替コマンド使用時の運
転指令の入力方法を選択しま
す。
0：LEDオペレータ
1：制御回路端子（シーケンス
入力）

2：MEMOBUS通信
3：オプションユニット

0～ 3 0 � � 1C5

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル



B.3  パラメータ一覧表

 153

B

b1-17 電源 ON/OFFで
の運転許可

電源投入前に運転指令を入力し
た状態で，電源投入と同時に
モータが動き出すことを禁止／
許可します。
0：禁止
1：許可

0，1 1 � � 1C6

b2：直流制動
直流制動の設定には b2パラメータを使用してください。

b2-01
零速度レベル
（直流制動開始
周波数）

減速停止 (b1-03 = 0)時に ,直流
制動を開始する周波数を設定し
ます。
b2-01 < E1-09の場合は，E1-09
から直流制動を開始します。

0.0 ～ 
10.0 0.5 Hz � � 189

b2-02 直流制動電流
インバータ定格出力電流を
100%としたときの，直流制動
電流を%で設定します。

0 ～ 
75

50% � � 18A

b2-03 始動時直流制動
時間

始動時直流制動の時間を 0.01
秒単位で設定します。
フリーラン中のモータを停止さ
せて始動する場合に使用しま
す。0.00を設定したとき，この
機能は無効になります。

0.00
 ～ 

10.00

0.00 s
<1> � � 18B

b2-04 停止時直流制動
時間

停止時直流制動の時間を 0.01
秒単位で設定します。
停止時に惰性で回転してしまう
場合に使用します。
b1-03 = 2（全領域直流制動停
止）のときの実際の直流制動時
間は以下のように算出できま
す。
（b2-04）× 10×（出力周波数）
÷（E1-04）
b1-03 = 0（減速停止）のとき
は，モータが減速停止またはハ
イスリップ制動で停止するまで
の制動時間を設定します。0.00
を設定したとき，この機能は無
効になります。

0.00
 ～ 

10.00
0.0 s � � 18C

b2-08 磁束補償量
無負荷電流値 (E2-03)を 100% 
としたときの，磁束補償量を%
で設定します。

0 ～
1000 0% 190× �

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル



B.3  パラメータ一覧表

154 

b3：速度サーチ
速度サーチの設定には b3パラメータを使用してください。

b3-01 始動時速度
サーチ選択

始動（運転指令入力）時の速度
サーチの有効／無効を選択しま
す。
0：無効
1：有効
速度サーチ方式（電流検出形／
速度推定形）の選択は b3-24で
行います。瞬時停電時の動作選
択は L2-01で行います。長距離
配線時やモータが 120 Hz以上
の周波数でフリーランしている
場合は，短絡制動機能をご使用
ください。

0 ， 1 0 � � 191

b3-02
速度サーチ動作
電流（電流検出
形）

インバータ定格出力電流を
100%としたときの，速度サー
チの動作電流を%で設定しま
す。（通常，設定を変更する必
要はありません。）
設定値で再始動できない場合
は，設定値を小さくしてくださ
い。

0 ～ 
200

120%
<2> � � 192

b3-03 速度サーチ減速
時間（共通）

速度サーチ動作中の減速時間を
設定します。
最高出力周波数から最低出力周
波数に減速するまでの時間を設
定してください。

0.1 ～ 
10.0 2.0 s � � 193

b3-05
速度サーチ
待ち時間（共
通）

インバータの出力側に電磁接触
器がある場合，電磁接触器の動
作遅れ時間を設定します。
瞬時停電復帰後の運転継続する
場合，設定された時間を待って
速度サーチ動作を開始します。

0.0 ～ 
100.0 0.2 s � � 195

b3-06
速度サーチ中の
出力電流 1
（速度推定形）

速度サーチ前段中の出力電流の
大きさを，モータの定格電流に
対する係数として設定します。
モータの定格電流は E2-01/
E4-01の設定値です。インバー
タ定格電流の設定により，内部
で自動的にリミットされます。

0.0～
2.0

<12> � � 196

b3-08
速度サーチ用電
流制御ゲイン
（速度推定形）

通常，変更する必要はありませ
ん。速度推定形速度サーチ中の
電流制御器の比例ゲインを設定
します。

0.00～
6.00

<90> � � 198

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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b3-10
速度サーチ検出
補正ゲイン
（速度推定形）

速度サーチした速度に補正ゲイ
ンを掛けた速度で，再始動しま
す（励磁サーチ専用です）。始
動時サーチなどで，長時間ベー
スブロックした後に速度サーチ
するとき，ov（過電圧）が発生
する場合は，値を大きく設定し
てください。

1.00～
1.20

1.05 � � 19A

b3-14 回転方向サーチ
選択

速度サーチ実行中にモータの回
転方向を検出するかどうかを選
択します。
0： 無効（指令回転方向で運転
します。）

1：有効（速度サーチした回転
方向で運転します。）

0，1 0 � � 19E

b3-17
速度サーチ
リトライ動作
電流レベル

インバータ定格出力電流を
100%として，速度サーチリト
ライを実施する電流レベルを%
で設定します。

0～ 200 150% � � 1F0

b3-18
速度サーチ
リトライ動作
検出時間

速度サーチリトライ動作を検出
するまでの時間を 0.01秒単位
で設定します。

0.00～
1.00 0.10 s � � 1F1

b3-19 速度サーチ
リトライ回数

速度サーチリトライ動作の回数
を設定します。 0～ 10 3 � � 1F2

b3-24 速度サーチ方式
選択

始動時または瞬時停電復帰時の
速度サーチ方式を設定します。
0： 電流検出形
1： 速度推定形
始動時の速度サーチ有効／無効
の選択は b3-01で行います。瞬
時停電時の動作選択は L2-01で
行います。長距離配線時やモー
タが 1.5 kW以下の容量では推
定形の速度サーチではなく，電
流検出形の速度サーチをご使用
ください。

0，1 0 � � 1C0

b4：タイマ機能
タイマ機能の設定には b4パラメータを使用してください。

b4-01 タイマ機能の
オン側遅れ時間

H1-��（多機能接点入力）と，
H2-��（多機能接点出力）に
タイマ機能が設定されている場
合に有効です。
タイマ機能入力に対するタイマ
機能出力のオン側遅れ時間（不
感帯）を，0.1秒単位で設定し
ます。

0.0 ～ 
300.0 0.0 s � � 1A3

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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b4-02 タイマ機能の
オフ側遅れ時間

H1-��（多機能接点入力）と，
H2-��（多機能接点出力）に
タイマ機能が設定されている場
合に有効です。
タイマ機能入力に対するタイマ
機能出力のオフ側遅れ時間（不
感帯）を，0.1秒単位で設定し
ます。

0.0 ～ 
300.0 0.0 s � � 1A4

b5：PID制御
PID制御の設定には b5パラメータを使用してください。

b5-01 PID制御の選択

PIDの制御方式を選択します。
0：PID制御無効
1：PID制御有効
（偏差を D制御します。）

2：PID制御有効
（フィードバック値を D制
御します。）

3：PID制御有効
（周波数指令 + PID出力，偏
差を D制御します。）

4：PID制御有効
（周波数指令 + PID出力，
フィードバック値を D制御
します。）

0 ～ 4 0 � � 1A5

b5-02
<22> 比例ゲイン (P)

P制御の比例ゲインを倍率で設
定します。0.00設定時，P制御
は動作しません。

0.00
 ～ 

25.00
1.00 � � 1A6

b5-03
<22> 積分時間 (I)

I制御の積分時間を設定します。
0.0設定時，I制御は動作しませ
ん。

0.0 ～ 
360.0 1.0 s � � 1A7

b5-04
<22>

積分時間 (I)の
上限値

最高出力周波数を 100%とした
ときの，I制御後の上限値を%
で設定します。

0.0 ～ 
100.0 100.0% � � 1A8

b5-05
<22> 微分時間 (D)

D制御の微分時間を設定しま
す。
0.00設定時，D制御は動作しま
せん。

0.00 ～ 
10.00 0.00 s � � 1A9

b5-06
<22> PIDの上限値

最高出力周波数を 100%とした
ときの，PID制御後の上限値を
%で設定します。

0.0 ～ 
100.0 100.0% � � 1AA

b5-07
<22>

PIDオフセット
調整

最高出力周波数を 100%とした
ときの，PID制御のオフセット
を%で設定します。

-100.0
 ～ 

100.0
0.0% � � 1AB

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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b5-08
<22>

PIDの一次遅れ
時定数

PID制御の出力に対するローパ
スフィルタ時定数を設定しま
す。
（通常，設定する必要はありま
せん。）

0.00 ～ 
10.00 0.00 s � � 1AC

b5-09 PID出力の特性
選択

PID出力の正／逆特性を選択し
ます。
0：PIDの出力は正特性
1：PIDの出力は逆特性（出力
符号を反転させます。）

0，1 0 � � 1AD

b5-10 PID出力ゲイン PID出力ゲインを設定します。 0.00 ～ 
25.00 1.00 � � 1AE

b5-11 PID出力の逆転
選択

PID出力の逆転方法を選択しま
す。
0：逆転無効（PID出力が負の
ときゼロリミットし，イン
バータ出力は停止します。）

1：逆転有効（PID出力が負の
ときインバータは逆転しま
す。）

0，1 0 � � 1AF

b5-12
PIDフィード
バック異常検出
選択

0：異常検出なし
1：異常検出あり（軽故障が出
力されますが運転を継続し
ます。）

2：異常検出あり（異常接点出
力し，インバータ出力を遮
断します。）

3：異常検出なし（PID制御
キャンセル入力中は検出無
効です。）

4：異常検出あり（軽故障が出
力されますが運転を継続し
ます。PID制御キャンセル
入力中は検出無効です。）

5：異常検出あり（異常接点出
力し，インバータ出力を遮
断します。PID制御キャン
セル入力中は検出無効で
す。）

0 ～ 5 0 � � 1B0

b5-13
PIDフィード
バック喪失検出
レベル

最高出力周波数を 100%とした
ときの，PIDフィードバック喪
失検出レベルを%で設定しま
す。

0 ～ 100 0% � � 1B1

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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b5-14
PIDフィード
バック喪失検出
時間

PIDフィードバック喪失検出時
間を設定します。

0.0 ～ 
25.5 1.0 s � � 1B2

b5-15 PIDスリープ機
能動作レベル

PIDスリープ機能の開始レベル
を周波数で設定します。
（注）PID制御を選択しなくて
も有効です。

0.0 ～ 
400.0 0.0 Hz � � 1B3

b5-16 PIDスリープ動
作遅れ時間

PIDスリープ機能開始までの遅
れ時間を設定します。

0.0 ～ 
25.5 0.0 s � � 1B4

b5-17 PID指令用加減
速時間

PID指令用の加減速時間を設定
します。

0 ～ 
255 0 s � � 1B5

b5-18 PID 目標値選択
b5-19（PID目標値）の有効／
無効を選択します。
0：無効
1：有効

0，1 0 � � 1DC

b5-19 PID目標値 b5-18=1のとき PID目標値を%
で設定します。

0.00～
100.00 0.00% � � 1DD

b5-20 PID目標値
スケーリング

b5-19（PID目標値）を設定／
表示するときの単位を設定しま
す。U5-01（PIDフィードバッ
ク量），U5-04（PID目標値）の
単位を設定します。
0：0.01 Hz単位
1：0.01%単位（最高出力周波
数を 100%として設定しま
す。）

2：min-1単位（モータ極数を設
定します。）

3：任意設定（b5-38，b5-39で
設定します。）

0～ 3 1 � � 1E2

b5-34
<22> PID出力下限値

最高出力周波数を 100%とした
ときの，PID出力の最低出力値
を%で設定します。0.0%設定
時は，下限機能は動作しませ
ん。

-100.0
～ 100.0 0.0% � � 19F

b5-35
<22> PID 入力制限値

最高出力周波数を 100%とした
ときの，PID入力（偏差）の制
限値を%で設定します。符号
付きで動作します。

0.0～
1000.0

1000.0
% � � 1A0

b5-36
PIDフィード
バック超過検出
レベル

最高出力周波数を 100%とした
ときの，PIDフィードバック超
過検出レベルを%で設定しま
す。

0～ 100 100% � � 1A1

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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b5-37
PID フィード
バック超過検出
時間

PIDフィードバック超過検出時
間を，秒単位で設定します。

0.0～
25.5 1.0 s � � 1A2

b5-38
PID目標値設定
／表示の任意表
示設定

最高出力周波数のときに U5-01
と U5-04に設定／表示したい値
を設定します。
b5-20 = 3のとき有効になりま
す。

1～
60000

<5> � � 1FE

b5-39
PID目標値設定
／表示の小数点
以下の桁数

U5-01と U5-04の設定／表示時
の小数点以下の桁数を選択しま
す。
b5-20 = 3のとき有効になりま
す。
0：整数
1：小数点以下 1桁
2：小数点以下 2桁
3：小数点以下 3桁

0～ 3 <5> � � 1FF

b5-40 PID時の周波数
指令表示選択

PID時の周波数指令表示を選択
します。
0：PID補正分を反映した後の
周波数指令
1：PID補正分を反映する前の
周波数指令

0，1 0 � � 17F

b5-47
PID出力の逆転
選択 2

b5-01=3,4時の逆転方法を選択
します。
0：逆転無効

PID出力が負のときゼロリ
ミットし，インバータ出力
は停止します。

1：逆転有効
PIDの出力が負のときイン
バータは逆転します。b1-04
で逆転禁止されている場合 , 
ゼロリミットします。

0，1 1 � � 17D

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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b6：DWELL機能
DWELL機能の設定には b6パラメータを使用してください。

b6-01 始動時 DWELL
周波数

重い負荷の始動及び停止時に一
時的に出力周波数を保持させま
す。
b6-01，b6-02で始動時に保持
する周波数の値と保持時間を設
定します。
b6-03，b6-04で停止時に保持
する周波数の値と保持時間を設
定します。

0.0 ～ 
400.0 0.0 Hz � � 1B6

b6-02 始動時 DWELL
時間

0.0 ～ 
10.0 0.0 s � � 1B7

b6-03 停止時 DWELL
周波数

0.0 ～ 
400.0 0.0 Hz � � 1B8

b6-04 停止時 DWELL
時間

0.0 ～ 
10.0 0.0 s � � 1B9

b8：省エネ制御
省エネ制御の設定には b8パラメータを使用してください。

b8-01 省エネモード選
択

省エネ制御機能の有効／無効を
選択します。
0：無効
1：有効

0，1 0 � � 1CC

b8-02
<22>

省エネ制御ゲイ
ン

省エネ制御のゲインを設定しま
す。（ベクトル制御時）

0.0 ～ 
10.0 0.7 × � 1CD

b8-03
<22>

省エネ制御
フィルタ時定数

省エネ制御のフィルタ時定数を
設定します。（ベクトル制御時）

0.00 ～ 
10.00

0.50
<12> × � 1CE

b8-04 省エネ係数

モータ効率が最大となる値を設
定します。（V/f制御時）
容量が 3.7 kw以下のインバー
タの場合は設定範囲が 0.0～
2000.0となります。

0.00～ 
655.00

<51>
<57> � × 1CF

b8-05 電力検出フィル
タの時定数

出力電力の検出用の時定数を設
定します。（V/f制御時）

0 ～ 
2000 20 ms � × 1D0

<1> A1-02（制御モードの選択）を変更すると，出荷時設定の値も変更されます。センサレスベクトル
制御の出荷時設定を示しています。

<2> A1-02（制御モードの選択）を変更すると，出荷時設定の値も変更されます。V/f制御の出荷時設定
を示しています。

<5> 出荷時設定は，b5-20（PID目標値スケーリング） の設定によって異なります。
<12> 出荷時設定は，o2-04（インバータユニット選択）の設定によって異なります。
<22> 運転中に設定を変更できます。
<32> フリーラン中のモータの速度や，適用した機械のイナーシャによっては，制動抵抗器が必要となる

場合があります。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

b6-01 b6-03

b6-02 b6-04

運転指令

時間

出力周波数

ON OFF
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<51> オートチューニングや手動設定で E2-11（モータ定格容量）の値が変更されると設定範囲が変わり
ます。

<57> 出荷時設定は，o2-04（インバータユニット選択）と C6-01（ND/HD選択）の設定によって異なり
ます。

<90> A1-02（制御モードの選択）の設定によって，出荷時設定が異なります。
A1-02 = 0（V/f 制御モード）：0.50
A1-02 = 2（センサレスベクトル制御モード）：0.50
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◆ C：チューニング（調整）
チューニングのパラメータ（Cパラメータ）では，加減速時間，S字特性，スリップ補
正，トルク補償，キャリア周波数の機能について設定します。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

C1：加減速時間
モータの加減速の設定には C1パラメータを使用してください。

C1-01
<22> 加速時間 1

出力周波数が 0%から 100%に
なるまでの加速時間を設定しま
す。
100%は最高出力周波数です。

0.0 ～ 
6000.0

<6>
10.0 s

S S 200

C1-02
<22> 減速時間 1

出力周波数が 100%から 0%に
なるまでの減速時間を設定しま
す。
100%は最高出力周波数です。

S S 201

C1-03
<22> 加速時間 2

多機能入力「加減速時間選択
1」が ONのときの加速時間を
設定します。

� � 202

C1-04
<22> 減速時間 2

多機能入力「加減速時間選択
1」が ONのときの減速時間を
設定します。

� � 203

C1-05
<22>

加速時間 3（第
2モータ用加速
時間 1）

多機能入力「加減速時間選択
2」が ONのときの加速時間を
設定します。

� � 204

C1-06
<22>

減速時間 3（第
2モータ用減速
時間 1）

多機能入力「加減速時間選択
2」が ONのときの減速時間を
設定します。

� � 205

C1-07
<22>

加速時間 4（第
2モータ用加速
時間 2）

多機能入力「加減速時間選択
1」及び「加減速時間選択 2」
が ONのときの加速時間を設定
します。

� � 206

C1-08
<22>

減速時間 4（第
2モータ用減速
時間 2）

多機能入力「加減速時間選択
1」及び「加減速時間選択 2」
が ONのときの減速時間を設定
します。

� � 207

C1-09 非常停止時間

多機能入力「非常停止」が ON
のときの減速時間を設定しま
す。
（注）異常検出時の停止方法と

して「非常停止」を選択
した場合にも使用します。

0.0 ～ 
6000.0

<6>
10.0 s � � 208
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C1-10 加減速時間の単
位

C1-01～ C1-09の設定単位を選
択します。
0：0.01秒単位（0.00～ 600.00
秒）

1：0.1秒単位（0.00～ 600.00
秒）

0，1 1 � � 209

C1-11 加減速時間の
切り替え周波数

加減速時間の自動切り替えを行
う周波数を設定します。
出力周波数 (Fout) < C1-11：加
減速時間 4
出力周波数 (Fout) ≧ C1-11：加
減速時間 1
ただし，多機能入力「加減速時
間選択 1」及び「加減速時間選
択 2」が C1-11の設定より優先
されます。

0.0 ～ 
400.0 0.0 Hz � � 20A

C1-14 加減速レート設
定基準周波数

加減速時間を算出するための基
準周波数を設定します。
C1-14 = 0.0 Hzの場合
•加速時間 1～ 4： 0 Hzから

E1-04（最高出力周波数）に
加速するまでの時間

•減速時間 1～ 4，非常停止時
間：E1-04（最高出力周波数）
から 0 Hzに減速するまでの
時間

C1-14 ≠ 0.0 Hzの場合
•加速時間 1～ 4：0 Hzから

C1-14（加減速レート設定基
準周波数）に加速するまでの
時間

•減速時間 1～ 4，非常停止時
間：C1-14（加減速レート設
定基準周波数）から 0 Hzに
減速するまでの時間

0.0 ～ 
400.0 0.0 Hz � � 264

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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C2：S字特性
S字特性の設定には C2パラメータを使用してください。

C2-01 加速開始時の
S字特性時間

次の 4個所において S字特性時
間を設定します。機械の起動／
停止時の振動を低減します。

S字特性時間を設定すると ,開
始時・完了時 S字特性時間の 1/
2だけ ,加減速時間が長くなり
ます。

0.00 ～ 
10.00 0.0 s � � 20B

C2-02 加速完了時の
S字特性時間

0.00 ～ 
10.00 0.0 s � � 20C

C2-03 減速開始時の
S字特性時間

0.00 ～ 
10.00 0.0 s � � 20D

C2-04 減速完了時の
S字特性時間

0.00 ～ 
10.00 0.00 s � � 20E

C3：スリップ補正
スリップ補正の設定には C3パラメータを使用してください。

C3-01
<22>

スリップ
補正ゲイン

負荷を動作させたときの速度精
度を向上させたい場合に設定し
ます。
次のような場合に調整してくだ
さい。
•速度が目標値よりも低い場合
は，設定値を大きくする

•速度が目標値よりも高い場合
は，設定値を小さくする

（注）通常，設定する必要はあ
りません。

簡易 PG付き V/f制御モード
(H6-01 = 3)時，この機能は無
効になります。

0.0 ～ 
2.5

0.0
<2> � � 20F

C3-02 スリップ補正
一次遅れ時定数

スリップ補正機能の一次遅れ時
定数を設定します。
次のような場合に調整してくだ
さい。
• スリップ補正の応答性が低い
場合は，設定値を小さくする

• 速度が安定しない場合は，設
定値を大きくする

簡易 PG付き V/f制御モード
(H6-01 = 3)時，この機能は無
効になります。

0 ～ 
10000

2000 
ms
<2>

� � 210

C3-03 スリップ補正
リミット

モータ定格スリップ量を 100%
としたときに，スリップ補正機
能の補正量に対する上限値を%
で設定します。簡易 PG付き V/
f制御モード (H6-01 = 3)時，こ
の機能は無効になります。

0 ～ 250 250% � � 211

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

運転指令

時間

出力周波数

C2-01 C2-04

C2-02 C2-03

ON OFF
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C3-04
回生動作中の
スリップ補正選
択

回転動作中のスリップ補正の有
効／無効を選択します。
0：無効
1：有効
回生中にスリップ補正機能を動
作させた場合は，瞬時の回生量
が増加するため，制動抵抗器が
必要になる場合があります。

0，1 1 � � 212

C3-05 出力電圧制限動
作選択

出力電圧飽和状態になったとき
に，モータ磁束を自動的に下げ
るかどうかを選択します。
0：無効
1：有効

0，1 1 × � 213

C3-18 出力電圧制限レ
ベル

出力電圧制限動作選択（C3-05）
が有効時の電圧指令の制限率を
設定します。
（通常、調整する必要はありま
せん。）

70.0～
100.0% 90.00% × � 263

C4：トルク補償
トルク補償の設定には C4パラメータを使用してください。

C4-01
トルク補償
（トルクブース
ト）ゲイン

V/f制御：トルク補償のゲイン
を倍率で設定します。
モータの負荷が大きくなったと
きにインバータの出力電圧も大
きくさせて出力トルクを増加さ
せる機能です。
次のような場合に調整してくだ
さい。
• 低速回転時の出力電流がイン
バータ定格出力電流を超えな
い範囲で調整する

• ケーブル長が長い場合は，設
定値を大きくする

• モータ容量がインバータ容量
（最大適用モータ容量）より
も小さい場合は，設定値を大
きくする

• モータが振動する場合は，設
定値を小さくする

センサレスベクトル制御：トル
ク補償のゲインを倍率で設定し
ます。通常，設定する必要はあ
りません。

0.00 ～ 
2.50

1.00
<2> � � 215

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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C4-02 トルク補償の
一次遅れ時定数

トルク補償の一次遅れを設定し
ます。
次のような場合に調整してくだ
さい。
• モータが振動する場合は，設
定値を大きくする

• モータの応答性が低い場合
は，設定値を小さくする

0 ～ 
60000

200 ms
<1> � � 216

C4-03 起動トルク量
（正転用）

モータの定格トルクを 100% と
したときの，正転時の起動トル
ク量を%で設定します。

0.0 ～ 
200.0 0.0% × � 217

C4-04 起動トルク量
（逆転用）

モータの定格トルクを 100% と
したときの，逆転時の起動トル
ク量を%で設定します。

-200.0 
～ 0.0 0.0% × � 218

C4-05 起動トルク時定
数

正転／逆転時の起動トルク量
(C4-03，C4-04)の立ち上げ時
定数を設定します。
4 ms以下 に設定した場合，こ
の機能は無効です。

0～
200 10 ms × � 219

C4-06
トルク補償の
一次遅れ時定数
2

加速完了時，または負荷の大き
さが急変したときに過電圧 (ov)
になる場合に設定値を大きくし
ます。
（注）通常，設定する必要はあ

りません。設定する場合
は，n2-03（速度フィード
バック検出抑制 (AFR)時
定数 2）も調整してくだ
さい。

0～
10000 150 ms × � 21A

C5：速度制御 (ASR)
速度制御 (ASR)の設定には C5パラメータを使用してください。

C5パラメータは，A1-02 = 0（V/f制御モード）かつ H6-01 = 3（簡易 PG付き V/fモード）と設定したと
きに有効になります。

C5-01
<22>

速度制御 (ASR)
の比例ゲイン 1 
(P)

速度制御ループ (ASR)の比例ゲ
インを設定します。

0.00～
300.00 0.20 � × 21B

C5-02
<22>

速度制御 (ASR)
の積分時間 1 (I)

速度制御ループ (ASR)の積分時
間を，秒単位で設定します。

0.000～
10.000 0.200 s � × 21C

C5-03
<22>

速度制御 (ASR)
の比例ゲイン 2 
(P)

速度制御ループ (ASR)の比例ゲ
イン 2を設定します。回転速度
に応じてゲインを変化させたい
場合に設定してください。

0.00～
300.00 0.02 � × 21D

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル



B.3  パラメータ一覧表

 167

B

C5-04
<22>

速度制御 (ASR)
の積分時間 2 (I)

速度制御ループ (ASR)の積分時
間 2を秒単位で設定します。回
転速度に応じてゲインを変化さ
せたい場合に設定してくださ
い。

0.000～
10.000 0.050 s � × 21E

C5-05
<22>

速度制御 (ASR)
リミット

速度制御ループ (ASR)で補正す
る周波数の上限値を，最高出力
周波数を 100%として設定しま
す。

0.0～
20.0 5.0% � × 21F

C6：キャリア周波数
キャリア周波数の設定には C6パラメータを使用してください。

C6-01 ND/HD選択

0：重負荷定格 (HD)
過負荷耐量：定格出力電流

(HD) の 150% 60 秒
キャリア周波数：2 kHz（出

荷時設定）
1：軽負荷定格 (ND)
過負荷耐量：定格出力電流
(ND)の 120% 60 秒
キャリア周波数：2 kHz，
Swing PWM（出荷時設定）

0，1 0 S S 223

C6-02 キャリア周波数
選択

キャリア周波数の固定パターン
を選択します。
1：2.0 kHz
2：5.0 kHz
3：8.0 kHz
4：10.0 kHz
5：12.5 kHz
6：15.0 kHz
7：Swing PWM1
8：Swing PWM2
9：Swing PWM3
A：Swing PWM4
B：漏れ電流検出低減 PWM
C～ E：設定不可
F：C6-03 ～ 05 のパラメータを
使用して詳細な設定が可能

1～ B
および

F

HF-520:2
HF-X20:1 S S 224

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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C6-03 キャリア周波数
上限

C6-02 = Fのとき設定可能です。
キャリア周波数の上限と下限を
設定します。
ベクトル制御モードでは，キャ
リア周波数は C6-03（キャリア
周波数上限）に固定されます。

Kは，C6-03の設定値によって
決まる係数です。
C6-03 ≧ 10.0 kHz：K = 3
10.0 kHz > C6-03 ≧ 5.0 kHz：K 
= 2
5.0 kHz > C6-03：K = 1
C6-05≦ 6のとき，C6-04は無
効になります。（キャリア周波
数は C6-03固定になります。）

 1.0～ 
 15.0

<8> � � 225

C6-04 キャリア周波数
下限

 1.0 ～ 
15.0

<8> � × 226

C6-05 キャリア周波数
比例ゲイン

C6-02 = Fのとき設定可能です。
キャリア周波数比例ゲインを設
定します。
ベクトル制御モードでは，キャ
リア周波数は C6-03（キャリア
周波数上限）に固定されます。

00 ～ 99 <8> � × 227

<1> A1-02（制御モードの選択）を変更すると，出荷時設定の値も変更されます。センサレスベクトル
制御の出荷時設定を示しています。

<2> A1-02（制御モードの選択）を変更すると，出荷時設定の値も変更されます。V/f制御の出荷時設定
を示しています。

<3> 出荷時設定は，o2-04（インバータユニット選択），A1-02（制御モードの選択），C6-01（ND/HD選
択）の設定によって異なります。

<6> 加減速時間の設定範囲は，C1-10（加減速時間の単位）の設定によって変わります。C1-10に 0
（0.01秒単位）が設定された場合，加減速時間の設定範囲は，0.00～ 600.00（秒）となります。

<8> 出荷時設定は，C6-02（キャリア周波数選択） の設定によって異なります。
<22> 運転中に設定を変更できます。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

出力周波数×(C6-05)×K

E1-04

C6-03

C6-04

出力
周波数

キャリア
周波数

（最高出力周波数）
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◆ d：指令
指令のパラメータ（dパラメータ）では，周波数指令値を設定します。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

d1：周波数指令
周波数指令の設定には d1パラメータを使用してください。

d1-01
<22> 周波数指令 1

周波数指令を，o1-03（周波数
指令の表示／設定単位）で設定
した単位で設定します。
（o1-03の出荷時設定は，Hz単
位です。）
周波数指令を有効にする場合
は，「b1-01　周波数指令選択
1」（109ページ）を参照してく
ださい。

0.00～ 
400.00

<11>
<19>

0.00 Hz S S 280

d1-02
<22> 周波数指令 2

多機能入力「多段速指令 1」が
onのときの周波数指令を設定
します。（設定単位は o1-03で
設定します。）

0.00 Hz S S 281

d1-03
<22> 周波数指令 3

多機能入力「多段速指令 2」が
onのときの周波数指令を設定
します。（設定単位は o1-03で
設定します。）

0.00 Hz S S 282

d1-04
<22> 周波数指令 4

多機能入力「多段速指令 1,2」
が onのときの周波数指令を設
定します。（設定単位は o1-03
で設定します。）

0.00 Hz S S 283

d1-05
<22> 周波数指令 5

多機能入力「多段速指令 3」が
onのときの周波数指令を設定
します。（設定単位は o1-03で
設定します。）

0.00 Hz � � 284

d1-06
<22> 周波数指令 6

多機能入力「多段速指令 1,3」
が onのときの周波数指令を設
定します。（設定単位は o1-03
で設定します。）

0.00 Hz � � 285

d1-07
<22> 周波数指令 7

多機能入力「多段速指令 2,3」
が onのときの周波数指令を設
定します。（設定単位は o1-03
で設定します。）

0.00 Hz � � 286
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d1-08
<22> 周波数指令 8

多機能入力「多段速指令 1,2,3」
が onのときの周波数指令を設
定します。（設定単位は o1-03
で設定します。）

0.00～ 
400.00

<11>
<19>

0.00 Hz � � 287

d1-09
<22> 周波数指令 9

多機能入力「多段速指令 4」が
onのときの周波数指令を設定
します。（設定単位は o1-03で
設定します。）

0.00 Hz � � 288

d1-10
<22> 周波数指令 10

多機能入力「多段速指令 1,4」
が onのときの周波数指令を設
定します。（設定単位は o1-03
で設定します。）

0.00 Hz � � 28B

d1-11
<22> 周波数指令 11

多機能入力「多段速指令 2,4」
が onのときの周波数指令を設
定します。（設定単位は o1-03
で設定します。）

0.00 Hz � � 28C

d1-12
<22> 周波数指令 12

多機能入力「多段速指令 1,2,4」
が onのときの周波数指令を設
定します。（設定単位は o1-03
で設定します。）

0.00 Hz � � 28D

d1-13
<22> 周波数指令 13

多機能入力「多段速指令 3,4」
が onのときの周波数指令を設
定します。（設定単位は o1-03
で設定します。）

0.00 Hz � � 28E

d1-14
<22> 周波数指令 14

多機能入力「多段速指令 1,3,4」
が onのときの周波数指令を設
定します。（設定単位は o1-03
で設定します。）

0.00 Hz � � 28F

d1-15
<22> 周波数指令 15

多機能入力「多段速指令 2,3,4」
が onのときの周波数指令を設
定します。（設定単位は o1-03
で設定します。）

0.00 Hz � � 290

d1-16
<22> 周波数指令 16

多機能入力「多段速指令 1, 2, 3, 
4」が onのときの周波数指令を
設定します。（設定単位は
o1-03で設定します。）

0.00 Hz � � 291

d1-17
<22> 寸動周波数指令

多機能入力「寸動周波数選択」，
「FJOG指令」，「RJOG指令」
が onのときの周波数指令を設
定します。（設定単位は o1-03
で設定します。）

0.00～ 
400.00

<11>
<19>

5.00 Hz S S 292

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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d2：周波数上限・下限
周波数指令の上限値・下限値の設定には d2パラメータを使用してください。

d2-01 周波数指令上限
値

最高出力周波数 (E1-04)を
100%としたときの，出力周波
数指令の上限値を%で設定し
ます。
周波数指令の値が設定値を上
回っても，インバータの速度は
この上限値を超えません。

0.0 ～ 
110.0 100.0% � � 289

d2-02 周波数指令下限
値

最高出力周波数 (E1-04)を
100%としたときの，出力周波
数指令の下限値を%で設定し
ます。
周波数指令の値が設定値を下
回っても，インバータの速度は
この下限値を超えません。

0.0 ～ 
110.0 0.0% � � 28A

d2-03 主速指令下限値

最高出力周波数を 100%とした
ときの，主速周波数指令の下限
値を%で設定します。
d2-02（周波数指令下限値）と
d2-03（主速指令下限値）の両
方を設定した場合は，高い方の
値が有効となります。

0.0 ～ 
110.0 0.0% � � 293

d3：ジャンプ周波数
ジャンプ周波数の設定には d3パラメータを使用してください。

d3-01 ジャンプ周波数
1

機械系及びモータに固有の振動
から発生する共振を避けて運転
するために設定します。避けた
い周波数エリアの中央値を設定
します。
0.0 設定時は，ジャンプ周波数
は無効となります。
周波数設定禁止範囲が重複しな
いように設定してください。

0.0 ～ 
400.0

0.0 Hz � � 294

d3-02 ジャンプ周波数
2 0.0 Hz � � 295

d3-03 ジャンプ周波数
3 0.0 Hz � � 296

d3-04 ジャンプ周波数
幅

ジャンプ周波数の周波数幅を設
定し，周波数指令の不感帯を作
ります。
「ジャンプ周波数 ±d3-04」が
ジャンプ範囲となります。

0.0 ～ 
20.0 1.0 Hz � � 297

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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d4：周波数指令ホールド
周波数指令ホールドの設定には d4パラメータを使用してください。

d4-01
周波数指令の
ホールド機能選
択

多機能接点入力「ホールド加減
速停止」が ONになったときの
出力周波数，または周波数指令
バイアス値を記憶するかどうか
を設定します。
0：無効（運転停止または電源
投入後の再起動時にゼロスター
トします。）
1：有効（運転停止または電源
投入後の再起動時に，前回ホー
ルドした周波数で運転します。）

多機能入力に「ホールド加減速
停止 (H1-�� = A)」，「UP指
令・DOWN指令 (H1-�� = 
10,11)」，または「UP2指令・
DOWN2指令 (H1-�� =75,76)」
が設定された場合に有効です。

0，1 0 � � 298

d4-03
<22>

周波数指令
バイアス
ステップ量
(UP2/DOWN2)

0.00設定時，UP2/DOWN2指
令が ONの間，d4-04の設定に
従ってバイアス値が加減されま
す。
最終指令値の加減速レートは 0
で動作します。（ソフトスター
タキャンセル）
0.00以外設定時，UP2/DOWN2
指令が OFFから ONに変化し
たとき，d4-03で設定したバイ
アス量を周波数指令バイアス値
に加減します。
最終指令値の加減速レートは
d4-04の選択で決定します。

0.00～
99.99

0.00 
Hz � � 2AA

d4-04
<22>

周波数指令
加減レート選択
(UP2/DOWN2)

UP2指令 /DOWN2指令を使う
ときに，バイアスや周波数指令
をどうやって加減するかを選択
します。
0：現在選択されている加減速
時間のレートで，バイアス
値を加減します。

1：C1-07（加速時間 4），
C1-08（減速時間 4）のレー
トでバイアス値を加減しま
す。

0，1 0 � � 2AB

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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d4-05
<22>

周波数指令
バイアス
動作モード選択
(UP2/DOWN2)

0：UP2/DOWN2指令が入力さ
れていないときは，バイア
ス値をホールドする

1：UP2/DOWN2指令が両方と
も OFFまたは ONになる
と，周波数指令バイアス値
を 0にして，最終指令値の
加減速レートは，選択され
ている加減速時間で動作す
る

この機能は，d4-03 = 0のとき
のみ有効です。

0，1 0 � � 2AC

d4-06
周波数指令
バイアス値
(UP2/DOWN2)

LEDオペレータから周波数指令
を入力していない場合に，UP2/
DOWN2指令のバイアス値を記
憶します。
この機能は d4-01の設定に依存
します。
また，d4-08/d4-09（周波数指
令バイアス上限値／下限値）の
設定によって，上下限値が決ま
ります。

–99.9～
100.0 0.0% � � 2AD

d4-07
<22>

アナログ周波数
指令変化レベル
(UP2/DOWN2)

UP2/DOWN2指令 ON中に，周
波数指令（アナログ周波数指
令，パルス列周波数指令）がこ
のパラメータで設定したレベル
以上変化したときは，バイアス
値をホールドし，指令周波数ま
で加減速します。周波数一致後
は，バイアス処理を再開しま
す。

0.1
～ 100.0 1.0% � � 2AE

d4-08
<22>

周波数指令
バイアス上限値
(UP2/DOWN2)

100% = E1-04（最高出力周波
数）
d4-06（バイアス値） > d4-08の
とき
バイアス値は，d4-08で上限リ
ミットします。

0.0
～ 100.0

100.00
% � � 2AF

d4-09
<22>

周波数指令
バイアス下限値
(UP2/DOWN2)

100% = E1-04（最高出力周波
数）
d4-06（バイアス値） <  d4-09の
とき
バイアス値は，d4-09で下限リ
ミットします。

–99.9
～ 0.0 0.0% � � 2B0

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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d4-10 UP/DOWN 
下限選択

UP/DOWN機能を使用するとき
に，どれを周波数指令下限値に
使用するかを選択します。
0： d2-02とアナログ入力を下限
に設定する

1： d2-02のみを下限に設定する

0，1 0 � � 2B6

d7：オフセット周波数
オフセット周波数の設定には d7パラメータを使用してください。

d7-01
<22>

オフセット周波
数 1

H1-�� （多機能接点入力）= 
44（オフセット周波数 1）が入
力されると，d7-01の設定値を
周波数指令に加算します。最高
出力周波数を 100%として設定
します。

–100.0
～ 100.0 0.0% � � 2B2

d7-02
<22>

オフセット周波
数 2

H1-��（多機能接点入力）= 
45（オフセット周波数 2）が入
力されると，d7-02の設定値を
周波数指令に加算します。最高
出力周波数を 100%として設定
します。

–100.0
～ 100.0 0.0% � � 2B3

d7-03
<22>

オフセット周波
数 3

H1-��（多機能接点入力）= 
46（オフセット周波数 3）が入
力されると，d7-03の設定値を
周波数指令に加算します。最高
出力周波数を 100%として設定
します。

–100.0
～ 100.0 0.0% � � 2B4

<11> 出荷時設定は，o1-03（周波数指令設定／表示の単位）の設定によって異なります。
<19> E1-04（最高出力周波数）と d2-01（周波数指令上限値）の設定によって，設定上限値が変わりま

す。
<22> 運転中に設定を変更できます。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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◆ E：モータパラメータ

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

E1：V/f特性
V/f特性の設定には E1パラメータを使用してください。

E1-01
<24> 入力電圧設定

インバータの入力電圧を 1 V単
位で設定します。
選択された V/fパターン (E1-03 
= 0 ～ E)で使用される最大電圧
とベース電圧を設定し，特定の
機能に使用される動作レベルを
調節します。

警告 !インバータの入力電
圧（モータ電圧では
ありません）を，パ
ラメータ E1-01（入
力電圧）に必ず設定
してください。この
設定を怠ると，イン
バータが動作不良と
なるおそれがありま
す。

155 ～ 
255

<14>
<24> S S 300
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E1-03
<25>

V/f
パターン選択

以下の 15種類の V/fパターン
から選択します。
0: 50 Hz 仕様（定トルク特性 1）
1： 60 Hz仕様（定トルク特性

2）
2：60 Hz 仕様（定トルク特性

3），50 Hz で電圧飽和
3：72 Hz 仕様（定トルク特性

4），60 Hz で電圧飽和
4：50 Hz 仕様（逓減トルク特
性 1） 

5：50 Hz 仕様（逓減トルク特
性 2）

6：60 Hz 仕様（逓減トルク特
性 3）

7：60 Hz 仕様（逓減トルク特
性 4）

8：50 Hz 仕様（高始動トルク
1）

9：50 Hz 仕様（高始動トルク
2）

A：60 Hz 仕様（高始動トルク
3）

B：60 Hz 仕様（高始動トルク
4）

C：90 Hz 仕様，60 Hzで電圧
飽和

D：120 Hz仕様，60 Hzで電圧
飽和

E：180 Hz仕様，60 Hzで電圧
飽和

F：任意 V/fパターン（E1-04～
E1-13を任意設定）

0 ～ F F � � 302

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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E1-04 最高出力周波数
E1-04，E1-06～ E1-13は，
E1-03（V/fパターンの選択）が
F（任意 V/fパターン）に設定
されている場合に変更可能で
す。
V/f特性を直線にする場合は，
E1-07と E1-09に同じ値を設定
してください。このとき，
E1-08の設定値は無視されま
す。E1-13 = 0.0 V時は， E1-05
に設定されている値で自動的に
制御されます。5つの周波数
は，必ず次のように設定してく
ださい。設定を誤ると，oPE10
（V/fデータの設定不良）が発生
します。
E1-09≦ E1-07＜ E1-06≦
E1-11≦ E1-04
ただし，E1-11 = 0 を設定する
と E1-11 及び E1-12 は無効とな
り，この条件にはあてはまりま
せん。

40.0 ～ 
400.0
<21>

60 Hz
<10> S S 303

E1-05
<24> 最大電圧 0.0 ～ 

255.0
200 V
<10> S S 304

E1-06 ベース周波数 0.0 ～ 
E1-04

60 Hz
<10> S S 305

E1-07 中間出力周波数 0.0 ～
E1-04

3.0 Hz
<2> � � 306

E1-08
<24>

中間出力周波数
電圧

0.0 ～ 
255.0

13.6 V
<2>

<12>
� � 307

E1-09 最低出力周波数 0.0 ～
E1-04

1.5 Hz
<2>

<10>
S S 308

E1-10
<24>

最低出力周波数
電圧

0.0 ～ 
255.0

9.1 V
<2>

<12>
� � 309

E1-11
<26>

中間出力周波数
2

0.0 ～
E1-04 0.0 Hz � � 30A

E1-12
<24>
<26>

中間出力周波数
電圧 2

0.0 ～ 
255.0 0.0 V � � 30B

E1-13
<24>
<27>

ベース電圧 0.0 ～ 
255.0 0.0 V � S 30C

E2：モータパラメータ
モータに関連するデータを設定するには E2パラメータを使用してください。

E2-01
<67>

モータの定格電
流

モータ定格電流を A（アンペ
ア）で設定します。
この設定値がモータ保護，トル
ク制限，トルク制御の基準値と
なります。
オートチューニング時に自動的
に設定されます。

イン
バータ
定格電
流の

10%～
200%
<27>

<57> S S 30E

E2-02 モータの定格
スリップ

モータ定格スリップ（すべり）
量を Hzで設定します。
この設定値がスリップ補正の基
準値となります。
オートチューニング時に自動的
に設定されます。

0.00 ～ 
20.00

<57> � � 30F

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

出力電圧 (V)

周波数 (Hz)

E1-05

E1-12

E1-13

E1-08

E1-10

E1-09 E1-07 E1-06 E1-11 E1-04
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E2-03 モータの無負荷
電流

モータ無負荷電流を A（アンペ
ア）で設定します。
オートチューニング時に自動的
に設定されます。

0～
E2-01
未満 

<57> � � 310

E2-04 モータ極数
（ポール数）

モータ極数（ポール数）を設定
します。
オートチューニング時に自動的
に設定されます。

2 ～ 48 4極 � � 311

E2-05 モータの線間
抵抗

モータ線間抵抗を Ω（オーム）
で設定します。
オートチューニング時に自動的
に設定されます。

0.000
 ～ 

65.000
<37>

<57> � � 312

E2-06 モータの漏れ
インダクタンス

モータ漏れインダクタンスによ
る電圧降下量を，モータ定格電
圧に対する%で設定します。
オートチューニング時に自動的
に設定されます。

0.0 ～ 
40.0

<57> � � 313

E2-07 モータ鉄心飽和
係数 1

磁束 50%時の鉄心飽和係数を
設定します。
オートチューニング時に自動的
に設定されます。

0.00～ 
0.50 0.50 × � 314

E2-08 モータ鉄心飽和
係数 2

磁束 75%時の鉄心飽和係数を
設定します。
オートチューニング時に自動的
に設定されます。

E2-07
～ 0.75 0.75 × � 315

E2-09 モータのメカニ
カルロス

モータのメカニカルロスを，
モータ定格出力容量 [W]を
100%として設定します。
次のような場合に調整してくだ
さい。
• モータのベアリングによるト
ルク損失が大きい場合

• ファンやポンプでのトルク損
失が大きい場合

設定されたメカニカルロスは，
トルク補償されます。

0.0 ～ 
10.0 0.0% × � 316

E2-10 モータ鉄損 モータ鉄損をW（ワット）で設
定します。

0 ～ 
65535

<57> � × 317

E2-11 モータ定格容量

モータ定格容量を 0.01 kW単位
で設定します。
オートチューニング時に自動的
に設定されます。（1HP = 0.746 
kW）

0.00～
650.00

<12> S S 318

E2-12 モータ鉄心飽和
係数 3

磁束 130%時の鉄心飽和係数を
設定します。
オートチューニング時に自動的
に設定されます。

1.30～
5.00 1.30 × � 328

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル



B.3  パラメータ一覧表

 179

B

E3：モータ 2の V/f特性
第 2モータの V/f特性を設定するには E3パラメータを使用してください。

E3-01 モータ 2の制御
モード選択

0：V/f制御
2：センサレスベクトル制御
oL1（モータ過負荷）の保護動
作は L1-01の設定に従います
（第 1モータと共通）。

0 , 2 0 � � 319

E3-04 モータ 2の最高
出力周波数 V/f特性を直線にする場合は，

E3-07と E3-09に同じ値を設定
してください。このとき，
E3-08の設定値は無視されま
す。5つの周波数は，必ず次の
ように設定してください。設定
を誤ると，oPE10(V/fデータの
設定不良 )が発生します。
E3-09≦ E3-07＜ E3-06≦
E3-11≦ E3-04
ただし，E3-11 = 0を設定する
と E3-11及び E3-12は無効とな
り，この条件には当てはまりま
せん。

40.0 ～ 
400.0 60.0 Hz � � 31A

E3-05
<24>

モータ 2の最大
電圧

0.0 ～ 
255.0 200.0 V � � 31B

E3-06 モータ 2のベー
ス周波数

0.0 ～ 
E3-04 60.0 Hz � � 31C

E3-07 モータ 2の中間
出力周波数

0.0 ～ 
E3-04

3.0 Hz
<53> � � 31D

E3-08
<24>

モータ 2の中間
出力周波数電圧

0.0 ～ 
255.0

13.6 V
<12>
<53>

� � 31E

E3-09 モータ 2の最低
出力周波数

0.0 ～ 
E3-04

1.5 Hz
<53> � � 31F

E3-10
<24>

モータ 2の最低
出力周波数電圧

0.0 ～ 
255.0

9.1 V
<12>
<53>

� � 320

E3-11
<26>

モータ 2の中間
出力周波数 2

0.0 ～ 
E3-04 0.0 Hz � � 345

E3-12
<24>
<52>

モータ 2の中間
出力周波数電圧
2

0.0 ～ 
255.0
<24>

0.0 VAC � � 346

E3-13
<24>

モータ 2のベー
ス電圧

0.0 ～ 
255.0
<24>

0.0 VAC � S 347

E4：モータ 2パラメータ
第 2モータを運転する場合はモータの設定には E4パラメータを使用してください。

E4-01 モータ 2の定格
電流

モータ定格電流を A（アンペ
ア）で設定します。
この設定値がモータ保護，トル
ク制限，トルク制御の基準値と
なります。
オートチューニング時に自動的
に設定されます。

イン
バータ
定格電
流の

10%～
200% 

<57> � � 321

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

E3-05

E3-12

E3-13

E3-08

E3-10

E3-09 E3-07 E3-06 E3-11 E3-04

出力電圧 (V)

周波数 (Hz)
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E4-02 モータ 2の定格
スリップ

モータ定格スリップ（すべり）
量を Hzで設定します。
この設定値がスリップ補正の基
準値となります。
回転形オートチューニング時に
自動的に設定されます。

0.00 ～ 
20.00

<57> � � 322

E4-03 モータ 2の無負
荷電流

モータ無負荷電流を A（アンペ
ア）で設定します。
回転形オートチューニング時に
自動的に設定されます。

0～
E4-01

<27>
<57> � � 323

E4-04 モータ 2極数
（ポール数）

モータ極数（ポール数）を設定
します。
オートチューニング時に自動的
に設定されます。

2 ～ 48 4極 � � 324

E4-05 モータ 2の線間
抵抗

モータ線間抵抗を Ω（オーム）
で設定します。
オートチューニング時に自動的
に設定されます。

0.000 ～ 
65.000

<37>
<57> � � 325

E4-06 モータ 2の漏れ
インダクタンス

モータ漏れインダクタンスによ
る電圧降下量を，モータ定格電
圧に対する%で設定します。
オートチューニング時に自動的
に設定されます。

0.0 ～ 
40.0

<57> � � 326

E4-07 モータ 2の鉄心
飽和係数 1

磁束 50%時の鉄心飽和係数を
設定します。
回転形オートチューニング時に
自動的に設定されます。

0.00 ～ 
0.50 0.50 × � 343

E4-08 モータ 2の鉄心
飽和係数 2

磁束 75%時の鉄心飽和係数を
設定します。
回転形オートチューニング時に
自動的に設定されます。

E4-07
～ 0.75 0.75 × � 344

E4-09 モータ 2のメカ
ニカルロス

モータのメカニカルロスを，
モータ定格出力容量 [W]を
100%として設定します。
（通常，設定する必要はありま
せん。）
次のような場合に調整してくだ
さい。
• モータのベアリングによるト
ルク損失が大きい場合

• ファンやポンプでのトルク損
失が大きい場合

設定されたメカニカルロスは，
トルク補償されます。

0.00 ～ 
10.0 0.0% × � 33F

E4-10 モータ 2の鉄損 モータ鉄損をW（ワット）で設
定します。

0 ～ 
65535

<57> � × 340

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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E4-11 モータ 2の定格
容量

モータ定格容量を 0.01 kW単位
で設定します。
オートチューニング時に自動的
に設定されます。

0.00 ～ 
650.00

<12> � � 327

E4-12 モータ 2の鉄心
飽和係数 3

磁束 130%時の鉄心飽和係数を
設定します。
回転形オートチューニングを実
施すれば自動的に設定されま
す。

1.30 ～ 
5.00 1.30 × � 342

E4-14
<22>

モータ 2のス
リップ補正ゲイ
ン

モータ 1の C3-01（スリップ補
正ゲイン）に相当します。詳細
は C3-01を参照してください。

0.0 ～ 
2.5

0.0
<53> � � 341

E4-15 モータ 2のトル
ク補償ゲイン

モータ 1の C4-01（トルク補償
ゲイン）に相当します。詳細は
C4-01を参照してください。

0.0 ～ 
2.50 1.00 � � 341

<2> A1-02（制御モードの選択）を変更すると，出荷時設定の値も変更されます。V/f制御の出荷時設定
を示しています。

<4> A1-06（用途選択）を変更すると，出荷時設定の値も変更されます。A1-06 = 0（汎用）のときは 0
になります。A1-06 ≠ 0（用途別設定）のときは 1になります。

<12> 出荷時設定は，o2-04（インバータユニット選択）の設定によって異なります。
<14> 出荷時設定は，o2-09（イニシャライズモード）の設定によって異なります。
<21> 設定上限値は E4-01（モータ 2の定格電流）の設定により異なります。
<22> 運転中に設定を変更できます。
<24> 200 V級のインバータでの値です。400 V級のインバータの場合は，この値の 2倍となります。
<26> E1-11（中間出力周波数 2），E1-12（中間出力周波数電圧 2）の設定値が 0.0のとき，設定内容は無

視されます。
<27> 0.01A単位で表示されます。
<37> 0.2 kW以下のモータ容量のインバータでは，設定範囲は 0.00～ 130.00になります。
<52> E3-11（モータ 2の中間出力周波数 2），E3-12（モータ 2の中間出力周波数電圧 2）の設定値が 0.0

のとき，設定内容は無視されます。
<53> E3-01（モータ 2の制御モード選択）を変更すると，出荷時設定の値も変更されます。V/f制御の出

荷時設定を示しています。
<57> 出荷時設定は，o2-04（インバータユニット選択）と C6-01（ND/HD選択）の設定によって異なり

ます。
<67> モータパラメータを設定する場合は，E2-01（モータ定格電流）> E2-03（モータの無負荷電流）と

なるように設定してください。
E2-01 < E2-03の状態になって oPE02（パラメータ設定異常）が発生しないよう，まず E2-03を設
定してから E2-01を設定してください。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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◆ F：オプション
オプションパラメータ（Fパラメータ）では，インバータのオプションカードに関する
パラメータを設定します。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

F1：PG速度制御時の異常検出
PG速度制御時の異常検出の設定には F1パラメータを使用してください。

F1パラメータは，A1-02 = 0（V/f制御モード）かつ H6-01 = 3（簡易 PG付き V/fモード）と設定したと
きに有効となります。

F1-02
PG断線検出
(PGo)時の動作
選択

PG断線検出 (PGo)時の停止方
法を設定します。（F1-14を参
照してください。）
0：減速停止
（その時点で有効な減速時間
で停止します。）

1：フリーラン停止
2：非常停止
（非常停止時間 C1-09で停
止します。）

3：運転継続

0～ 3 1 � × 381

F1-03 過速度 (oS)発
生時の動作選択

過速度 (oS)発生時の停止方法
を設定します。（F1-08，F1-09
を参照してください。）
0：減速停止
（その時点で有効な減速時間
で停止します。）

1：フリーラン停止
2：非常停止
（非常停止時間 C1-09で停
止します。）

3：運転継続

0～ 3 1 � × 382

F1-04
速度偏差過大
(dEv)検出時の
動作選択

速度偏差過大 (dEv)検出時の停
止方法を設定します。（F1-10，
F1-11を参照してください。）
0：減速停止
（その時点で有効な減速時間
で停止します。）

1：フリーラン停止
2：非常停止
（非常停止時間 C1-09で停
止します。）

3：運転継続
（dEvを表示し，運転を継続
します。）

0～ 3 3 � × 383
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F1-08 過速度 (oS)検
出レベル

過速度 (oS)の検出方法を設定
します。
F1-08の設定レベル（最高出力
周波数を 100%として設定しま
す）以上の周波数が，F1-09
（検出時間［秒］）以上連続した
ときに，過速度を検出します。

0～ 120 115% � × 387

F1-09 過速度 (oS)検
出時間

過速度 (oS)の検出方法を設定
します。
F1-08の設定レベル（最高出力
周波数を 100%として設定しま
す）以上の周波数が，F1-09
（検出時間［秒］）以上連続した
ときに，過速度を検出します。

0.0～
2.0 1.0 s � × 388

F1-10
速度偏差過大
(dEv)検出
レベル

速度偏差過大 (dEv)の検出方法
を設定します。
F1-10の設定レベル（最高出力
周波数を 100%として設定しま
す）以上の速度偏差が F1-11
（検出時間［秒］）以上連続した
ときに，過速度偏差過大を検出
します。
速度偏差とは，「モータの実速
度と指令された速度との差」を
意味します。

0～ 50 10% � × 389

F1-11 速度偏差過大
(dEv)検出時間

速度偏差過大 (dEv)の検出方法
を設定します。
F1-10の設定レベル（最高出力
周波数を 100%として設定しま
す）以上の速度偏差が F1-11
（検出時間［秒］）以上連続した
ときに，過速度偏差過大を検出
します。
速度偏差とは，「モータの実速
度と指令された速度との差」を
意味します。

0.0～
10.0 0.5 s � × 38A

F1-14 PG断線検出時
間

PG断線の検出時間を設定しま
す。

0.0～
10.0 2.0 s � × 38D

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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F6/F7：通信オプション
インバータに通信オプションをプログラムするには，F6 パラメータを使用してください。

F6-01 bUSエラー検出
時の動作選択

伝送エラー (bUS)検出時の停止
方法を設定します。
0：減速停止（減速時間 C1-02
で減速停止します。）

1：フリーラン停止
2：非常停止（非常停止時間 

C1-09で減速停止します。）
3：運転継続

0 ～ 3 1 � � 3A2

F6-02 外部異常 (EF0)
の検出条件

通信オプションからの外部異常
を検出する条件を設定します。
0：常時検出 
1：運転中検出

0，1 0 � � 3A3

F6-03
外部異常 (EF0)
検出時の動作選
択

通信オプションからの外部異常
を検出した後の動作を設定しま
す。
0:：減速停止（減速時間 C1-02
で減速停止します。）

1：フリーラン停止
2：非常停止（非常停止時間 

C1-09で減速停止します。）
3：運転継続

0 ～ 3 1 � � 3A4

F6-04 bUSエラー検出
遅れ時間

bUSエラーが起きたときのエ
ラー検出遅れ時間を設定しま
す。

0.0 ～ 
5.0 2.0 s � � 3A5

F6-07
<66>

NetRef/ComRef
選択機能

0：多段速指令無効
1：多段速指令有効 0，1 0 � � 3A8

F6-08
<25>
<66>

通信パラメータ
リセット

0：F6-��/F7-��は A1-02に
より初期化されない

1：F6-��/F7-��は A1-02に
より初期化される

0，1 0 � � 36A

F6-10
<59>

CC-Link Node 
アドレス

CC-Link オプションの Node ア
ドレスを設定します。 0 ～ 64 0 � � 3B6

F6-11
<59>

CC-Link 通信速
度 

0: 156 kbps
1: 625 kbps
2: 2.5 Mbps
3: 5 Mbps
4: 10 Mbps 

0 ～ 4 0 � � 3B7

F6-14 bUSエラーの自
動リセット

bUSエラーを自動リセットする
かどうか設定します。
0: 無効
1: 有効

0，1 0 � � 3BB

F6-50 DeviceNet MAC 
ID

DeviceNetの MAC IDを設定し
ます。

0 ～ 64
<63>

<14>
<63> � � 3C1

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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F6-51 DeviceNet 通信
速度

0: 125 kbps
1: 250 kbps
2: 500 kbps
3:ネットワークから設定しま
す。

4: 自動検出 

0 ～ 4
<64>

<14>
<65> � � 3C2

F6-52 DeviceNet PCA 
設定

DeviceNetマスタからインバー
タへ送られるデータのフォー
マットを設定します。

0 ～ 255 21 � � 3C3

F6-53 DeviceNet PPA
設定

インバータから DeviceNetマス
タへ送られるデータのフォー
マットを設定します。

0 ～ 255 71 � � 3C4

F6-54
DeviceNet アイ
ドルモード時の
異常検出

Idleモードで異常を検出するか
を設定します。<72>
0: 停止 
1: 無効 

0，1 0 � � 3C5

F6-55 DeviceNet通信
速度記憶値

F6-51（DeviceNet通信速度） = 
3（ネットワークから設定）に
したときに，上位側から設定さ
れた通信速度が何であるかを
LEDオペレータから確認するた
めのパラメータです。モニタ専
用のパラメータです。
0: 125 kbps
1: 250 kbps
2: 500 kbps

0～ 2
（読み出
し専用）

– � � 3C6

F6-56 DeviceNet 速度
スケール

DeviceNetの 速度スケールを設
定します。

-15 ～
15 0 � � 3D7

F6-57 DeviceNet電流
スケール

DeviceNetの 電流スケールを設
定します。

-15 ～
15 0 � � 3D8

F6-58 DeviceNet トル
クスケール

DeviceNetの トルクスケールを
設定します。

-15 ～
15 0 � � 3D9

F6-59 DeviceNet 電力
スケール

DeviceNet の電力スケールを設
定します。

-15 ～
15

0 � � 3DA

F6-60 DeviceNet 電圧
スケール

DeviceNet の電圧スケールを設
定します。

-15 ～
15 0 � � 3DB

F6-61 DeviceNet タイ
ムスケール

DeviceNet のタイムスケールを
設定します。

-15 ～
15 0 � � 3DC

F6-62 DeviceNet ハー
トビート

DeviceNet のハートビートを設
定します。 0 ～ 10 0 � � 3DD

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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F6-63

DeviceNetネッ
トワークから設
定された MAC 
ID

F6-51（DeviceNet通信速度） = 
3（ネットワークから設定）に
したときに，上位側から設定さ
れた MAC IDが何であるかを
LEDオペレータから確認するた
めのパラメータです。モニタ専
用のパラメータです。

0～ 63
（読み出
し専用）

– � � 3DE

<14> 出荷時設定は，o2-09（イニシャライズモード）の設定によって異なります。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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◆ H：端子機能選択
端子機能選択（Hパラメータ）では，外部端子機能の設定を行います。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

H1: 多機能接点入力
多機能接点入力端子に機能を割り当てるには H1パラメータを使用してください。

端子を使用しないとき，またはスルーモードとして使用するときは，Fを設定してください。

<18> 出荷時設定の（ ）内の数字は，3ワイヤシーケンスで初期化 (A1-03 = 3330)した場合の値を示しま
す。

<40> 設定可能な機能は選択している制御モードによって異なります。

H1-01 端子 S1の機能
選択

多機能接点入力端子 S1～ S7
の機能を選択します。

設定値は 187～ 192ページを
参照してください。

1 ～ 9F
<40>

40(F) � � 438

H1-02 端子 S2の機能
選択 41(F) � � 439

H1-03 端子 S3の機能
選択

0～ 9F
<40>

24 � � 400

H1-04 端子 S4の機能
選択

14 � � 401

H1-05 端子 S5の機能
選択

3(0)
<18> � � 402

H1-06 端子 S6の機能
選択

4(3)
<18> � � 403

H1-07 端子 S7の機能
選択

6(4)
<18> � � 404

H1多機能接点入力の詳細

H1-��の
設定値 機能 内容

制御モード

V/f センサレス
ベクトル

0 3ワイヤシーケ
ンス

閉：3ワイヤシーケンスでの正転／逆転指令を選択し
ます。
S1，S2端子はそれぞれ自動的に，運転指令 (RUN)と
停止指令 (STOP)に割り付けられます。

� �

1 LOCAL/
REMOTE選択

端子の開閉動作により，運転指令をローカル /リモー
トで切り替えます。
開：リモート（パラメータによる設定が実行されま
す）
閉：ローカル（LEDオペレータからの運転指令）

� �
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2 指令権の切替え
コマンド

開：周波数指令選択 1（b1-01），運転指令選択 1
（b1-02）
閉：周波数指令選択 1（b1-15），運転指令選択 1
（b1-16）

� �

3 多段速指令 1 H3-09（周波数指令（電流）端子 A2信号レベル選択）
に 0（0～ +10V：補助周波数指令）を設定した場合
は，「主速／補助速切り替え」と兼用されます。
多段速指令 1～ 4の 4つの接点の組合せにより，
d1-01～ d1-16（周波数指令）に設定された値が選択
できます。

� �

4 多段速指令 2 � �

5 多段速指令 3 � �

6 寸動 (JOG)周波
数指令選択

開：選択した周波数指令を入力します。
閉：d1-17（寸動周波数指令）で設定した周波数指令

を入力します。（多段速指令よりも優先されま
す。）

� �

7 加減速時間選択
1

加減速時間選択 1により，C1-01～ C1-04の切り替え
が可能です。さらに加減速時間選択 2 (H1-�� = 1A)
との組合せにより，C1-05～ C1-08への切り替えも可
能になります。

� �

8 ベースブロック
指令（a接点）

開：通常運転
閉：出力側トランジスタ強制遮断（ベースブロック） � �

9 ベースブロック
指令（b接点）

開：出力側トランジスタ強制遮断（ベースブロック）
閉：通常運転 � �

A ホールド加減速
停止

閉：加減速を一時的に停止し，その時点での出力周波
数を保持して運転継続します。

� �

B インバータ過熱
予告 (oH2)

閉：oH2（インバータ過熱予告）（軽故障）を検出しま
す。

� �

C 多機能アナログ
入力選択

開：H3-14で選択したアナログ入力端子が無効になり
ます。

閉：H3-14で選択したアナログ入力端子が有効になり
ます。

� �

F 予約領域／ス
ルーモード

端子を使用しないとき，またはスルーモードとして使
用するときに設定してください。
スルーモードは，インバータと通信で接続された上位
シーケンサの接点入力として機能します。

� �

10 UP指令 開：周波数指令維持
閉：周波数指令加減
UP指令と DOWN指令は，必ずペアで設定してくださ
い。

� �

11 DOWN指令 � �

12 FJOG指令 閉：d1-17（寸動周波数指令）の周波数指令値で，正
転運転を行います。 � �

13 RJOG指令 閉：d1-17（寸動周波数指令）の周波数指令値で，逆
転運転を行います。

� �

H1多機能接点入力の詳細

H1-��の
設定値 機能 内容

制御モード

V/f センサレス
ベクトル
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14 異常リセット

閉：信号の立ち上がりエッジで異常表示をリセットし
ます。
（異常表示，異常接点出力が保持されたままでは，
再運転できません。異常表示，異常接点出力状態
を正常に戻すための信号です。）

� �

15 非常停止（a接
点）

閉：C1-09（非常停止時間）で減速停止します。
非常停止を解除しても，運転指令を一度 OFFし
なければ，再運転できません。

� �

16
モータ切り替え
指令（第 2モー
タ選択）

開：第 1モータを選択 (E1-��，E2-��)します。
閉：第 2モータを選択 (E3-��，E4-��)します。 � �

17 非常停止（b接
点）

閉：C1-09（非常停止時間）で減速停止します。
非常停止を解除しても，運転指令を一度 OFFし
なければ，再運転できません。

� �

18 タイマ機能入力

b4-01（タイマ機能のオン側遅れ時間）と b4-02（タイ
マ機能のオフ側遅れ時間）で機能を設定してくださ
い。
必ず，多機能接点出力タイマ機能出力 (H2-�� = 12)
とペアで使用してください。

� �

19 PID制御キャン
セル 閉：PID制御を無効にします。 � �

1A 加減速時間選択
2

加減速時間選択 1(H1-�� = 7)との組合せにより，
C1-05～ 08（加減速時間）の切り替えが可能です。 � �

1B パラメータ書き
込み許可

開：U1-01（周波数モニタ）以外のすべてのパラメー
タの書込が禁止されます。

閉：すべてのパラメータの書込が可能です。
� �

1E
アナログ周波数
指令サンプル／
ホールド

閉：アナログ周波数指令をサンプリングし，その時点
でのアナログ周波数を保持して運転を継続しま
す。

� �

H1多機能接点入力の詳細

H1-��の
設定値 機能 内容

制御モード

V/f センサレス
ベクトル
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20～ 2F 外部異常

20：a接点，常時検出，減速停止
21：b接点，常時検出，減速停止
22：a接点，運転中検出，減速停止
23：b接点，運転中検出，減速停止
24：a接点，常時検出，フリーラン停止
25：b接点，常時検出，フリーラン停止
26：a接点，運転中検出，フリーラン停止
27：b接点，運転中検出，フリーラン停止
28：a接点，常時検出，非常停止
29：b接点，常時検出，非常停止
2A：a接点，運転中検出，非常停止
2B：b接点，運転中検出，非常停止
2C：a接点，常時検出，アラームのみ
2D：b接点，常時検出，アラームのみ
2E：a接点，運転中検出，アラームのみ
2F：b接点，運転中検出，アラームのみ

� �

30 PID積分リセッ
ト

閉：PID制御積分をリセットします。
（PID 制御中で，停止指令入力時または停止中に
リセットされます。）

� �

31 PID積分ホール
ド 閉：PID制御積分を現レベルに維持します。 � �

32 多段速指令 4
多段速指令 1～ 4の 4つの接点の組合せにより，
d1-01～ d1-16（周波数指令）に設定された値が選択
できます。

� �

34
PID 入／切（ソ
フトスタータの
入り切り）

閉：b5-17（PID指令用加減速時間）の設定を無視し
ます。

� �

35 PID 入力特性切
り替え 閉：PID入力信号の極性が逆転します。 � �

40
正転運転指令
（2ワイヤシーケ
ンス）

開：運転停止
閉：正転運転
（注）設定値「42，43」と同時に使用することはでき
ません。

� �

41
逆転運転指令
（2ワイヤシーケ
ンス）

開：運転停止
閉：逆転運転
（注）設定値「42，43」と同時に使用することはでき
ません。

� �

42
運転指令
（2ワイヤシーケ
ンス 2）

開：停止
閉：運転
（注）設定値「40，41」と同時に使用することはでき
ません。

� �

H1多機能接点入力の詳細

H1-��の
設定値 機能 内容

制御モード

V/f センサレス
ベクトル
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43

正転／逆転指令
2
（2ワイヤシーケ
ンス 2）

開：正転
閉：逆転
（注）1.回転方向を選択するための信号です。この信

号を ON/OFFするだけでは運転はできません。
2.設定値「40，41」と同時に使用することはできませ
ん。

� �

44 オフセット周波
数 1加算

閉：周波数指令に d7-01（オフセット周波数 1）を加
算します。

� �

45 オフセット周波
数 2加算

閉：周波数指令に d7-02（オフセット周波数 2）を加
算します。

� �

46 オフセット周波
数 3加算

閉：周波数指令に d7-03（オフセット周波数 3）を加
算します。

� �

60 直流制動指令 閉：b2-02（直流制動電流）で設定した値を適用しま
す。 � �

61 外部サーチ指令
1

閉：運転指令中，インバータは E1-04（最高出力周波
数）から速度サーチを開始します。速度サーチは
b3-01（始動時速度サーチ選択）が 0（無効）のと
き実行します。

� �

62 外部サーチ指令
2

閉：運転指令中，インバータは周波数指令から速度
サーチを開始します。速度サーチは b3-01（始動
時速度サーチ選択）が 0（無効）のとき実行しま
す。

� �

65
KEB（瞬時停電
時減速運転）指
令 1（b接点）

開：KEB補償有効
閉：通常運転 � �

66
KEB（瞬時停電
時減速運転）指
令 1（a接点）

開：通常運転
閉：KEB補償有効 � �

67 通信テストモー
ド

MEMOBUS通信 RS-485/422インタフェーステストを
使用します。
通信テスト良で「PASS」を表示します。

� �

68 ハイスリップ制
動 (HSB)

閉：運転指令の状態にかかわらず，ハイスリップ制動
を使用してインバータを停止します。

� ×

6A Drive Enable

開：インバータへの運転指令が無効になります。運転
中の場合，b1-03（停止方法選択）の設定に従っ
て運転を停止します。

閉：インバータへの運転指令を許可します。

� �

H1多機能接点入力の詳細

H1-��の
設定値 機能 内容

制御モード

V/f センサレス
ベクトル
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75 UP2指令 開：周波数指令を維持します。
閉：周波数指令を加減します。
UP2指令と DOWN2指令は，必ずペアで設定してく
ださい。また b1-01（周波数指令選択 1）に，0（LED
オペレータ）を設定してください。

� �

76 DOWN2指令 � �

7A
KEB（瞬時停電
時減速運転）指
令 2（b接点）

開：KEB指令 2が有効になります。
閉：通常運転

� �

7B
KEB（瞬時停電
時減速運転）指
令 2（a接点）

開：通常運転
閉：KEB指令 2が有効になります。 � �

7E

検出回転方向
（簡易 PG付き
V/f制御モード
用）

回転方向の検出（簡易 PG付き V/fモード用） � ×

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

H2：多機能接点出力
多機能接点出力端子に機能を割り当てるには H2パラメータを使用してください。

H2-01
端子 MA，MB，
MCの機能選択
（接点） 多機能接点出力端子 MA，MB，

MC，P1，P2の機能を選択しま
す。

設定値は 192～ 197ページを
参照してください。

0 ～ 192
<40>

E � � 40B

H2-02
端子 P1の機能
選択（オープン
コレクタ）

0 � � 40C

H2-03
端子 P2の機能
選択（オープン
コレクタ）

2 � � 40D

H1多機能接点入力の詳細

H1-��の
設定値 機能 内容

制御モード

V/f センサレス
ベクトル
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H2-06 積算電力パルス
出力単位選択

H2-01～ H2-03に 39（積算電
力パルス出力）を選択したとき
の，多機能接点出力の出力単位
を設定します。
選択した単位ごとに多機能接点
出力が 200 msの間 ONになり
ます。
0 : 0.1 kWh単位
1 : 1 kWh単位
2 : 10 kWh単位
3 : 100 kWh単位
4 : 1000 kWh単位

0 ～ 4 0 � � 437

<40> 設定可能な機能は選択している制御モードによって異なります。

H2 多機能接点出力の詳細

H2-��の
設定値 機能 内容

制御モード

V/f センサレス
ベクトル

0 運転中 閉：運転指令を入力中，またはインバータが電圧を出
力しているときに出力されます。

� �

1 零速 閉：出力周波数がゼロのときに出力されます。 � �

2 周波数（速度）
一致 1

閉：出力周波数が，「周波数指令± L4-02（周波数検出
幅）」に等しいときに出力されます。

� �

3 任意周波数（速
度）一致 1

閉：出力周波数と周波数指令が，「L4-01 ± L4-02のヒ
ステリシス」に等しいときに出力されます。

� �

4 周波数 (FOUT)
検出 1

閉：出力周波数が，「L4-01 + L4-02で設定したヒステ
リシス」に等しい，または小さいときに出力され
ます。

� �

5 周波数 (FOUT)
検出 2

閉：出力周波数が，「L4-01 + L4-02で設定したヒステ
リシス」に等しい，または大きいときに出力され
ます。

� �

6
インバータ運転
準備完了
(READY)

閉：準備完了
インバータの電源入力後，異常がない状態，かつ
ドライブモードのときに出力されます。

� �

7
主回路低電圧
(Uv)検出中
（a接点）

閉：主回路直流電圧が，L2-05（主回路低電圧 (Uv)検
出レベル）の設定値以下に落ちているときに出力
されます。

� �

8 ベースブロック
中（a接点）

閉：ベースブロック中（インバータが電圧を出力して
いない）に出力されます。

� �

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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9 周波数指令選択
状態

開：b1-01 または b1-15で設定した外部指令 1または
2の周波数指令を選択しているときに出力されま
す。

閉：オペレータからの周波数指令を選択しているとき
に出力されます。

� �

A 運転出力状態

開：b1-02 または b1-16で設定した外部指令 1または
2の運転指令を選択しているときに出力されます。

閉：オペレータからの運転指令を選択しているときに
出力されます。

� �

B
過トルク／アン
ダトルク検出 1
（a接点）

閉：過トルク検出／アンダトルク検出
出力電流／トルクが L6-02（過トルク／アンダト
ルク検出レベル 1）で設定したトルク値を超える
状態が，L6-03（過トルク／アンダトルク検出時
間 1）の時間続いたときに出力されます。

� �

C 周波数指令喪失
中

閉：インバータがアナログ周波数指令喪失を検出した
周波数指令は，0.4秒間に 90%落ちた場合，喪失
と見なします。L4-05（周波数指令喪失時の動作
選択）に 1を設定した場合に出力されます。

� �

D 制動抵抗器不良

閉：制動抵抗器または制動トランジスタが，過熱また
は故障したときに出力されます。
L8-01（制動抵抗器の保護（ERF形）が 1に設定
されているとき有効です。

� �

E 異常

閉：インバータが異常を検出したときに出力されま
す。
LEDオペレータまたは LCDオペレータ通信異常
以外の異常が発生したときに出力されます。

� �

F 予約領域／ス
ルーモード

端子を使用しないとき，またはスルーモードとして使
用するときに設定してください。 � �

10 軽故障 閉：インバータに軽故障が発生したときに出力されま
す。 � �

11 異常リセット中

閉：インバータが，多機能接点入力端子またはシリア
ル通信からリセット指令を受けたとき，またはオ
ペレータの RESETキーを押したときに出力され
ます。

� �

12 タイマ機能出力

b4-01（タイマ機能のオン側遅れ時間）と b4-02（タイ
マ機能のオン側遅れ時間）で機能を設定してくださ
い。
必ず，多機能接点出力タイマ機能入力 (H1-�� = 18)
とペアで使用してください。

� �

13 周波数（速度）
一致 2

閉：出力周波数が，「周波数指令 ± L4-04（周波数検出
幅）」に等しいときに出力されます。

� �

H2 多機能接点出力の詳細

H2-��の
設定値 機能 内容

制御モード

V/f センサレス
ベクトル
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14 任意周波数（速
度）一致 2

閉：出力周波数が，「L4-03±L4-04のヒステリシス」
に等しいときに出力されます。

� �

15 周波数 (FOUT)
検出 3

閉：出力周波数が，「L4-03±L4-04で設定したヒステ
リシス」に等しい，または小さいときに出力され
ます。

� �

16 周波数 (FOUT)
検出 4

閉：出力周波数が，「L4-03±L4-04で設定したヒステ
リシス」に等しい，または大きいときに出力され
ます。

� �

17
過トルク／アン
ダトルク検出 1
（b接点）

開：出力電流／トルクが L6-02（過トルク／アンダト
ルク検出レベル 1）で設定したトルク値を超える
状態が，L6-03（過トルク／アンダトルク検出時
間 1）の時間続いたときに出力されます。

� �

18
過トルク／アン
ダトルク検出 2
（a接点）

閉：出力電流／トルクが L6-05（過トルク／アンダト
ルク検出レベル 1）で設定したトルク値を超える
状態が，L6-06（過トルク／アンダトルク検出時
間 1）の時間続いたときに出力されます。

� �

19
過トルク／アン
ダトルク検出 2
（b接点）

開：出力電流／トルクが L6-05（過トルク／アンダト
ルク検出レベル 1）で設定したトルク値を超える
状態が，L6-06（過トルク／アンダトルク検出時
間 1）の時間続いたときに出力されます。

� �

1A 逆転中 閉：インバータが逆転方向に運転しているときに出力
されます。

� �

1B ベースブロック
中 2（b接点）

開：ベースブロック中（インバータが電圧を出力して
いない。）に出力されます。

� �

1C モータ選択（第
2モータ選択中）

閉：多機能接点入力「モータ 2選択 (H1-�� = 16)」
によって，第 2モータが選択されているときに出
力されます。

� �

1E 異常リトライ中
閉：異常リトライ中に出力されます。

異常リトライは L5-01～ 05によって内容を設定
します。

� �

1F
モータ過負荷
oL1（oH3含む）
アラーム予告

閉：モータ過負荷検出レベルの 90%を超えたときに
出力されます。

� �

20
ヒートシンク過
熱予告 oHア
ラーム予告

閉：ヒートシンクの温度が L8-02（ヒートシンク過熱
(OH)アラーム予告検出レベル）の設定値を超え
たときに出力されます。

� �

22 機械劣化検出
（a接点） 閉：機械劣化を検出したときに出力されます。 � �

H2 多機能接点出力の詳細

H2-��の
設定値 機能 内容

制御モード

V/f センサレス
ベクトル
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2F メンテナンス時
期

閉：冷却ファン，電解コンデンサ，IGBT，突入防止リ
レーのメンテナンス時期になったときに出力され
ます。

� �

30 トルクリミット
（電流制限）中 閉：トルクリミット中に出力されます。 × �

37 周波数出力中

開：インバータが周波数を出力していないとき（停止
中，ベースブロック中，直流制動中（初期励磁
中），短絡制動中のいずれかの状態）に出力され
ます。

閉：インバータが周波数を出力しているときに出力さ
れます。

� �

38 Drive Enable中 閉：H1-�� = 6A (Drive Enable)に設定した入力端子
が閉になっているときに出力されます。

� �

39 積算電力パルス
出力

出力単位は H2-06で設定します。H2-06で選択した単
位に応じて，200 msの間，ONになります。 � �

3C 運転モード
閉：ローカル
開：リモート
（注）設定値 9と Aを 1つにした信号です。

� �

3D 速度サーチ中 閉：速度サーチ中に出力されます。 � �

3E
PIDフィード
バック異常（喪
失中）

閉：PIDフィードバック異常（喪失中）の検出時に出
力されます。
パルスまたはアナログ入力された PIDフィード
バック値が，b5-13で設定したレベル以下になっ
た状態が，b5-14で設定した時間以上継続したと
きに出力されます。

� �

3F
PIDフィード
バック異常（超
過中）

閉：PIDフィードバック異常（超過中）の検出時に出
力されます。
パルスまたはアナログ入力された PIDフィード
バック値が，b5-36で設定したレベル以上になっ
た状態が，b5-37で設定した時間以上継続したと
きに出力されます。

� �

4A
瞬時停電時減速
運転 (KEB)動作
中

閉：KEB動作中に出力されます。 � �

4C 非常停止中 閉：端子またはオペレータから非常停止が入力された
ときに出力されます。 � �

4D
oHプリアラー
ム積算時間オー
バ

閉：OHプリアラーム積算時間オーバ � �

H2 多機能接点出力の詳細

H2-��の
設定値 機能 内容

制御モード

V/f センサレス
ベクトル
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4E
rr 中（内蔵制動
トランジスタ異
常中）

閉：インバータに内蔵されている制動トランジスタが
過熱し，異常が検出されたときに出力されます。

� �

4F rH 中（制動抵抗
器過熱中）

閉：制動抵抗器が過熱状態になり，異常が検出された
ときに出力されます。 � �

100～ 192 0～ 92の反転
出力

多機能接点出力の機能を反転出力します。
1��の下 2桁で，反転出力する機能を選択します。
（例）108：「8（べースブロック中）」の反転出力
14A：「4A（KEB作動中）」の反転出力

� �

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

H3：多機能アナログ入力
多機能アナログ入力の設定には H3パラメータを使用してください。

H3-01

多機能アナログ
入力（電圧）端
子 A1
信号レベル選択

端子 A1の入力信号レベルを選
択します。
0：0～ +10 V（下限リミットあ
り）

1：0～ +10 V（下限リミットな
し）

0，1 0 � � 410

H3-02
多機能アナログ
入力（電圧）端
子 A1
機能選択

端子 A1に多機能アナログ入力
の機能を設定します。
端子を使用しないとき，または
スルーモードとして使用すると
きは，「F」を設定してくださ
い。

0 ～ 41
<40> 0 � � 434

H3-03
<22>

多機能アナログ
入力（電圧）端
子 A1
入力ゲイン

10 V入力時を 100%として，
H3-02で選択した各機能の指令
量を%で設定します。

–999.9
 ～ 

999.9
100.0% � � 411

H3-04
<22>

多機能アナログ
入力（電圧）端
子 A1
入力バイアス

0 V入力時を 100%として，
H3-02で選択した各機能の指令
量を%で設定します。

–999.9
 ～ 

999.9
0.0% � � 412

H2 多機能接点出力の詳細

H2-��の
設定値 機能 内容

制御モード

V/f センサレス
ベクトル
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H3-09

多機能アナログ
入力（電流／電
圧）端子 A2信
号
レベル選択

端子 A2の入力信号レベルを選
択します。
0：0～ +10 V（下限リミットあ
り）

1：0～ +10 V（下限リミットな
し）

2：4～ 20 mA
3：0～ 20 mA

0 ～ 3 2 � � 417

端子 A2の電圧／電流入力の切り替えは
ディップスイッチ S1で設定します。

H3-10

多機能アナログ
入力（電流／電
圧）端子 A2機
能選択

端子 A2に多機能アナログ入力
の機能を設定します。
端子を使用しないとき，または
スルーモードとして使用すると
きは，「F」を設定してくださ
い。

0 ～ 31
<40> 0 � � 418

H3-11
<22>

多機能アナログ
入力端子 A2入
力ゲイン

10 V (20 mA)入力時を 100%と
して，H3-10で選択した各機能
の指令量を%で設定します。

–999.9
 ～ 

999.9
100.0% � � 419

H3-12
<22>

多機能アナログ
入力端子 A2入
力バイアス

0 V (4 mA)入力時を 100%とし
て，H3-10で選択した各機能の
指令量を%で設定します。

–999.9
 ～ 

999.9
0.0% � � 41A

H3-13 アナログ入力の
フィルタ時定数

端子 A1，A2の一次遅れフィル
タ時定数を設定します。ノイズ
の除去などに有効です。

0.00
 ～ 2.00 0.03 s � � 41B

H3-14
アナログ入力端
子有効／無効選
択

H1-��（多機能接点入力）を
C（多機能アナログ入力選択）
に設定した場合，以下のように
有効となる多機能アナログ入力
端子を設定します。
1:端子 A1のみ有効
2:端子 A2のみ有効
7:すべて有効

1，2，7 7 � � 41C

H3-16
多機能アナログ
入力端子 A1オ
フセット

アナログ入力のゼロ調整を行う
ためのオフセット量を設定しま
す。
アナログ入力端子 A1に 0 Vを
入力し，U1-13（端子 A1入力
電圧）の表示が 0.0%となるよ
うに H3-16（端子 A1オフセッ
ト）を調整します。
同様にアナログ入力端子 A2に
0 Vを入力し，U1-14（端子 A2
入力電圧）の表示が 0.0%とな
るように H3-17（端子 A2オフ
セット）を調整します。

-500 ～ 
500 0 � � 440

H3-17
多機能アナログ
入力端子 A2オ
フセット

-500 ～ 
500 0 � � 441

<22> 運転中に設定を変更できます。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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<40> 設定可能な機能は選択している制御モードによって異なります。

H3 多機能アナログ入力の詳細

H3-��の
設定値 機能 100%の内容

制御モード

V/f センサレス
ベクトル

0
主速周波数指令
（重複設定した
場合は加算）

E1-04（最高出力周波数）
H3-02（端子 A1機能選択），H3-10（端子 A2機能選
択）で同じ値を設定可能です。

� �

1 周波数ゲイン 10 V = 100% � �

2 補助周波数指令 E1-04（最高出力周波数） � �

4 出力電圧バイア
ス 電圧クラス基準（200 Vまたは 400 V） � ×

7
過トルク／アン
ダトルク検出レ
ベル

モータ定格トルク（ベクトル制御モード時）
インバータ定格電流（V/f制御モード時） � �

B PIDフィード
バック

10 V = 100% � �

C PID目標値 10 V = 100% � �

E モータ温度入力
（PTC入力）

10 V = 100.00%
参考：L1-03（モータ過熱時のアラーム動作選択），
L1-04（モータ過熱動作選択）

� �

F

予約領域（端子
を使用しないと
き，またはス
ルーモードとし
て使用する時に
設定してくださ
い。）

− � �

10 正側トルクリ
ミット モータ定格トルク × �

11 負側トルクリ
ミット モータ定格トルク × �

12 回生域トルクリ
ミット モータ定格トルク × �

15 正／負両側トル
クリミット モータ定格トルク × �

16 PID差動フィー
ドバック 10 V = 100% � �

41 出力電圧ゲイン 10 V = 100% � ×
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No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

H4：多機能アナログ出力
多機能アナログ出力の設定には H4パラメータを使用してください。

H4-01
多機能アナログ
出力 1端子 AM
モニタ選択

多機能アナログ出力 1（端子
AM）から出力するモニタ項目
の番号を設定します。
パラメータ U�-��の�-��
部分を設定してください。例え
ば U1-03（出力電流）をモニタ
する場合，「103」を設定しま
す。
端子を使用しないとき，または
スルーモードとして使用すると
きは，「000」または「031」を
設定してください。

000 ～ 
999
<40>

102 � � 41D

H4-02
<22>

多機能アナログ
出力 1端子 AM
出力ゲイン

多機能アナログ出力 1（端子
AM）の電圧レベルゲインを設
定します。
モニタ項目の 100%の出力を，
10 Vの何倍で出力するかを設
定してください。
ただし，端子から出力される電
圧は最高 10 Vです。（メータ校
正機能あり）

–999.9 
～ 

999.9
100.0% S S 41E

H4-03
<22>

多機能アナログ
出力 1端子 AM
バイアス

多機能アナログ出力 1（端子
AM）の電圧レベルバイアスを
設定します。
付加するバイアス量は，10 V
を 100%としたとき，0～
±999.9%です。
ただし，端子から出力される電
圧は最高 10 Vです。（メータ校
正機能あり）

–999.9 
～ 

999.9
0.0% � � 41F

H5：MEMOBUS通信
インバータを MEMOBUS 通信で使用するときの設定には H5 パラメータを使用してください。
MEMOBUS通信用の設定値は，設定後にインバータを再起動にしたときに有効になります。

H5-01
<39>

スレーブ
アドレス

インバータのスレーブアドレス
を設定します。
電源再投入後に有効になりま
す。

0 ～ 
FFH 1F � � 425
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H5-02 伝送速度の選択

インバータのMEMOBUS通信
の伝送速度を選択します。電源
再投入後に有効になります。
0：1200 bps
1：2400 bps
2：4800 bps
3：9600 bps
4：19200 bps
5：38400 bps
6：57600 bps
7：76800 bps
8：115200 bps

0 ～ 8 3 � � 426

H5-03 伝送パリティの
選択

MEMOBUS通信のパリティを
選択します。
電源再投入後に有効になりま
す。
0：パリティ無効
1：偶数パリティ
2：奇数パリティ

0 ～ 2 0 � � 427

H5-04

CE
（MEMOBUS通
信エラー）検出
時の動作選択

CE（MEMOBUS通信異常）を
検出したときの停止方法を選択
します。
0：減速停止
1：フリーラン停止
2：非常停止
3：運転継続

0 ～ 3 3 � � 428

H5-05

CE
（MEMOBUS 通
信エラー）検出
選択

伝送タイムオーバを CE
（MEMOBUS通信異常）として
検出するかどうかを選択しま
す。
0：無効
1：有効（通信が途絶えて

H5-09で設定した時間が経
過すると異常を検出しま
す。）

0，1 1 � � 429

H5-06 送信待ち時間
インバータがデータを受信して
から ,送信を開始するまでの時
間を設定します。

5～ 65 5 ms � � 42A

H5-07 RTS制御あり／
なし

RTS制御の有効／無効を選択し
ます。
0：無効（RTSは常に ONにな
ります。）

1：有効（RTSは送信時のみ
ONになります。）

0，1 1 � � 42B

H5-09

CE
（MEMOBUS 通
信エラー）検出
時間

通信エラー検出時間を設定しま
す。
複数のインバータを接続したと
きの調整に使用します。

0.0～
10.0 2.0 s � � 435

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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H5-10

出力電圧指令
モニタ
（MEMOBUSレ
ジスタ 0025H）
単位選択

MEMBUSレジスタ「0025H」
（出力電圧指令モニタ）の単位
を選択します。
0：0.1 V単位
1：1 V単位

0，1 0 � � 436

H5-11 伝送の ENTER
機能選択

インバータにパラメータの書き
込みを行うエンタ指令の機能を
選択します。
0：エンタ指令の入力でパラ
メータが反映されインバー
タに記憶される

1：パラメータを変更した時点
でパラメータが反映され，
エンタ指令の入力でイン
バータに記憶される（V7互
換モード）

0，1 1 � � 43C

H5-12 運転指令方法の
選択

0：FWD/STOP, REV/STOP方
式

1：RUN/STOP, FWD/REV方式
0，1 0 � � 43D

H6：パルス列入出力
パルス列入出力の設定には H6パラメータを使用してください。

H6-01 パルス列入力
機能選択

パルス列入力端子 RPの機能を
選択します。
0：周波数指令
1：PIDフィードバック値
2：PID目標値
3：簡易 PG付き V/f制御モード
時のモータ速度
（V/f制御モードかつ第 1
モータ選択時のみ有効で
す。）

0 ～ 3 0 � � 42C

H6-02
<22>

パルス列入力
スケーリング

100%指令時のパルス数を設定
します。

1440  
Hz � � 42D

H6-03
<22>

パルス列入力
ゲイン

H6-02で設定したパルス列を入
力したときの指令量を%で設
定します。

0.0 ～ 
100.0 100.0% � � 42E

H6-04
<22>

パルス列入力
バイアス

パルス列が 0のときの指令量を
%で設定します。

-100.0 
～ 100.0 0.0% � � 42F

H6-05
<22>

パルス列入力
フィルタ時間

パルス列入力の一次遅れ時定数
を設定します。

0.00 ～ 
2.00 0.10 s � � 430

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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H6-06
<22>

パルス列モニタ
選択

パルス列出力端子MPの機能を
選択します。
Uパラメータを Ux-yyと表現し
たときの「xyy」部分を設定し
てください。例えば，U5-01を
モニタしたいときは，「501」と
設定します。
モニタ項目は，速度関係と PID
関係の 2つの項目です。
000は予約領域またはスルー
モード用です。<68>

000, 
031,
101, 
102,
105, 
116,
501, 
502,

801～
809

102 � � 431

H6-07
<22>

パルス列モニタ
スケーリング

100%速度のときに出力するパ
ルス周波数を設定します。パル
ス列出力と出力周波数を同じに
するために，H6-06を 102に，
H6-07を 0に設定してくださ
い。

0 ～ 
32000 1440 Hz � � 432

H6-08 パルス列入力最
低周波数

パルス列入力の最低検出周波数
を 0.1 Hz単位で設定します。
H6-01 = 0，1，2，5のときに
有効です。
簡易 PG 付き V/f 制御モード
(H6-01 = 3) 時，この機能は無
効になります。

0.1～
1000.0 0.5 Hz � � 43F

<22> 運転中に設定を変更できます。
<39> 0を設定すると，インバータは MEMOBUS通信に対して応答しなくなります。
<40> 設定可能な機能は選択している制御モードによって異なります。

<68> ソース出力として使用する場合
+5 V/1.5 kΩ以上，+8 V/3.5 kΩ以上，+10 V/10 kΩ以上
シンク入力として使用する場合
外部電源 (V) DC +12 V ±5%以内
シンク電流 (mA) 16 mA以下

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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◆ L：保護機能
保護機能のパラメータ（Lパラメータ）では，モータ保護機能，瞬時停電処理，ストー
ル防止機能，周波数検出，異常リトライ，過トルク検出，トルクリミット，ハードウェ
ア保護を設定します。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

L1：モータ保護機能
モータ保護機能の設定には L1パラメータを使用してください。

L1-01 モータ保護機能
選択

0：無効
1：汎用モータの保護
2：インバータ専用モータの保
護

6：汎用モータの保護 (50 Hz)
1 台のインバータに複数のモー
タを接続している場合は，0
（無効）を設定し，各モータに
サーマルリレーを設置してくだ
さい。

0 ～ 2，
6

1
<2> S S 480

L1-02 モータ保護動作
時間

モータ過負荷保護 (oL1)機能に
おける，電子サーマルの検出時
間を設定します。設定を大きく
するほど，oL1が検出されるま
での時間が長くなります。通
常，設定する必要はありませ
ん。
モータ過負荷耐量が明確な場合
は，モータに合わせたホットス
タート時の過負荷耐量保護時間
を設定してください。

0.1 ～
5.0 1.0 min � � 481

L1-03
モータ過熱時の
アラーム動作選
択（PTC入力）

多機能アナログ入力（H3-02ま
たは H3-10 = E）から，入力し
たモータ過熱信号がアラーム検
出レベルを超えたときの動作を
選択します。
0：減速停止
1：フリーラン停止
2：非常停止（非常停止時間

C1-09で停止します。）
3：運転継続（LEDオペレータ
で oH3（モータ過熱アラー
ム）が点滅表示されます。）

0 ～ 3 3 � � 482



B.3  パラメータ一覧表

 205

B

L1-04
モータ過熱動作
選択（PTC入
力）

多機能アナログ入力（H3-02ま
たは H3-10 = E）から，入力し
たモータ過熱信号が動作検出レ
ベルを超えたときの動作を選択
します。
0：減速停止
1：フリーラン停止
2：非常停止

0 ～ 2 1 � � 483

L1-05
モータ温度入力
フィルタ時定数
（PTC入力）

多機能アナログ入力（H3-02ま
たは H3-10 = E）から，入力す
るアナログ信号の一次遅れ時定
数を設定します。
値を大きくすると安定性が向上
し，値を小さくすると応答性が
向上します。

0.00 ～
10.00 0.20 s � � 484

L1-08
モータ用電子
サーマル保護レ
ベル 1

第 1モータの過負荷保護に使用
する電子サーマルの基準電流値
を A単位で設定します。
0.00Aを設定した場合は、
E2-01（モータ 1の定格電流値）
を基準にモータ過負荷保護を検
出します。

0.00A
または
イン
バータ
定格電
流の 10
～

150%

<12> � � 1103

L1-09
モータ用電子
サーマル保護レ
ベル 2

第 2モータの過負荷保護に使用
する電子サーマルの基準電流値
を A単位で設定します。
0.00Aを設定した場合は、
E4-01（モータ 2の定格電流値）
を基準にモータ過負荷保護を検
出します。

0.00A
または
イン
バータ
定格電
流の 10
～

150%

<12> � � 1104

L1-13 電子サーマル継
続選択

電源遮断時に電子サーマル値を
保持（電源再投入時にモータ過
負荷計算を継続）する／しない
を選択します。
0：電子サーマルを継続しませ
ん。

1：電子サーマルを継続します。

0，1 1 � � 46D

L1-22
<22>

漏れ電流フィル
タ時定数 1

漏れ電流検出低減フィルタの時
定数を設定します。一定速中の
時定数を秒単位で設定します。
（注）本パラメータは，C6-02 = 

Bの場合に表示され，設
定が可能です。

0.0～
60.0 20.0 s � � 768

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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L1-23
<22>

漏れ電流フィル
タ時定数 2

漏れ電流検出低減フィルタの時
定数を設定します。加減速中の
時定数を秒単位で設定します。
（注）本パラメータは，C6-02 = 

Bの場合に表示され，設
定が可能です。

0.0～
60.0 1.0 s � � 769

L2：瞬時停電処理
瞬時停電時のインバータの機能の設定には L2パラメータを使用してください。

L2-01 瞬時停電動作選
択

瞬時停電発生時の動作を選択し
ます。再起動の方法と Uv1（主
回路低電圧）の検出方法を設定
します。
0：無効（瞬時停電時に Uv1を
検出します。）
1：有効（L2-02の設定時間以
内に電源が復帰した場合は
再起動します。超過した場
合は Uv1を検出します。）

2：CPU動作中有効（制御部動
作中に電源が復帰した場合
は再起動します。Uv1は検
出しません。）

0 ～ 2 0 � � 485

電源復帰後に再起動するには，L2-02で設
定した瞬時停電補償時間の間，運転指令を
維持しておく必要があります。

L2-02 瞬時停電補償時
間

L2-01（瞬時停電動作選択）に
1（有効）を設定した場合の補
償時間を設定します。

0.0 ～ 
25.5

<12> � � 486

L2-03
最小ベースブ
ロック (BB)時
間

瞬時停電から復帰後に再起動し
たときの，インバータの最小
ベースブロック時間を設定しま
す。
モータの残留電圧がなくなる時
間を設定します。
速度サーチや直流制動の開始時
に oC（過電流）や ov（主回路
過電圧）が発生する場合は，設
定値を大きくしてください。
L2-03 > L2-02の場合，瞬時停
電発生時点から L2-03の設定時
間経過後に運転が再開します。

0.1 ～ 
5.0

<57> � � 487

L2-04 電圧復帰時間

速度サーチの完了後，インバー
タ出力電圧を通常電圧に復帰さ
せるまでの時間を設定します。
ovから最大電圧に復帰させる
時間を設定してください。

0.0 ～
5.0

<12> � � 488

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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L2-05
<24>

主回路低電圧
(Uv)検出レベル

Uv1（主回路低電圧）の検出レ
ベル（主回路直流電圧）を設定
します。
（通常，設定する必要はありま
せん。）
主回路低電圧の検出レベルを低
くしたい場合は，インバータの
入力側に ACリアクトルを接続
してください。L2-01 > 0のと
き，この設定により KEBが実
行されます。

150 ～
210

<9> <12
> � � 489

L2-06 KEB減速時間
瞬時停電時減速運転 (KEB)指令
で入力した速度から，KEB中に
零速まで再び減速するまでの時
間を設定します。

0.0 ～
200.0 0.0 s � � 48A

L2-07 瞬時停電復帰後
の加速時間

瞬時停電から復帰後，瞬時停電
を検出したときの速度（また
は，KEB開始時の速度）まで再
び加速する時間を設定します。
設定値が 0.0 sの場合は，その
ときに有効となっている加速時
間（C1-01，C1-03，C1-05，
C1-07のいずれか）で加速しま
す。

0.0 ～
25.5 0.0 s � � 48B

L2-08 KEB開始時周波
数低下ゲイン

瞬時停電時減速運転 (KEB)の開
始時の出力周波数の下げ幅を設
定します。
下げ幅＝（KEB動作直前のス
リップ周波数 × L2-08 / 100 × 2）

0～ 300 100% � � 48C

L2-11
<24>

KEB時目標
主回路直流電圧

KEB動作時の主回路電圧の目標
値を V単位で設定します。（入
力電源電圧の 1.22倍を目安に
設定してください。）

150～
400

(E1-01×
1.22) V � � 461

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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L3：ストール防止機能
ストール防止機能の設定には L3パラメータを使用してください。

L3-01 加速中ストール
防止機能選択

加速中の過電流を防止するため
のストール防止機能を選択しま
す。
0：無効（その時点で有効な加
速時間で加速します。負荷
が大きいと失速のおそれが
あります。）

1：有効（出力電流が L3-02の
レベルを超えると加速を停
止します。電流値回復で再
加速します。）

2：最適調整（出力電流が
L3-02のレベルを基準とし
て加速を調節します。加速
時間の設定は無視します。）

0 ～ 2
<29> 1 � � 48F

L3-02 加速中ストール
防止レベル

L3-01が 1，2の場合に有効で
す。
インバータ定格出力電流を
100%として設定します。
（通常，設定変更する必要はあ
りません。）
出荷時設定でストールが発生す
る場合は設定値を下げてくださ
い。

0～ 150
<91>

<7> <91
> � � 490

L3-03 加速中ストール
防止リミット

E1-06（ベース周波数）以上の
周波数帯域で使用する場合，加
速中ストール防止レベルの低減
リミットを，インバータ定格出
力電流を 100%として，%で設
定します。
（通常，設定変更する必要はあ
りません。）

0 ～ 100 50% � � 491

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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L3-04 減速中ストール
防止機能選択

制動抵抗器使用時は，0を設定
してください。適用する用途に
よっては，3を設定してくださ
い。
0：無効（設定した減速時間に
従って減速します。負荷が
大きすぎる，または減速時
間が短いと主回路過電圧
(ov)発生のおそれがありま
す。）

1：有効（インバータは設定し
た減速時間に従って減速し
ます。減速中に主回路電圧
が，減速ストール防止レベ
ルを超えると，減速を中断
し，その時の周波数を維持
します。主回路電圧がス
トール防止レベル未満に下
がると再び設定された減速
時間で減速を開始します。）

2：最適調整（減速時間の設定
は無視されます。モータが
ストールするのを防止しな
がら，可能な限り最短とな
る減速時間で減速します。
減速範囲 C1-02/10）

3：有効（制動抵抗器付きス
トール防止機能が有効にな
ります。）

4：過励磁制動（設定どおりに
減速します。過励磁ゲイン
(n3-13)で設定した倍率に磁
束を増した状態で減速しま
す。）

7：過励磁制動 3（通常の過励
磁制動に比べてさらに強い
制動がかかりますが，モー
タへの負担も大きいので注
意が必要です。）<83>

<50>
<86> 0 S S 492

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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L3-05 運転中ストール
防止機能選択

運転中のストール防止機能の動
作を選択します。
0：無効（設定通りに運転しま
す。負荷が大きいと失速の
おそれがあります。）

1：有効（減速時間 1で減速：
ストール防止機能動作時の
減速時間は C1-02で設定し
ます。）

2：有効（減速時間 2で減速：
ストール防止機能動作時の
減速時間は C1-04で設定し
ます。）

出力周波数が 6 Hz以下になる
と，運転中ストール防止機能は
L3-05の設定にかかわらず無効
になります。

0 ～ 2 1 � × 493

L3-06 運転中ストール
防止レベル

L3-05が 1，2の場合に有効で
す。
インバータ定格出力電流を
100%として%で設定します。
（通常，設定する必要はありま
せん。）
出荷時設定でストールが発生す
る場合に設定値を下げてくださ
い。

30～
150
<91>

<7>
<91> � × 494

L3-11 過電圧抑制機能
選択

回生負荷が印加された場合に，
ov（過電圧）になることを抑制
する機能の有効／無効を設定し
ます。
0：無効
1：有効
（注）回生負荷が印加され，過

電圧抑制機能が動作中は
周波数指令よりもモータ
速度が高くなりますので，
注意ください。モータ速
度を周波数指令通りにし
なければならないような
機械には適用できません。
制動抵抗器を使用する場
合には無効に設定してく
ださい。急に大きな回生
負荷が印加された場合に
は本機能を有効にしても，
ov（過電圧）になること
があります。

0，1 0 � � 4C7

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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L3-17
過電圧抑制及び
減速ストール時
目標主回路電圧

過電圧抑制機能及び減速中ス
トール防止機能（最適調整）
(L3-11=1，L3-04 = 2)動作時の，
主回路電圧の目標値を V単位で
設定します。

150～
400
<24>

375 V
<24> � � 462

L3-20 主回路電圧調整
ゲイン

主回路電圧を目標主回路電圧に
制御するための比例ゲインを設
定します。
KEB減速開始時に，ov（過電
圧）や Uv（不足電圧）が発生
する場合は，ゲインを 0.1ずつ
大きくしてください。

0.00～
5.00

1.00
（V/f）

0.30
（センサ
レス）

� � 465

L3-21 加減速レート
演算ゲイン

KEB運転，過電圧抑制機能，減
速中ストール防止機能（最適調
整）(L3-04 = 2)動作時の減速
レートを演算するための比例ゲ
インを設定します。（通常は変
更する必要はありません。）
ov（過電圧）や oC（過電流）
が発生する場合に，1.0ずつ大
きくしてください。
加減速動作時の電流リップルや
速度変動が大きい場合に 0.1ず
つ小さくしてください。

0.00～
200.00 1.00 � � 466

L3-23
運転中ストール
防止動作レベル
の自動低減機能
の選択

0：運転中ストール防止動作レ
ベルは，全周波数領域で
L3-06（運転中ストール防止
レベル）に設定したレベル
となります。

1：定出力領域（出力周波数 > 
最大電圧出力周波数）では，
運転中ストール防止動作レ
ベルを自動的に下げます。
下限値は，L3-06の設定値
の 40%です。

0，1 0 � � 4FD

L3-24
イナーシャ換算
のモータ加速時
間

適用モータ（単体）をモータ定
格トルクで停止状態から最高周
波数まで加速するのに要する時
間を秒単位で設定モータ定格容
量 (o2-04)を設定すると，安川
標準モータ（4極）の値が設定
されます。
オートチューニングなどで
E2-11が変更されると標準モー
タ（4極）の値が設定されま
す。

0.001～
10.000

<10>
<51>
<57>

� � 46E

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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L3-25 負荷イナーシャ
比

モータを接続する機械とモータ
自体の，イナーシャ比を設定し
ます。

0.0～
1000.0 1.0 � � 46F

L4：周波数検出
周波数検出の設定には L4パラメータを使用してください。

L4-01 周波数検出レベ
ル

L4-01は，検出したい周波数ま
たはモータ速度を設定します。
L4-02は，検出したい周波数の
検出幅を設定します。
多機能接点出力 H2-��に以下
の値を設定しているときに有効
です。
• 2（周波数（速度）一致 1）
• 3（任意周波数（速度）一致

1）
• 4（周波数 (FOUT)検出 1）
• 5（周波数 (FOUT)検出 2）

0.0 ～ 
400.0 0.0 Hz � � 499

L4-02 周波数検出幅 0.0 ～ 
20.0 2.0 Hz � � 49A

L4-03
周波数検出レベ
ル
（+/–片側検出）

L4-03は，検出したい周波数ま
たはモータ速度を設定します。
L4-04は，検出したい周波数の
検出幅を設定します。
多機能接点出力 H2-��に以下
の値を設定しているときに有効
です。
• 13（周波数（速度）一致 2）
• 14（任意周波数（速度）一致

2）
• 15（周波数 (FOUT)検出 3）
• 16（周波数 (FOUT)検出 4）

-400.0 
～ 400.0 0.0 Hz � � 49B

L4-04 周波数検出幅
（+/–片側検出）

0.0 ～ 
20.0 2.0 Hz � � 49C

L4-05 周波数指令喪失
時の動作選択

周波数指令喪失時のインバータ
の動作を選択します。（400 ms
の間に指令電圧が 90%以上低
下したとき）
0：停止（周波数指令に追従し
て運転します。）

1：L4-06の設定に従い，運転
継続

0，1 0 � � 49D

L4-06 周波数指令喪失
時の周波数指令

周波数指令喪失時点の周波数指
令レベルを設定します。
周波数指令喪失時の動作選択を
有効にし，周波数指令を喪失し
た場合，（喪失前の速度 × 
L4-06 ）の速度で運転します。

0.0～
100.0

80.0% � � 4C2

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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L4-07 周波数検出条件

0：bb（ベースブロック）中は
周波数を検出しない（bb中
は OFFになります。）

1：bb（ベースブロック）中も
周波数を検出する

0，1 0 � � 470

L4-08
<74>

周波数一致条件
選択

0：周波数一致をソフトスター
タの出力周波数で判定する

1：周波数一致をモータ速度で
判定する
（注）制御モードが V/fの場合

は，L4-08=1に設定した
場合も，ソフトスタータ
の出力周波数で周波数一
致を判定します。

0，1 0 � � 47F

L5：異常リトライ
異常検出後の自動リトライの設定には L5パラメータを使用してください。

L5-01 異常リトライ回
数

異常リトライ機能は，異常
（GF， LF， oC， oH1， ov， PF， 
rH， rr， oL1， oL2， oL3， oL4， 
STo, Uv1）が解決されたかどう
かを L5-04に設定された時間ご
とに確認する機能です。
リトライをどうカウントするか
は L5-05で設定します。10分
経っても異常を再検出しなけれ
ば，カウンタはリセットされま
す。

0～ 10 0回 � � 49E

L5-02
異常リトライ中
の異常接点動作
選択

異常リトライ中の異常接点の動
作を設定します。
0：出力しない（異常接点は動
作しません。）

1：出力する（異常接点は動作
します。）

0，1 0 � � 49F

L5-04
異常リトライイ
ンターバルタイ
マ

異常リトライする時間の間隔を
設定します。
この機能は，L5-05 = 1のとき
に有効です。

0.5～
600.0

10.0 s � � 46C

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ
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L5-05 異常リトライ動
作選択

異常リトライ動作をどうカウン
トするかを設定します。
0：継続して再始動をリトライ
し，リトライできた回数を
カウントします。（G7方式）

1：L5-04に設定した間隔で再
始動をリトライします。リ
トライごとに回数が加算さ
れます。（V7方式）

0，1 0 � � 467

L6：過トルク／アンダトルク検出
過トルク／アンダトルク検出の設定には L6パラメータを使用してください。

L6-01
過トルク／アン
ダトルク検出動
作選択 1

過トルク検出 1(OL3)及びアン
ダトルク検出 1(UL3)に対する，
インバータの応答方法を設定し
ます。過トルクとアンダトルク
は，L6-02と L6-03の設定に
よって検出されます。多機能接
点出力 H2-��に「B（過トル
ク／アンダトルク検出 1：a接
点）」または「17（過トルク／
アンダトルク検出 1：b接点）」
が設定されている場合に作動し
ます。
（注）設定値は <7pt>表 B.1
（221ページ）を参照してくだ
さい。

0 ～ 8 0 � � 4A1

L6-02
過トルク／アン
ダトルク検出レ
ベル 1

センサレスベクトル制御：モー
タ定格トルクを 100%として設
定します。
V/f制御：インバータ定格出力
電流を 100%として設定しま
す。

0 ～ 300 150% � � 4A2

L6-03
過トルク／アン
ダトルク検出時
間 1

過トルク／アンダトルク検出の
検出時間を設定します。

0.0 ～ 
10.0 0.1 s � � 4A3

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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L6-04
過トルク／アン
ダトルク検出動
作選択 2

過トルク検出 1 (OL4)及びアン
ダトルク検出 1 (UL4)に対す
る，インバータの応答方法を設
定します。過トルクとアンダト
ルクは，L6-05と L6-06の設定
によって検出されます。多機能
接点出力 H2-��に「18（過ト
ルク／アンダトルク検出 1：a
接点）」または「19（過トルク
／アンダトルク検出 1：b接
点）」が設定されている場合に
作動します。
（注）設定値は <7pt>表 B.1
（221ページ）を参照してくだ
さい。

0 ～ 8 0 � � 4A4

L6-05
過トルク／アン
ダトルク検出レ
ベル 2

センサレスベクトル制御：モー
タ定格トルクを 100%として設
定します。
V/f制御：インバータ定格出力
電流を 100%として設定しま
す。

0 ～ 
300 150% � � 4A5

L6-06
過トルク／アン
ダトルク検出時
間 2

過トルク／アンダトルク検出の
検出時間を設定します。

0.0 ～ 
10.0 0.1 s � � 4A6

L6-08 機械劣化検出動
作選択

機械劣化による過トルク／アン
ダトルクを検出します。L6-01
と L6-03で設定した条件と検出
時間により，作動します。
（注）設定値は <7pt>表 B.2
（221ページ）を参照してくだ
さい。

0～ 8 0 � � 468

L6-09 機械劣化検出速
度レベル

機械劣化検出機能が動作する速
度を設定します。
トルクの設定は，過トルク／ア
ンダトルク検出 1の設定 (L6-01
～ L6-03)を使用します。
L6-08で絶対値比較を選択した
場合，負の値を設定しても正の
値として扱われます。

-110.0
～ 110.0 110% � � 469

L6-10 機械劣化検出時
間

L6-08の式がここで設定した時
間連続で成立した場合，機械劣
化を検出します。

0.0～
10.0 0.1 s � � 46A

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
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制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル



B.3  パラメータ一覧表

216 

L6-11 機械劣化検出開
始時間

U4-01（累積稼働時間）がこの
設定値を上回った場合，機械劣
化検出が有効になります。多機
能接点出力 H2-��に 22（機械
劣化検出）を設定している場
合，この出力信号が ONになり
ます。

0～
65535 0 h � � 46B

L7：トルクリミット
トルクリミットの設定には L7パラメータを使用してください。

L7-01 正転側電動状態
トルクリミット 

トルクリミット値を，モータ定
格トルクに対する%で設定し
ます。
4象限個別に設定可能です。

0 ～ 300 <12> × � 4A7

L7-02 逆転側電動状態
トルクリミット 0 ～ 300 <12> × � 4A8

L7-03 正転側回生状態
トルクリミット 0 ～ 300 <12> × � 4A9

L7-04 逆転側回生状態
トルクリミット 0 ～ 300 <12> × � 4AA

L7-06 トルクリミット
の積分時定数

トルクリミットの積分時定数を
設定します。
トルクリミットを積分制御して
いるときに，トルクリミットに
よる周波数の変化を大きくした
い場合は，短く設定します。

5 ～ 
10000 50 ms × � 4AC

L7-07
加減速中のトル
クリミットの制
御方法選択

加減速中のトルクリミットの制
御方法を選択します。
0：比例制御（一定速中は積分
制御を行います。）
トルクリミットなしで指定
の速度まで加速したい場合
に，0（比例制御）を設定し
ます。

1：積分制御
通常，設定変更する必要は
ありません。
加減速中にトルクリミット
がかかる用途でトルクリ
ミットを優先したい場合は，
1（積分制御）を設定しま
す。ただし，トルクリミッ
トにかかった場合には，加
減速時間が増加したり，
モータの速度が指令どおり
にならないことがあります。

0，1 1 × � 4C9

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

回生状態

出力トルク
正側トルク

負側トルク

モータの
回転数

正転逆転

L7-01

L7-03
L7-02

L7-04

回生状態
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L8：ハードウェア保護
ハードウェア保護の設定には L8パラメータを使用してください。

L8-01 制動抵抗器の保
護（ERF形）

ERFシリーズの制動抵抗器を取
り付けた場合は，1を設定して
ください。このパラメータは制
動抵抗の有効／無効を設定する
ものではありません。
0：無効（過熱保護なし）
1：有効（過熱保護あり）

0，1 0 � � 4AD

L8-02
ヒートシンク過
熱 (oH)アラー
ム
予告検出レベル

oH（放熱フィン過熱）のア
ラーム予告機能の検出温度を
°C単位で設定します。
放熱フィン（ヒートシンク）の
温度が設定値に達したとき，
ヒートシンク過熱 oHアラーム
予告 (H2-�� = 20)を検出しま
す。

50～
130

<12> � � 4AE

L8-03
ヒートシンク過
熱 (oH)アラー
ム
予告動作選択

ヒートシンク過熱 (OH)アラー
ム予告 (H2-�� = 20)を検出し
た場合の動作を設定します。
0：減速停止（その時点で有効
な減速時間で停止します。）
1：フリーラン停止
2：非常停止
（C1-09（非常停止時間）の
設定値で停止します。）

3：運動継続（モニタ表示のみ）
4：周波数逓減で運転継続（運
転周波数を L8-19の逓減率
をかけた値で運転します。）

0 ～ 2は異常検出，3，4は警告
として認識されます。（異常検
出の場合は，異常接点出力が動
作します。）

0 ～ 4 3 � � 4AF

L8-05 入力欠相保護の
選択

入力電源欠相，三相のアンバラ
ンス，主回路コンデンサ劣化を
検出するかを設定します。
0：無効
1：有効

0，1 0 � � 4B1

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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L8-07 出力欠相保護の
選択

出力欠相保護の有効／無効を設
定します。
0：無効
1：有効（一相の出力欠相のみ
検出します。）

2：有効（二相以上の出力欠相
も検出します。）

インバータ定格出力電流の 5%
以下で出力欠相を検出します。
インバータ容量に対して適用す
るモータ容量が小さい場合は， 
出力欠相を誤検出するおそれが
あります。この場合は，0（無
効）を設定してください。

0 ～ 2 0 � � 4B3

L8-09 地絡保護の選択

インバータ出力（地絡異常検
出）の有効／無効を設定しま
す。
0：無効
1：有効

0，1 <12> � � 4B5

L8-10 冷却ファン ON/
OFF制御の選択

冷却ファンの ON/OFF制御の
有無を選択します。
0：インバータが運転中のみ動
作する

1：電源 ON中は常時動作する

0，1 0 � � 4B6

L8-11
冷却ファン制御
OFFディレイ時
間

L8-10 = 0のとき有効です。
運転指令が解除されてからこの
設定時間だけ遅れて冷却ファン
が停止します。

0 ～ 300 60 s � � 4B7

L8-12 周囲温度

入気側の年平均温度（稼働状態
を含む）を設定します。
インバータが定格以上の周囲温
度内に設置された場合，イン
バータ過負荷 (oL2)保護レベル
を調整します。

-10 ～ 
50 40°C � � 4B8

L8-15 低速時の oL2特
性選択

低速運転時（6 Hz以下）で，
出力電流が大きいときに，出力
トランジスタを過熱から保護す
るための設定をします。
0：低速時の oL2特性無効
1：低速時の oL2特性有効（0 

Hzのときは oL2特性レベル
は半分になります。）

0，1 1 � � 4BB

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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L8-18 ソフトウェア
電流リミット

ソフトウェア電流リミットの有
効／無効を設定します。通常，
設定する必要はありません。
0：ソフト CLA無効（ゲイン = 

0とします。）
1：ソフト CLA有効
（注）ソフト CLA無効の場合は

トルクリミットに電流制
限値を使用しないでくだ
さい。

0，1 0 � � 4BE

L8-19
oHプリアラー
ム時の周波数逓
減率

L8-03 = 4で OHプリアラーム
が出力されたときに，逓減する
周波数指令の倍率を設定しま
す。

0.1～
0.9 0.8 � � 4BF

L8-29
電流アンバラン
ス保護 (LF2)の
選択

ホトカプラ故障や出力欠相によ
り三相出力電流にアンバランス
が生じたときに，インバータを
停止するかしないかを選択しま
す。
0：無効
1：有効

0，1 1 × × 4DF

L8-35
<25>

ユニット取付け
方法選択

ユニットの取り付け方法を設定
します。
0：盤内取付形 (IP20/IP00)
1：サイドバイサイド取付け
2：閉鎖壁掛形 (NEMA Type1)

0～ 2 <12>
<14> � � 4EC

L8-38 キャリア周波数
逓減選択

IGBT保護動作の選択
0：キャリア周波数逓減なし
1：6 Hz以下過負荷時キャリア
周波数逓減

2：全周波数領域過負荷時キャ
リア周波数逓減

0～ 2 <12> � � 4EF

L8-40 逓減キャリア周
波数時間

運転開始から逓減キャリア周波
数で運転する時間を設定しま
す。0.00 sを設定した場合，こ
の機能は無効になります。

0.00～
2.00 0.50 s � � 4F1

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

電流

C6-02

（キャ
周波数

ND

HD

2
0

V，
相：
の80%

V：
定格の

%
10 (8) 15

電流

C6-02

（キャリア
周波数）

ND

HD

2
0

200 V，
単相：
HDの80%

400 V：
HD定格の
60%

10 (8) 15
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L8-41 電流警告選択

出力電流がインバータ出力電流
比 150%以上のときに軽故障と
して出力するかどうかを設定し
ます。
0：無効（出力しません。）
1：有効（出力します。）

0，1 0 � � 4F2

L8-51 SToレベル

SToの検出レベル（モータ定格
基準 100%）を設定します。加
速中の脱調 (STo)検出を早くさ
せたい場合に設定してくださ
い。出荷設定 (0.0%)時は，イ
ンバータ内部で自動計算されま
す。

0.0～
150.0 0.0% × × 471

L8-54 SToの偏差検出
選択

SToの偏差検出機能を選択しま
す。
0：偏差検出オフ
1：偏差検出オン

0，1 1 × × 474

<2> A1-02（制御モードの選択）を変更すると，出荷時設定の値も変更されます。V/f制御
の出荷時設定を示しています。

<7> 出荷時設定は，C6-01（ND/HD選択）が 1(ND)のとき 120%，0(HD)のとき 150%と
なります。

<9> 出荷時設定は，E1-01（入力電圧設定） の設定によって異なります。
<12> 出荷時設定は，o2-04（インバータユニット選択）の設定によって異なります。
<14> 出荷時設定は，o2-09（イニシャライズモード）の設定によって異なります。
<22> 運転中に設定を変更できます。
<24> 200 V級のインバータでの値です。400 V級のインバータの場合は，この値の 2倍とな

ります。
<25> イニシャライズ (A1-03 = 1110/2220/3330)でパラメータを出荷時設定にリセットする

ことはできません。
<50> 設定範囲は，A1-02（制御モードの選択）の設定によって異なります。
<51> オートチューニングや手動設定で E2-11（モータ定格容量）の値が変更されると設定範

囲が変わります。
<57> 出荷時設定は，o2-04（インバータユニット選択）と C6-01（ND/HD選択）の設定に

よって異なります。
<91> 出荷時設定及び設定範囲の上限は，C6-01（ND/HD選択），L8-38（キャリア周波数逓

減選択）に依存します。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル



B.3  パラメータ一覧表

 221

B

表 B.1  L6-01及び L6-04の設定値

表 B.2  L6-08の設定値

設定値 内容
0 無効
1 速度一致中のみ過トルクを検出し，検出後も運転を継続する（警告）
2 運転中は常時過トルクを検出し，検出後も運転を継続する（警告）
3 速度一致中のみ過トルクを検出し，検出後に出力を遮断する（保護動作）
4 運転中は常時過トルクを検出し，検出後に出力を遮断する（保護動作）
5 速度一致中のみアンダトルクを検出し，検出後も運転を継続する（警告）
6 運転中は常時アンダトルクを検出し，検出後も運転を継続する（警告）
7 速度一致中のみアンダトルクを検出し，検出後に出力を遮断する（保護動作）
8 運転中は常時アンダトルクを検出し，検出後に出力を遮断する（保護動作）

設定値 内容
0 機械劣化検出無効
1 速度（符号付）> L6-09で検出し，検出後も運転を継続する（警告）
2 速度（絶対値）> L6-09で検出し，検出後も運転を継続する（警告）
3 速度（符号付）> L6-09で検出し，検出後に出力を遮断する（保護動作）
4 速度（絶対値）> L6-09で検出し，検出後に出力を遮断する（保護動作）
5 速度（符号付）< L6-09で検出し，検出後も運転を継続する（警告）
6 速度（絶対値）< L6-09で検出し，検出後も運転を継続する（警告）
7 速度（符号付）< L6-09で検出し，検出後に出力を遮断する（保護動作）
8 速度（絶対値）< L6-09で検出し，検出後に出力を遮断する（保護動作）
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◆ n：特殊調整
特殊調整のパラメータ（nパラメータ）では，乱調防止機能，速度フィードバック検出
制御機能，ハイスリップ制動，及び R1オンライン変更について設定します。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

n1：乱調防止機能
乱調防止の設定には n1パラメータを使用してください。

n1-01 乱調防止機能選
択

乱調防止機能は，軽負荷時に
モータが乱調しないよう抑制す
る機能です。この機能の有効／
無効を選択します。
0：無効
1：有効
V/f制御モードの専用機能です。
振動抑制よりも高い応答性の方
が優先される場合には，乱調防
止機能を無効にしてください。

0，1 1 � × 580

n1-02 乱調防止ゲイン

乱調防止ゲインの倍率を設定し
ます。
（通常 ,設定する必要はありま
せん。）
次のような場合に調整してくだ
さい。
• 軽負荷時に振動が発生する場
合は，0.1ずつ設定値を大き
くする

• ストール状態になる場合は，
0.1ずつ設定値を小さくする

0.00 ～ 
2.50 1.00 � × 581

n1-03 乱調防止時定数 乱調防止機能の一次遅れ時定数
を設定します。 0 ～ 500 <12> � × 582

n1-05 逆転用乱調防止
ゲイン

乱調防止ゲインの倍率を設定し
ます。
0を設定すると，モータ逆転時
も n1-02が有効になります。

0.00～
2.50 0.00 � × 530
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n2：速度フィードバック検出制御機能
速度フィードバック検出制御の設定には n2パラメータを使用してください。

n2-01
速度フィード
バック検出抑制
(AFR)ゲイン

内部速度フィードバック検出制
御部のゲインを，倍率で設定し
ます。
（通常，設定する必要はありま
せん。）
次のような場合に調整してくだ
さい。
• 乱調が発生する場合は，設定
値を大きくする

• 応答性が低い場合は，設定値
を小さくする

0.00 ～ 
10.00

<12> × � 584

設定値を変更するときは，応答を確認しな
がら，0.05ずつ値を変更してください。

n2-02
速度フィード
バック検出抑制
(AFR)時定数 1

速度フィードバック検出制御
(AFR)の変化率を決める時定数
を設定します。

0 ～ 
2000 50 ms × � 585

n2-03
速度フィード
バック検出抑制
(AFR)時定数 2

速度フィードバック検出制御
(AFR)の変化率を決める時定数
を設定します。
加速完了時，あるいは負荷が急
変したときに，ov（主回路過電
圧）になる場合に値を大きく設
定します。

0 ～ 
2000 750 ms × � 586

n3：ハイスリップ制動
ハイスリップ制動の設定には n3パラメータを使用してください。

n3-01
ハイスリップ
制動減速周波数
幅

ハイスリップ減速中，母線電圧
の上昇時に下げる周波数幅を
E1-04（最高出力周波数）を
100%として設定します。ハイ
スリップ減速中に ov（主回路
過電圧）になる場合に値を大き
く設定します。

1～ 20 5% � × 588

n3-02 ハイスリップ
制動中電流制限

ハイスリップ制動減速中の電流
制限値を，モータ定格電流を
100%として設定します。
ただしインバータ定格出力電流
の 150%以下に設定してくださ
い。設定値を大きくしすぎる
と，モータが過熱する場合があ
ります。

100～
200 150% � × 589

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル



B.3  パラメータ一覧表

224 

n3-03
ハイスリップ
制動停止時
DWELL時間

V/f制御モード時に有効です。
E1-09に設定した最低出力周波
数 (FMIN (1.5 Hz))で出力周波
数を設定時間だけ固定するとき
の時間を設定します。
ハイスリップ制動の減速時のみ
有効です。
設定値を小さくしすぎると，機
械のイナーシャにより，ハイス
リップ制動完了後もモータがわ
ずかに回転する場合がありま
す。

0.0～
10.0 1.0 s � × 58A

n3-04 ハイスリップ制
動 oL時間

ハイスリップ制動の減速中に，
何らかの理由で出力周波数が変
化しない場合に oL（過負荷）
とする時間を設定します。通
常，設定する必要はありませ
ん。

30～
1200 40 s � × 58B

n3-13 過励磁ゲイン

過励磁制動中の V/f特性の出力
値に，このパラメータで設定し
たゲインを加算することで過励
磁のレベルを決定します。モー
タが停止した後，または周波数
指令の速度まで再加速するとき
に，V/f特性の出力値は，通常
のレベルまで戻ります。

1.00～
1.40 1.10 � � 531

n3-21 過励磁抑制電流
レベル

過励磁運転中に過電流 (oC)や
過負荷 (oL1，oL2)が発生する
場合には，過励磁抑制電流レベ
ルを小さくします。インバータ
定格電流を 100%として%単
位で設定

0～ 150 100% � � 579

n3-23 過励磁運転選択
0：無効
1：正転時のみ過励磁運転有効
2：逆転時のみ過励磁運転有効

0～ 2 0 � � 57B

n6：モータ線間抵抗オンライン調整
インバータがオンライン時のモータの線間抵抗を調整するには n6パラメータを使用してください。

n6-01
モータ線間抵抗
オンライン調整
機能の選択

モータ線間抵抗オンライン調整
機能の有効／無効を選択しま
す。
0：無効
1：有効

0，1 1 × � 570

<12> 出荷時設定は，o2-04（インバータユニット選択）の設定によって異なります。
<22> 運転中に設定を変更できます。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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◆ o：オペレータ関係
オペレータ関係のパラメータ（oパラメータ）では，オペレータの表示選択，多機能選
択，コピー機能を設定します。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ
(Hex)V/f センサレス

ベクトル
o1：表示設定／選択

LEDオペレータの表示設定／選択には o1パラメータを使用してください。

o1-01
<22>

ドライブモード
表示項目選択

電源投入後，インバータ本体の
LEDオペレータ及び LEDオペ
レータ（オプション）の場合， 
アップキーを押すと，周波数指
令→回転方向→出力周波数→
出力電流→出力電圧→U1-��
の順番で表示が切り替わりま
す。
o1-01は出力電圧の代わりに表
示する項目を選択します。
（“U1-��”のとき“1��”。制
御モードにより設定できる項目
は異なります。）

104 ～ 
810 106 � � 500

出荷時設定は，U1-06（出力電圧指令）の
モニタです。
104 ～ 810

o1-02
<22>

電源 ON時モニ
タ表示項目選択

o1-02は電源投入時に表示する
内容を選択します。
1：周波数指令（U1-01）
2：FWD/REV（正転選択／逆転
選択）

3：出力周波数（U1-02）
4：出力電流（U1-03） 
5：o1-01で設定したモニタ項
目

1 ～ 5 1 � � 501

o1-03 周波数指令設定
／表示の単位

周波数指令・出力周波数をモニ
タするときの ,設定／表示単位
を設定します。
0： 0.01 Hz単位
1：0.01%単位（最高出力周波
数を 100%とします。）

2 ：min-1単位（最高出力周波
数とモータ極数から自動計
算します。）

3：任意単位（詳細は o1-10，
o1-11で設定します。）

0 ～ 3 0 � � 502
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o1-10
周波数指令設定
／表示の任意表
示設定

o1-03=3のときの設定／表示を
設定します。
o1-10は，最高出力周波数のと
きに設定／表示したい値を設定
します。
o1-11は，周波数指令の設定／
表示時の小数点以下の桁数を設
定します。

1～
60000

<11> � � 520

o1-11
周波数指令設定
／表示の小数点
以下の桁数

0～ 3 <11> � � 521

o2：多機能選択
LEDオペレータ（または LCDオペレータ）のキー機能の設定には o2パラメータを使用してください。

o2-01
LOCAL/
REMOTEキー
の機能選択

運転方法選択キー（LOCAL/
REMOTEキー）の機能を設定
します。
0：無効
1：有効（オペレータでの運転
とパラメータ設定の運転を
切り替えます。）

0，1 1 � � 505

o2-02 STOPキーの機
能選択

STOP（停止）キーの機能を設
定します。
0：無効（運転指令を外部端子
から与える場合，STOP
キーは無効になります。）

1：有効（運転中は常に STOP
キーが有効です。）

0，1 1 � � 506

o2-03
ユーザーパラ
メータ設定値の
保存

A1-03（イニシャライズ）に使
用する初期値を保存／クリアし
ます。ユーザーパラメータ設定
値が保存されると，A1-03（イ
ニシャライズ）に 1110（ユー
ザーパラメータ設定値）の設定
が可能になります。1または 2
を入力した後は，設定値は 0に
戻ります。
0：保存保持／未設定
1：保存開始（設定されたパラ
メータをユーザーパラメー
タ設定値として保存しま
す。）

2：保存クリア（保存している
ユーザーパラメータ設定値
をクリアします。）

0 ～ 2 0 � � 507

o2-04
<25>

インバータユ
ニット選択

インバータの着脱式端子台を交
換する場合など，インバータの
ユニットコードを再設定する場
合は設定を変更してください。

0 ～ FF <12> � � 508

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ
(Hex)V/f センサレス

ベクトル
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o2-05
周波数設定時の
ENTERキー機
能選択

オペレータの周波数指令モニタ
で周波数指令を変更する場合 , 
ENTERキーが必要か不要かを
選択します。
0：ENTERキー（エンター
キー）必要

1：ENTERキー（エンター
キー）不要

1を設定した場合，周波数設定
値を変更すると同時に，その設
定値が周波数指令となります。
ENTERキーを押す必要はあり
ません。

0，1 0 � � 509

o2-06 オペレータ断線
時の動作選択

オペレータが断線した場合の動
作を選択します。
0：無効（オペレータが断線し
ても運転を継続します。）

1：有効（オペレータ断線で
oPrを検出し , インバータ出
力を遮断して oPr（オペ
レータ接続不良）を出力し
ます。）

0，1 0 � � 50A

o2-07
オペレータ運転
での電源投入時
の回転方向選択

0：正転
1：逆転
オペレータに運転指令権がある
ときのみ有効です。

0，1 0 � � 527

o2-09 予約領域 – – – – – 50D

o3: コピー／リード機能

o3-01 コピー動作選択

リード／コピー／ベリファイ動
作を選択します。
0：コマンド待ち
1：リード（インバータのパラ
メータをオペレータに記憶
します。）

（注）o3-02 を 1（リードを許可
する）に設定してくださ
い。

2：コピー（オペレータに記憶
したパラメータをインバー
タに書き込みます。）

3：ベリファイ（インバータの
パラメータとオペレータに
記憶したパラメータを照合
します。）

0～ 3 0 � � 515

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ
(Hex)V/f センサレス

ベクトル
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o3-02 リード動作許可
オペレータによるリードの許
可・不許可を設定します。
0：無効（リードを許可しない）
1：有効（リードを許可する）

0，1 0 � � 516

o4：メンテナンス時期
メンテナンスに関しては o4パラメータを使用してください

o4-01 累積稼働時間設
定

インバータの累積稼働時間の初
期値を，10時間単位で設定し
ます。
累積稼働時間は ,設定値からカ
ウントを開始します。

0～
9999 0 � � 50B

o4-02 累積稼働時間選
択

U4-01（累積稼働時間）でカウ
ントされる時間を選択します。
0：インバータ電源投入時間を
累積します。 （電源投入か
ら遮断までの時間を累積し
ます。）

1：インバータ運転時間を累積
します。
（インバータ出力状態の時間
を累積します。）

0，1 1 � � 50C

o4-03
冷却ファンメン
テナンス設定
（稼働時間）

インバータの冷却ファン稼働時
間の累積を開始したい値を設定
します。冷却ファンの累積稼働
時間は，U4-03でモニタできま
す。<61>

0～
9999 0 � � 50E

o4-05 コンデンサメン
テナンス設定

主回路コンデンサのメンテナン
ス時期を設定します。コンデン
サの交換の必要度合いは U4-05
でモニタできます。

0～ 150 0% � � 51D

o4-07
突入防止リレー
メンテナンス設
定

突入防止リレーのメンテナンス
時期を設定します。突入防止リ
レーの交換の必要度合いは
U4-06でモニタできます。

0～ 150 0% � � 523

o4-09 IGBTメンテナ
ンス設定

IGBTのメンテナンス時期を設
定します。IGBTの交換の必要
度合いは U4-07でモニタできま
す。

0～ 150 0% � � 525

o4-11 U2, U3
初期化選択

0：U2-��と U3-��の内容を
保持する

1：U2-��と U3-��の内容を
リセット（初期化）する
（o4-11の値は自動的に 0に
戻ります。）

0，1 0 � � 510

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ
(Hex)V/f センサレス

ベクトル
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o4-12 kWhモニタ
初期化選択

0：U4-10と U4-11の内容を保
持する

1：U4-10と U4-11の内容をリ
セット（初期化）する
（o4-12の値は自動的に 0に
戻ります。）

0，1 0 � � 512

o4-13 運転回数初期化
選択

0：U4-02の内容を保持する
1：U4-02の内容をリセット
（初期化）する（o4-13の値
は自動的に 0に戻ります。）

0，1 0 � � 528

<11> 出荷時設定は，o1-03（周波数指令設定／表示の単位）の設定によって異なります。
<12> 出荷時設定は，o2-04（インバータユニット選択）の設定によって異なります。
<22> 運転中に設定を変更できます。
<25> イニシャライズ (A1-03 =1110/2220/3330) でパラメータを出荷時設定にリセットすることはできま

せん。
<61> o4-03 は 10h 単位で設定します。30 を設定した場合，冷却ファンメンテナンス設定稼働時間は

300h とカウントされ，U4-03 の冷却ファン稼働時間モニタには 300H と表示されます。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ
(Hex)V/f センサレス

ベクトル
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◆ S：特殊調整 2
特殊調整のパラメータ（Sパラメータ）では、トルクリミット逓減機能、直流母線電圧
検出遅れ時間、電流検出遅れ時間 2について設定します。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ
(Hex)V/f センサレス

ベクトル
S2：トルクリミット逓減機能

トルクリミット逓減機能の設定には S2パラメータを使用してください。

<12> 出荷時設定は，o2-04（インバータユニット選択）の設定によって異なります。

S2-01 トルクリミット
逓減開始周波数

トルクリミット逓減を開始する
周波数を設定します。

0.00～
400.00

Hz
<12> × � 68A

S2-02 トルクリミット
逓減完了周波数

トルクリミット逓減を完了する
周波数を設定します。

0.00～
400.00

Hz
<12> × � 68B

S2-03
トルクリミット
逓減ゲイン（電
動側）

トルクリミット逓減完了時の電
動側のトルクリミットゲインを
設定します。出力周波数が
S2-02のとき、電動側のトルク
リミット値は（L7-01, L7-02）
× S2-03になります。

0～
100%

<12> × � 68C

S2-04
トルクリミット
逓減ゲイン（回
生側）

トルクリミット逓減完了時の回
生側のトルクリミットゲインを
設定します。出力周波数が
S2-02のとき、回生側のトルク
リミット値は（L7-03, L7-04）
× S2-04になります。

0～
100%

<12> × � 68C

S3：特殊調整
直流母線電圧検出遅れ時間、電流検出遅れ時間 2の設定には S3パラメータを使用してください。

S3-01 直流母線電圧検
出遅れ時間

直流母線電圧検出の遅れ時間を
設定します。
（通常、調整する必要はありま
せん。）

0.0～
100.0

ms
1.0ms � � 5D9

S3-02 電流検出遅れ時
間 2

電流検出の遅れ時間を設定しま
す。
（通常、調整する必要はありま
せん。）

0～
2.5μs

<12> � � 64D
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◆ T：モータのオートチューニング
モータのチューニングのパラメータ（Tパラメータ）では，オートチューニングに関す
るパラメータを設定します。

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

T1-00 モータ 1/2の選
択

オートチューニングを行うモー
タを選択します。第 1モータと
第 2モータの切り替え (H1-�� 
= 16)を行っている場合に有効
となります。
1：第 1モータ（E1 ～ E2 で詳
細を設定します。）

2：第 2モータ（E3 ～ E4 で詳
細を設定します。第 2 モー
タを選択していないときは，
このパラメータは表示され
ません。）

1, 2 1 � � 700

T1-01 チューニング
モード選択

オートチューニングのモードを
選択します。
0：回転形オートチューニング
2：線間抵抗のみの停止形オー
トチューニング

3：V/f省エネ制御用チューニン
グ

0, 2, 3
<54>

0（セ
ンサレ
スベク
トル制
御）
2（V/f
制御）

� � 701

T1-02 モータ出力電力

モータの定格出力電力（kW）
を設定します。
（注）ご使用のモータの電力が

HP（馬力）で記載されて
いる場合は，以下の計算
式で kWに変換できます。
kW = HP（馬力）× 0.746

0.03～
650.00 

kW
<12> � � 702

T1-03
<24> モータ定格電圧 モータの銘板値から，モータの

ベース電圧 (V)を設定します。
0.0～
255.5 200.0 V � � 703

T1-04 モータ定格電流 モータの銘板値から，モータ定
格電流 (A)を設定します。

イン
バータ
定格電
流の

10% ～
200%

<12> � � 704

T1-05 モータのベース
周波数

モータの銘板値から，モータの
ベース周波数 (Hz)を設定しま
す。

0.0～
400.0 60.0 Hz � � 705

T1-06 モータのポール
数

モータの銘板値から，モータの
極数を設定します。 2～ 48 4極 � � 706
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◆ U：モニタ
モニタパラメータ（Uパラメータ）では，ドライブモードでモニタできるパラメータを
示します。

T1-07 モータのベース
回転数

モータの銘板値から，モータの
ベース回転数 (min-1)を設定し
ます。

0～
24000

1750 
min-1 � � 707

T1-11 モータ鉄損

省エネ係数計算用の鉄損を与え
ます。電源投入後の最初の表示
は，E2-10（モータ鉄損）の値
となります。T1-02の設定を変
更したときは，変更後の容量に
近いモータ容量の初期値が表示
されます。

0～
65535

14 W � × 70B

モータコードの設定値またはモー
タパラメータの設定値により異な
ります。

<12> 出荷時設定は，o2-04（インバータユニット選択）の設定によって異なります。
<24> 200 V級のインバータでの値です。400 V級のインバータの場合は，この値の 2倍となります。
<54> 設定可能なチューニングモードは制御モードによって異なります。V/f制御モードでは，2，3のみ

（第 2モータ選択時は 2のみ）選択可能です。センサレスベクトル制御モードでは，0，2のみ選択
可能です。

No. 名称 内容
多機能アナログ
出力時の

出力信号レベル
設定
単位

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

U1：状態モニタ
インバータの運転状態を表示するには U1パラメータを使用してください。

U1-01 周波数指令
周波数指令値を表示しま
す。
（表示単位は o1-03で変更
できます。）

10 V：最高周波
数

0.01 Hz � � 40

U1-02 出力周波数
出力周波数を表示します。
（表示単位は o1-03で変更
できます。）

10 V：最高周波
数

0.01 Hz � � 41

U1-03 出力電流 出力電流を表示します。 10 V：インバー
タ定格電流

0.01 A
<27>
<77>

� � 42

U1-04 制御モード

A1-02（制御モードの選択）
で設定されている制御モー
ドを確認します。
0：V/f制御
2：センサレスベクトル制
御

出力不可 – � � 43

No. 名称 内容 設定
範囲

出荷時
設定

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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U1-05 モータ速度
検出しているモータ速度を
表示します。
（設定／表示単位は o1-03
で変更できます。）

10 V：最高周波
数

0.01 Hz × � 44

U1-06 出力電圧指
令

インバータ内部の出力電圧
指令値を表示します。

10 V：200 Vrms
(400 Vrms)

0.1 V � � 45

U1-07 主回路直流
電圧

インバータ内部の主回路直
流電圧を表示します。

10 V：400 V 
(800 V)

1 V � � 46

U1-08 出力電力 出力電力（内部検出値）を
表示します。

インバータ容量
（モータ定格容
量）kW <69>

<27> � � 47

U1-09 トルク指令
（内部）

ベクトル制御時の内部トル
ク指令値を表示します。

10V：モータ定
格トルク

– × � 48

U1-10 入力端子の
状態

入力端子の ON/OFFを表
示します。

出力不可 – � � 49

No. 名称 内容
多機能アナログ
出力時の

出力信号レベル
設定
単位

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

端子S1： 
多機能接点入力1

端子S2： 
多機能接点入力2

端子S3： 
多機能接点入力3

端子S4： 
多機能接点入力4

端子S5： 
多機能接点入力5

端子S6： 
多機能接点入力6

端子S7： 
多機能接点入力7

使用しません

: ON

入力端子のモニタであること
を示します。

: OFF
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U1-11 出力端子の
状態

出力端子の ON/OFFを表
示します。

出力不可

– � � 4A

U1-12 運転状態

インバータの状態を表示し
ます。

– � � 4B

U1-13
周波数指令
（電圧）端
子 A1
入力電圧

周波数指令（電圧）の入力
端子 A1の電圧を表示しま
す。

10 V：100% 0.1% � � 4E

U1-14

多機能アナ
ログ
入力端子
A2入力電
圧

多機能アナログ入力端子
A2の入力電圧を表示しま
す。

10 V：100% 0.1% � � 4F

U1-16
ソフトス
タート後の
出力周波数

ソフトスタート後の出力周
波数を表示します。
スリップ補正などの補正機
能が働いていない周波数を
表示します。
表示単位は，o1-03（周波
数指令設定／表示の単位）
で設定可能です。

10 V：最高周波
数

0.01 Hz � � 53

No. 名称 内容
多機能アナログ
出力時の

出力信号レベル
設定
単位

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

端子MA/MB-MC：
多機能接点出力
端子P1：
多機能ホトカプラ出力1
端子P2：
多機能ホトカプラ出力2

: ON

使用
しません

: OFF

出力端子のモニタであること
を示します。

運転中
零速中
逆転中
異常リセット 
信号入力中
速度一致中
インバータ 
運転準備完了
軽故障の検出中
異常の検出中

: ON : OFF
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U1-18 oPE異常の
パラメータ

oPE02または oPE08（オ
ペレーションエラー）を検
出した最初のパラメータ番
号を表示します。

出力不可

– � � 61

U1-19
MEMOBUS
通信エラー
コード

MEMOBUS通信エラーの
内容を表示します。

– � � 66

U1-24 入力パルス
モニタ

入力されたパルス列の周波
数を表示します。 32000 � � 7D

U1-25
ソフトウェ
ア No. 
(FLASH)

Flash IDを表示します。

出力不可

– � � 4D

U1-26
ソフトウェ
ア No.
(ROM)

ROM IDを表示します。 – � � 5B

U1-27
メッセージ
ID（オペ
レータ）

リモートオペレータのメッ
セージ管理番号を表示しま
す。（メーカー管理用）

– � � 7A8

U1-28
メッセージ
ID（イン
バータ）

インバータ本体のメッセー
ジ管理番号を表示します。
（メーカー管理用）

– � � 7A9

U2：異常トレース
異常トレースデータの内容を確認するには U2パラメータを使用してください。<25>

U2-01 現在発生中
の異常

現在発生中の異常内容を表
示します。

出力不可

– � � 80

U2-02 過去の異常 直前に発生した異常内容を
表示します。 – � � 81

U2-03 異常時周波
数指令

「過去の異常」発生時の周
波数指令値を表示します。 0.01 Hz � � 82

U2-04 異常時出力
周波数

「過去の異常」発生時の出
力周波数を表示します。 0.01 Hz � � 83

U2-05 異常時出力
電流

「過去の異常」発生時の出
力電流を表示します。

<27>
<77> � � 84

No. 名称 内容
多機能アナログ
出力時の

出力信号レベル
設定
単位

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル

CRCエラー
データ長不良
使用しません
（常時OFF）
パリティエラー
オーバランエラー
フレーミングエラー
タイムオーバ
使用しません
（常時OFF）

: ON : OFF
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U2-06 異常時モー
タ速度

「過去の異常」発生時の
モータ速度を表示します。

出力不可

0.01 Hz × � 85

U2-07 異常時出力
電圧指令

「過去の異常」発生時の出
力電圧指令を表示します。 0.1 V � � 86

U2-08 異常時主回
路直流電圧

「過去の異常」発生時の主
回路直流電圧を表示しま
す。

1 V � � 87

U2-09 異常時出力
電力

「過去の異常」発生時の出
力電力を表示します。 0.1 kW � � 88

U2-10 異常時トル
ク指令

「過去の異常」発生時のト
ルク指令を表示します。
（モータ定格トルクを
100%として表示します。）

0.1% × � 89

U2-11 異常時入力
端子の状態

「過去の異常」発生時の入
力端子状態を表示します。
（U1-10と同様の状態表示）

– � � 8A

U2-12 異常時出力
端子の状態

「過去の異常」発生時の出
力端子状態を表示します。 
（U1-11と同様の状態表示）

– � � 8B

U2-13 異常時運転
状態

「過去の異常」発生時の運
転状態を表示します。 
（U1-12と同様の状態表示）

– � � 8C

U2-14 異常時累積
稼働時間

「過去の異常」発生時の累
積稼働時間を表示します。 1 h � � 8D

U2-15
異常時ソフ
トスタータ
の速度指令

「過去の異常」発生時のソ
フトスタート後の運転速度
を表示します。
（U1-16と同様の状態表示）

0.01 Hz � � 7E0

U2-16
異常時モー
タの
q軸電流

「過去の異常」発生時の
モータの q軸電流を表示し
ます。
（U6-01と同様の状態表示）

0.10% × � 7E1

U2-17
異常時モー
タの
d軸電流

「過去の異常」発生時の
モータの d軸電流を表示し
ます。
（U6-02と同様の状態表示）

0.10% × � 7E2

No. 名称 内容
多機能アナログ
出力時の

出力信号レベル
設定
単位

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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U3：異常履歴
異常履歴が 10回を超えた場合は，一番古い履歴 (U3-10の内容 )が消え，最新のエラーが U3-01に記録

されます。<25>

U3-01 1回前の異
常内容

1回前の異常内容を表示し
ます。

出力不可

– � � 90 (800)

U3-02 2回前の異
常内容

2回前の異常内容を表示し
ます。

– � � 91 (801)

U3-03 3回前の異
常内容

3回前の異常内容を表示し
ます。

– � � 92 (802)

U3-04 4回前の異
常内容

4回前の異常内容を表示し
ます。

– � � 93 (803)

U3-05 5回前の異
常内容

5回前の異常内容を表示し
ます。 – � � 804

U3-06 6回前の異
常内容

6回前の異常内容を表示し
ます。

– � � 805

U3-07 7回前の異
常内容

7回前の異常内容を表示し
ます。

– � � 806

U3-08 8回前の異
常内容

8回前の異常内容を表示し
ます。

– � � 807

U3-09 9回前の異
常内容

9回前の異常内容を表示し
ます。

– � � 808

U3-10 10回前の
異常内容

10回前の異常内容を表示
します。

– � � 809

U3-11
1回前異常
発生時の累
積稼働時間

「1回前の異常」発生時の
累積稼働時間を表示しま
す。

1 h � � 94
(80A)

U3-12
2回前異常
発生時の累
積稼働時間

「2回前の異常」発生時の
累積稼働時間を表示しま
す。

1 h � � 95
(80B)

U3-13
3回前異常
発生時の累
積稼働時間

「3回前の異常」発生時の
累積稼働時間を表示しま
す。

1 h � � 96
(80C)

U3-14
4回前異常
発生時の累
積稼働時間

「4回前の異常」発生時の
累積稼働時間を表示しま
す。

1 h � � 97
(80D)

U3-15
5回前異常
発生時の累
積稼働時間

「5回前の異常」発生時の
累積稼働時間を表示しま
す。

1 h � � 80E

U3-16
6回前異常
発生時の累
積稼働時間

「6回前の異常」発生時の
累積稼働時間を表示しま
す。

1 h � � 80F

No. 名称 内容
多機能アナログ
出力時の

出力信号レベル
設定
単位

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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U3-17
7回前異常
発生時の累
積稼働時間

「7回前の異常」発生時の
累積稼働時間を表示しま
す。

出力不可

1 h � � 810

U3-18
8回前異常
発生時の累
積稼働時間

「8回前の異常」発生時の
累積稼働時間を表示しま
す。

1 h � � 811

U3-19
9回前異常
発生時の累
積稼働時間

「9回前の異常」発生時の
累積稼働時間を表示しま
す。

1 h � � 812

U3-20

10回前異
常発生時の
累積稼働時
間

「10回前の異常」発生時の
累積稼働時間を表示しま
す。

1 h � � 813

U4：メンテナンスモニタ
インバータのメンテナンス情報を表示するには U4パラメータを使用してください。

U4-01
<92>

累積稼働時
間

インバータの累積稼働時間
を表示します。
累積稼働時間の初期値は
o4-01（累積稼働時間設定）
で設定できます。
電源投入時間とインバータ
運転時間のうち，どちらを
累積時間として設定するか
は，o4-02（累積稼働時間
選択）で設定します。
最大 99999まで表示しま
す。99999を超えると自動
リセットされ，0から再カ
ウントします。

出力不可

1 h � � 4C

U4-02 運転回数

インバータに設定した運転
指令の回数を表示します。
o4-13（運転回数初期化選
択）で初期化できます。
最大 65535まで表示しま
す。65535を超えると自動
リセットされ，0から再カ
ウントします。

– � � 75

U4-03
<93>

冷却ファン
稼働
時間

冷却ファンの累積稼働時間
を表示します。
ファン稼働時間の初期値
は，o4-03（冷却ファンメ
ンテナンス設定）で設定で
きます。
最大 99999まで表示しま
す。99999を超えると自動
リセットされ，0から再カ
ウントします。

1 h � � 67

No. 名称 内容
多機能アナログ
出力時の

出力信号レベル
設定
単位

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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U4-04
冷却ファン
メンテナン
ス

冷却ファンの累積稼働時間
を「%」で表示します。
90%が交換の目安です。
o4-03で初期化できます。

出力不可

1% � � 7E

U4-05
コンデンサ
メンテナン
ス

電解コンデンサ（主回路・
制御回路）のメンテナンス
時期を「%」で表示しま
す。90%が交換の目安で
す。o4-05で初期化できま
す。

1% � � 7C

U4-06
突入防止リ
レーメンテ
ナンス

突入防止リレーメンテナン
ス時期を「%」で表示しま
す。90% が交換の目安で
す。o4-07で初期化できま
す。

1% � � 7D6

U4-07 IGBTメン
テナンス

IGBTのメンテナンス時期
を「%」で表示します。
90% が交換の目安です。
o4-09で初期化できます。

1% � � 7D7

U4-08 放熱フィン
の温度

インバータのヒートシンク
（放熱フィン）の温度を表
示します。

10 V: 100°C 1°C � � 68

U4-09 LEDチェッ
ク

LEDオペレータの全セグメ
ントの LEDを点灯します。

出力不可

– � � 3C

U4-10
kWh（積算
電力）
下位 4桁

インバータの出力電力を表
示します。
表示は，上位と下位とに分
けて行います。
表示例）12345678.9kWh
の時のモニタ表示は，以下
となります。
U4-10 : 678.9kWh
U4-11 : 12345MWh
アナログモニタ：（出力不
可）

kWh � � 5C

U4-11
kWh（積算
電力）
上位 5桁

MWh � � 5D

U4-13 ピークホー
ルド電流

運転中ピークホールド電流
を表示します。

0.01 A
<77> � � 7CF

U4-14
ピークホー
ルド出力周
波数

運転中ピークホールド電流
時の出力周波数を表示しま
す。

0.01 Hz � � 7D0

U4-16
モータ過負
荷積算値
(oL1)

電流を時間積分し，あるレ
ベルに達したら oL1（モー
タ過負荷）となります。負
荷をかけすぎると，このモ
ニタ値が上がっていきま
す。

100%= oL1検出
レベル

0.1% � � 7D8

No. 名称 内容
多機能アナログ
出力時の

出力信号レベル
設定
単位

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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U4-18 周波数指令
選択結果

周波数指令の指令権が現在
どこにあるか，XY-nn形式
で表示します。（243ペー
ジを参照してください。）

– × � � 7DA

U4-19
MEMOBUS
通信からの
周波数指令

MEMOBUS通信の周波数
指令の現在値を表示しま
す。（10進）

– × � � 7DB

U4-20
オプション
の周波数指
令

オプションユニットの周波
数指令の現在値を表示しま
す。（10進）

– × � � 7DC

U4-21 運転指令選
択結果

運転指令の指令権が現在ど
こにあるか，XY-nn形式で
表示します。（243ページ
を参照してください。）

– × � � 7DD

U4-22 MEMOBUS
通信の指令

MEMOBUS通信の運転操
作信号の状態（レジスタ番
号 0001H）を 16進 4桁で
表示します。（244ページ
を参照してください。）

– × � � 7DE

U4-23 オプション
の指令

オプションユニットの運転
操作信号の状態を 16進 4
桁で表示します。

– × � � 7DF

No. 名称 内容
多機能アナログ
出力時の

出力信号レベル
設定
単位

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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U5：アプリケーションモニタ
アプリケーションの設定を表示するには U5パラメータを使用してください。

U5-01 PIDフィー
ドバック量

PID制御時のフィードバッ
ク量を表示します。
（最高周波数に相当する入
力で，100%を表示しま
す。）

10 V：最高周波
数

0.01% � � 57

U5-02 PID入力量
PID入力量を表示します。
（最高周波数を 100%とし
て表示します。）

0.01% � � 63

U5-03 PIDの出力
PID制御出力を表示しま
す。
（最高周波数を 100%とし
て表示します。）

0.01% � � 64

U5-04 PID目標値
PID目標値を表示します。
（最高周波数を 100%とし
て表示します。）

0.01% � � 65

U5-05
PID差動
フィード
バック

PID差動フィードバック
（多機能アナログ入力：16）
を設定したときの差動
フィードバック量を表示し
ます。

0.01% � � 7D2

U5-06 PIDフィー
ドバック 2

最終フィードバック量
(U5-01) - (U5-05)を表示し
ます。
差動フィードバック未使用
時は U5-01と U5-06は同
じ値になります。

0.01% � � 7D3

U6：制御モニタ
インバータの制御情報を表示するには U6パラメータを使用してください。

U6-01 モータ 2次
電流 (Iq)

モータ 2次電流の演算値を
表示します。
（モータ定格 2次電流を
100%として表示します。）

10 V：100% 0.1% � � 51

U6-02 モータ励磁
電流 (ld)

モータ励磁電流の演算値を
表示します。
（モータ定格 2次電流を
100%として表示します。）

10 V：100% 0.1% × � 52

U6-03
速度制御
(ASR)の入
力

簡易 PG付 V/fモードが有
効のとき，速度制御の入力
値を表示します。

10 V：最高周波
数

0.1% � × –

U6-04
速度制御
(ASR)の出
力

簡易 PG付 V/fモードが有
効のとき，速度制御の出力
値を表示します。

10 V：最高周波
数

0.1% � × –

No. 名称 内容
多機能アナログ
出力時の

出力信号レベル
設定
単位

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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（注） CPF06，CPF24，oFA00，Uv1，Uv2，Uv3異常発生時には，異常トレースできません。

U6-05 出力電圧指
令 (Vq)

モータ 2次電流制御に対す
るインバータ内部電圧指令
値を表示します。（q軸）

10 V：AC200 V 
(AC400 V)

0.1 VAC × � 59

U6-06 出力電圧指
令 (Vd)

モータ励磁電流制御に対す
るインバータ内部電圧指令
値を表示します。（d軸）

10 V：AC200 V 
(AC400 V)

0.1 VAC × � 5A

U6-07 q軸の ACR
の出力

モータ 2次電流に対する電
流制御の出力値を表示しま
す。

10 V：100% 0.1% × � 5F

U6-08 d軸の ACR
の出力

モータ励磁電流に対する電
流制御の出力値を表示しま
す。

10 V：100% 0.1% × � 60

U6-20
周波数指令
バイアス値
(UP2/
DOWN2)

周波数指令調整中のバイア
ス値をリアルタイムに参照
できます。

10 V：最高周波
数

0.1% � � 7D4

U6-21 オフセット
周波数

多機能接点入力 44～ 46で
選択されたオフセット周波
数 d7-01，d7-02，及び
d7-03の合計値が表示され
ます。

10 V：最高周波
数

0.1% � � 7D5

U6-80
～

U6-99

オプション
モニタ 1 ～ 
20

通信オプション固有のモニ
タです。通信オプションに
よってモニタ内容が変わり
ます。
詳細については，ご使用の
通信オプションの取扱説明
書，及びテクニカルマニュ
アルを参照してください。

出力不可 – � � 7B0～
7F9

<25> イニシャライズ (A1-03 =1110/2220/3330) でパラメータを出荷時設定にリセットすることはできま
せん。

<27> 0.01A単位で表示されます。
<69> V/f制御の場合は 10 V：インバータ容量 (kW)，ベクトル制御の場合は 10 V：モータ定格容量

(E2-11)(kW)
<77>  U1-03，U2-05及び U4-13の値をオペレータで確認する場合はアンペア単位で表示されますが，

MEMOBUS通信を使用して確認する場合は「8192（最大値）＝ インバータ定格電流（A）」となり
ます。従って，MEMOBUS通信時のモニタ値は，表示中の数字 ÷ 8192 × インバータ定格電流
（A）となります。

<92> MEMOBUS通信のデータは 10 h単位です。1 h単位も必要な場合は，レジスタ番号 0099Hを参照
してください。

<93> MEMOBUS通信のデータは 10 h単位です。1 h単位も必要な場合は，レジスタ番号 009BHを参照
してください。

No. 名称 内容
多機能アナログ
出力時の

出力信号レベル
設定
単位

制御モード MEMOBUS
レジスタ

(Hex)V/f センサレス
ベクトル
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■ U4-18（周波数指令選択結果）のモニタコード

■ U4-21（運転指令選択結果）のモニタコード

No. 内容 No. 内容
1 指令権切替コマンド 1(b1-01) 0-01 LEDオペレータまたは LCDオペレータ
2 指令権切替コマンド 2(b1-15) 1-01 アナログ入力端子（A1端子）

1-02 アナログ入力端子（A2端子）
1-03 アナログ入力端子（A3端子）

2-02～ 2-17 多段速指令 (d1-02～ 17)

3-01 MEMOBUS通信
4-01 オプションカード
5-01 パルス列指令

No. 内容 No. 内容 No. 内容

1
指令権切替
コマンド
1(b1-02)

0 LEDオペレータ 00 制限状態ではない

2
指令権切替
コマンド
2(b1-16)

1 制御回路端子
（シーケンス入力） 01 プログラムモードで停止中に運転指令 ON

3 MEMOBUS通信 02 LOCAL→REMOTE切替え時に運転指令 ON

4 オプションカード 03 電源投入後の MCON 待ち
（10秒後に Uv1 か Uv が点滅されます）

04 停止後の再運転を禁止中
05 非常停止（多機能接点入力，LEDオペレータ）
06 b1-17（電源 ON/OFFでの運転許可）
07 タイマ付きフリーラン停止でベースブロック中

08 周波数指令 < E1-09（最低出力周波数）で
ベースブロック中

09 Enter指令待ち
10 パラメータコピー中に運転指令 ON

X Y-nn

指令権切替コマンドの選択状態 周波数指令の指令権

X Y-nn

指令権切替コマンドの選択状態 運転指令の指令権 運転指令の制限状態
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■ U4-22（MEMOBUS通信の指令）のモニタコード

No. 内容 No. 内容

0 正転運転 /停止
1:正転運転 8 多機能入力指令 5

1 逆転運転 /停止
1:逆転運転 9 多機能入力指令 6

2 外部異常
1:異常 (EF0) A 多機能入力指令 7

3 異常リセット
 1:リセット指令 B 使用しません

4 多機能入力指令 1
（正転 /停止のときは，ComRef） C 使用しません

5 多機能入力指令 2
（逆転 /停止のときは，ComCtrl） D 使用しません

6 多機能入力指令 3 E 使用しません
7 多機能入力指令 4 F 使用しません




