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・機能設定キーはフロントカバーで保護されPL対策
に有効です。
・充実の外部信号で様々なアプリケーションに対応で
きます。
・パネルからの運転と外部信号運転も簡単に切り替
えできます。

機械の必要な機能に合わせて端子台に最適な機能を
わりつけできます。

・外形寸法・基本機能・基本　操作を共通化し使い易
さをそのままに、機械の負荷特性に合わせた最適
な選定が可能です。
・設計時の始動トルク、定トルク運転もHFシリー
ズで煩雑さを解消します！

運転
停止

変速はボリュームを
回すだけ

コンパクトでも
充実の機能搭載

コンパクトでも
充実の制御機能

運転指令 

フィードバック A75 モニタ 
d04

A75
A75 F01

アナログ 
入力設定 
A11～A14

P 
A72

I 
A73 周波数設定 

D 
A74

＋ 

＋ ＋ ＋ － 

きめ細かな設定で、少量多品種生産時代のニーズに対応します。

本体にPID機能搭載で
プロセス制御もシンプ
ルになります。



トルク 
（kgf・m） 

5Hz 3Hz 1Hz

100%
トルク 

200%
トルク 

トルク 
（kgf・m） 

6Hz
1Hz

3Hz

10Hz 20Hz 30Hz 40Hz 50Hz 60Hz

回転数（rpm） 

150%
トルク 

◎センサレスベクトル制御方式採用で、高始動トルク200％を実現！
さらに、運転中のトルクも最大150％以上を可能にしました。

◎オートチューニング機能搭載で高性能も簡単！
◎特に始動時や低速運転で高トルクを必要とする機械や、運転中に高トルクが要求とされる機
械。押出機、高粘度ポンプ、台車駆動、昇降機、特殊撹拌機等のアプリケーションや回生
ブレーキの必要なアプリケーションに最適です。

◎ V/f制御方式採用で、※マルチ運転でのアプリケーションやPID機能を使ってプラントのポンプ、

ファン等に最適です。
※1台のインバータで複数台のモータを運転。

シリーズ名：
S：SF-320シリーズ
H：HF-320シリーズ

電源電圧
2：200V級
4：400V級

適用モータ容量
A20：0.2kW 2A2：2.2kW
A40：0.4kW 3A7：3.7kW
A75：0.75kW 5A5：5.5kW
1A5：1.5kW 7A5：7.5kW

・海外規格シリーズも準備しています！

グローバル対応
無：国内標準仕様
Ｗ：海外規格仕様



共通

3

■モニタモード・基本設定モード

■拡張機能A（よく使う機能）

初期設定モニタ・設定範囲機　能コードSF

SF

HF

HF

モ
ニ
タ

設
定

拡張
機能
選択

基
本
設
定

ア
ナ
ロ
グ
入
力
設
定

多
段
速
周
波
数
設
定

V/F
特
性

● ● d01 出力周波数モニタ 0.0～360.0Hz ―
● ● d02 出力電流モニタ 0.00～999.9A ―
● ● d03 運転方向モニタ F（正転）, r（逆転）, ロ（停止） ―
● ● d04 PIDフィードバック値モニタ 0.01～9,999 ―
● ● d05 入力端子状態モニタ ON／OFFの状態を示します ―
● ● d06 出力端子状態モニタ ON／OFFの状態を示します ―
● ● d07 出力周波数換算値モニタ （出力周波数Hz）×（換算値：b86） ―
● ● d08 異常モニタ 最新の異常内容を表示 ―
● ● d09 異常履歴モニタ 最新を除く過去2回の異常要因を表示 ―
● ● F01 出力周波数設定 0.5～360Hz ボリューム設定値
● ● F02 加速時間1設定 0.1～3000S 10.0S
● ● F03 減速時間1設定 0.1～3000S 10.0S
● ● F04 運転方向設定 正転／逆転 正転
● ● A-- 拡張機能A（よく使う機能）へ入るコード
● ● B-- 拡張機能B（保護機能）へ入るコード
● ● C-- 拡張機能C（端子の設定機能）へ入るコード
● H-- 機能拡張H（センサレスベクトル運転の設定機能）へ入るコード

00：本体ボリューム
● ● A01 周波数指令方法 01：制御端子への入力 00

02：パネルおよびデジタルオペレータ
01：制御端子への入力
02：パネルおよびデジタルオペレータ

● ● A03 基底周波数設定 50～360Hz 60Hz
● ● A04 最高周波数設定 50～360Hz 60Hz
● ● A11 外部周波数スタート 0.0～360Hz 0.0Hz
● ● A12 外部周波数エンド 0.0～360Hz 0.0Hz
● ● A13 外部周波数スタート割合設定 0～100％ 0％
● ● A14 外部周波数エンド割合設定 0～100％ 100％

00：スタート周波数（A11）からスタート
01：0Hzからスタート

● ● A16 外部周波数サンプリング回数設定 1～8回 8
0速：0Hz
1速：5Hz
2速：10Hz
3速：15Hz
4速：20Hz
5速：30Hz
6速：40Hz
7速：50Hz
8速：60Hz
他は0Hz

● ● A38 寸動周波数設定 0.00～9.99Hz 1.0Hz
00：フリーラン停止

● ● A39 寸動停止動作選択 01：減速停止 00
02：直流制動で停止
00：手動
01：自動

● ● A42 手動トルクブースト設定 0～99 30
● ● A43 手動トルクブースト周波数設定 0.0～50.0％ 1.5％

00：定トルク01：低減トルク
02：センサレスベクトル制御（HFのみ）

● ● A45 出力電圧ゲイン設定 50～100％ 100％

初期設定モニタ・設定範囲機　能コード

● ● A02 運転指令方法

●

● ●

●

● ● A15 外部周波数スタートパターン切り替え

A41 トルクブーストモード選択

A44 V／F特性設定

● ●

A20

～

A35

多段速周波数設定

（0速～15速）

設定範囲：0.0～360Hz

各設定を任意の値で行なえます

02

01

00

00
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初期設定モニタ・設定範囲機　能コードSFHF

直
流
制
動

上
下
限
リ
ミ
ッ
タ
・

ジ
ャ
ン
プ
周
波
数

Ｐ
Ｉ
Ｄ
制
御

Ａ
Ｖ
Ｒ

加
減
速
機
能

00：無効
01：有効

● ● A52 直流制動周波数設定 0.00～10.0Hz 0.5
● ● A53 直流制動出力遅延時間設定 0.00～5S 0.0
● ● A54 直流制動力設定 0～100％ 0
● ● A55 直流制動時間設定 0.0～60S 0.0
● ● A61 周波数上限リミッタ設定 0.0～360Hz 0.0Hz
● ● A62 周波数下限リミッタ設定 0.0～360Hz 0.0Hz
● ● A63 ジャンプ周波数1設定 0.0～360Hz 0.0Hz
● ● A64 ジャンプ周波数幅1設定 0.0～10Hz 0.5Hz
● ● A65 ジャンプ周波数2設定 0.0～360Hz 0.0Hz
● ● A66 ジャンプ周波数幅2設定 0.0～10Hz 0.5Hz
● ● A67 ジャンプ周波数3設定 0.0～360Hz 0.0Hz
● ● A68 ジャンプ周波数幅3設定 0.0～10Hz 0.5Hz

00：PID制御なし
01：PID制御あり

● ● A72 Pゲイン設定 0.2～5倍 1.0
● ● A73 Iゲイン設定 0.0～150S 1.0
● ● A74 Dゲイン設定 0.0～100S 0.0
● ● A75 PIDスケール割合設定 0.01～99.9 1.0

00：IRF端子（電流入力）
01：VRF端子（電圧入力）
00：常時ON

● ● A81 AVR機能選択 01：常時OFF 02
02：減速時のみOFF
200/220/230/240 200V級
380/400/415/440/460 400V級

● ● A92 加速時間2設定 0.1～3,000S 15.0S
● ● A93 減速時間2設定 0.1～3,000S 15.0S

00：外部接点信号（第2加減速端子）
01：プリセット周波数

● ● A95 加速時加速時間切り替え周波数 0～360Hz 0Hz
● ● A96 減速時減速時間切り替え周波数 0～360Hz 0Hz

00：直線
01：S字
00：直線
01：S字

■拡張機能H（HF-320センサレス制御で使う機能）（注1）

セ
ン
サ
レ
ス
ベ
ク
ト
ル

制
御
関
連

モ
ー
タ
定
数

オ
ー
ト
チ
ュ
ー
ニ
ン
グ

に
よ
る
モ
ー
タ
定
数

0：オートチューニングしない
H01 オートチューニングモード選択 1：オートチューニングする 0

2：抵抗値とインダクタンスの測定
0：標準モータ

H02 モータ定数選択 1：AFモータ（インバータ用モータ） 0
2：オートチューニングデータ（H30～H34選択）

H03 モータ容量 0.1／0.2／0.4／0.75／1.5／2.2／3.7／5.5／7.5（kW） （注2）
H04 モータ極数 2／4／6／8 4
H05 速度応答調整 0～99 設定値1当たり10mec相当 20
H06 安定化定数選択 0～255％ 100
H20 1次抵抗 0～0.999,1.00～9.99,10.0～65.5 単位Ω （注3）
H21 2次抵抗 0～0.999,1.00～9.99,10.0～65.5 単位Ω （注3）
H22 漏れインダクタンス 0～0.999,1.00～9.99,10.0～65.5 単位mH （注3）
H23 無負荷電流 0～0.999,1.00～9.99,10.0～65.5 単位A （注3）

インバータと同一kWモータの単体イナーシャに対する割合

インバータと同一kWモータの単体イナーシャに対する割合

0～0.999,1000 単位％

0～0.999,1000 単位％

H30 1次抵抗 0.～0.999,1.00～9.99,10.0～65.5 単位Ω （注3）
H31 2次抵抗 0.～0.999,1.00～9.99,10.0～65.5 単位Ω （注3）
H32 漏れインダクタンス 0.～0.999,1.00～9.99,10.0～65.5 単位Ω （注3）
H33 無負荷電流 0.～0.999,1.00～9.99,10.0～65.5 単位mH （注3）

機　能 設　定　範　囲 初期設定コード

2.0

2.0

イナーシャH24

H24 イナーシャ

（注1）HパラメータはSF-320シリーズにはありません。
（注2）インバータと同一容量

（注3）インバータと同一容量の住友標準モータのデータ

● ● A51 直流制動機能選択

● ● A71 PID機能選択

● ● A76 フィードバック入力方法設定

● ● A82 モータ受電電圧設定

● ● A94 2段加減速切り替え方法

● ● A97 加速パターン選択

● ● A98 減速パターン選択

00

00

00

200／400

00

00

00
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1.設定方法（最高周波数を設定する） 

3.モニタ方法（出力電流値をモニタする） 

2.運転方法（ボリュームにより運転する） 

⑤　　　と表示される 

②コードNo.が表示される 
 

⑥設定値が表示される 
 

キーを押す 

 

キーを押す 

 

　　　　　と 
表示されるまで 
 

電
源
投
入 

　　　　　　で 

設定値を変更する 

①　　または設定したモニタ内容の表示 

と表示されるまで 

　  を押す 

 

⑦新しい設定値が表示される 

③　　　と表示される 

・運転する場合は、モニタモードまたは 
　基本設定モードへ戻ってください。 

⑧設定終了（　　　　へ戻る） 
 

キーを押す 

 

④　　　  （または前回最後に 
　設定したコードNo）と表示される 

　　キーで 

確定する 

②ボリュームで設定した周波数で回ります 
 

③運転停止 
 

　　     キーを押して 

停止する 

 
（出力周波数モニタ） 

①　　または設定したモニタ内容の表示 

を押す 

 

 

キーを押して 

ボリュームを回す 

電
源
投
入 

①　　または設定したモニタ内容の表示 ②コードNo.が表示される 
 

が出るまで 

　  を押す 

キーを押す 

 

④出力電流値が表示される 
 

キーを押す 

 

③　　　と表示される 

電
源
投
入 

■操作パネル説明

■操作方法

SF-320、HF-320シリーズは本体標準装備のオペレータにより簡単操作ができます。

インバータの状態を示します。 

運転を開始するキーです。 

運転を停止するとき、アラーム
を解除するときのキーです。 

制御回路の電源ランプです。 

モニタの内容を表します。 
Hz：周波数、A：電流値 

設定したデータを記憶します。 

機能コードのスクロール・デー
タの変更を行います。 

モニタモード、基本設定モード、
拡張機能モードに入るキーです。

表示部（LED表示） POWERランプ 

モニタランプ 

周波数設定用ボリューム 

記憶キー 

アップキー、ダウンキー 

モニタランプ 

運転指令キー 

停止／リセットキー 

機能（ファンクション）キー 

周波数、出力電流、モータ回転
数、アラーム内容を4ケタで表
示します。 
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■モニタ

出力周波数モニタ
出力電流モニタ
運転方向モニタ
PIDフィードバック値モニタ
入力端子状態モニタ
出力端子状態モニタ
出力周波数換算値モニタ
異常モニタ
異常履歴モニタ

・出力周波数、電流値などモニタすることができます。

入力端子状態モニタ

多機能入力端子の状態をまとめて表示します。

〈表示例〉

出力端子状態モニタ

・異常出力端子、多機能出力端子の状態をまとめて表示し
ます。

〈表示例〉
異常出力端子ON、出力
端子UPFがON、DRV
がOFFの場合

異常出力端子ONの状態とは、異常時または電源遮断時（b接点時）、異常
時（a接点時）を示します。

出力周波数換算値モニタ

・出力周波数に　　　で設定した換算係数をかけあわ
せた数値を表示します。
ライン速度等をそのまま表示できます。（P10を参照）

異常モニタ
異常履歴モニタ

・ で最新の異常内容を表示します。要因の他、
異常時の出力周波数、出力電流、P-N間直流電圧の値
も表示します。
・ では、最新を除く過去2回の異常要因がみられ
ます。
（P13を参照）

■出力周波数の設定

出力周波数設定

・ の周波数指令先を「パネルおよびオペレータ」にする
場合に、 で出力周波数を設定します。また、多段速
運転をする場合の周波数設定にも使用できます。

■加減速時間の設定

加速時間1設定
減速時間1設定

・0Hzから　　　で設定した最高周波数まで到達する時
間（傾き）、最高周波数から0Hzになる時間（傾き）
を設定します。

周波数 

加速時間 
F02

減速時間 
F03

時間 

100％ 

基底周波数 
A03

最高周波数 
A04

f  出力周波数 

V

出
力
電
圧 

■運転方向の設定

運転方向設定
・モータ運転（回転）方向を設定します。

■周波数指令先、運転指令先の設定

周波数指令方法
運転指令方法

・周波数指令先、運転／停止の指令先を次のコードによ
り設定します。

運転指令先を制御端子に設定した場合でもパネル、オペ
レータ上の　　　　キーは有効となります。また、無効
にすることもできます。（機能コード　　　 )

■基底周波数、最高周波数の設定

基底周波数設定
最高周波数設定

・基底周波数および最高周波数を50～360Hzの範囲
（1Hz単位）で設定できます。

指令先

01

02

制御端子
（FR,RR端子）

パネルおよびオ
ペレータ

コード

周波数指令先のコード 運転指令先のコード

端子No. RST 3DF2DF RR FR
RST DFH DFM DFL RR FR

ON

OFF

（SF）
（HF）

端子No. AL DRV UPF

ON

OFF

指令先 コード

本体ボリューム 00

制御端子
（VRF,IRF端子） 01

パネルおよびオ
ペレータ 02

（SF、HF）
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■アナログ入力設定

外部周波数スタート
外部周波数エンド
外部周波数スタート割合設定
外部周波数エンド割合設定
外部周波数スタートパターン切り替え
外部周波数サンプリング回数設定

・0～10V又は4～20mAのアナログ信号に対する周波数の
設定を行います。

：0V又は4mAのアナログ信号が入力されたときのス
タート周波数を設定します。
：10V又は20mAのアナログ信号が入力されたときの
周波数を設定します。
：アナログ入力のフルスケール（10V,20mA）に対してス
タート位置の割合を0～100％の範囲で設定します。
：アナログ入力のフルスケール（10V, 20mA）に対して
エンド位置の割合を0～100％の範囲で設定します。

・ では周波数出力のスタート方法を設定します。

A13 A14

アナログ 
入力 

出
力
周
波
数 A12

A11

0 10V
4 20mA

A13 A14

アナログ 
入力 

出
力
周
波
数 A12

A11

0 10V
4 20mA

A13 A14

アナログ 
入力 

出
力
周
波
数 A12

A11

0 10V
4 20mA

・ ではアナログ入力フィルタのサンプリング回数（1～
8回）を設定します。
設定された回数のアナログ入力値をサンプリングしてその平均
値を取り込みます。サンプリング回数を少なくすると、応答性は
上がりますが、外来ノイズなどの影響を受けやすくなります。

■多段速周波数設定

～ 多段速周波数設定
・ ～ に多段速の周波数を設定することで、最
大16段の多段速運転ができます。（入力端子の割り付けは
C01～C06で行います。）

※多段速1～15速はA01（周波
数指令方法）がいずれの場合
でも優先されますが、多段速0
速はコード［02］（オペレータ）
選択時のみ有効となります。
※A20～A35を使用するほか、各
端子状態においてF01を設定
することでも多段速運転の設
定が可能です。
※運転中の設定も可能です。

■寸動運転の設定

寸動周波数設定
寸動停止動作選択

・モータの寸動（インチング）運転を行い、簡単な位置決め、微
調整を行うときに使用します。入力端子FR～RSTのいずれか
に「寸動」をわりつけ使用します。
・寸動運転後の動作は「フリーラ
ンストップ」、「減速停止」、「直流
制動で停止」から選択できます。

100％ 

基底周波数 
（100％） 

A42
（コード0～99） 

A43

V

基底周波数に対して 
0～50％の範囲で設定 

PCSCOM FR

SW4 SW3 SW2 SW1 FR

FR COM

FR SWJ

SWJ

FR

モータ回転 

〈動作タイミング〉 

「フリーランストップ」 
「減速停止」 
「直流制動で停止」 
 より選択 

■トルクブーストの設定

トルクブーストモード選択
手動トルクブースト設定
手動トルクブースト周波数設定

・低周波数域で出力電圧を上げ、モータトルクを調整できま
す。 ではトルクブーストを手動／自動より選択するこ
とができます。
・トルクブーストを手動にした場合、トルクブーストの調整範囲
と、折れ点周波数を設定できます。

A20
A21
A22
A23
A24
A25
A26
A27
A28
A29
A30
A31
A32
A33
A34
A35

OFF
OFF
OFF
OFF
OFF
OFF
OFF
OFF
ON
ON
ON
ON
ON
ON
ON
ON

OFF
OFF
OFF
OFF
ON
ON
ON
ON
OFF
OFF
OFF
OFF
ON
ON
ON
ON

OFF
OFF
ON
ON
OFF
OFF
ON
ON
OFF
OFF
ON
ON
OFF
OFF
ON
ON

OFF
ON
OFF
ON
OFF
ON
OFF
ON
OFF
ON
OFF
ON
OFF
ON
OFF
ON

設 定 値 1 8

速 遅

小 大

応 答 性

安定性（フィルタ効果）

：00のとき
スタート周波数（ で設定）
よりスタートする

：01のとき
0Hzよりスタートする

多段速周波数
設定コード

多機能入力端子
SW4 SW3 SW2 SW1

0速
1速
2速
3速
4速
5速
6速
7速
8速
9速
10速
11速
12速
13速
14速
15速
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■V／F特性設定

V／F特性設定
出力電圧ゲイン設定

・ では用途、負荷によりV／F特性を定トルク、低減トル
クより選択できます。HF-320ではセンサレス制御も選択でき
ます。
・また、 で、基底周波数における出力電圧を50～100％
の範囲で設定できます。
インバータの電源電圧より低い定格電圧のモータを最適に運
転することができます。

■直流制動

直流制動機能選択
直流制動周波数設定
直流制動出力遅延時間設定
直流制動力設定
直流制動時間設定

・モータの減速、停止時に直流制動を利用することで、位置決
め、停止精度の調整ができます。
・直流制動出力遅延時間を設定した場合、その間モータはフリ
ーラン状態となります。

（注1）加・減速を頻繁に繰り返す用途の時は、無効としてください。
（注2）制動力を上げすぎると、トリップすることもあります。

基底周波数 

出
力
電
圧 A45

＜定トルク特性＞ 

100％ 

基底周波数 

出
力
電
圧 A45

＜低減トルク特性＞ 

100％ 

直流制動出力 
遅延時間 

出
力
周
波
数 

制
動
力 

A52
A53

 
直流制動 
A55

時間 

時間 
A54

（％） 
制動力 

周波数指令 

上限リミッタ 

下限リミッタ 

出力周波数 

■上下限リミッタ

周波数上限リミッタ設定
周波数下限リミッタ設定

・出力周波数の上限・下限を制限することができます。

■周波数ジャンプ

、 、 ジャンプ周波数設定
、 、 ジャンプ周波数幅設定

・負荷、機械との共振を避けて運転したいときに使用します。
ジャンプ周波
数は3点まで
設定できます。

周波数指令 

出力周波数 

ジャンプ周波数1

ジャンプ周波数2

ジャンプ周波数3

減速時 

加速時 

ジ
ャ
ン
プ
の
幅 

■PID機能

PID機能選択
Pゲイン設定
Iゲイン設定
Dゲイン設定
PIDスケール割合設定
フィードバック入力方法設定

目標値とフィードバック値の偏差に対して、PID演算を行い偏差
を0にするように周波数を決定します。
温度、圧力、流量、風量一定制御などに有効です。

〈P：比例制御〉
目標値とフィードバック値の偏差に操作量が比例する制御を行
います。

PゲインKP設定
・偏差に対する操作量の
応答性を調整します。

〈I：積分制御〉
比例制御だけでは、偏差が小さいと、操作量も小さくなりますの
で、補正が十分でなく、目標値に対して一致しないことがあります。
I：積分制御は、これを補正する機能です。時間の経過とともに
偏差が蓄積され、操作量の修正を行います。

IゲインKI設定
・積分時間を設定します。
積分時間（I/KI）を小さくす
ると、応答が早くなります。

〈D：微分動作〉
偏差を微分することで操作量の修正を行います。
P（比例）、I（積分）制御の補正に利用します。

DゲインKD設定

PIDスケール割合設定
・フィードバック値に合うよう目標値を変換する機能です。

ではフィードバック値に の係数をかけあわせた
数値をモニタできます。
流量、風量で表示することが可能です。

フィードバック入力方法設定
・フィードバックの入力先を設定します。
コード［00］…IRF端子（電流入力）
［01］…VRF端子（電圧入力）

KP
応答性
安定性

大 小
速 遅
不安定 安定

KI
応答性
安定性

小 大
速 遅
不安定 安定

KD
応答性
安定性

大 小
速 遅
不安定 安定
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■AVR機能

AVR機能選択
モータ受電電圧設定

・入力モータの変動に影響されず、設定されたモータ受電電
圧に合わせて、出力電圧を補正し一定に保持します。（但し、
インバータの電源電圧以上の電圧は出力できません。）
・AVR機能は減速時OFFにすることも可能です。

■第2加減速機能

加速時間2設定
減速時間2設定
第2加減速切り替え方法
加速時加速時間切替周波数
減速時減速時間切替周波数

・加速、減速時間（傾き）を運転中に変更できます。負荷慣性
の異なる2台のモータを切り替えて使う場合や、加減速時間
を運転中に変更したい時に有効です。
・加減速時間（傾き）の切替は端子のON、OFF、または切替
周波数より選択できます。

■加減速パターン設定

加速パターン選択
減速パターン選択

・加速時、減速時の特性を「直線」「S字」よりそれぞれ選択で
きます。
・S字曲線にすることで直線加減速に比べソフトスタート、ソフト
ストップさせることができます。荷くずれ防止などに有効です。

出
力
周
波
数 

時間 （Hz） 

ON、OFFいずれも可 
設定 
C03=09

FR COM

FR
SF：2DF
HF：DFL

SF：2DF
HF：DFL

ON ON

ON

出
力
周
波
数 

時間 

（Hz） 

切替周波数に達したとき 
加減速時間（傾き）が変わります 

FR

A95

A96

〈端子による切り替え〉

〈切り替え周波数による切り替え〉

■瞬停再始動（リトライ）の設定

瞬停再始動選択
許容瞬停時間設定
瞬停後再投入待機時間設定

・不足電圧、過電流、過電圧保護機能動作後に、リトライ、
再始動させることができます。
また、瞬停時の不足電圧異常を無視させることができます。
（所定のリトライを繰り返しても保護機能動作が働くレベル
にあるときは、異常停止します。）

フリーラン 
　　　状態 

許容瞬停時間 

電　源 

出力 
周波数 

モータ 
回転数 

※この時間をこえて 
　不足電圧が生じた 
　場合は異常停止し 
　ます。 

b02
※ 

b03

出力電流（％） 

時
間
（
秒
） 

50 100 150 200

60

出力周波数 
（Hz） 

出
力
電
流 

5 20 60 120

60
80
100

〈電子サーマルレベル調整〉 

〈電子サーマル特性〉 

（％） 

定トルク特性 

低減トルク特性 

50 120

■電子サーマル特性設定

電子サーマルレベル調整（注1）
電子サーマル特性選択

・モータの過熱保護のための電子サーマルを内蔵しておりレ
ベルの調整、特性の選択ができます。

〈 の設定値〉

時間 

S字曲線減速 S字曲線加速 

直線減速 直線加速 

出
力
周
波
数 

設定値

00

01

02

03

機能

異常停止してアラーム出力

再始動時0Hzスタート

再始動時、周波数合わせスタート

再始動時、周波数を拾いこんで減速停止
例

（注）電子サーマルレベルを50％以下に設定する場合は弊社工場技術問い
合わせにご照会ください。
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■ストール防止の設定

ストール防止モード選択
ストール防止レベル設定
ストール防止定数設定

・ストール防止機能が働くレベル、動作内容、およびストール
防止時の減速レートを設定できます。
・※慣性モーメントが大きい負荷に使用する時は、ストール防止
レベルを上げ、減速時間を長くします。

■ソフトロック（データ変更不可機能）設定

ソフトロック選択

・一度設定したデータを変更したくない場合、ソフトロック機能
を利用します。
・ソフトロックはコード設定で行う方法と制御回路にて行う方
法があります。

■無負荷電流設定

無負荷電流設定

・モータの無負荷電流を設定します。

注） はSF-320のみです。

■アナログメータ調整

アナログメータ調整

・インバータに接続したアナログ周波数計、電流計の目盛補
正を行うことができます。

設定値

00*

01*

02

03

機能

［ソフトロック端子ON時］ソフトロック以外の全機能変更不可

［ソフトロック端子ON時］ソフトロック、
周波数設定を除く機能の変更不可
［ソフトロック端子ON、OFFにかかわらず］
ソフトロック以外の全機能変更不可
［ソフトロック端子ON、OFFにかかわらず］ソフトロック、
周波数設定を除く機能の変更不可

*制御回路で行う場合

■始動周波数調整

始動周波数調整

・インバータから出力される始動時の周波数を調整できます。
始動周波数を大きくすると、始動時のトルクを大きくできます。
（直入れ始動に近くなり、ショックレススタートには適しません。
又始動電流値も大きくなります。）

低 高

大 小

小 大

■キャリア周波数設定

キャリア周波数設定

・キャリア周波数を変更することができます。キャリア周波数
を下げると、モータ騒音が大きくなりますが、発生する高周波
ノイズや漏れ電流が低減できます。
（直流制動が動作している時は自動的にキャリア周波数が
1kHzに保持されます。）

（注1）本表は定量的なものではありません。
（注2）キャリア周波数の設定範囲は0.5～16kHzとなります。
（注3）A44を02（センサレスベクトル制御）に設定した場合、b83を2.1kHz

以上にてご使用ください。

■データ・異常履歴初期化

初期化モード選択
初期値選択

・各機能のデータを初期設定値に戻すことができます。また、
異常の履歴をクリアにすることができます。

■スケール変換表示機能の設定

周波数換算係数設定

・ モニタでは、周波数をスケール変換した数値がモニ
タできます。ライン速度や回転数表示が可能です。
表示値＝出力周波数×

（例）60Hz時ライン速度　6m/minの場合

に0.1を設定する。
〈表示〉
20Hz時： （2m/min）
40Hz時： （4m/min）

キャリア周波数

モータ騒音

漏れ電流

出
力
電
圧 

f

100％ 

b82

V

出力周波数 始動周波数 

調整範囲 
0.5～9.9Hz
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（注）「周波数合わせスタート」はモータの回転数に合わせてスタートするため、ト
リップしにくくなりますが、「0Hzから再始動」に比べ応答性は遅れます。

フリーラン状態 

モータ回転数 

出力周波数 

フリーラン指令 

フリーラン指令 

〈FR〉 

〈周波数合わせスタート〉 

フリーラン状態 

モータ回転数 

出力周波数 

〈FW〉 

〈0Hzから再始動〉 

■多機能入力端子の設定

～ 多機能入力端子機能設定

・入力端子FR～RSTに機能を選択して自由に割りつけられ
ます。また、 ～ で入力信号の動作仕様を端
子ごとにa接点（NO）/b接点（NC）いずれかに選択できます。
・ 、 はHF-320のみです。
〈選択機能〉

・正転／逆転運転指令
外部接点信号を使って、インバータを運転するときに使用しま
す。
運転指令先が「端子台」のときに有効です。

RR FR COM

ON

ONFR

RR

正転 

逆転 

フリーラン状態 

フリーラン指令 

モータ回転数 

出力周波数 

〈FR〉 

ON

ON

a 接点仕様 
（閉で有効） 

b 接点仕様 
（開で有効） 

COMFR～RST

・多段速指令（P7参照）
・寸動運転指令（P7参照）
・第2加減速指令
・ で、第2加減速切り替え方法を「端子」に設定して使
用します。（P9参照）
・フリーラン停止指令
運転中にインバータの出力を遮断して、モータをフリーラン
停止させることができます。ブレーキ付きモータとの組み合
わせ時などに有効です。

・外部異常入力
外部接点信号と連動して、インバータの出力遮断をさせたい
ときに使用します。機械などとのインターロックをとるときに有
効です。

（注）入力（FR～RST）に、外部異常入力を割り付けて使用します。この機能が
動作すると、インバータ本体は異常信号を出力し、出力を遮断します。

・USP（復電後再始動防止）機能
インバータに運転指令が入ったまま、電源が投入されたと
き、運転開始しないようにプロテクトすることができます。
この機能を選択して、運転指令が入ったまま電源投入され
ると、「USPエラー」となり異常出力します。
・ソフトロック（P10参照）
・アナログ電流入力選択
外部周波数指令を電圧指令、電流指令に切り替えて使用
できます。
アナログ電流入力、電圧入力を使用する場合は周波数指
令先を「端子」にしてください。

コード

00

01

02

03

04

05

06

08※

コード

09

11

12

13

15

16

18

27※

28※

機　能

正転運転指令 第2加減速指令

フリーラン指令

外部異常

USP機能

ソフトロック

アナログ電流入力選択

異常リセット

周波数上昇

周波数下降

逆転運転指令

多段速1指令

多段速2指令

多段速3指令

多段速4指令

寸動運転指令

Bモード選択

機　能

■STOPキーの有効・無効選択

ターミナル運転時のSTOPキー有効選択

・運転指令を外部信号（制御端子）で行っている時でも
オペレータ上の　　　 キーは有効となります。また、
これを無効にすることができます。

■フリーラン後の動作設定

フリーラン動作設定

・フリーラン指令を解除した後の、インバータの動作を選
択できます。

※：HF-320のみ
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（注）端子の割りつけがない場合、電流指令値と電圧指令値を加算した周波数
が出力されます。

・異常リセット
インバータの保護機能が働いて異常信号を出力している状
態を外部接点入力で解除することができます。
（注）運転中にこの機能をONさせると、出力遮断します。

■多機能入力端子接点設定

～ 多機能入力端子接点設定

・多機能入力端子に割りつけた機能はそれぞれの端子ごと
に、a接点（NO）/b接点（NC）の動作仕様を選択できます。
・ はHF-320のみです。

入力端子の設定
a接点（NO）：短絡時ON（動作）
b接点（NC）：開放時ON（動作）

NO NC

〈入力ONの状態〉 

■多機能出力端子の設定

、 多機能出力端子機能設定
電流検出信号レベル設定
加速時周波数検出レベル設定
減速時周波数検出レベル設定
PID偏差過大信号レベル設定

・ で出力端子UPF、DRVの機能を選択して
自由に割りつけられます。出力はオープンコレクタ方式です。

・ により出力信号の動作仕様を端子ごとにa
接点（NO）/b接点（NC）いずれかが選択できます。
・運転中信号
インバータが運転している時に出力します。

出
力
周
波
数 

時間 

運転中信号 ON

・周波数到達信号、周波数検出信号
多機能出力端子に割つけると定速到達時、設定周波数以上
の2つの出力方法で信号を出力することができます。設定周波
数は で加速時、減速時、別 に々設定可能です。

周
波
数 

周波数 
到達信号 

周波数 
検出信号 

C42
C43

ON

周
波
数 

ON

時間 

・電流検出信号
出力電流が　　　で設定されたレベル以上になると、信
号を出力します。
・PID偏差過大信号
PID制御時に目標値とフィードバック値の偏差が　　　で
設定された値をこえると信号を出力します。
・異常出力信号
異常が発生すると、多機能出力端子（オープンコレクタ出
力）より異常信号を出力します。

■モニタ信号の選択

モニタ信号選択

・FRQ端子からの出力モニタを選択します。

デジタル出力周波数モニタの場合は で設定した係数
によりスケール変換されます。（ 、 参照）

■多機能出力端子、異常出力端子接点設定

多機能出力端子接点設定
異常出力端子接点設定

・多機能出力端子UPF、DRVおよび異常出力端子AL0～
AL2はそれぞれa接点、b接点に動作仕様を選択できます。

DRV 
UPF

OM

出力 
（トランジスタ　 
　出力） 

AL0

AL1

AL2

異常出力 
（リレー出力） 

入力方法 端子の割りつけ

割りつける

割りつける

割りつけなし

端子のON/OFF

ON

OFF

ー

電流（4～20mA）

電圧（0～10V）

電流＋電圧

多機能
入力端子 設定

コード
SF-320

FR FR

RR RR

2DF DFL

3DF DFM

RST DFH

RST

HF-320

コード コード機能 機能

00 03

04

05

01

02

運転中信号 電流検出信号

PID偏差過大信号

異常出力信号

周波数到達信号

周波数検出信号

設定値

00

01

02

モニタ内容

アナログ出力　周波数モニタ

アナログ出力　電流モニタ

デジタル出力　周波数モニタ

端　子 a接点仕様 b接点仕様

（初期設定）
ON時LレベルOFF
時Hレベル

ON時Hレベル
OFF時Lレベル

（初期設定）
正常時、電源しゃ断時
AL0-AL1開
異常時
AL0-AL1閉

正常時AL0-AL1閉
異常時、電源遮断時
AL0-AL2閉
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共通

（注1）異常発生後10秒経過してからリセット動作にて復帰できます。
（注2）EEPROMエラー 発生時は再度設定データを確認してください。

名 称 内　　　　容
デジタルパネル・
デジタルオペレータの

表示

リモート
オペレータ表示
ERR1****

過電流保護

過負荷保護（注1）

過電圧保護

EEPROMエラー（注2）

不足電圧保護

CPUエラー

外部異常

USPエラー

地絡保護

受電過電圧保護

温度異常

不足電圧待機中

モータが拘束されたり、急加減速するとインバータに大きな電流
が流れ、故障の原因となります。このためインバータ内部で電流
を検出して規定以上になると出力を遮断します。検出レベルイン
バータ定格電流の約200％以上

インバータの出力電流を検出しモータが過負荷になった場合は、インバータ
内蔵の電子サーマルが検知して、インバータの出力を遮断します。

OC.Drive

OC.Decel

OC.Accel

Over.c

Over.L

Over.V

EEPROM

Under.V

CPU1
CPU2

EXTERNAL

USP

GND.Fit

OV.SRC

OH FIN

UV.WAIT

モータからの回生エネルギーおよび、受電電圧が高い場合にコンバータ部
の電圧が規定以上に上昇すると、保護回路が働いてインバータの出力を
遮断します。
外来ノイズ、異常温度上昇などの原因で、インバータ内蔵のEEPROMに異
常が発生した時に出力を遮断します。
インバータの受電電圧が下がると、制御回路が正常な機能をしなくなるため
受電電圧が規定電圧以下になると、出力を遮断します。
200V級約150～160V以下、400V級約300～320V以下

内蔵CPUが誤動作、異常を発生した時は、出力を遮断します。

外部の機器、装置が異常を発生した時はインバータがその信号を取り込み、出力を
遮断します。
（多機能入力端子に外部異常機能選択時）

インバータの運転指令入力状態のままで電源をONした場合のエラー表示です。
（多機能入力端子にUSP機能選択時有効）

電源投入時インバータの出力部とモータ間での地絡を検出して、インバータを保
護します。

受電電圧が仕様の値よりも高い時、電源投入100秒後に検出し出力を遮断します。
受電電圧の検出レベル200V級約258V、400V級約516V

冷却ファンの停止などにより主回路部温度が上昇した場合インバータモジュール内部
の温度センサーが検知し、インバータの出力を遮断します。

インバータの受電電圧が下がって出力を遮断して待機している状態を示します。

■異常モニタ方法

■異常履歴モニタ方法

機能 
FUNC

機能 
FUNC

機能 
FUNC

機能 
FUNC

機能 
FUNC

異常原因（注3）（注4） 異常時の出力 異常時の出力 異常時のP-N間電圧 

機能 
FUNC

機能 
FUNC

機能 
FUNC

前回の異常原因 前々回の異常原因 

低速時

減速時

加速時

停止時

制動抵抗器
過負荷（HF-320のみ）

制動抵抗器の使用率（b90）を越えた場合は、抵抗器保護の為、インバ
ータの出力を遮断します。

OL.BRD

CTエラー
（HF-320のみ）

CTインバータに内蔵しているCTに異常が発生した時、出力を遮断します。

（注3）最も近い異常内容を表示します。
（注4）異常なしのときは を表示します。
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形 式
三相200V級 三相400V級

SF3202-SF3202-SF3202-SF3202-SF3202-SF3202-SF3202-SF3202-SF3204-SF3204-SF3204-SF3204-SF3204-SF3204- SF3204
A20 A40 A75 1A5 2A2 3A7 5A5 7A5 A40 A75 1A5 2A2 3A7 5A5 7A5

適用モータ出力（kW）（注1） 0.2 0.4 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5 0.4 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5

定格容量（kVA） 0.6 1.0 1.5 2.7 3.8 6.1 9.1 12.2 1.1 1.9 2.9 4.2 6.6 9.9 12.2

定格電流（A） 1.6 2.6 4.0 7.1 10 15.9 24.0 32.0 1.5 2.5 3.8 5.5 8.6 13.0 16.0出
力 定格電圧（V）（注2） 3相200～230V（受電電圧に対応します） 3相380～460V（受電電圧に対応します）

過負荷電流定格（A） 150％、1分間

電　圧 3相200～230V±10% 3相380～460V±10%

周波数 50/60Hz±5% 50/60Hz±5%
電
源

制
御

制御方式 正弦波PWM方式

出力周波数範囲（注3） 0.5～360Hz

周波数精度 最高周波数に対してデジタル指令：±0.01％ 、アナログ指令：±0.1％（25℃±10℃）

周波数分解能 デジタル設定：0.1Hz、アナログ設定：最高周波数/1000

キャリア周波数 0.5～16kHz可変

電圧/周波数特性 V/f 特性（定トルク、低減トルク）・V/f 特性任意可変

加速/減速時間 0.1～3000秒、リニア・S字カーブ選択可、第2加減速設定可

回生制動（短時間）（注4） 40% 30% 20% 40% 30% 20%

直流制動 動作周波数、時間、ブレーキ力可変

入
力
信
号

周波数
設定信号

運転信号

多機能入力端子

デジタル オペレーターキーによる運転

アナログ 本体の表面パネルボリュームによる運転(アナログ設定）

外部設定 DC0～10V・DC4～20mA (注5)

オペレータ 運転/停止（正転/逆転はコマンドで切り替え）

外部信号 正転運転/停止（1a接点）運転指令は端子台割り付け時に選択可(1a,1b接点の選択）

正転運転、逆転運転、多段速設定、寸動運転、第2加速運転、フリーラン停止、
外部異常、復電再始動防止、ソフトロック、外部アナログ電流信号入力、異常リセット

出
力
信
号

多機能出力端子 運転中信号、周波数到達信号、過負荷信号、PID偏差過大信号、異常出力信号

周波数モニタ アナログ周波数モニタ、アナログ出力電流モニタ、デジタル出力周波数モニタから選択

アラーム出力接点 インバータアラーム時ON（1C接点）（アラーム時OFFに切り替え可能）

その他機能
AVR機能、上下限リミッタ、PID制御、キャリア周波数調整

周波数ジャンプ、電子サーマル設定(注7)、始動周波数調整、異常履歴モニタ
アナログゲイン、バイアス調整、リトライ機能、自動トルクブースト

保護機能 過電流、過電圧、不足電圧、過負荷、CPUエラー、メモリーエラー、始動時地絡検出、内部通信エラー

雰囲気 屋内（腐食、毒性、引火性ガス、粉塵、オイルミストのないこと）

周囲温度 ー10～50℃ (注6)

周囲湿度 90％RH以下

標高 標高1000m以下

振動 0.6G以下

保護構造 IP20

概略質量(kg) 0.8 0.85 0.9 1.7 1.8 2.8 5.5 5.7 1.3 1.7 1.7 1.7 2.8 5.5 5.7

環
境
仕
様

保存温度 ー10～60℃（輸送中の短時間温度）

（注1）適用モータは、住友標準三相モータ（4極）を示します。他のモータを御使用の際は、インバータの定格電流を越えないようにしてください。
（注2）出力電圧は電源電圧が低下すると下がります。（AVR機能の利用時を除く）
（注3）モータを60Hzを越えて運転する場合は、モータメーカに問い合わせてください。
（注4）コンデンサ帰還時の制動トルクは、モータ単体で最短減速した時の平均減速トルクです。連続回生トルクではありません。

また、平均減速トルクはモータの損失により変わります。60Hzを越えて運転したときもこの値は減少します。
（注5）電圧入力DC0～10V時にmax9.8V、電流入力4～20mA時にmax19.6mAです。この特性で不都合が生じる場合はお問い合わせください。
（注6）周囲温度が40℃を越える場合は、キャリア周波数2kHz以下かつ定格電流の80%以下に低減する必要があります。
（注7）・定格の50％以下の設定をする場合は工場の技術窓口迄ご照会ください。

・30Hz以下で運転する場合は、外部にサーマルリレーを設置してください。
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■主回路

端子記号 端子名称

モニタ端子（アナログ周波数モニタ、デジタル周波数モニタ、アナログ出力電流モニタ）

モニタ、入力用コモン端子

外部電源使用時の電源接続端子

多機能入力端子

正転指令、逆転指令、多段速指令1～4

寸動、第2加減速指令、フリーラン停止、

外部異常、USP機能、ソフトロック、

アナログ入力選択、異常リセットから選択して使用

多機能出力端子

運転中、周波数到達、周波数検出

電流検出、偏差過大信号、アラーム信号より選択

アラーム出力端子（1C接点（リレー）出力）

周波数指令用電源

周波数指令入力（電圧指令）

周波数指令入力（電流指令）

周波数指令用コモン端子

PWM 出力

－

DC24V、最大30mA

接点入力

DC10V

DC0～10V（パラメータにより変更可）
入力インピーダンス10kΩ

DC4～20mA（パラメータにより変更可）
入力インピーダンス250Ω

－

オープンコレクタ出力

動作（ON）時Lレベル

DC27V、最大50mA

接地（感電防止、ノイズ低減のため接
地して下さい）

高調波抑制、力率改善用の直流リア
クトル接続用端子です
（通常短絡バーで接続されています。直流リア
クトルを接続する時はとりはずしてください。）

三相誘導電動機を接続します

入力電源を接続します

アース線接続端子

直流リアクトル接続端子

インバータ出力端子

主電源入力端子

P,P1

U,V,W

R,S,T

■制御回路

端子記号名 端　子　名　称 備　考

FRQ

COM

PCS

RST

3DF

2DF

RR

FR

+V

VRF

IRF

COM

DRV

UPF

OM

AL2

AL1

AL0

入
力
・
モ
ニ
タ
信
号

周
波
数
指
令
（
注
１
）

出
力
信
号

異
常
出
力

主 回 路

制御端子

アラーム端子

ア ー ス

M4（M3.5） 9（7.1）

M2［押締め型］ －

M3［押締め型］ －

M4 －

端子ねじ径
端子幅
（mm）

［主回路端子］ ［制御回路端子］

主回路端子 フロントケース（右開き） 端子部カバー（左開き） 制御回路端子

AC250V 2.5A（抵抗負荷） 
0.2A（cos　＝0.4） 

DC30V   3.0A（抵抗負荷） 
0.7A（cos　＝0.4） 

（最小）AC100V　10mA　 
DC    5V  100mA　 

接点定格 

（注1）電圧入力DC0～10V時は9.8V、電流入力4～20mA時には19.6mAで最高周波数に指令されます。
（注2）リセット端子は「（SW）開で動作」へは変更できません。

AL0 AL1 AL2
〈初期設定〉
正常時、電源OFF時：AL0-AL2閉
異 常 時：AL0-AL2開
（正常時、AL0-AL1閉にも切替え可）

SW（閉）で動作（SW開で動作にも変更可）（注2）
最少ON時間：12ms以上

交流 
リアクトル 
（オプション） 

直流 
リアクトル 
（オプション） 

MCB

TH

電源 

モータ 

R S T P1 P N U V W

SW
FR,RR,RST 
2DF,3DF

COM

（ ）：SF3202-A20～A75

内容説明

（1kΩ～2kΩ） 
VRO

DC0～10V 
入力インビーダンス  10kΩ 

＋ － 

DC4～20mA 
入力インビーダンス  250kΩ 

＋ － 

多機能入力端子にアナログ入力選択の割り付けがない場合、電圧
指令値と電流指令値を加算した周波数が出力されます。電圧ま
たは電流のどちらかを選択して使用する場合は、必ず多機能入
力端子にアナログ入力選択を割り付けてください。 

注意： 

+V VRF IRF COM +V VRF IRF COM +V VRF IRF COM
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+
L

RY2

RY1

+

PCS

L

L

L

L

［電源投入は下記のタイミングで行ってください。］ 

主回路電源 

運転指令 

出力周波数 

モータ回転数 

t＞2.0秒 （注2） 

電源 
三相200～230V 50/60Hz 
三相380～460V 50/60Hz

MCB

インバータ 

TH
オプション 
ACL

注1 
MC

DCL 
（直流リアクトル）（オプション） 

異常接点出力 

R

S

T
DC24V

SF-320

P

P1

W

V

U

IRF

COM

V

VRF

(外部電源使用の場合） 

DC10V

周波数設定器 
1k～2kΩ 

電流入力 

4～20mA

OM

DRV

UPF

DC24V

AL1

IM

AL2

AL0

FR

RR

2DF

3DF

RST

FRQ
COM

接地 

（注2） 

（注7） 

（注4）電源投入、運転指令入力のタイミングは、右図の
ようにしてください。主回路電源と運転指令を同時に入れて
も、2.0秒は制御電源が立ち上がらないため運転しません。

（注5）コンタクターの開閉を運転のたびに行う場合は必ず
コンタクターの1次側にACLを挿入し、突入電流を軽減して
ください。

（注6）直流リアクトル使用時は、端子P-P1間の短絡片を
外してください。

（注7）30Hz以下の周波数で運転する場合や複数台のモータ
を運転する場合は各モータに設けてください。

FR、RR、2DF、3DF、RST、FRQ +V、VRF、IRF UPF、DRV

COM COM OM

端子名

コモン

〈基本接続図〉

（注1）MCの“入”、“切”での運転は行なわないでください。
（注2）インバータシャーシ及びモータは必ず接地工事を行ってく

ださい。
（注3）各端子のコモンが異なりますのでご注意ください。
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P P1

R

S

T

U

V

W

ACL
U

V

W

X

Y

Z

MCB

電源 

Tx
FU

停止 運転 

RN
RN

RN

AU

AU

（注4） 

手動（速度設定器） 

自動（電流信号） AL2

AL0

FR（注1） 

2DF（注3） 

COM
＋V

VRF（注2） 
COM

IRF

（注1）  パラメータA0 2の設定を01：制御回路への入力に設定してください。 
（注2）  パラメータA0 1の設定を01：制御回路への入力に設定してください。  
（注3）  パラメータC0 3の設定を16：電流入力選択にしてください。 
（注4）  電源が400V級の場合は、降圧トランスを設けてください。 

速度設定器 
1kΩ 

電流信号 
DC4－20mA

＋ 
－ 

周波数計 
10V F.S.

＋ 

FM

－ 

FRQ

COM

IM

接地 

TH（注） 

SF-320

はツイスト線 

はシールド線 

MCB

電源 

正転 

多段速1

多段速2

多段速3

多段速4

R

S

T

U
P1P

V IM

W

FR

TH（注） 

RR

2DF

3DF

RST

COM

はツイスト線 

はシールド線 

SF-320

多段速1

パラメータ設定 

多段速2

多段速3

多段速4

C02=02

A02=01

C03=03

C04=04

C05=05

周波数 
設　定 

多段速 
2

多段速 
1

多段速 
3

多段速 
4

A 2 0

A 2 2

A 2 1

A 2 3

A 2 4

A 2 5

A 2 6

A 2 7

A 2 8

A 2 9

A 3 0

A 3 1

A 3 2

A 3 3

A 3 4

A 3 5

×  ×  ×  ×  

○  ×  ×  ×  

×  ○  ×  ×  

○  ○  ×  ×  

×  ×  ○  ×  

○  ×  ○  ×  

×  ○  ○  ×  

○  ○  ○  ×  

×  ×  ×  ○  

○  ×  ×  ○  

×  ○  ×  ○  

○  ○  ×  ○  

×  ×  ○  ○  

○  ×  ○  ○  

×  ○  ○  ○  

○  ○  ○  ○  

外部シーケンス信号による周波数設定 

（×印……開放　,　○印……短絡） 

U X

Y

Z

V

W

端子2DFを電流信号と電圧信号（速度設定器）の切替信号入力として使用する場合
■電流信号（DC4-20mA）による運転

■多段速運転（16段速度）

※PID使用回路はP24を参照して下さい。

（注）30Hz 以下の周波数で運転する場合は設けてください。
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（注1）適用モータは、住友標準三相モータ（4極）を示します。他のモータを御使用の際は、インバータの定格電流を越えないようにしてください。
（注2）出力電圧は電源電圧が低下すると下がります。（AVR機能の利用時を除く）
（注3）モータを60Hzを越えて運転する場合は、モータメーカに問い合わせてください。
（注4）コンデンサ帰還時の制動トルクは、モータ単体で最短減速した時の平均減速トルクです。連続回生トルクではありません。

また、平均減速トルクはモータの損失により変わります。60Hzを越えて運転したときもこの値は減少します。
（注5）電圧入力DC0～10V時にmax9.8V、電流入力4～20mA時にmax19.6mAです。この特性で不都合が生じる場合はお問い合わせください。
（注6）周囲温度が40℃を越える場合は、キャリア周波数2.1kHz以下かつ定格電流の80%以下に低減する必要があります。

形 式
三相200V級 三相400V級

適用モータ出力（kW）（注1） 0.2 0.4 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5 0.4 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5

定格容量（kVA） 0.6 1.1 1.9 3.0 4.2 6.7 9.1 12.2 1.1 1.9 2.9 4.2 6.6 9.9 12.2

定格電流（A） 1.6 3.0 5.0 8.0 11 17.5 24.0 32.0 1.5 2.5 3.8 5.5 8.6 13.0 16.0出
力 定格電圧（V）(注2) 3相200～240V（受電電圧に対応します） 3相380～460V（受電電圧に対応します）

150%、1分間過負荷電流定格（A）

電
源

制
　
　
　
御

電　圧 3相200～230V±10% 3相380～460V±10%

周波数 50／60Hz±5%

制御方式 センサレスベクトル（V／F運転可）正弦波PWM方式

出力周波数範囲（注3） 0.5～360Hz

周波数精度 最高周波数に対してデジタル指令：±0.01%、アナログ指令：±0.1%（25℃±10℃）

キャリア周波数 0.5～16kHz可変

電圧／周波数特性 センサレスベクトル制御、V／f 特性（定トルク、低減トルク）・V／f 特性任意可変

加速／減速時間 0.1～3000秒、リニア・S字カーブ選択可、第2加減速設定可

回生制動（短時間）（注4）

直流制動 動作周波数、時間、ブレーキ力可変

周波数分解能 デジタル設定：0.1Hz、アナログ設定：最高周波数／1000

入
力
信
号

周波数
設定信号

運転信号

多機能入力端子

デジタル オペレータキーによる運転

アナログ 本体の表面パネルボリュームによる運転（アナログ設定）

外部信号 DC0～10V、DC4～20mA（注5）

オペレータ 運転／停止（正転／逆転はコマンドで切り替え）

外部信号 正転運転／停止（1a接点）、運転指令は端子台割付時に選択可(1a,1b接点の選択）

正転運転、逆転運転、多段速設定、寸動運転、第2加速運転、フリーラン停止、
外部異常、復電再始動防止、ソフトロック、外部アナログ電流信号入力、異常リセット

出
力
信
号

多機能出力端子 運転中信号、周波数到達信号、過負荷信号、PID偏差過大信号、異常出力信号

周波数モニタ アナログ周波数モニタ、アナログ出力電流モニタ、デジタル出力周波数モニタより選択

アラーム出力接点 インバータアラーム時ON（1C接点）（アラーム時OFFに切替え可能）

その他機能
AVR機能、上下限リミッタ、PID制御、キャリア周波数調整、オートチューニング、
周波数ジャンプ、電子サーマル設定、始動周波数調整、異常履歴モニタ、

第2加減速、S字加減速、周波数変換表示、UPS機能、Bモード、周波数UP／DOWN

保護機能 過電流、過電圧、不足電圧、過負荷、CPUエラー、メモリーエラー、始動時地絡検出、内部通信エラー

雰囲気 屋内（腐食、毒性、引火性ガス、粉塵、オイルミストのないこと）

周囲温度 ー10～50℃　(注6)

保存温度 ー10～60℃（輸送中の短時間温度）

周囲湿度 90%RH以下

標高 標高1000m以下

振動 0.6G以下

保護構造 IP20

概略質量(kg) 0.8 0.85 0.9 1.7 1.8 2.8 5.5 5.7 1.3 1.7 1.7 1.7 2.8 5.5 5.7

使
用
環
境

回生制御（連続） オプションの制動抵抗器を使用して下さい （P23、P27参照）

HF3202-
A20

HF3202-
A40

HF3202-
A75

HF3202-
1A5

HF3202-
2A2

HF3202-
3A7

HF3202-
5A5

HF3202-
7A5

HF3204-
A40

HF3204-
A75

HF3204-
1A5

HF3204-
2A2

HF3204-
3A7

HF3204-
5A5

HF3204-
7A5

40% 30% 20% 40% 30% 20%
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200V 400V

0.2kWは200V級のみ製作可能

（お客様仕様により都度製作品です）

出力基底周波数は60Hz専用です。異なる基底周波数を設定とすると火災の原因となります。必ず基底周波数は60Hzでご使用ください。

耐圧防爆（d2G4）用インバータは「HF-320シリーズ」のみでSF-320は使用できません。インバータは「センサレス制御」設定としてください。

kW×P

0.2×4 T-71S

T-80M

T-90L

T-100L

T-112M

T-132MS

0.4×4

0.75×4

1.5×4

2.2×4

3.7×4

モータ枠番号

仕　　　様

製　作　範　囲
絶縁 特　性

出力
基底
周波

保護形式

屋内JP44 屋外JPW44
始動
トルク

定出力
範囲

1. 製作可能
● サイクロ直結
● 屋外
● JEMフランジ
● 脚付

2. 製作不可能
● PG付
● ブレーキ付

Ｂ
　
　
種

1：20
定トルク
連続定格

６０Ｈｚ
専用

２００％

以上

～120Hz

～110Hz

～100Hz

全閉自冷

全閉外扇

■ 仕様

■ オプション

1. 制御範囲 1：20の広範囲な制御を実現！

2. 始動トルク 200％以上を実現！

3. 速度変動率
±1％の高精度を実現
（センサレスベクトル制御運転）

Exd2専用オペレータステーション仕様一覧表

形　　　番

手 配 型 式

周 波 数 計

ボ リ ュ ー ム

表 示 灯

操 作 ス イ ッ チ

EGFCT3203

OS1-Exd2-□-1 OS2-Exd2-□-□ OS3-Exd2-□-□ OS4-Exd2-□-□

目盛　0～100％（特殊目盛も対応可能です）

RA30YN-2W 1kΩ

ON、OFF
切替スイッチ

逆転・停止・正転
切替スイッチ

正逆転切替スイッチ
ON、OFF操作スイッチ

ON、OFF
押ボタンスイッチ

― 電源表示 電源表示 電源表示

手配型式説明　OS1-Exd2- 2 -□
1：表示灯電源　DC24V
2：表示灯電源　AC100V
3：表示灯電源　AC200V

メータ入力仕様　0～10 V.F.S 配線距離が30mをこす場合ご照会ください。

4-8×10
取付穴 

H1 H2 M5  接地端子 

240
270

24
0

14
0

148
160

12

70
240

65

■ 外形図
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■主回路

端子記号 端子名称 内容説明

モニタ端子（周波数）

モニタ、入力用コモン端子

外部電源使用時の電源接続端子

多機能入力端子

正転指令、逆転指令、多段速指令1～4、寸動、

第2加減速指令、フリーラン停止、外部異常、USP機能、

ソフトロック、アナログ入力選択、異常リセット

Bモード選択、周波数UP／DOWNから選択して使用

多機能出力端子

運転中、周波数到達、周波数検出

電流検出、偏差過大信号、アラーム信号より選択

アラーム出力端子（1C接点（リレー）出力）

PWM出力DC10V 1mA

―

DC24V、最大30mA

接点入力

オープンコレクタ出力

動作（ON）時Lレベル

DC27V、最大50mA

接地（感電防止、ノイズ低減のため接
地して下さい）

三相誘導電動機を接続します

入力電源を接続します

接地

P―PR間：制動抵抗器
(注1)

P―P1間：短絡バーまた
はDCL

インバータ出力

交流電源入力

PR,P,

P1,N

U,V,W

R,S,T

■制御回路

端子記号 端　子　名　称 備　考

FRQ

COM

PCS

FR,RR,

RST,

DFH,

DFM,

DFL

+V

VRF

IRF

COM

DRV

UPF

OM

AL2

AL1

AL0

入
力
・
モ
ニ
タ
信
号

周
波
数
指
令
（
注
１
）

出
力
信
号

異
常
出
力

主 回 路

制御端子

アラーム端子

ア ー ス

M4（M3.5） 9（7.1）

M2［押締め型］ －

M3［押締め型］ －

M4 －

端子ねじ径
端子幅
（mm）

［主回路端子］ ［制御回路端子］

主回路端子 フロントケース（右開き） 端子部カバー（左開き） 制御回路端子

AC250V 2.5A（抵抗負荷） 
0.2A（cos　＝0.4） 

DC30V   3.0A（抵抗負荷） 
0.7A（cos　＝0.4） 

（最小）AC100V　10mA　 
DC    5V  100mA　 

接点定格 

（ ）：HF3202-A20～A75

交流 
リアクトル 
（オプション） 

制動抵抗器 
（オプション） 

直流 
リアクトル 
（オプション） 

MCB

電源 

モータ 

R S T P1 P N PR U V W

SW
FR,RR,RST 
DFH,DFM,DFL

COM

（注1）連続回生運転を行う場合はお問い合わせください。

制動抵抗器接続用端子です

高調波抑制、力率改善用の直流リア
クトル接続用の端子です

〈初期設定〉
正常時、電源OFF時：AL0-AL2閉
異 常 時：AL0-AL2開
（正常時、AL0-AL1閉にも切替え可）

AL0 AL1 AL2

（注1）電圧入力DC0～10V時は9.8V、電流入力4～20mA時には19.6mAで最高周波数に指令されます。
（注2）リセット端子は「（SW）開で動作」へは変更できません。

SW（閉）で動作（SW開で動作にも変更可）（注2）
最少ON時間：12ms以上

周波数指令用電源

周波数指令入力（電圧指令）

周波数指令入力（電流指令）

周波数指令用コモン端子

DC10V

DC0～10V（パラメータにより変更可）
入力インピーダンス10kΩ

DC4～20mA（パラメータにより変更可）
入力インピーダンス250Ω

－

（1kΩ～2kΩ） 
VRO

DC0～10V 
入力インビーダンス  10kΩ 

＋ － 

DC4～20mA 
入力インビーダンス  250kΩ 

＋ － 

多機能入力端子にアナログ入力選択の割り付けがない場合、電圧
指令値と電流指令値を加算した周波数が出力されます。電圧ま
たは電流のどちらかを選択して使用する場合は、必ず多機能入
力端子にアナログ入力選択を割り付けてください。 

注意： 

+V VRF IRF COM +V VRF IRF COM +V VRF IRF COM
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電源 
三相200～230V 
三相380～460V

MCB
（注1） 
MC

DC24V
（外部電源使用の場合） 

HF-320
（注5） 
オプション 
ACL

インバータ 

R

S

T

FR

RR

PCS

L

L

L

L

L

L

DFH

DFM

RST

DFL

FRQ
COM

IRF

COM

V

VRF

DC10V

電流入力 

4～20mA

シールド線 
 

周波数設定器 
1k～2kΩ 

OM

DRV

DC24V

UPF

RY2

RY1

P

P1

PR

AL0

TH（注7） 

AL1

AL2

制動抵抗器 
（オプション） 
注 P23参照 

DCL（注6） 
（直流リアクトル）（オプション） 

異常接点出力 

+－ 

+

（注2） 

V IM

U

W

［電源投入は下記のタイミングで行ってください。］ 

主回路電源 

運転指令 

出力周波数 

モータ回転数 

t＞2.0秒 （注4） 

（注4）電源投入、運転指令入力のタイミングは、右図のようにして
ください。主回路電源と運転指令を同時に入れても、2.0秒
は制御電源が立ち上がらない為運転しません。

（注5）コンタクターの開閉を運転のたびに行う場合は必ずコンタク
ターの1次側にACLを挿入し、突入電流を軽減してください。

（注6）直流リアクトル使用時は、端子P-P1間の短絡片を外して
ください。

（注7）サーマルリレー（TH）動作時はインバータの電源を遮
断する様にしてください。

FR、RR、DFH、DFM、DFL、RST、FRQ +V、VRF、IRF UPF、DRV

COM COM OM

端子名

コモン

（注1）MCの“入”、“切”での運転は行なわないでください。
MCについての参考回路はP23をご覧ください。

（注2）インバータシャーシ及びモータは必ず接地工事を行ってく
ださい。

（注3）各端子のコモンが異なりますのでご注意ください。
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P P1

R

S

T

U

V

W

ACL
U

V

W

X

Y

Z

MCB

電源 

Tx
FU

停止 運転 

RN
RN

RN

電流信号運転 

正転運転 

AU

AU

（注4） 

手動（速度設定器） 

自動（電流信号） AL2

AL0

FR（注1） 

DFL（注3） 

COM
＋V

VRF（注2） 
COM

IRF

（注1）パラメータA0 2の設定を01：制御回路への入力に設定してください。 
（注2）パラメータA0 1の設定を01：制御回路への入力に設定してください。  
（注3）パラメータC0 3の設定を16：電流入力選択にしてください。 
（注4）電源が400V級の場合は、降圧トランスを設けてください。 

速度設定器 
1kΩ 

電流信号 
DC4－20mA

＋ 
－ 

周波数計 
10V F.S.

＋ 

FM

－ 

FRQ

COM

IM

接地 

HF-320

はツイスト線 

はシールド線 

MCB

電源 

正転 

逆転 

多段速1

多段速2

多段速3

多段速4

R

S

T

U
P1P

V IM

W

FR

RR

DFL

DFM

DFH

RST

COM

はツイスト線 

はシールド線 

HF-320

多段速1

パラメータ設定 

多段速2

多段速3

多段速4

C03=02

A02=01

C04=03

C05=04

C06=05

周波数 
設　定 

多段速 
2

多段速 
1

多段速 
3

多段速 
4

A 2 0

A 2 2

A 2 1

A 2 3

A 2 4

A 2 5

A 2 6

A 2 7

A 2 8

A 2 9

A 3 0

A 3 1

A 3 2

A 3 3

A 3 4

A 3 5

×  ×  ×  ×  

○  ×  ×  ×  

×  ○  ×  ×  

○  ○  ×  ×  

×  ×  ○  ×  

○  ×  ○  ×  

×  ○  ○  ×  

○  ○  ○  ×  

×  ×  ×  ○  

○  ×  ×  ○  

×  ○  ×  ○  

○  ○  ×  ○  

×  ×  ○  ○  

○  ×  ○  ○  

×  ○  ○  ○  

○  ○  ○  ○  

外部シーケンス信号による周波数設定 

（×印……開放　,　○印……短絡） 

U X

Y

Z

V

W

端子DFLを電流信号と電圧信号（速度設定器）の切替信号入力として使用する場合
■電流信号（DC4-20mA）による運転

■多段速運転（16段速度）
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H F

MCB

電源 

運転準備 

ACL

BR

RXU

YV

ZW
S

T

AL2

AL0

U

V IM

Br

W

OFF

FU

ON

MC 停止 正転 

逆転 

R

F

R

F

FX
FR

RR
注3 
DFL

RST

COM

RX

リセット 

BX

F

DRV

R

MC

F

FX

R

RX

BX

BR

MC

MC

＋ 

FM 周波数計 
10V F.S.

FRQ

COM － 

DRV

DC24V
DRV

OM

＋V
VRF
COM

  Tx 
注2

速度設定器 
1kΩ 

（注1）DCリアクトルを使用する場合は、 
　　　  P-P1間の短絡片を取り外して接続 
　　　  してください。 
（注2）電源が400Vクラスの場合は、降圧 
　　　  トランスを設けてください。 
（注3）パラメータC03に11を設定してく 
　　　  ださい。 

はツイスト線 

はシールド線 

ブレーキ 

ブレーキ 

正転 

逆転 

運転パターン 

HF-320

注1

P P1

MCB

電源 

ACL

BR

RXU

YV

ZW
S

T

AL2

AL0

U

V IM

Br

W

P

PR

（注1） 

FU

停止 
正転 

逆転 

RLS2

LS4

F

R

F

FX
FR

RR

DFL 注2

注5DFM

COM

RX

DF

BX

F LS1

R

F

R

UPF

LS3

F

FX

R

BX

RX

DF

BR

  Tx 
注3

（注1）制動抵抗器の配線は、難燃性の電 
             線を使用してください。 
（注2）周波数設定は、パラメータA21が 
　         低速、A20が高速設定になります。 
（注3）電源が400Vクラスの場合は、降圧 
　　     トランスを設けてください。 
（注4）パラメータC21を02に設定し、C42, 
　　     C43でブレーキタイミングを合わ 
　　     せてください。 
　　     パラメータC42, C43の設定は通常 
　　      2Hz程度です。 
（注5）パラメータC03に11を設定してく 
　         ださい。 

はツイスト線 

はシールド線 

正転 

LS1

正転 

運転パターン 
制動抵抗器 

HF-320

LS2

LS1, LS3

リミットスイッチは保持形　 

LS3

LS4

P P1

運転準備 

UPF

OM

UPF

DC24V

THR

MC

MC

ON

MC

OFF THR

UPF

■ブレーキ付モータの運転

■位置決め昇降運転
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オプション 

P P1

R

S

T

U

V

W

E

ACLMCB

電源 

RUN
FR

COM

＋V
VRF
COM

IRF

COM

周波数設定器 
1kΩ 

4-20mA

DRV

DC 
24V

OM

IM

HF-320 
SF-320

（注1） 

（注2） 

（注3） 

PI

ノイズ 
フィルタ 

DCL（オプション） 

AL1

AL2

AL0

正転 

目　　　的 パラメータ
番号 設定値

目標値信号をVRF端子に入力
正転運転指令にFR端子を使用
PID制御有りにする
フィードバック入力先　IRF端子

A01
A02
A71
A76

01
01
01

00（初期値）

目　　　的 パラメータ
番号 設定値

DRV端子の機能設定
PID偏差過大信号の検出レベル設定

C22
C44

04
0～100％

調　整　内　容 パラメータ
番号

P （比例）ゲイン
I （積分）ゲイン
D （微分）ゲイン
目標値とフィードバック値のレベル合わせ

A72
A73
A74
A75

（注1）パラメータの設定変更部分

（注2）PIDの調整パラメータ

（注3）DRV端子にPID偏差過大信号を出力させるパラメータ設定

■PID回路
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RUN
STOP
RESET

RUN Hz

APRG

MIN MAX

POWER

RUN
STOP
RESET

RUN Hz

APRG

MIN MAX

POWER

RUN
STOP
RESET

RUN Hz

APRG

MIN MAX

POWER

RUN
STOP
RESET

RUN Hz

APRG

MIN MAX

POWER

SF3202-A20, A40, A75
HF3202-A20, A40, A75

SF3204-A40
HF3204-A40

SF3202-3A7, SF3204-3A7
HF3202-3A7, HF3204-3A7

SF3202-1A5, 2A2, SF3204-A75, 1A5, 2A2
HF3202-1A5, 2A2, HF3204-A75, 1A5, 2A2

SF3202-5A5, 7A5, SF3204-5A5, 7A5 
HF3202-5A5, HF3204-5A5, 7A5 

 

φ5 67

12
0

11
0

80 D4 7

5 2.5

FAN

2.5

98±1 2－φ5

13
0

11
8±
1

5

10

5
4 7110 129

機　種 D

□□3202-A20
107

□□3202-A40

□□3202-A75

□：SFまたはHF

130

機　種 ファン個数 

□□3202-5A5
1□□3204-5A5

□□3204-7A5

□：SFまたはHF
（注）海外規格仕様は外形寸法が異なります。ご照会ください。

□□3202-7A5 2

110
156

4
7

55

13
0

11
8±
1

98±1 2－φ5

6

140 2－φ5

18
0

16
8±
1

5 5128±1
164

6
7

F A N

182
160±1

25
7

23
6±
1

1

7 7 7
17
0

6

（SF3204-A75,HF3204-A75はFAN無し） 
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インバータ 
注1
PR

U V W

R S T P1

P

（電源） 

モータ 
IM

標準適用器具

（注1）適用器具は住友三相かご型モータ4極の場合を示します。
（注2）遮断器は遮断容量も検討して適用器具を選定してください。（インバータ対応型をご使用ください）
（注3）配線距離が20mを超える場合は動力線を太くする必要があります。
※アラーム出力接点は、0.75mm2をご使用ください。

漏電遮断器（ELB）を使用する場合の感度電流はインバータと電源間、インバータとモータ間の距離の合計
（R）により分けてください。

（注1）CV線を使用し、金属管にて配線した場合30mA/kmの漏
電電流となります。

（注2）IV線は比誘電率が高いため、電流が約8倍増加します。
従って一段上の感度電流のものをご使用ください。

機　能名　称

入力側交流リアクトル
（ACリアクトル）
（高調波抑制・電源協調・力率改善用）

高調波抑制対策に、また電源電圧の不平衡率が3％以上、電源容量が
500kVA以上の時、および急激な電源電圧変化が生じる場合に適用します。
また、力率の改善にも役立ちます。

インバータ使用時、電源側配線などを通して近くのラジオなどに雑音を発生
させることがあります。その雑音軽減用（放射ノイズ低減用）に使用します。

インバータから発生し、電線を伝わる伝導ノイズを低減します。インバータの1
次側（入力側）に接続します。

入力側の電線から放出される放射ノイズを低減します。

インバータから発生する高調波を抑制します。

インバータの制動トルクをアップさせる場合や、高頻度にON／OFFを繰り返
す場合および大きな慣性モーメントの負荷を減速する場合などに使用します。

インバータとモータ間に設置して電線から放出される放射ノイズを低減します。
ラジオやテレビへの電波障害を軽減したり、計測器やセンサーなどの誤動作
防止に使用します。

インバータ出力側に発生するノイズを低減させる場合に適用します。（入力側、
出力側共に使用できます。）

出力側に設置することで高調波の漏れ電流による影響を改善できま
す。ご照会ください。

ラジオノイズフィルタ
零相リアクトル

インバータ用ノイズフィルタ
LCフィルタ

入力側ラジオノイズフィルタ
（XYフィルタ）

直流リアクトル（DCリアクトル）

HF-320のみ対応

回生制動抵抗器

出力側ノイズフィルタ
LCフィルタ

ラジオノイズフィルタ
零相リアクトル

出力側交流リアクトル
（ACリアクトル）

R

100m以下
300m以下
600m以下

感度電流（mA）
30
100
200

電圧 インバータ形式
配線用遮断器

（三菱電機㈱製）
の例

電磁接触器
（富士電機㈱製）

の例

標準線サイズ
配線長20m
基準（E）

200V

400V

SC - 03形

SC - 1N形

SC - 03形

SC - 1N形

SC-2N（2SN）

SF3202-A20
SF3202-A40

HF3202-A20
HF3202-A40

NF-30 5A

NF-30 10A

NF-30 20A

NF-30 30A

NF-50 50A

NF-100 60A

NF-30 5A

NF-30 10A

NF-30 20A

NF-30 30A

HF3202-A75

HF3202-1A5
HF3202-2A2

HF3202-3A7

HF3202-5A5

HF3202-7A5

HF3204-A40
HF3204-A75

HF3204-1A5
HF3204-2A2

HF3204-3A7

HF3204-5A5
HF3204-7A5

SF3202-A75

SF3202-1A5
SF3202-2A2

SF3202-3A7

SF3202-5A5

SF3202-7A5

SF3204-A40
SF3204-A75

SF3204-1A5
SF3204-2A2

SF3204-3A7

SF3204-5A5
SF3204-7A5

零相リアクトル

交流リアクトル

LC
フィルタ

ラジオノイズ
フィルタ

直流
リアクトル

LCフィルタ

零相リアクトル

交流リアクトル

電磁接触器

MCB

（注1）SF-320シリーズにはPR端子はありません。回生制動を必要とする運転にはHF-320をご使用下さい。

SF-320シリーズ HF-320シリーズ

2

3.5

5.5

8

2

3.5
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F

GM

L J

H

K

φN

IM

U

W
V

U

A

T

L

H
1
H
2

D1 D2

4-Ｇφ 
B

W

W
V

R
S
T
インバータ 

ACリアクトル 

X
Y
Z

インバータの力率改善及び電源
ラインのインピーダンス確保と高
調波抑制にACリアクトルが用意
されています。
※ACリアクトルの仕様寸法は3相
入力です。

電圧
（Ｖ）

容量
（kW）

制 動 抵 抗 器
品 番 定格電力 抵抗値 本数

サーマル
リレ ー
設定値(A)

200V

400V

サーマルリレー形式 TR-ONH ＊サーマルリレー動作時はインバータ
の電源を遮断する様にしてください。

200 28 26 22 6 53 287 306 4 340
300 44 40 40 10 78 309 335 5 840
400 44 40 40 10 78 385 411 5 1000
750 57 40 40 10 84 355 381 5 1360

100%制動トルク 10sec10%ED

定格電力
（W）

寸 法
F G H J K L M N

質 量
（g）

200V
シリーズ

400V
シリーズ

適用容量
（kW）

品番
Y220CA

仕 様

電流（A）L（mH）
W DI D2 H1 H2 A B G L T 質量

（kg） 絶 縁

～0.4 2.1 5.8 053 90 35 30 100 - 50 38 4 300 M4 1.0 B
0.75 4.0 3.1 054 90 35 30 100 - 50 38 4 300 M4 1.1 B
1.5 8.0 1.6 055 90 40 35 100 120 55 48 4 - M4 1.6 B
2.2 11 1.2 056 115 42 37 120 145 55 43 4 - M4 2.1 B
3.7 17 0.7 057 115 42 37 120 145 55 43 4 - M5 2.4 B
5.5 24 0.5 058 155 45 40 150 180 80 50 5 - M5 3.9 F
7.5 33 0.4 059 155 45 40 150 185 80 50 5 - M6 4.4 F
0.4 1.2 22 080 90 35 30 100 - 50 38 4 300 M4 1.0 B
0.75 2.1 12 081 90 35 30 100 - 50 38 4 300 M4 1.1 B
1.5 4.0 6.5 082 90 40 35 100 - 55 48 4 300 M4 1.7 B
2.2 5.5 4.6 083 115 42 37 120 - 55 43 4 300 M4 2.5 B
3.7 9.0 2.9 084 115 42 37 120 145 55 43 4 - M4 2.8 B
5.5 13 2.0 085 155 45 40 150 175 80 50 5 - M4 4.2 B
7.5 17 1.5 086 155 45 40 150 175 80 50 5 - M5 4.4 B

（注）：SF-320、HF-320の200V級3.7kW以下の機種は94年9月通産省より出された「家電・汎用品高調波抑制対策ガイドライン」の対象商品です。この為ガイドラインの
基準に適合するように97年1月1日以降設置するインバータはリアクトルを設置する必要があります。

制動抵抗器・HF-320専用オプション

力率改善用・高調波抑制用 ACリアクトル

インバータの力率改善及び電源
ラインのインピーダンス確保と高
調波抑制にDCリアクトルが用意
されています。

200V
シリーズ

400V
シリーズ

適用容量
（kW）

品番
Y220DA

仕 様

電流（A）L（mH）
W W1 D D1 D2 D3 H H1 H2 G 接続端子 絶縁質量

（kg）

0.2 1.0 29.7 032 52 35 40 32 20 22 65 - 300 φ4 M4 0.3 B
0.4 2.0 14.8 033 52 35 40 32 20 22 75 - 300 φ4 M4 0.4 B
0.75 3.75 9.72 034 52 35 50 42 25 27 85 - 300 φ4 M4 0.6 B
1.5 7.5 4.83 035 74 50 45 37 - - 120 145 - φ5 M5 1.0 B
2.2 11.0 3.41 036 74 50 45 37 - - 120 145 - φ5 M5 1.1 B
3.7 18.5 2.13 037 90 60 62 52 - - 140 170 - φ5 M8 2.0 B
5.5 28.0 1.47 038 90 60 62 52 - - 140 170 - φ5 M5 2.4 B
7.5 38.0 1.11 039 100 80 95 80 - - 140 170 - 5.5×7 M5 3.5 B
0.4 1.0 59.3 003 52 35 40 32 20 22 75 - 300 φ4 M4 0.4 B
0.75 1.88 38.9 004 52 35 50 42 25 27 85 - 300 φ4 M4 0.6 B
1.5 3.75 19.3 005 59 40 60 47 30 35 100 - 300 φ4 M4 0.9 B
2.2 5.5 13.7 006 74 50 45 37 - - 120 140 - φ5 M5 1.1 B
3.7 9.25 8.52 007 74 50 70 62 - - 120 145 - φ5 M5 1.8 B
5.5 14.0 5.87 008 90 60 62 52 - - 140 165 - φ5 M5 1.5 B
7.5 19.0 4.46 009 100 80 95 80 - - 140 165 - 5.5×7 M5 3.5 B

（注）：SF-320、HF-320の200V級3.7kW以下の機種は94年9月通産省より出された「家電・汎用品高調波抑制対策ガイドライン」の対象商品です。この為ガイドラインの
基準に適合するように97年1月1日以降設置するインバータはリアクトルを設置する必要があります。

力率改善用・高調波抑制用 DCリアクトル

W1 D1
W D

4-Gφ 
切込 

H
H
1

M□ 

H
2 D2D3

P1 P

0.2 Y135AA201 200W 400Ω 1 0.83
0.4 Y135AA200 200W 200Ω 1 0.83
0.75 Y135AA205 300W 200Ω 1 1.25
1.5 Y135AA204 300W 80Ω 1 1.25
2.2 Y135AA208 400W 70Ω 1 1.7
3.7 Y135AA203 300W 20Ω 2本直列 2.1
5.5 X435AC069 750W 10Ω 2本直列 5.3
7.5 X435AC069 750W 10Ω 2本直列 5.3
0.4 Y135AA202 200W 750Ω 1 0.42
0.75 Y135AA207 300W 750Ω 1 0.63
1.5 Y135AA206 300W 400Ω 1 0.63
2.2 Y135AA209 400W 250Ω 1 0.83
3.7 Y135AA204 300W 80Ω 2本直列 1.1
5.5 Y135AA209 400W 250Ω 3本並列 2.0
7.5 Y135AA209 400W 250Ω 3本並列 2.0
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200V. 400V級、入出力側共通
・3.7kW以下
品番 X480AC188
形式 RC5078

237
23

85

φ7
64

130
150

14

R3.5

180±2
160±1

7×14長丸穴 

31
.5

803
5

φ7

130
85

83
±
2

接続方法
（1）インバータの入力（電源）側および出力（モータ）側の両方
に使用することができます。

（2）入力または出力側の電線を三相とも同一方向で3回（4タ
ーン）以上巻き付けてください。電線サイズが太くて3回（4
ターン）以上巻くことができない場合は、零相リアクトルを2
個以上並べて巻き数を減らしてください。

（3）電線とコアの内側の隙間はできるだけ小さくしてください。

巻数（ターン数） 3回（4T）以上

使用個数 1個

巻き方

全容量共通

200V級、400V級共通
品番 X480AC185
形式 3XYHB-105104

接続方法
（1）インバータ入力（電源）端子に直接接続してください。こ
のとき接続線は極力短く配線してください。

（2）接地は確実に行ってください。（接地抵抗100Ω以下）
（3） インバータ出力（モータ）側には使用できません。

1.零相リアクトル（誘導性フィルタ）

2.容量性フィルタ

零相リアクトル
RC5078

零相リアクトル
RC9129

・5.5kW以上
品番 X480AC192
形式 RC9129

インバータ 

R

S

T

E

MCB

3XYHB- 
        105104

黒 黒 黒 黄/緑 
容量性フィルタ 

最短距離で配線する 

電源 

10
±
2

30
0m
m

4.
547
.0
±
1.
0

31
.0

5.
5

11
.0

±
1.
0

55.0 ±1.0

はんだ処理 

UL-1015AWG18 
黒及び黄色／緑 

22
φ4.312

漏洩電流
200V：3.9mA
400V：7.8mA
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3.LCフィルター

（1）入力側フィルタは電源とインバータ入力端子の間に出
力側フィルタはインバータ出力端子とモータの間に接
続してください。このときインバータとフィルタの接続線
は極力短く配線してください。

（2）アース線は出来るだけ太く短くし、接地（アース）を確実
に行ってください。

（3）フィルタの入出力線は近接しないようにしてください。
（4）入力側フィルタはインバータ出力（モータ）側には絶対

に接続しないでください。

 

インバータ 
R
S
T

E

E

電源 
1
2
3

4
5
6

1
2
3

4
M5

6

U
V
W

出力側 
LCフィルタ 

入力側 
LCフィルタ 

最短距離で配線する 

C±1.5

入力端子 出力端子 

B±1.5
A±1.5

D
±1

.5

E
±1

.0

F
±1

.5

G

H

K

L

J

2-K銘板 
出力端子 
3-L

金属 
ケース 

入力端子 
3-L 2-M

D±1.3 J

H±1.5

E
±
1.
5

F
±
1

G
±
1.
5

C±1
B±1.5
A±7.5

200V級

400V級

出力側 寸法
形式 品番 A B C D E F G H J K L M

147 140 125 110 95 70 50 50 25 φ4.5 M4 R2.25長さ6

167 160 145 130 110 80 60 70 35 φ5.5 M5 R2.75長さ7
215 200 185 170 120 90 70 70 35 φ5.5 M5 R2.75長さ7
255 230 215 200 140 110 80 80 40 φ6.5 M6 R3.25長さ8

CC3005C-P X480AC163
CC3010C-P X480AC164
CC3015C-P X480AC165
CC3020C-P X480AC166
CC3030C-P X480AC167
CC3045C-P X480AC168

入力側LCフィルタ

出力側LCフィルタ

（単位mm）

0.2～0.4
NF3010A-VZ X480AC289

CC3005C-P X480AC163
0.75～1.5 CC3010C-P X480AC164

三相 2.2
NF3020A-VZ X480AC290

CC3015C-P X480AC165
200V級 3.7 CC3020C-P X480AC166

5.5 NF3030A-VZ X480AC291 CC3030C-P X480AC167
7.5 NF3040A-VZ X480AC292 CC3045C-P X480AC168

電　源
モータ容量
（kW)

入力側 出力側
形式 品番 形式 品番

0.4～1.5
NF3010C-VZ X480AC296

CC3005C-P X480AC163
三相 2.2～3.7 CC3010C-P X480AC164
400V級 5.5

NF3020C-VZ X480AC297
CC3015C-P X480AC165

7.5 CC3020C-P X480AC166

電　源
モータ容量
（kW)

入力側 出力側
形式 品番 形式 品番

寸法入力側

X480AC289 NF3010A-VZ
128 118 108 63 43X480AC290 NF3020A-VZ 42 1.0 M4

X480AC291 NF3030A-VZ 145 135 125 70 50
R4.5長さ6 φ4.5 M4X480AC292 NF3040A-VZ 179 167 155 90 70 54 1.6 M5

X480AC296 NF3010C-VZ
128 118 108 63 43 42 1.0 M4X480AC297 NF3020C-VZ

形　　式 品　　番 A B C D E F G H J K L
（単位mm）
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AMラジオに雑音が入る場合の対策

近接スイッチ・光電スイッチ等が誤動作する場合の対策

1. 雑音レベルが大きい場合
下記q～uの順に、可能な項目から対策を実施してください。各対策の併
用により効果があります。

絶縁トランスまたは 
ノイガカットトランス LCフィルタ 

キャリア周波数 
を低くする 

零相リアクトル 
3回（4T）以上巻付け 

金属管または 
シールドケー 
ブルを１点ア 
ース 

モータ動力線に 
４芯ケーブルを 
使用し、１本を 
アース線とする 

金属管またはシールド 
ケーブルを１点アーズ 

 電源 

制御盤または機械筺体 
（注）放送電波の弱い場所では対策を 
　　　実施しても十分な効果が得られ 
　　　ない場合があります。 

R
S
T

U
V
W

E

インバータ 

IM

最短距離で配線する 

モータ 

零相リアクトル 
     RC5078

U

V

W

R

S

T

E

インバータ 

－CD 
ーFS

NF3□□□□ 
HF3□□□□ 

1

2

3

4

5

6

最短距離で配線する 

電源 

LC フィルタ 

（注）零相リアクトルは全相を同じ方向に同じ回数巻き付ける。3回（4T）以上。
電線が太いなど、巻き付けることが困難な場合は個数を増やす。

2. 雑音レベルが小さい場合
下記q～yの順に、可能な項目から対策を実施してください。各対策の併
用により効果があります。

■対策方法
qキャリア周波数を可能な範囲で低くする。低騒音運転が必要な場合は
10kHz程度まで。

wインバータの出力側に零相リアクトルを設置する。
（形式：RC5078、RC9129）
eインバータの入力側に零相リアクトルを設置する。
（形式：RC5078、RC9129）
rインバータの入力側に容量性フィルタを設置する。
（形式：3XYHB-105104）
t電源配線を金属管またはシールドケーブルとする。
yモータの動力線を4芯ケーブルとし、1本をアース線として使用する。

■we零相リアクトルとr容量性フィルタの接続方法

容量性フィルタ キャリア周波数 
を低くする 

零相リアクトル 
3回（4T）以上巻付け 

零相リアクトル 
3回（4T）以上巻付け 

金属管または 
シールドケー 
ブルを１点ア 
ース 

モータ動力線に 
４芯ケーブルを 
使用し、１本を 
アース線とする 

電源 

制御盤または機械筺体 

R
S
T

U
V
W

E

インバータ 

IM

最短距離で配線する 

最短距離で配線する 

最短距離で配線する 

電源 
モータ 

（注） 
零相リアクトル 
     RC5078

零相リアクトル 
     RC5078

U

V

W

R

S
T

E

インバータ 

容量性 
フィルタ 

3XYHB 
-105104

黒 黒 黒 青 緑 

（注）零相リアクトルは全相を同じ方向に同じ回数巻き付ける。3回（4T）以上。
電線が太いなど、巻き付けることが困難な場合は個数を増やす。

下記q～!2の順に、可能な項目から対策を実施してください。各対策の併
用により効果があります。

■対策方法
qセンサの信号機はツイストペアシールド線を使用し、シールドはアースせず
信号のコモンに接続する。

wインバータの本体や動力線とセンサ回路は最低10cm以上離す。
（30cm以上が望ましい）
eセンサ用電源をアースしてある場合はアースを外す。
rキャリア周波数を可能な範囲で低くする。低騒音運転が必要な場合は

容量性フィルタ 

電源系統を 
分離する 

直接アースせず0.01～0.1μFの 
コンデンサを介してアースする。 

絶縁トランスまたは 
ノイズカットトランス 

キャリア周波数 
を低くする 

零相リアクトル 
3回（4T）以上巻付け 

零相リアクトル 
3回（4T）以上巻付け 

金属管または 
シールドケー 
ブルを１点ア 
ース モータ動力線に 

４芯ケーブルを 
使用し、１本を 
アース線とする 

直接アースをやめる 

ツイストペアシールド線を使用し 
シールドは信号のコモンに接続する 

インバータ本体や動力線とセ 
ンサ回路はできる限り離す 
　（最低10cm以上） 

動力 
電源 

制御盤または 
機械筺体 

R
S
T

U
V
W

E

インバータ 

IM

制御 
電源 

降圧トランス 
400V電源の場合 

センサ部 

センサ用 
DC電源 
FC

＋ 
－ 

10kHz程度まで。
tインバータの出力側に零相リアクトルを設置する。
（形式：RC5078、RC9129）
yインバータの入力側に零相リアクトルを設置する。
（形式：RC5078、RC9129）
uインバータの入力側に容量性フィルタを設置する。
（形式：3XYHB-105104）
i電源配線を金属管またはシールドケーブルとする。
oモータの動力線を4芯ケーブルとし、1本をアース線として使用する。
!0インバータの電源に絶縁トランスまたはノイズカットトランスを設置する。
!1センサ用電源アースを0.01～0.1μFのコンデンサを介してアースする。
→（630V 0.1μF）
（形式：MD12J104）
!2インバータ用電源とセンサ用電源の系統を分離する。

■ty零相リアクトルとu容量性フィルタの接続方法

最短距離で配線する 

最短距離で配線する 

最短距離で配線する 

電源 
モータ 

（注） 

零相リアクトル 
     RC5078 
     RC9129

零相リアクトル 
     RC5078 
     RC9129

U

V

W

R

S
T

E

インバータ 

容量性 
フィルタ 3XYHB -105104

黒 黒 黒 青 緑 

（注）零相リアクトルは全相を同
じ方向に同じ回数巻き付
ける。3回（4T）以上。
電線が太いなど、巻き付
けることが困難な場合は
個数を増やす。

■対策方法
qキャリア周波数を可能な範囲で低くする。低騒音運転が必要な場合は
10kHz程度まで。

wインバータの出力側に零相リアクトルを設置する。
（形式：RC5078、RC9129）
eインバータの入力側にLCフィルタを設置する。
（形式：NF3□□□□－CD、HF3□□□□-FS）
rインバータとモータ間の配線を金属管またはシールドケーブルとする。
tモータの動力線を4芯ケーブルとし、1本をアース線として使用する。
y電源配線を金属管またはシールドケーブルとする。
u電源に絶縁トランスまたはノイズカットトランスを設置する。
□□□□はインバータ容量、電圧により異なる。

■②零相リアクトルと③LCフィルタの接続方法
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M4（Ｍ5） 

M4 取付ボルト 

ターミナルネジ　 

12.5 31.5

100.5

11±1

φ
85

50±0.5 50±0.550±0.550±0.5
120±1.5

5 45
±
0.
5

35
±
0.
5

45
±
0.
5

35
±
0.
510
0±

1

4-φ5 穴 

φ8
7

パネルカット 

M4（Ｍ5） 

M4 取付ボルト 

ターミナルネジ　 

12.5 31.5

100.5

11±1

φ
85

50±0.5 50±0.550±0.550±0.5
120±1.5

5 45
±
0.
5

35
±
0.
5

45
±
0.
5

35
±
0.
510
0±

1

4-φ5 穴 

φ8
7

パネルカット 

周波数設定器VR-07 1kΩ、2W ％速度指示計DCF-12N［10V F.S.］

交流電流計 ACF-12N

140

8580
65
±
2

M6 ネジ 

M5 ネジ 

84±1
100

F1.
6

11
0

42
8

銘 板  

50

50
φ9.5

φ3

φ
25

φ
30 12

取付パネル 

ベイクライト板 

2415

（0.8t） 

パネル穴加工 

ボリューム1kΩ,2W

0

10

20

30

40
50

60

70

80

90

100

品番 VR07

インバータ2次側電流値をCTにより直接検出します。

交流電流計（ACF-12N）および変流器（CT）組合せ表

0～100％、50区分（品番X525AA048）

変流器（CT）構造 COMA-15形 一次巻線付全モールド変流器
COM-15-26形 丸窓貫通形全モールド変流器

変流器（CT）はインバータ出力側に取り付けてください。

モータ
容量
（kW）

品番 品番定格電流
［A］

定格電流
［A］

最大目盛
［A］

最大目盛
［A］

形式 形式

メータ メータCT CT
一次
貫通数

一次
貫通数

200Vクラス 400Vクラス

X525AA078 3 3 COMA-15 5/5A -
X525AA079 5 5 COMA-15 5/5A -
X525AA080 5 10 COMA-15 10/5A -
X525AA081 5 15 COMA-15 15/5A -
X525AA082 5 20 COMA-15 20/5A -
X525AA083 5 30 COMA-15 30/5A -
X525AA042 5 50 COM-15-26 50/5A 3
X525AA042 5 50 COM-15-26 50/5A 3

- - - - -
X525AA078 3 3 COMA-15 5/5A -
X525AA079 5 5 COMA-15 5/5A -
X525AA080 5 10 COMA-15 10/5A -
X525AA080 5 10 COMA-15 10/5A -
X525AA081 5 15 COMA-15 15/5A -
X525AA082 5 20 COMA-15 20/5A -
X525AA083 5 30 COMA-15 30/5A -

0.2
0.4
0.75
1.5
2.2
3.7
5.5
7.5

COMA-15 COM-15-26

ACF-12N

60

42

銘板 

M5ネジ 

8

10
1

60
±
1

96

84±1

100

75

φ26

φ7
2
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STOP／RE
SET

REV　RUN

FWD　RUN

STR

FUN

MON
REMT

READ
COPYCOPY

RUN

PRG

POWE
R

ALAR
M

1
2

3

0

インバータ本体 

リモートオペレータ 
OS-41

■リモートオペレータ（パラメータコピー機能付）

周辺機器選定上の注意

SF-320・HF-320 共通オプション

接続例

　 　 　 

　 

3

1

ICS－3
ICS－1

ケーブル長L（m） 機　種 

取付せん孔図 2－M3深さ5（裏面） 

●OS-41（SF-320,HF-320,HF-430用） ●ICS-1、3

12
3

80

6.
5

10
3

13
8

STOP／RESETREV　RUNFWD　RUN

STRFUNMON

REMT READ COPY
COPY

RUNPRG
POWER

ALARM

10
3

2

26.5

18

18

2－φ4

L

1 2 30

配線接続

漏電遮断器

配線距離

進相コンデンサ

インバータ
とモータ間
の配線

電磁接触器

サーマル
リレー

（1）電源はRST（入力端子）、モータはUVW（出力端子）に必ず接続してください。
（2）接地端子は、必ず接地してください。（ マーク）

インバータは、スイッチング動作をしているため、漏れ電流が増加します。必ずインバータ、モータを
接地してください。

インバータとモータ間に電磁接触器を設けた場合、インバータ運転中にON－OFFしないようにしてくださ
い。

次のような場合は、モータに合ったサーマルリレーを設置してください。
・1台のモータで複数台のモータを運転する場合は、それぞれのモータにサーマルリレーを設置ください。
・サーマルリレーの電流設置値は、モータ定格電流×1.1倍としてください。また、配線長が長い場合
（10m以上）は、早切れする場合がありますので、出力側に交流リアクトルを入れるかカレントセンサを
ご使用ください。
・定格電流が内蔵の電子サーマルの調整レベルを超える範囲でモータを使用する場合。
〈SF－320の場合〉
・30～60Hz以外で連続運転を行なう場合。

受電側には、インバータの配線保護および人体保護のため、漏電遮断器を設置してください。
インバータからの高調波により従来型のものは誤作動する場合がありますので、インバータ対応品をご使用
ください。漏電電流は、ケーブル長により異なりますので、P26を参照してください。

インバータと操作盤の間の配線距離は、30m以内としてください。30mを超える場合は、電流・電圧変換装
置などをご使用ください。また配線には、シールドケーブルをご使用ください。
モータとインバータの配線距離が長い場合は、高調波の漏れ電流によりインバータや周辺機器の保護機能が
動作することがあります。インバータの出力側に交流リアクトルを設置することにより改善できます。
また、電圧降下にご注意の上、ケーブルを選定してください。（電圧降下が大きいとトルクが低下します。）

進相コンデンサをご使用しないでください。
インバータとモータの間に力率改善用コンデンサを接続しますと、インバータ出力の高調波成分によりコン
デンサが加熱したり破損する恐れがあります。

注）上記以外のインバータとの組合せでは
使用できません。
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センサレス制御‥‥‥‥‥‥センサ（速度フィードバック制御の為のPG等）を用いずに、ベクトル制御を実施することです。
この方法により、V／F制御を用いるよりも、低周波数領域から高周波数領域までモータ速度精度

およびトルク特性が改善されます。

モータ定数をベースに制御していますので、インバータ1台に対してモータ1台を接続する場合

に適用できる制御方法です。

V／F制御‥‥‥‥‥‥‥‥‥モータに対してV／F（電圧／周波数）を一定に保つ制御です。磁束の安定化を図るセンサレス
制御に比べてモータ速度精度、トルク特性が劣ります。

但しセンサレス制御と異なり、インバータ1台に対して、モータ複数台を接続可能です。

トルクブースト‥‥‥‥‥‥V／F制御において、モータ内部の電圧降下により、出力トルクが損なわれるのを補償する方法
です。

センサレス制御では負荷に応じて自動的にトルクブーストが調整されますのでブースト値の設定

は不要です。

オートチューニング‥‥‥‥センサレス制御において必要なモータ定数をインバータが自動計測し記憶する機能です。
弊社製モータ定数は既にインバータに設定されているため、適用モータの選択をするだけでオー

トチューニングの必要はありません（配線長が長い場合は配線抵抗のチューニングを行ってくだ

さい）。

基底周波数‥‥‥‥‥‥‥‥ 定トルク特性領域と定出力特性の境界点となる周波数です。
通常は50Hz又は60Hzをさします。インバータによる運転では一般的に60Hzをさします。

ストール防止‥‥‥‥‥‥‥加速時間が短い時や負荷が重いとき等で出力電流が大きくなった場合でも、ストール（モータ失
速）や過電流異常が起こらないように出力周波数を制御する機能です。この動作や過電流異常が

起こった場合はモータやインバータの容量を再検討する必要があります。

電子サーマル‥‥‥‥‥‥‥モータ過負荷保護用サーマルリレーと同じ機能をインバータに内蔵したものです。高周波による
悪影響を受けないためサーマルリレーよりも正確な保護ができます。但し、インバータ1台にモ

ータ複数台を接続する場合はモータ個々にサーマルリレーを取り付けてください。

但しモータ周囲温度条件が含まれないため多少サーマルリレーと特性が異なります。
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連続運転トルク 

出
力
ト
ル
ク 

100

50
（％） 

606 120

AFモータ 
＜インバータ専用モータ＞ 

 

95～100
80～90

40～60
35～45

出
力
ト
ル
ク 

（％） 

汎用モータ 

6 20～ 
　30

60 120

200V（400V） 

220V（440V） 

連続運転トルク特性

電動機温度上昇について
汎用電動機をインバータと組合わせて可変速運転する場合は、商用電源で運転する場合と比較して電動機の温度上昇が若干大きくなります。
その要因として次のものがあげられます。
出力波形による影響 ……………………………インバータの出力波形は、商用電源のような完全な正弦波形ではなく、高調波成分を含んで

います。このため電動機損失が増大し、温度が若干高くなります。
低速運転時の電動機冷却効果の減少…………電動機の冷却は電動機本体のファンにより行われますので、電動機の回転数をインバータで

低くすると冷却風量も減少し、冷却効果が低下します。
このため商用電源周波数以下の周波数で運転する場合は、その温度上昇を抑えるために負荷トルクを低減するか又はインバータ専用モー

タを適用してください。

主要部品の寿命について
インバータに使用されている部品で、電解コンデンサ、冷却ファンなどは消耗品です。
インバータの使用状況によって寿命が著しく異なりますが、交換等が必要な場合は、弊社の代理店、サービスへ問い合わせください。
社団法人 日本電機工業会発行の「汎用インバータ定期点検のおすすめ」をご参照ください。

インバータ購入時の優遇税制（エネルギー需要構造改革投資促進税制について）
インバータを購入されたお客様が申告した場合に、次のいずれかの税制上の優遇措置を受けることができます。
（1）インバータ取得価格の30％に相当額の特別償却（初年度に限り）
（2）インバータ取得価格の7％相当額が法人税額から控除（資本金1億円超の法人を除くなど条件があります。）
不明点がありましたら、弊社または、代理店へお問い合わせください。

高調波抑制対策ガイドラインの適用について
・200V級の3.7kW以下は、通産省より出されている「家電・汎用品高調波抑制対策ガイドライン」の対象製品です。
この基準に適合するためには、インバータに（高調波抑制用）リアクトルを接続する必要があります。
このリアクトルは、カタログに記載の直流（DC）リアクトルまたは、交流（AC）リアクトルをご利用ください。（P27）
・その他の容量は、「特定需要家高調波抑制対策ガイドライン」の対象となります。
高圧または特別高圧需要家が高調波発生機器を新設、増設、更新する場合に、その需要家から流出する高調波電流の上限値を定めたもので、
超過する場合は対策が必要となります。
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●組合せー出力トルクは、モータの60Hz時定格を100％とします。

5.5kW以上で定トルク必要な用途には、AFモータをご使用ください。

HF-320 センサレス制御で汎用モータ運転時の出力トルク特性
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このカタログに記載のインバータは、一般産業用の三相誘導電動機の可変速用途にご使用いただけます。

特殊モータ適用への注意

▼このカタログのインバータは、直接人命や人体に危害を及ぼすおそれのあるような状況の下で使用される機器あるいはシステム（原子

力制御、航空宇宙機器、交通機器、医療機器、各種安全装置など）に用いられることを目的として設計、製造されたものではありませ

ん。そのような用途にインバータを検討される場合は必ず弊社へご照会ください。

▼故障または誤動作により人命に関わるような重要な設備および重大な損失の発生が予測される設備への適用に際しては、重大事故や重

大損失にいたらないよう、設備側に安全装置を設置してください。

▼三相誘導電動機以外の負荷には使用しないでください。

▼モータを耐爆仕様でお選びの際、インバータは耐爆構造ではありませんので設置環境にご注意ください。

▼ご使用の前に「取扱説明書」を良くお読みの上、正しくお使いください。

長期保管される場合も、「取扱説明書」を良くお読みの上、正しく保管ください。

▼この製品は電気工事が必要です。電気工事は、専門家が行ってください。

防爆モータ ……………耐圧防爆形電動機を駆動する場合には、電動機とインバータを組合わせた防爆検定が必要となります。既設の耐

圧防爆形電動機を駆動する場合も同様です。ただし、インバータは非防爆構造ですから安全な場所に設置してく

ださい。

極数変換モータ ………汎用電動機と定格電流が異なりますので、電動機の最大電流を確認してインバータを選定してください。極数の

切換は、必ず電動機を停止してから行うようにしてください。回転中に行うと、回生過電圧、または過電流保護

回路が動作し、電動機はフリーランとなります。

ブレーキ付モータ ……ブレーキ用電源の独立したものを使用し、ブレーキ電源は必ずインバータの一次側に接続し、ブレーキ作動時

（電動機停止時）はインバータ出力を遮断してください。ブレーキの種類によっては低速域でランニングのガタ音

が出る場合があります。

単相モータ ……………単相電動機はインバータ駆動に適していません。コンデンサ始動式ではコンデンサに高調波電流が流れコンデン

サを破壊する恐れがあり、分相始動、反発始動のものは、内部の遠心力スイッチが動作しないため始動コイルを

焼損する恐れがあります。

400V級汎用モータをインバータで運転する場合

標準電動機をインバータ駆動する場合、入力電圧の高い（400V以上）高キャリア周波数形（例：IGBT）インバータや配線距離が長い場

合は電動機の絶縁耐圧を配慮しなければならないことがありますので、ご照会ください。

▲△！ 注意
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