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はじめに

この章の内容

この章ではマニュアルの内容について説明します。 また、 適合性や安全性、 対象と
する読者に関する情報も記載しています。

適用対象

本マニュアルの適用対象は ACS880 プライマリコン ト ロールプログラムのバージ ョ
ン 2.4x です。

コン ト ロールプログラムのファームウェアバージ ョ ンはパラ メータ  07.05 Firmware 
version、 またはド ライブコン ト ロールパネルのメインメニュー内のシステム情報か
ら確認できます。

安全上の注意

ドライブと共に届けられた安全上の注意を全て遵守して ください。

• ド ライブの据付け、 試運転、 本運転の前に、 安全上の注意を読んで ください。
安全上の注意は、 ド ライブと共に届けられたハードウェアマニュアルに記載さ
れているか、 または個別の文書として ACS880 マルチドライブのケース内に収
められています。

• パラメータの値を変更する前にファームウェア機能ごとの警告と注意を読んで
ください。 これらの警告と注意は パラメータ  の章のパラメータの説明にも記載
されています。

本マニュアルの対象読者

本マニュアルは、 本ドライブシステムの調整および試運転、 操作に携わる方を対象
としています。
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本マニュアルの内容

本マニュアルには以下の章が存在します。

• 「コン ト ロールパネルの使用」 の章では、 コン ト ロールパネルの使用に関する基
本的な説明を記載しています。

• 「制御系統と操作モード」 では、 制御系統およびドライブの操作モードについて
記載しています。

• 「プログラムの機能」 では ACS880 のプライマリコン ト ロールプログラムの機能
について説明しています。

• 「アプリケーシ ョ ンマクロ」 ではマクロについてそれぞれ短い説明と配線図を載
せています。 マクロとはユーザーがドライブを設定する際に時間が節約できる
よう、 あらかじめ用意されたパラ メータセッ トです。

• 「パラ メータ」 ではドライブをプログラ ミングする際のパラメータについて説明
しています。

• 「追加のパラメータデータ」 ではパラメータについての詳細情報を記載していま
す。

• 「重故障追跡」 では警告およびエラーメ ッセージと、 その原因および解決方法を
記載しています。

• 「内蔵フ ィールドバスインターフェイス (EFB) によるフ ィールドバス制御」 では
ドライブ内蔵のフ ィールドバスインターフェイスを使用したフ ィールドバス
ネッ トワークとの通信について説明しています。

• 「フ ィールドバスアダプタによるフ ィールドバス制御」 ではオプシ ョ ンのフ ィー
ルドバスアダプタモジュールを使用したフ ィールドバスネッ トワークとの通信
について説明しています。

• 「制御ブロック図」 ではドライブのパラメータ構造について説明しています。

関連マニュアル

注意 ：回転数制御におけるクイック始動シーケンスは、 ド ライブに付属の ACS880 
ド ライブのプライマリコン ト ロールプログラムのクイック始動ガイド  
(3AUA0000098062) に記載されています。

関連マニュアルリス トは表紙の裏側に記載されています。
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用語と略語
用語 /略語 定義

AC 800M ABB 製プログラマブルコン ト ローラ
ACS800 ABB ド ライブの製品群
ACS-AP-I ACS880 ド ライブで用いるコン ト ロールパネル
ACS-AP-W
AI アナログ入力。 アナログ入力信号用のインターフェイス

AO アナログ出力。 アナログ出力信号用のインターフェイス

BCU ACS880 ド ライブで用いるコン ト ロールユニッ トのうち、 主にインバータま
たは整流モジュールを並列接続したもの。

D2D ド ライブから ド ライブ (drive-to-drive) の略で、 アプリケーシ ョ ンプログラ ミ
ングによるド ライブ間の通信リンク。 Drive application programming manual 
(IEC 61131-3) (3AUA0000127808 [英語 ]) を参照

DC リンク 整流器とインバータの間に存在する直流回路

DDCS 分散ドライブ通信システム。 ABB ド ライブ機器間の通信に用いられるプロ ト
コル

DI デジタル入力。 デジタル入力信号用のインターフェイス

DIO デジタル入力 /出力。 デジタル入力または出力として使用可能なインター
フェイス

DO デジタル出力。 デジタル出力信号用のインターフェイス

ド ライブ AC モーターを制御するための周波数変換器。 ド ライブは、 整流器とイン
バータが DC リンクによって接続され構成されています。 約 500 kW までの
ド ライブでは、 これらは単一のモジュール ( ド ライブモジュール ) に組み込
まれています。 より大型ド ライブでは、 一般に電源供給ユニッ ト とインバー

タユニッ トが分かれて存在しています。

ACS880 プライマリコン ト ロールプログラムは、 ド ライブのインバータ部を
制御するのに用いられます。

DriveBus 例えば ABB コン ト ローラが用いる、 通信リンク。 ACS880 ド ライブはコン
ト ローラの DriveBus リンクに接続が可能です。

DTC 直接トルク制御。 42 ページを参照して ください。
EFB 内蔵フ ィールドバスインターフェイス。 657 ページを参照して ください。
FAIO-01 オプシ ョ ンのアナログ I/O 拡張モジュール
FBA フ ィールドバスアダプタ

FCAN-01 オプシ ョ ンの CANopen アダプター
FCNA-01 オプシ ョ ンの ControlNet アダプタ
FDCO-0x オプシ ョ ンの DDCS 通信モジュール
FDIO-01 オプシ ョ ンのデジタル I/O 拡張モジュール
FDNA-01 オプシ ョ ンの DeviceNet アダプタ
FEA-03 オプシ ョ ンの I/O 拡張アダプタ
FECA-01 オプシ ョ ンの EtherCAT® アダプタ
FEN-01 オプシ ョ ンの TTL エンコーダのインターフェイスモジュール
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FEN-11 オプシ ョ ンのアブソリュートエンコーダのインターフェイスモジュール

FEN-21 オプシ ョ ンのレゾルバのインターフェイスモジュール

FEN-31 オプシ ョ ンの HTL エンコーダのインターフェイスモジュール
FENA-11 オプシ ョ ンの Ethernet/IP、 Modbus/TCP および PROFINET IO アダプタ
FENA-21 オプシ ョ ンのデュアルポート  Ethernet/IP、 Modbus/TCP および PROFINET 

IO アダプタ
FEPL-02 オプシ ョ ンの POWERLINK アダプタ
FIO-01 オプシ ョ ンのデジタル I/O 拡張モジュール
FIO-11 オプシ ョ ンのアナログ I/O 拡張モジュール
FPBA-01 オプシ ョ ンの PROFIBUS DP アダプタ
FPTC-01 オプシ ョ ンのサーミスタ保護モジュール 
FPTC-02 オプシ ョ ンの ATEX 認定の、 爆発性雰囲気におけるサーミスタ保護モジュー

ル。

FSCA-01 オプシ ョ ンの Modbus/RTU アダプタ
FSO-xx オプシ ョ ンの安全機能モジュール

HTL 高しきい値ロジック

オートチュー

ニング

モーターモデルの構築を指します。 最適なモーター制御を行うため、 オート

チューニング中にド ライブがモーターの特徴を認識します。

IGBT 絶縁ゲートバイポーラ ト ランジスタ。 電圧制御の半導体で、 高い可制御性と

スイッチング周波数によりインバータや IGBT 整流ユニッ トで幅広く用いら
れています。

INU-LSU 例えばドライブシステムの supply unit と  インバータユニッ ト  のような、 2 
台のコンバータ間の光学 DDCS 通信リンク。

インバータユ

ニッ ト

大型ド ライブ (> 約 500 kW) で、 直流電圧をモーター用の交流電圧に変換す
るド ライブのパーツ。 1 以上のインバータモジュールと、 その補助部品から
成っています。

I/O 入力 /出力
ISU IGBT 整流ユニッ ト。 IGBT スイッチング部品を用いた整流ユニッ トで、 回生

および低高調波ドライブに用いられます。

ラインサイ ド

コンバータ

「supply unit」 を参照して ください。

LSU 「supply unit」 を参照して ください。
ModuleBus 例えば ABB コン ト ローラが用いる、 通信リンク。 ACS880 ド ライブはコン

ト ローラの 光学 ModuleBus リンクに接続が可能です。
モーターサイ

ド コンバータ

「インバータユニッ ト」 を参照して く ださい。

用語 /略語 定義
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サイバーセキュリテ ィに関する免責条項

本製品はネッ トワークインターフェイスに接続し、 情報とデータを交換する様設計
されています。 製品とお客様のネッ トワークまたは （状況に応じて） その他いかな
るネッ トワークとも、 継続して安全な接続を確保または提供するのは、 お客様の責

ネッ トワーク

制御

アシスタン ト  ン ト ロール DeviceNet や Ethernet/IP といった CIPTM 
(Common Industrial Protocol) に基づいたフ ィールドバスプロ ト コルを用い、
ODVA AC/DC Drive Profile に Net Ctrl や Net Ref オブジェク ト を使ってド ラ
イブの制御を記しています。 詳し くは www.odva.org と以下のマニュアルを
参照して ください。

• FDNA-01 DeviceNet adapter module User’s manual (3AFE68573360 [英語
版 ])、 および

• FENA-01/-11/ Ethernet adapter module User’s manual (3AUA0000093568
 [英語版 ])。

パラ メータ ユーザーが調整可能なド ライブの操作値、 あるいはド ライブによって測定ま

たは計算された信号

PID コン ト
ローラ

比例 –積分 –微分コン ト ローラ。 PID アルゴリズムに基いてド ライブの速度
制御を行います。

PLC プログラマブルロジックコン ト ローラ

Power unit ド ライブのパワーエレク ト ロニクスと電力接続 ( またはインバータモジュー
ル ) が入っています。 整流ユニッ トにはド ライブコン ト ロールユニッ トが接
続されています。

PTC 正の温度係数

PU 「power unit」 を参照して ください。
RDCO-0x DDCS 通信モジュール
RFG ランプ関数ジェネレータ。 
RO リレー出力。 デジタル出力信号用のインターフェイスです。 リレーによって

実行されるものを指します。

SSI 同期式シリアルインタフェース

STO セーフ トルクオフ

Supply unit 大型ドライブ (> 約 500 kW) で、 直流電圧を交流電圧に変換するド ライブの
パーツ。 1 以上の整流モジュールと、 その補助部品から成っています。 IGBT 
整流ユニッ ト  (ISU) は、 回生エネルギーをサプライネッ トワークにフ ィード
バックすることが可能です。

TTL ト ランジスタ - ト ランジスタ論理回路
UPS 無停電電源装置。 バッテリーを備えた電源供給装置で、 停電時にも出力電圧

を維持します

ZCU ACS880 ド ライブで使用するコン ト ロールユニッ トの種類 (主に単一整流モ
ジュールからなるド ライブモジュールまたはインバータ /整流ユニッ ト )。
プラスチックのハウジングに I/O ボードが収納されています。
ハードウェアの種類によって、 コン ト ロールユニッ トはド ライブ / インバー
タモジュールに統合されているか、 または別途設置されています。

用語 /略語 定義

www.odva.org
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任です。 商品、 ネッ トワーク、 システムおよびインターフェイスにおけるデータま
たは情報を、 いかなるセキュリテ ィ事故、 不正アクセス、 干渉、 侵入、 漏洩、 盗難
からも守るために、 （フ ァイヤーウォールの設置、 認証手段の適用、 データの暗号
化、 アンチウィルスプログラムのインストールなど、 ただしそれにかぎらない）、
お客様は適切な手段を講じる必要があります。 ABB およびその関連会社は、 データ
や情報の、 セキュリテ ィ障害、 不正アクセス、 干渉、 侵入、 漏洩、 盗難に関連した
損害や損失に対して一切の責任を負いません。

「ユーザーロック」 のセクシ ョ ン (89 ページ ) も参照して ください。
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コン ト ロールパネルの使用

ACX-AP-x assistant control panels user’s manual (3AUA0000085685 [英語版 ]) を参
照して ください。
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制御系統と操作モード

この章の内容

この章はコン ト ロールプログラムのサポートする、 制御系統およびド ライブの操作
モードについて記載しています。
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ローカル制御 vs. 外部制御
ACS880 はローカルと外部の 2 つの主な制御系統を備えています。 制御系統は、 コ
ン ト ロールパネルまたは PC ツールの Loc/Rem キーで選択します。

■ ローカル制御

ドライブがローカル制御の場合、 制御指令はコン ト ロールパネルのキーパッ ドまた
はド ライブコンポーザーを備えた PC から行います。 回転数と トルク制御モードは
ローカル制御モードから利用できます。 周波数モードは V/f 制御モードの場合に利
用可能です (パラメータ  19.16 Local control mode を参照 )。

ローカル制御は主に試運転やメンテナンスの際に使用します。 ローカル制御の場
合、 コン ト ロールパネルは常に外部の制御信号ソースより優先されます。 パラ メー
タ  19.17 Local control disable で制御系統がローカルに変更されることを防ぐことが
できます。

パラ メータ  (49.05 Communication loss action) でコン ト ロールパネルまたは PC 
ツールからの通信が途絶した際のドライブの対応を選択できます。 ( このパラメー
タは外部制御では効果を及ぼしません )

コン ト ロールパネルまたはドラ
イブコンポーザー PC ツール 

( オプシ ョ ン )

フ ィールドバスアダプタ  
(Fxxx) または DDCS 通
信モジュール 

1) ド ライブのスロッ トにオプシ ョ ンの拡張 I/O モジュール (FIO-xx) を組み込むことで入力 /
出力 を追加できます。
2) ド ライブのスロッ トにエンコーダまたはレゾルバインターフェイスモジュール (FEN-xx) 
が取付けられています。

モーター

PLC

M
3～

I/O 1)

内蔵フ ィールドバス
インターフェイス 
(EFB) またはマス
ター ・ フォロワー
リンク

外部制御

ローカル制御

エンコーダ

2)

ACS880

コン ト ロール
パネル
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■ 外部制御

ドライブが外部制御の際、 コン ト ロール指令は以下を通じて送られます
• I/O 端子 (デジタルおよびアナログ入力 ) またはオプシ ョ ンの拡張 I/O モジュール
• 内蔵フ ィールドバスインターフェイスまたはオプシ ョ ンのフ ィールドバスアダ
プタモジュール経由

• 外部 (DDCS) コン ト ローラーインターフェイス
• マスター ・ フォロワーリンク
• コン ト ロールパネル。

EXT1 と  EXT2 の 2 つの外部制御系統が利用できます。 設定パラメータ  20.01 ～ 
20.10 で始動、 停止指令のソースをそれぞれの系統について選択できます。 各系統
について (パラメータグループ 19 Operation mode (運転モード ) で ) 操作モードを
選択でき、 例えば回転数と トルク制御のように異なる操作モード間ですばやく切り
替えることが可能です。 EXT1 および EXT2 間の選択は、 デジタル入力やフ ィール
ドバスコン ト ロールワードなどのバイナリー信号で行われます (パラメータ  
19.11Ext1/Ext2 selection を参照 )。 指令のソースは各操作モードについてそれぞれ
選択できます。

コン ト ロールパネルを外部制御ソースとして使用する

コン ト ロールパネルは始動 /停止指令や外部制御の指令としても使用できます。 コ
ン ト ロールパネルは、 始動 /停止指令のソースおよび指令選択パラメータで選択で
きます。

コン ト ロールパネル用の指令選択パラメータ  (PID 設定点セレクター以外 ) には 2 つ
の選択肢があります。 2 つの選択肢の間では、 コン ト ロールパネルへ指令が切り替
わった後の初期指令値が異なります。

別の指令を選択すると、 必ずパネル指令が保存されます。 指令選択パラメータが 
Control panel (ref saved) に設定されている場合は、 制御がパネルに切り替わると保
存されている値を初期指令として用います。 指令タイプは一度に一つしか保存でき
ないことに注意して ください。 例えば、 保存された同じ指令を (回転数、 トルクな
ど ) 別の操作モードで使用しよう とすると ド ライブは 7083Panel reference conflict (パ
ネル指令の競合 ) でト リ ップします。 パネルの指令は、 グループ 49 Panel port 
communication (パネルポートの通信 ) のパラメータで個別に制限できます。

指令選択パラメータを Control panel (ref copied) に設定すると、 指令ソースを変更
すると操作モード も変わるかどうかによって、 パネルの初期指令値が決定します。
指令がパネルに切り替わる際に操作モードが変更されない場合は、 前回の最後の指
令を用います。 操作モードが変更される場合は、 新しいモードのド ライブの実績値
が初期値として採用されます。

パラ メータグループ 40 Process PID set 1 ( プロセス PID セッ ト  1) および 41 
Process PID set 2 ( プロセス PID セッ ト  2) のプロセス PID 設定点セレクターでは、
コン ト ロールパネルの設定点は 1 つのみとなります。 コン ト ロールパネルが設定点
のソースとして選択されると、 操作は常に前回の設定点を用いて再開されます。
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ド ライブの操作モード

ドライブは各種指令により、 い くつかの操作モードで操作できます。 パラ メータグ
ループ 19 Operation mode (運転モード ) で各制御系統 ( ローカル、 EXT1、 EXT2) 
ごとにモードを選択できます。

下図に一般的な指令の種類とコン ト ロールチェーンを記載します。 ページ番号は
「制御ブロック図」 の章の詳しい図に対応しています。

モーターフ ィー
ドバックの設定

(697 ページ )

速度指令信号の
選択 I (Speed 

reference source 
selection I)

(694 ページ )

回転数コン ト
ローラ

(700 ページ )

速度指令信号の
選択 II

(695 ページ )

加減速指令と成
形

(696 ページ )

回転数偏差計算

(699 ページ )

トルク指令の選
択 /調整 (Torque 
reference source 

selection and 
modification)

(701 ページ )

トルクコン ト
ローラの指令の

選択

(703 ページ )

周波数指令選択 /
調整 (Frequency 

reference 
source selection 
and modification)

(706 ページ )

操作モードの選
択

(702 ページ )

トルクコン ト
ローラ

(705 ページ )

DTC モーター制
御モード

V/f 制御モード

プロセス PID 設
定点とフ ィード
バック信号の選

択

(708 ページ )

プロセス PID コ
ン ト ローラ

(709 ページ )

トルクの制限

(704 ページ )

周波数指令調整 
(Frequency 
reference 

modification)
(707 ページ )

負荷のフ ィード
バックおよび位
置カウンタの設

定

(698 ページ )
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■ 回転数制御モード

モーターがド ライブの速度指令に追従します。 このモードでは、 フ ィードバックに
推定回転数を用いるか、 回転数制御の精度を上げるためにエンコーダやレゾルバを
使用することができます。

回転数制御モードはローカル制御、 外部制御のどちらでも利用できます。 さらに
DTC (直接トルク制御 )、 V/f 制御モードの両方が使用できます。

■ トルク制御モード

モータートルクがド ライブのトルクの指令に追従します。 トルク制御はフ ィード
バックなしでも可能ですが、 エンコーダやレゾルバなどのフ ィードバック装置を使
用する方がはるかに動的になり、 精度が大幅に向上します。 クレーン、 ウィ ンチ、
リフ ト を制御する場合にはフ ィードバック装置の使用をお勧めします。

ローカル制御、 外部制御のどちらでも、 DTC モーター制御モードではトルク制御
モードを使用できます。

■ 周波数制御モード

モーターがド ライブの周波数指令に追従します。 V/f 制御モードの場合には、 周波数
制御のみ使用できます。

■ 特殊制御モード

上記の制御モードに加え、 以下の特殊制御モードが利用できます。

• プロセス PID コン ト ロール ：詳細は 「プロセス PID 制御 ： 」 セクシ ョ ン (65 
ページ ) をご覧ください。

• 緊急停止モード  Off1 および Off3 ： 決められた減速時間によるド ライブの停止と
ド ライブのフリーラン停止です。

• ジ ョギングモード ： ジ ョギング信号が作動すると、 ド ライブが始動し定められ
た回転数まで加速します。 詳細は、 「寸動 ( ジ ョギング )」 のセクシ ョ ン (55 ペー
ジ ) をご覧ください。
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プログラムの機能

この章の内容

制御プログラムには、 実信号を含むあらゆるド ライブのパラ メータが含まれていま
す。 この章はコン ト ロールプログラムのより重要な機能とその使い方、 動作させる
ためのプログラム方法について説明します。

警告 !機械にドライブを組み込む場合は、 作業員の安全規則を満たしている
ことを確認して ください。 周波数変換器 (IEC 61800-2 の定めるコンプリート

ド ライブモジュールまたはベーシック ド ライブモジュール ) は、 欧州機械指令およ
び関連基準では安全装置とは認められていません。 そのため、 機械全体の作業員に
対する安全は、 特定の周波数変換器の機能によって行われる必要があり、 かつ用途
ごとの規則を満たした状態で対応する必要があります。
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ド ライブの設定とプログラ ミング

ドライブ制御プログラムは次の 2 つで構成されています。
• ファームウェアプログラム

• アプリケーシ ョ ンプログラム

ファームウェアプログラムが、 速度やトルク制御、 運転ロジック  (始動と停止 )、
I/O、 フ ィードバック、 通信、 保護機能などの制御の主要機能を実行します。 ファー
ムウェア機能はパラメータで設定、 プログラムし、 アプリケーシ ョ ンプログラムで
拡張可能です。

■ パラメータを用いたプログラ ミング

標準のドライブ動作はすべて以下の方法で設定できます

• 「コン ト ロールパネルの使用」 の章に記載の通り、 コン ト ロールパネルを用いて

• Drive composer user’s manual (3AUA0000094606 [英語版 ]) に記載の通り、ド ラ
イブコンポーザー PC ツールを用いて

• 「内蔵フ ィールドバスインターフェイス (EFB) によるフ ィールドバス制御」 およ
び 「フ ィールドバスアダプタによるフ ィールドバス制御」 の章に記載の通り、
フ ィールドバスインターフェイスを用いて

パラメータ設定はすべて自動的にドライブのパーマネン ト メモリに保存されます。
ただし、 ド ライブコン ト ロールユニッ トに外部の +24 V 直流電源を用いた場合、 パ
ラ メータに変更が加えられた時は、 コン ト ロールユニッ トの電源を切る前に 
96.07Parameter save manually のパラメータを用いて保存することを強くお勧めし
ます。

必要ならば、 パラ メータの初期値は 96.06Parameter restore で復元できます。

アプリケーシ ョ ンプログラム ファームウェア

回転数制御
トルク制御
周波数制御
運転ロジック
I/O インターフェイス
フ ィールドバスイン
ターフェイス
保護
フ ィードバック

標準 ブロック
ライブラリ

機能ブロック

プログラム

ド ライブコン ト ロールプログラム

パラメータ
インターフェ

イス
M
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■ アダプティブプログラ ミング 
通常、 ユーザーはパラメータを用いてド ライブを操作可能です。 ただし標準パラ
メータには一定の選択セッ トや範囲があります。 ド ライブの操作を更にカスタマイ
ズするには、 機能ブロックセッ トからアダプティブプログラムを作ることもできま
す。

ド ライブコンポーザー pro PC ツール (バージ ョ ン 1.10 以降は別途お求めいただけ
ます ) には、 カスタムプログラム作成用のグラフ ィ カルユーザーインターフェース
を使用したアダプテ ィブプログラ ミング機能があります。 機能ブロックには算術お
よび論理演算機能、 選択、 比較、 タイマーブロックなどが含まれます。 プログラム
は最大 20 ブロックを含むことができます。 アダプテ ィブプログラムは 10 ミ リ秒レ
ベルで実行されます。

プログラムへの入力の選択にあたっては、 ユーザーインターフェイスは物理入力、
共通実績値、 ド ライブのその他ステータス情報に応じて事前選択できます。 パラ
メータ値、 定数も入力値として定義できます。 プログラムの出力は例えば始動信
号、 外部イベン トまたは指令として使用でき、 ド ライブ出力に接続することも可能
です。 アダプティブプログラムの出力を選択パラメータに接続すると、 パラ メータ
は書き込み保護されることに注意して ください。

アダプテ ィブプログラムの状態はパラメータ  07.30 Adaptive program status に表示
されます。 アダプテ ィブプログラムは 96.70 Disable adaptive program で無効にす
ることができます。

詳細は、 Adaptive programming application guide (3AXD50000028574 [英語版 ]) を
参照して ください。

■ アプリケーシ ョ ンプログラ ミング

ファームウェアプログラムの機能はアプリケーシ ョ ンプログラ ミングで拡張できま
す。 ACS880 のプライマリコン ト ロールプログラムでは、 アプリケーシ ョ ンプログ
ラ ミングはオプシ ョ ンで利用できます。

アプリケーシ ョ ンプログムは、 別途購入可能な PC ツールを使い IEC 61131-3 基準
に基いて、 機能ブロックから作ることができます。

詳細はプログラ ミングマニュアル ： Drive application programming (IEC 61131-3) 
(3AUA0000127808 [英語版 ]) を参照して ください。
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コン ト ロールインターフェイス

■ プログラマブルアナログ入力

コン ト ロールユニッ トは 2 つプログラム可能なアナログ入力を備えています。 各入
力は、 コン ト ロールユニッ トのジャンパーまたはスイッチにより、 電圧 (0/2～ 10 
V または -10～ 10 V) または電流 (0/4～ 20 mA) 入力として個別に設定できます。
各入力はフ ィルター、 逆転、 増減させることが可能です。 アナログ入力の数は、
FIO-11 または FAIO-01 拡張 I/O を取付けて増やすことができます (下記 プログラマ
ブル拡張 I/O を参照 )。

ド ライブは、 アナログ入力の値が予め設定された範囲を超えた際のアクシ ョ ン (警
報または重故障を生成するなど ) を設定できます。

設定

パラメータグループ 12 Standard AI (標準 AI) (163 ページ )。

■ プログラマブルアナログ出力

コン ト ロールユニッ トは 2 つ電流の (0～ 20mA) アナログ出力を備えています。 各
入力はフ ィルター、 逆転、 増減させることができます。 アナログ出力の数は、
FIO-11 または FAIO-01 拡張 I/O を取付けて増やすことができます ( プログラマブル
拡張 I/O を参照 )。

設定

パラメータグループ 13 Standard AO (標準 AO) (169 ページ )。

■ プログラマブルデジタル出力と入力

コン ト ロールユニッ トには 6 つのデジタル入力、 1 つの始動インターロック入力、 2 
つのデジタル入出力 (入力または出力として設定できる I/O) があります。

1 つのデジタル入力 (DI6) は PTC サーミスタ入力も兼ねます。 「モーターの熱保護」
のセクシ ョ ン (78 ページ ) を参照して ください。

デジタル入出力 DIO1 は周波数入力として、 DIO2 は周波数出力として使用できま
す。

アナログ入出力の数は、 FIO-01、 FIO-11 または FDIO-01 拡張 I/O を取付けて増や
すことができます (下記 プログラマブル拡張 I/O を参照 )。

設定

パラメータグループ 10 Standard DI, RO (標準 DI、 RO ) ( 148ページ ) と  11 
Standard DIO, FI, FO (標準 DIO、 FI、 FO) ( 156ページ )。
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■ プログラマブルリレー出力

コン ト ロールユニッ トは 3 つのリレー出力を備えています。 出力で表示する信号は
パラ メータで選択できます。

リレー出力は、 FIO-01 または FDIO-01、 拡張 I/O を取付けて追加できます。

設定

パラ メータグループ 10 Standard DI, RO (標準 DI、 RO ) (148 ページ )。

■ プログラマブル拡張 I/O
入出力は拡張 I/O モジュールを使用して追加できます。 コン ト ロールユニッ トのス
ロッ トには 1 つから  3 つのモジュールを取り付けることができます。 スロッ トは 
FEA-03 拡張 I/O アダプタを接続して追加できます。

以下の表にコン ト ロールユニッ トおよびオプシ ョ ンの拡張 I/O モジュールの I/O 数
を記載します。

パラ メータグループ 14～ 16 を用いて 3 つの拡張 I/O モジュールを有効化および設
定できます。

注意 ：設定パラメータグループ内に、 特定の拡張モジュールの入力値を表示するパ
ラメータが存在します。 これらパラ メータは、 I/O 拡張モジュールの入力を信号源
として活用するための唯一の方法です。 入力に接続するためには、 ソース選択パラ
メータで Other を選択し、 グループ 14、 15 または 16 で適切な値のパラメータ  (デ
ジタル信号の場合はビッ ト数 ) を指定します。

設定

• パラメータグループ 14 I/O extension module (拡張 I/O モジュール ) 1 (174  ペー
ジ )、 15 I/O extension module (拡張 I/O モジュール ) 2 (203 ページ )、 16 I/O 
extension module (拡張 I/O モジュール ) 3 (211 ページ )。

• パラメータ  60.41 (456 ページ )。

場所

デジタル

入力
(DI)

デジタル 
I/O

(DIO)

アナログ

入力
(AI)

アナログ

出力 
(AO)

リレー

出力 
(RO)

コン ト ロールユニッ ト 6 + DIIL 2 2 2 3

FIO-01 - 4 - - 2

FIO-11 - 2 3 1 -

FAIO-01 - - 2 2 -

FDIO-01 3 - - - 2
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■ フ ィールドバス制御

フ ィールドバスインターフェイスを利用することで、 ド ライブは異なる様々なオー
ト メーシ ョ ンシステムに接続可能になります。 「内蔵フ ィールドバスインターフェ
イス (EFB) によるフ ィールドバス制御」 の章 ( 657ページ ) と 「フ ィールドバスア
ダプタによるフ ィールドバス制御」 の章 ( 681ページ ) を参照して ください。

設定

パラメータグループ 50 Fieldbus adapter (FBA) ( フ ィールドバスアダプタ  (FBA)) 
( 417 ページ )、 51 FBA A settings (FBA A 設定 ) ( 428 ページ )、 52 FBA A data in 
(FBA A データ入力 ) ( 430 ページ )、 53 FBA A data out (FBA A データ出力 ) ( 430 
ページ )、 54 FBA B settings (FBA B 設定 ) ( 431 ページ )、 55 FBA B data in (FBA B 
データ入力 ) ( 433 ページ )、 56 FBA B data out (FBA B データ出力 ) ( 434 ページ )、
58 Embedded fieldbus (内蔵フ ィールドバス ) ( 434)。
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■ マスター ・ フォロワー機能

概要

負荷がドライブ間で均等に配分されるように、 マスター ・ フォロワー機能を使って
い くつかのドライブをリンクさせることができます。 ギア、 チェーン、 ベルトなど
でモーターが互いに結合している場合に理想的です。

外部制御信号は通常、 マスターとなる 1 つのドライブのみに接続されています。 マ
スターは、 ブロードキャス ト メ ッセージを電気ケーブルや光ファイバーリンク経由
で送って、 最大 10 のフォロワーを制御します。 マスターは最大 3 のフォロワーか
らのフ ィードバック信号を読むことができます。

(例 )
コン ト ロールワード

速度指令
トルク指令

(例 )
ステータスワード

01.01 Motor speed used
01.10 Motor torque

マスター

M
~

M
~

マスター ・ フォロワーリンク

D
D

C
S

フォロワー

D
D

C
S

フ ィールドバス制御

外部制御システム (PLC など )

プロセスマスター

プロセスフォロワー

回転数制御の
マスター

トルクまたは
回転数制御の
フォロワー
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マスタード ライブは通常回転数制御され、 他のド ライブはトルクまたは速度指令に
従います。 一般にフォロワーは、

• マスターのモーターシャフ ト とフォロワーが、 ド ライブ間で回転数の差が生じ
ないようギアやチェーンなどによって固く結合されている場合、 トルク制御さ
れています。

• マスターのモーターシャフ ト とフォロワーが、 ド ライブ間で回転数の差が生じ
るようギアやチェーンなどによって緩く結合されている場合、 回転数制御され
ています。 マスターとフォロワーがともに回転数制御の場合は、 一般的にド
ループが使用されます。 (パラメータ  25.08Drooping rate を参照 )。 マスターと
フォロワー間の負荷の配分は、 下の回転数制御のフォロワーとの負荷共有機能 
に説明されているように配分することもできます。

注意 ：回転数制御のフォロワー (負荷の共有なしの場合 ) では、 フォロワーの加減
速時間に注意して ください。 加減速時間がマスターより長く設定されていると、
フォロワーはマスターからの指示ではな く、 独自の加減速時間に従います。 一般的
にマスターとフォロワーで、 同じ加減速時間を設定することをお勧めします。 加減
速の形状設定は (パラメータ  23.16～ 23.19 を参照 ) はマスターのみに適用します。

場合によっては、 フォロワーの回転数制御と トルク制御の両方が必要です。 その場
合、 操作モードはパラメータ  (19.12 Ext1 control mode または 19.14 Ext2 control 
mode) により切り替えできます。 も う一つの方法は、 1 つの外部制御系統を回転数
制御モードに、 他のトルク制御モードに設定する方法です。 その後、 フォロワーの
デジタル入力は制御系統間で切り替えることができます。 19ページの 「制御系統と
操作モード」 の章を参照して ください。

トルク制御では、 マスターとフォロワー間の負荷共有が最適になるように、 フォロ
ワーパラ メータ  26.15 Load share を使用してトルク指令値をスケーリングできま
す。 トルク制御のフォロワー機器によっては、 トルクが非常に低かったり、 非常に
低速の操作が必要なため、 エンコーダフ ィードバックが必要です。

ド ライブが、 マスター状態とフォロワー状態の間でのすばやい切り替えが必要な場
合は、 1 つのユーザーパラメータセッ ト  (88 ページ参照 ) をマスター設定に、 も う
一方をフォロワー設定で保存可能です。 そうすることにより、 適切な設定がデジタ
ル入力等で使用可能となります。

回転数制御のフォロワーとの負荷共有機能

マスターと回転数制御のフォロワーとの負荷共有は、 様々な場面で使用できます。
負荷共有機能は、 トルク指令に基づきフォロワー速度指令を追加条件により微調整
して実行できます。 トルク指令は、 パラ メータ  23.42 Follower speed corr torq 
source で選択します (デフォルトではマスターからの指令値 2)。 負荷共有はパラ
メータ  26.15 Load share により調整され、 23.40 Follower speed correction enable 
で選択された信号により実行されます。パラ メータ  23.41 Follower speed correction 
gain は回転数を補正するゲイン調整を行います。 回転数指令に追加される最終補正
項は、 23.39 Follower speed correction out により示されます。 699 ページのブロッ
ク図も参照して ください。
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注意 ：

• この機能は、 ド ライブが回転数制御のフォロワーで、 リモート制御モードに
なっている場合のみ有効となります。

• ドループ (25.08 Drooping rate) は、 負荷共有が有効な場合は無視されます。
• マスターとフォロワーは、 同じ回転数制御チューニング値でなければなりませ
ん。

• 回転数補正項は、回転数偏差窓パラメータ  24.44 Speed error window low および 
24.43 Speed error window high により制限されます。 有効な制限値は 06.19 
Speed control status word で表示されます。

通信

マスター ・ フォロワーリンクは、 ド ライブを光ファイバーケーブルで接続 (既存の
ドライブハードウェアによっては追加の機器が必要な場合があります ) するか、 ド
ライブの XD2D コネクタを一緒に配線することにより、 構築できます。 媒体はパラ
メータ  60.01 M/F communication port で選択します。

そのドライブが通信リンクでマスターになるかフォロワーになるかは、 パラ メータ  
60.03 M/F mode により決まります。 通常回転数制御されたプロセスマスタード ライ
ブは、 通信でもマスターに設定されます。

マスター ・ フォロワーリンクの通信は DDCS プロ ト コルに基づきデータセッ ト  (特
にデータセッ ト  14) を採用します。 1 つのデータセッ トには 16 ビッ トワードが 3 つ
含まれています。 データセッ トの内容はパラ メータ  61.01～ 61.03 を使って自由に
設定できます。 マスターが送るデータセッ トには通常、 コン ト ロールワード、 回転
数指令、 トルク指令が含まれ、 フォロワーは 2 つの実績値を含むステータスワード
を戻します。

パラ メータ  61.01 M/F data 1 selection のデフォルト設定は、 Follower CW です。 マ
スターのこの設定により、06.01 Main control word のビッ ト  0～ 11 からなる 1 ワー
ド と、 パラ メータ  06.45～ 06.48 により選択された 4 ビッ トがフォロワーに送られ
ます。 しかしフォロワーのコン ト ロールワードのビッ ト  3 は、 マスターが変調して
いる間はオンのままになり、 0 に切り替わるとフォロワーはフリーラン停止します。
これは、 マスターとフォロワーの停止を同期化するためです。

注意 ： マスターが減速して停止するときには、 フォロワーは減少指令を監視します
が、 マスターが変調を停止しフォロワーコン ト ロールワードのビッ ト  3 をクリアす
るまで停止指令を受け取ることはありません。 そのため、 フォロワード ライブの最
高および最低回転数制限の符号は異なる必要があります。 そうでない場合、 マス
ターが最終的に停止するまでフォロワーが制限値に逆らった動作になります。

各フォロワーからは 3 つのワードを追加で読み込むことができます。 データを読み
込むフォロワーは、 マスターのパラメータ、 60.14 M/F follower selection から選択
します。 各フォロワード ライブで、 送られるデータはパラメータ  61.01～ 61.03 で
選択します。 データはリンク上で整数形式で転送され、 マスターのパラメータ  
62.28～ 62.36 に表示されます。 データは次に、 62.04～ 62.12 を使って他のパラ
メータへ伝送できます。
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フォロワーの重故障を示すには、 各フォロワーは上記データワードの一つとして、
状態を伝送するように設定されていなければなりません。 マスターでは、 該当する
対象パラ メータは Follower SW に設定する必要があります。 フォロワーが重故障の
時の動作を 60.17 Follower fault action により選択します。 外部イベン ト  (パラメー
タグループ 31 Fault functions (重故障に関する機能 ) を参照 ) を使ってステータス
ワードの他のビッ トの状態を示すこともできます。

マスター ・ フォロワー通信のブロック図は 710 および 711 ページに記載されていま
す。

マスター ・ フォロワーリンクを構成する

マスター ・ フォロワーリンクは、 以下のいずれかを使いドライブを接続することに
より、 構成することができます。

• ド ライブの XD2D 端子間のシールド付きツイストペアケーブル *、 または
• 光ファイバーケーブル。 ZCU コン ト ロールユニッ トの付いたド ライブは追加の 

FDCO DDCS 通信モジュールが必要です。 BCU コン ト ロールユニッ トの付いた
ドライブは RDCO モジュールが必要です。

* この接続は、 アプリケーシ ョ ンプログラムによるド ライブから ド ライブへの通信 (D2D) と共
存できず、 またこの接続と取り違えることもないよう注意して ください (詳細は Drive 
application programming manual (IEC 61131-3)、 3AUA0000127808 [英語版 ])。

接続例を下に示します。 光ファイバーケーブルを使用したスター構成には 
NDBU-95C DDCS 分岐装置が要ることに注意して ください。

電気ケーブを使ったマスター ・ フォロワー配線

マスター
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フォロワー 1
終端抵抗 (TERM) OFF

フォロワー n
終端抵抗 (TERM) ON

配線と終端抵抗の詳細については、 ド ライブのハードウェアマニュアルをご覧く ださい。
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光ファイバーケーブルを使用したリング設定

T = ト ランスミ ッ タ  R = レシーバ

フォロワー 2

(ZCU) コン ト ロールユニッ ト

FDCO

RT

フォロワー 1

(BCU) コン ト ロールユニッ ト

RDCO

RT
CH2

マスター

(ZCU) コン ト ロールユニッ ト

FDCO

RT

フォロワー 3

(ZCU) コン ト ロールユニッ ト

FD
C

O

フォロワー 1

光ファイバーケーブルを使用したスター構成 (1)

T = ト ランスミ ッ タ
R = レシーバ

NDBU

MSTR CH0 CH1 CH2
R T R T R T R T

R
T

(ZCU) コン ト ロールユニッ ト

フォロワー 2

(BCU) コン ト ロールユニッ ト

RDCO

RT
CH2

FDCO

RT

マスター

(ZCU) コン ト ロールユニッ ト

FDCO

RT
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パラメータ設定の例

以下はマスター ・ フォロワーリンクを設定する際に設定が必要な、 パラ メータの
チェ ックリス トです。 この例では、 マスターがフォロワーコン ト ロールワード、 速
度指令、 そして トルク指令を伝えます。 フォロワーはステータスワード と  2 つの実
績値 (必須ではありませんが、 わかりやす くするために表示されています ) を返し
ます。

マスターの設定 :
• マスター ・ フォロワーリンクの有効化

• 60.01 M/F communication port (光ファイバーチャネルまたは XD2D 用 )
• (60.02 M/F node address = 1)
• 60.03 M/F mode = DDCS master (光ファイバーおよび配線接続用 )
• 60.05 M/F HW connection (光ファイバーは Ring または Star、 配線接続は 

Star)

• フォロワーへ送られるデータ
• 61.01 M/F data 1 selection = Follower CW ( フォロワーコン ト ロールワード )
• 61.02 M/F data 2 selection = Used speed reference
• 61.03 M/F data 3 selection = Torque reference act 5

• フォロワーが読み込むデータ  ( オプシ ョ ン )
• 60.14 M/F follower selection (データの読み込み先のフォロワーを選択 )

フォロワー 3

(ZCU) コン ト ロールユニッ ト

FD
C

O

フォロワー 1

光ファイバーケーブルを使用したスター構成 (2)

T = ト ランスミ ッ タ
R = レシーバ

NDBU

CHx CHx
R T R T

R
T

(ZCU) コン ト ロールユニッ ト

フォロワー 2

(BCU) コン ト ロールユニッ ト

RDCO

RT
CH2

FDCO

RT

マスター

(ZCU) コン ト ロールユニッ ト

FDCO

RT

CHx CHx
R T R T

X13 = REGEN
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• 62.04 Follower node 2 data 1 sel～ 62.12 Follower node 4 data 3 sel ( フォロ
ワーから受け取ったデータのマッピング )

フォロワーの設定 :
• マスター ・ フォロワーリンクの有効化

• 60.01 M/F communication port (光ファイバーチャネルまたは XD2D 用 )
• 60.02 M/F node address = 2～ 60
• 60.03 M/F mode = DDCS follower (光ファイバーおよび配線接続用 )
• 60.05 M/F HW connection (光ファイバーは Ring または Star、 配線接続は 

Star)

• マスターから受け取ったデータのマッピング
• 62.01 M/F data 1 selection = CW 16bit
• 62.02 M/F data 2 selection = Ref1 16bit
• 62.03 M/F data 3 selection = Ref2 16bit

• 操作モード と制御系統の選択
• 19.12 Ext1 control mode = Speed または Torque
• 20.01 Ext1 commands = M/F link
• 20.02 Ext1 start trigger type = Level

• 指令の選択
• 22.11 Speed ref1 source = M/F reference 1
• 26.11 Torque ref1 source = M/F reference 2

• マスターに送られるデータの選択 ( オプシ ョ ン )
• 61.01 M/F data 1 selection = SW 16bit
• 61.02 M/F data 2 selection = Act1 16bit
• 61.03 M/F data 3 selection = Act2 16bit

光ファイバーのマスター ・ フォロワーリンクの仕様

• 光ファイバーケーブルの最大長 ：

• POF 付き FDCO-01/02 または RDCO-04 ( プラスチック光ファイバー ) ：
30 m

• HCS 付き FDCO-01/02 または RDCO-04 (ハードクラッ ドシリカファイバー )：
200 m

• 1000 m 以内の距離であれば、グラス光ファイバーケーブル付き NOCR-01光
変換器 /光中継器 (GOF、 62.5 マイクロメーター、 マルチモード ) 

• シールド付きツイス トペアケーブルの最大長 ： 50 m
• 伝送速度 ： 4 メガビッ ト /秒
• リンクの総合性能 ： マスター ・ フォロワー間の伝送指令まで 5 ミ リ秒未満
• プロ ト コル ： DDCS (分散ドライブ通信システム )

設定および診断

パラ メータグループ 60 DDCS communication (DDCS 通信 ) (445  ページ )、61 D2D 
and DDCS transmit data (D2D および DDCS 伝送データ ) (462 ページ )、 62 D2D 
and DDCS receive data (D2D および DDCS 受信データ ) (468 ページ )。
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■ 外部コン ト ローラインターフェイス

概要

ドライブは光ファイバーまたはツイストペアケーブで、 外部コン ト ローラ  (ABB 
AC 800M など ) に接続できます。 ACS880 は ModuleBus および DriveBus 接続に対
応しています。

接続形態

光ファイバーケーブルを使用した ZCU ベースまたは BCU ベースの接続例を以下に
示します。

ZCU コン ト ロールユニッ トの付いたド ライブは追加の FDCO DDCS 通信モジュー
ルが必要です。 BCU コン ト ロールユニッ トの付いたド ライブは RDCO または 
FDCO モジュールが必要です。 BCU には RDCO 専用のスロッ トがあります。
FDCO モジュールも  BCU コン ト ロールユニッ トに使用できますが、 3 つある汎用
オプシ ョ ンモジュールのうち 1 つのスロッ ト をリザーブします。 マスター ・ フォロ
ワーリンクとほぼ同じ方法でリング、 スター構成も可能です (31 ページの マス
ター ・ フォロワー機能 を参照 )。 大きな違いは外部コン ト ローラが CH2 ではな く  
RDCO の チャネル CH0 に接続される点です。 FDCO 通信モジュールのチャネルは
自由に選択できます。

外部コン ト ローラはシールド付きツイス トペアケーブで D2D (RS-485) コネクター
に接続できます。 接続の選択はパラメータ  60.51 DDCS controller comm port により
行います。

通信

コン ト ローラと ド ライブ間の通信は 3 つの 16 ビッ トワードでそれぞれ行われます。
コン ト ローラはドライブへデータセッ ト を送り、 ド ライブからは次のデータセッ ト
をコン ト ローラに戻します。

通信には、 10～ 33 のデータセッ トが使用されます。 データセッ トの内容は自由に
構成できますが、 通常、 データセッ ト  10 はコン ト ロールワード と  1 つか 2 つの指
令を含み、 データセッ ト  11 はステータスワード と選択された実績値を戻します。

T = ト ランスミ ッ タ  R = レシーバ

ACS880

(BCU) コン ト ロールユニッ ト

RDCO
CH0

コン ト ローラ

RT RT

ACS880

(ZCU) コン ト ロールユニッ ト

FDCO

RT
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ModuleBus 通信では、 パラ メータ  60.50 DDCS controller drive type によって 
ACS880 を 「standard drive」 または 「engineered drive」 と して設定できます。
ModuleBus 通信では 「standard drive」 でデータセッ ト  1～ 4 が使用され、
「engineered drive」 ではデータセッ ト  10～ 33 が使用されます。

コン ト ロールワード と して定義されるワードは内部で運転ロジックと繋がっていま
す。 ビッ トのコーディングは、 セクシ ョ ン フ ィールドバスコン ト ロールワードの内
容 (ABB Drives プロファイル ) (687 ページ ) に示す通りです。 同様に、 ステータス
ワードのコーディングは、 セクシ ョ ン フ ィールドバスステータスワードの内容 
(ABB Drives プロファイル ) (688 ページ ) に示す通りです。

デフォルトでデータセッ ト  32 と  33 はメールボックス専用となっており、 パラ メー
タ値の設定や照会が次のように行われます。

パラ メータ  60.64 Mailbox dataset selection では、 データセッ ト  32 および 33 の代
わりに 24 および 25 が選択できます。

データセッ トの更新間隔は ：
• データセッ ト  10～ 11 ： 2 ミ リ秒
• データセッ ト  12～ 13 ： 4 ミ リ秒
• データセッ ト  14～ 17 ： 10 ミ リ秒
• データセッ ト  18～ 25、 32、 33 ： 100 ミ リ秒

設定

パラ メータグループ 60 DDCS communication (DDCS 通信 ) (445  ページ )、61 D2D 
and DDCS transmit data (D2D および DDCS 伝送データ ) (462 ページ )、 62 D2D 
and DDCS receive data (D2D および DDCS 受信データ ) (468 ページ )。
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パラ メータ 値

ド ライブへのパラメータ書き込み

ドライブからのパラメータ読み込み

伝送アドレス
値 = 4865*
伝送データ
値 = 1234

伝送アドレス
フ ィードバック
値 = 4865*

アドレス照会
値 = 6147**
照会データ
値 = 4300
アドレス照会
フ ィードバック
値 = 6147**

コン ト ローラ ACS880

*19.01 -> 13h.01h -> 1301h = 4865
**24.03 -> 18h.03h -> 1803h = 6147
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■ 整流ユニッ ト  (LSU) の制御

概要

整流ユニッ ト とインバータユニッ ト各 1 台からなるド ライブでは、 整流ユニッ トは
インバータユニッ ト経由で制御できます (複数のインバータユニッ トからなるシス
テムでは、 この機能は通常使用されません )。 例えば、 インバータユニッ トは整流
ユニッ トにコン ト ロールワード と指令を送って、 1 つのコン ト ロールプログラムの
インターフェイスから両方の装置の制御を可能にします。

注意 ： この機能は BCU コン ト ロールユニッ ト付きのインバータユニッ トでのみ使
用できます。

詳細はその他のコンバータのファームウェアマニュアルを参照して ください。

接続形態

整流ユニッ ト とインバータユニッ トのコン ト ロールユニッ トは、 光ファイバーケー
ブルで接続されています。 RDCO モジュール付きの BCU-x2 コン ト ロールユニッ ト
は、 インバータの CH1 が整流ユニッ トの CH0 に接続されています。

BCU ベースのドライブシステムの接続例を下に示します。

光ファイバーのマスター ・ フォロワーリンクの仕様 (37 ページ ) に示されている光
ファイバーリンクの仕様が適用されます。

通信

コンバータと ド ライブ間の通信は 3 つの 16 ビッ トワードでそれぞれ行われます。
インバータは整流ユニッ トへデータセッ ト を送り、 整流ユニッ トからは次のデータ
セッ トがインバータに送られます。

通信には、 2 ミ リ秒毎に更新されるデータセッ ト  10 と  11 が使用されます。 データ
セッ ト  10 はインバータユニッ トから整流ユニッ トに送られ、 データセッ ト  11 は整
流ユニッ トからインバータユニッ トへ送られます。 データセッ トの内容は自由に構
成できますが、 通常データセッ ト  10 にはコン ト ロールワードが含まれ、 データ
セッ ト  11 はステータスワード値を戻します。

T = ト ランスミ ッ タ  R = レシーバ

インバータユニッ ト  (INU)

(BCU) コン ト ロールユニッ ト

RDCO
CH1

整流ユニッ ト  (LSU)

(BCU) コン トロールユニッ ト

RDCO
CH0

RT RT
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整流ユニッ トが別付の ACS880 シングルドライブでは、 基本的な通信はパラメータ  
95.20 HW options word 1 で開始します。 整流ユニッ トが回生タイプの場合は、 イン
バータパラ メータグループ 94 LSU control (LSU 制御 ) から直流電圧や動力指令を送
ることができます。

設定

• パラメータ  06.36～ 06.43 (137 ページ ) および 95.20 HW options word 1 (516 
ページ )。

• パラメータグループ  60 DDCS communication (DDCS 通信 ) (445 ページ )、 61 
D2D and DDCS transmit data (D2D および DDCS 伝送データ ) (462 ページ )、62 
D2D and DDCS receive data (D2D および DDCS 受信データ ) (468 ページ )、 お
よび 94 LSU control (LSU 制御 ) (509 ページ )。
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モーター制御

■直接トルク制御 (DTC)
ACS880 のモーター制御は、 ABBのプレ ミアムモーター制御プラッ ト フォームであ
る、 直接トルク制御 (DTC) がベースとなっています。 固定子磁束とモーターのトル
クの要求を満たすため、 出力電圧を制御します。 実際のトルクおよび固定子磁束の
値と指令値との差がヒステリシスの許容値を超えている場合にのみ、 スイッチング
周波数は変更されます。 トルクコン ト ローラの指令値は、 速度コン ト ローラまたは
外部トルク指令ソースから直接送られます。

モーター制御には、 直流電圧およびモーターの 2 つの相電流の測定が必要です。 固
定子磁束はモーター電圧をベク トル空間で積分することで求められます。 モーター
トルクは固定子磁束と回転子の電流を外積することで求められます。 精度の高い
モーターモデルを利用すると、 固定子磁束の推定精度が向上します。 モーターシャ
フ トの実際の速度は、 モーターの制御には必要ありません。

従来の制御と  DTC 制御の主な違いは、 トルク制御が電源スイッチングと同じ時間
水準で行われる点です。 電圧と周波数で別途に制御される PWM モジュレーターは
ありません。 出力ステージの切り替えはモーターの電磁状態にのみ基いて行われま
す。

別途モーターのオートチューニング (ID run) を有効にすることで、 モーター制御の
精度が最も高く なります。

「V/f 制御」 のセクシ ョ ン (58 ページ ) も参照して ください。

設定

パラメータ 99.04Motor control mode (542ページ ) および 99.13 ID run requested 
(546ページ )。

■ 加減速指令

回転数、 トルク、 周波数指令それぞれについて加速および減速の時間を設定できま
す。

回転数または周波数指令において、 ゼロ回転数 ・周波数から、 パラ メータ   
46.01Speed scaling または 46.02Frequency scaling で定義されている値まで加減速
するのにかかる時間として定義します。 デジタル入力のバイナリー信号を利用し
て、 ユーザーはプリセッ ト された 2 つの加減速設定を切り替えることができます。
回転数指令では、 加減速の仕方も制御することができます。

トルク指令では、 トルクがゼロからモーターの定格トルク  (01.30Nominal torque 
scale) に到達するまでにかかる時間を加減速と定義します。

特別加速および特別減速

寸動 ( ジ ョギング ) 機能で、 加速および減速時間は個別に設定できます。
寸動 ( ジ ョギング ) (55 ページ ) を参照して ください。
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モーターのポテンシ ョ メーター機能 ( 68ページ ) の変化率が調整できます。 どちら
の回転方向についても同じ変化率が適用されます。

加減速のうち減速では緊急停止 ( 「Off3」 モード ) について設定できます。

設定

• 速度指令の加減速：パラメータ  23.11～ 23.19 および 46.01 (258 、 405 ページ )。
• トルク指令の加減速 ：パラメータ  01.30、 26.18、 および 26.19 (116、 290ページ )。
• 周波数指令の加減速：パラメータ   28.71～ 28.75 および 46.02 (303 、 406 ページ )。
• 寸動：パラメータ  23.20 および 23.21 (261 ページ )。
• モータポテンショ メーターパラメータ  22.75 (256 ページ )。
• 緊急停止 ( 「Off3」 モード ) ：パラメータ  23.23 Emergency stop time (262 ページ )。

■ 多段回転数 /周波数
多段回転数と周波数は、 例えばデジタル入力などにより簡単に選択可能な、 事前設
定された指令値です。 回転数制御では最大 7 つの多段回転数を、 周波数制御では最
大 7 の多段周波数を設定できます。

警告 ： この多段回転数と周波数は、 どこから呼び出されたかに関係な く、 通
常の指令値より優先されます。

設定

パラ メータグループ 22 Speed reference selection (速度指令選択 ) ( 246 ページ ) お
よび 28 Frequency reference chain (周波数指令チェーン ) ( 296 ページ )。

■ 危険回転数 /周波数
例えば機械の共振問題等、 特定のモーター回転数または回転数域を避けたい場合、
事前に危険回転数 ( 「スキップ回転数」 とも言う ) を設定できます。

危険回転数機能により、 指令が危険域に長時間留まるのを防ぐことができます。 指
令 (22.87 Speed reference act 7) が危険域に入った場合、 指令が危険域を出るまで
機能の出力 (22.01 Speed ref unlimited) が停止します。指令チェーンの加減速機能に
より、 瞬間的な変化はスムーズな出力に変換されます。

V/f 制御における周波数指令でもこの機能は利用できます。 この機能の入力は 28.96 
Frequency ref act 7 に、 出力は 28.97 Frequency ref unlimited に記載されています。
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例

ファンは 540～ 690 rpm および 1380～ 1560 rpm で振動を発生させます。 ド ライ
ブがこの速度域で運転しないためには、

• パラメータ  22.51Critical speed function の危険回転数機能をビッ ト  0 に設定し、
• 危険回転数域を下図のように設定します。

設定

• 危険回転数 ： パラメータ  22.51～ 22.57 ( 253ページ )
• 危険周波数 ： パラメータ  28.51～ 28.57 ( 302ページ )

■ 回転数コン ト ローラのオートチューニング

ドライブの回転数コン ト ローラは、 オートチューニング機能で自動的に調整を行い
ます。 オートチューニング機能は、 モーターと機械の推定機械時定数 (慣性 ) にも
とづいています。

オートチューニングルーティンにより、 モーターは一連の加速 /減速周期で運転し
ます。 この周期は、 パラ メータ  25.40 Autotune repeat times で調整できます。 初期
回転数と最大回転数との差が小さいときは特に、 この値が高いほどより正確な結果
が出ます。

オートチューニング中に使用される最大トルク指令値は、 最大トルク制限値 (パ
ラ メータグループ  25.38) または定格トルク  (Autotune torque step) により制限さ
れている場合を除き、 初期トルク  (ルーテ ィ ンが有効になった時のトルク ) + 30 
Limits (制限値 ) 99 Motor data ( モーターデータ ) となります。 25.39 Autotune 
speed step または 30.12 Maximum speed で制限されている場合以外は、 ルー
テ ィ ン中の算出された最高回転数は、 初期回転数 ( オートチューニングを実行し
たときの回転数 ) +  99.09 Motor nominal speed となります。

540

690

1380

1560

1 パラ メータ 22.52 = 540 rpm

2 パラ メータ 22.53 = 690 rpm

3 パラ メータ 22.54 = 1380 rpm

4 パラ メータ 22.55 = 1560 rpm

1 2 3 4

22.01 Speed ref unlimited (rpm)
(機能の出力 )

22.87 Speed reference act 7 (rpm)
(機能の入力 )
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下図は、 オートチューニングルーティン中の回転数と トルクの変化です。 この例で
は、 25.40 Autotune repeat times は 2 に設定します。

注意 ：

• ルーティン中にド ライブが求められる制動動力を出せない場合、 その結果は加
速段階のみに基づき、 フル制動動力ほど正確になりません。

• 各加速ステージの最後に、 モーターの回転数は計算された最高回転数をわずか
に超過します。

オートチューニングルーティンを実行する前に

オートチューニングのルーティンを実行する必要条件は以下の通りです。

• モーターのオートチューニング (ID run) が問題な く終了したこと
• 回転数およびトルクの制限 (パラメータグループ 30 Limits (制限値 )) が設定され
ていること

• 回転数のフ ィードバックで、 システムの機械で生じる騒音、 振動、 その他の外
乱が監視されていること
• そして、 回転数フ ィードバックのフ ィルター (パラメータグループ 90 

Feedback selection ( フ ィードバック選択 ))、
• 回転数偏差フ ィルター (24 Speed reference conditioning (速度指令条件付け ))、
および

• ゼロ回転数 (パラメータ  21.06 および 21.07)
が、 これらの外乱を取り除くために設定されていること。

• ド ライブが始動しており、 回転数制御モードで運転していること。

これらの条件が満たされるとき、 オートチューニングはパラ メータ  25.33 Speed 
controller autotune ( またはそれにより選択された信号ソース ) で実行できます。

初期トルク  + [25.38]

t

初期トルク

初期回転数 + [25.39]

初期回転数
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オートチューニングモード

オートチューニングはパラメータ  25.34 Speed controller autotune mode の設定によ
り、 3 つの方法で行う ことができます。 Smooth、 Normal および Tight の選択によ
り、 チューニング後ドライブ トルク指令が回転数指令ステップにどのように応答す
るかを決めます。 Smooth を選択すると遅いですが、 確実な応答が行われます。
Tight を選択すると応答は早く なりますが、 用途によってはゲイン値が高く なりすぎ
る場合があります。 下図は、 ある回転数指令ステップでの回転数の応答を示してい
ます。 (通常 1～ 20%)

オートチューニングの結果

オートチューニングのルーティンが問題な く終了すると、 その結果は自動的にパラ
メータに転送されます。

• 25.02 Speed proportional gain (回転数コン ト ローラの比例ゲイン )
• 25.03 Speed integration time (回転数コン ト ローラの積分時間 )
• 25.37 Mechanical time constant ( モーターと機械の機械時定数 )。

しかし、 コン ト ローラのゲイン、 積分時間、 微分時間を手動で調整することも可能
です。

A ： 補正不足
B ： 正常にチューニング ( オートチューニング )
C ： 正常にチューニング (手動チューニング )B よりは良い動特性
D ： 過補正された回転数コン ト ローラ

%

t

n

CB D

nN

A
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下の図は回転数コン ト ローラの簡易ブロック図です。 コン ト ローラ出力はトルクコ
ン ト ローラの指令値です。

警報表示

オートチューニングのルーティンが問題な く終了しなかった場合、 警報メ ッセージ 
AF90 Speed controller autotuning (回転数コン ト ローラのオートチューニング ) が生
成されます。 詳細は、 609 ページの 「重故障追跡」 の章を参照して ください。

設定

パラ メータ  25.33～ 25.40 (284 ページ )。

■ 振動減衰

振動減衰機能は、 機械や発振している直流電圧の振動をな くすために使用できま
す。 入力 (振動を反映した信号 ) は、 パラ メータ  26.53 Oscillation compensation 
input により選択されます。 振動減衰機能は正弦波 (26.58 Oscillation damping 
output) を出し、 これは適切なゲイン (26.57 Oscillation damping gain) および移相 
(26.56 Oscillation damping phase) をもつトルク指令と合計されます。

振動減衰アルゴリズムは出力と指令チェーンとをつなぐことな く実行できます。 そ
れにより機能の入出力を比較し、 結果を適用する前にさらに調整することが可能と
なります。

微分

比例

積分

微分

加速

補正

トルク

指令
回転数

指令

実際の回転数

偏差

値-
+ ++

+
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振動減衰のチューニング手順

注意 ：回転数偏差ローパスフ ィルターの時定数または回転数コン ト ローラの積分時
間を変えると、 振動減衰アルゴリズムのチューニングに影響をあたえる場合があり
ます。 振動減衰アルゴリズムの前に回転数コン ト ローラのチューニングを行う こと
をお勧めします。 (回転数コン ト ローラゲインはこのアルゴリズムのチューニン後
に調整できます。 )

設定

パラメータ  26.51～ 26.58 (292 ページ )。

■ 共振周波数の除去

制御プログラムには、 回転数偏差信号から共振周波数を除去する。 ノ ッチフ ィル
ター機能があります。

設定

パラメータ  24.13～ 24.17 (267 ページ )。

■ ラッシュ制御

トルク制御時に、 負荷が急にな く なるとモーターが過回転する危険があります。 コ
ン ト ロールプログラムは過回転コン ト ロール機能を備えており、 モーターの回転数

• 入力を 26.53 により選択します。 Oscillation compensation input
• 26.51 によりアルゴリズムを実行します。 Oscillation damping
• 26.57 Oscillation damping gain を 0 に設定します。

• 信号から振動周波数を計算し  ( ド ライブコンポーザー PC ツール
を使用 ) 26.55 を設定します。 Oscillation damping frequency

• 26.56 Oscillation damping phase を設定します * 。

• アルゴリズムが実施されるよう、 徐々に 26.57 Oscillation 
damping gain を増やします。

振幅減少 振幅増加

• 必要に応じて、 26.57 Oscillation damping 
gain を増やして、 26.56 Oscillation 
damping phase を調整します。

• 26.56 に他の値を試してみます。 
Oscillation damping phase

• 振動が全体的に抑えられるまで、 26.57 
Oscillation damping gain を増やします。

*直流の振動の位相調整が測定でも分からな
い場合は、 通常適切な初期値とされる 0 度
を使用します。
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が 30.11 Minimum speed または 30.12 Maximum speed を超えると トルクの指令値
を下げます。

この機能は PI コン ト ローラに基いています。 比例ゲインおよび積分時間はパラメー
タにより設定可能です。 これをゼロに設定すると過回転制御が無効になります。

設定

パラ メータ 26.81Rush control gain および 26.82Rush control integration time (296 
ページ )

■ エンコーダサポート

プログラムは単回転またはマルチターンエンコーダ ( またはレゾルバ ) に対応して
います。 オプシ ョ ンで以下のインターフェイスモジュールも利用できます ：

• TTL エンコーダインターフェイス FEN-01 ： 2 TTL 入力、 TTL 出力 ( エンコーダ
エミ ュレーシ ョ ンおよびエコー ) および 2 つのデジタル入力 

• アブソリュートエンコーダインターフェイス FEN-11 ： アブソリュートエンコー
ダ入力、 TTL 入力、 TTL 出力 ( エンコーダエミ ュレーシ ョ ンおよびエコー ) およ
び 2 つのデジタル入力 

• レゾルバのインターフェイス FEN-21 ： レゾルバの入力、 TTL 入力、 TTL 出力
 ( エンコーダエミ ュレーシ ョ ンおよびエコー ) および 2 つのデジタル入力 

• HTL エンコーダインターフェイス FEN-31 ： HTL エンコーダ入力、 TTL 出力 ( エ
ンコーダエミ ュレーシ ョ ンおよびエコー ) および 2 つのデジタル入力 

• HTL/TTL エンコーダインターフェイス FSE-31 (FSO-xx 安全機能モジュールと
の使用 ) ： 2 つの  HTL/TTL エンコーダ入力 (発行時点で 1 つの HTL入力をサ
ポート )。

モーター回転数

時間

過回転ト リ ップレベル

過回転ト リ ップレベル

31.30 Overspeed trip margin

0

31.30 Overspeed trip margin

30.12

30.11
過回転制御が有効
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インターフェイスモジュールは、 ド ライブコン ト ロールユニッ トのオプシ ョ ンス
ロッ トの 1 つにインスト -ルします。 モジュール (FSE-31 以外 ) は拡張アダプタ、
FEA-03 にもインストールできます。

エンコーダエコーエミ ュレーシ ョ ン

エンコーダエコー、 エミ ュレーシ ョ ンはともに上記の FEN-xx インターフェイスが
対応しています。

エンコーダエコーは TTL、 TTL+ および HTL エンコーダが対応しています。 エン
コーダから受け取った信号は、 そのまま TTL 出力に送られます。 これにより、 1 の
エンコーダが複数のドライブに接続できます。

また、 エンコーダエミ ュレーシ ョ ンはエンコーダ信号を出力に送りますが、 その信
号はスケーリングされるか、 位置データがパルスに変換されます。 エミ ュレーシ ョ
ンは、 アブソリュートエンコーダまたはレゾルバの位置が TTL パルスによって変換
されなければならない時、 または信号がオリジナルとは異なったパルス数に変換さ
れなければならない時に使用できます。

負荷とモーターのフ ィードバック設定

3 つのソースを回転数と位置のフ ィードバックと して使用できます。 エンコーダ  1、
エンコーダ 2 またはモーターの推定位置です。 これらはいずれも負荷の位置の計算
またはモーター制御に使用できます。 負荷の位置の計算によって、 例えばコンベア
ベルトの位置やクレーン上の負荷の高さを知ることができます。 フ ィードバック
ソースは、 パラ メータ  90.41 Motor feedback selection および 90.51 Load feedback 
selection で選択します。

モーターと負荷のフ ィードバック機能に関するパラメータの関係は、 697 および 
698 ページのブロック図を御覧ください。 負荷の位置の計算に関する詳細は、 「位置
カウンタ」 のセクシ ョ ン (51 ページ ) を参照して ください。

部品 ( モーター、 モーターエンコーダ、 負荷、 負荷エンコーダ ) 間のギア比は、 下
図に示すギアパラメータを使って指定します。

負荷エンコーダと負荷の間のギア比は、 90.53 Load gear numerator および 90.54 
Load gear denominator により設定します。 同様に、 モーターエンコーダとモー

X

Y
e

X

Y

X

Y

X
Y e

負荷エンコーダ対負荷
スケーリング

負荷エンコーダ

負荷
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ター間のギア比は、 90.43 Motor gear numerator および 90.44 Motor gear 
denominator で設定します。 内部推定位置が負荷フ ィードバックにより選択される
場合は、 モーターと負荷の間のギア比は、 90.61 Gear numerator および 90.62 Gear 
denominator で設定されます。 デフォルトでは上に述べる比はすべて 1:1 です。 比
はド ライブを停止している場合のみ変更できます。 新しい設定は 91.10 Encoder 
parameter refresh による確認が必要です。

位置カウンタ

制御プログラムには位置カウンタ機能があり、 負荷の位置を示すことができます。
カウンタ機能の出力、 パラ メータ  90.07 Load position scaled int は、 選択したソー
スから読み込んだスケーリングした回転数を示します。 (50 ページのセクシ ョ ン 「負
荷とモーターのフ ィードバック設定」 を参照 )。

モーターシャフ トの回転と負荷の直進運動の関係は、 パラ メータ  90.63 Feed 
constant numerator および 90.64 Feed constant denominator により決まります。 こ
のギア機能はパラメータを更新したり位置カウンタを再取り付けすることな く 、 変
更が可能です。

負荷のフ ィードバック機能に関するパラメータの関係は、 698 ページのブロック図
を御覧ください。

位置カウンタは、 負荷の物理的位置を制御プログラムに設定することにより初期化
されます。 初期位置 (待機 /ゼロ位置、 またはそこからの距離など ) はパラメータ   
(90.58 Pos counter init value int) に手動で入力することも、他のパラメータから取っ
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0
1
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0
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90.35 Pos counter status

ビッ ト  4、 Pos counter init ready

(再初期化要求 )90.69にセッ ト されたソース

ド ライブの重故障

90.07 Load position scaled int

(初期値 ) 90.59 にセッ ト されたソース
(デフォルト、 90.58)

90.35 Pos counter status
ビッ ト  5、 Position counter re-init disabled
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て く ることもできます。 この位置は、 デジタル入力に接続された近接スイッチな
ど、 90.07 Load position scaled int に選択されているソースが有効となった場合に位
置カウンタの値 (90.67 Pos counter init cmd source) と して設定されます。 初期化が
成功すると、 90.35 Pos counter status のビッ ト  4 に表示されます。

カウンタのその後の初期化はまず、 90.69 Reset pos counter init ready により有効に
しなければなりません。 初期化の時間窓を設定する場合は、 90.68 Disable pos 
counter initialization を使用して近接スイッチからの信号をロックすることができま
す。 ド ライブのアクテ ィブな重故障もカウンタの初期化を抑制します。

エンコーダの誤差の処理

エンコーダが負荷フ ィードバックに使用されている場合、 エンコーダにエラーが発
生した時のアクシ ョ ンは 90.55 Load feedback fault で指定されます。 パラ メータが 
Warning に設定されると、 モーターの推定位置を使って計算が続けられます。 エン
コーダがエラーから回復すると、 計算はスムーズにエンコーダフ ィードバックに戻
されます。 負荷位置信号 (90.04、 90.05 および 90.07) は常時更新され続けますが、
90.35 Pos counter status のビッ ト  6 は不正確な可能性のある位置データを示すよう
に設定されます。 さらに 90.35 のビッ ト  4 は次の停止でクリアされ、 位置カウンタ
を再初期化するすることが勧められます。

パラ メータ  90.60 Pos counter error and boot action により、エンコーダのエラー後、
位置の算出を前回の値から再開するか、 コン ト ロールユニッ ト を再起動するかを設
定します。 デフォルトでは、 90.35 Pos counter status のビッ ト  4 はエラー後クリア
され、 再初期化が必要であることを示します。 90.60 が Continue from previous 
value に設定されると、 エラーや再起動中位置値は保持されます。 しかし  90.35 の
ビッ ト  6 はエラーが起こったことを示すように設定されています。

注意 ： マルチターンアブソリュートエンコーダでは、 90.35 のビッ ト  6 は、 エン
コーダがエラーから回復したら ド ライブの次の停止でクリアされます。 ビッ ト  4 は
クリアされません。 位置カウンタの状態はコン ト ロールユニッ トの再起動の間も保
持され、 その後エンコーダから与えられた絶対位置から位置計算を再開します。 こ
の時 90.58 により指定された初期位置が考慮されます。

警告 ! エンコーダのエラーが起こった時にド ライブが停止状態の場合、 また
はドライブに電源が入っていない場合は負荷の動きが検知されないため、 パ

ラ メータ  90.04、 90.05、 90.07、 および 90.35 は更新されません。 前回の位置値を
使用する場合は (90.60 Pos counter error and boot action は Continue from previous 
value に設定 )、 負荷が移動可能な場合は位置データは信頼できないことに注意して
ください。

フ ィールドバスからの位置カウンタ値の読み取り /書き込み

90.07 Load position scaled int および 90.58 Pos counter init value int などの位置カウ
ンタ機能のパラメータは、 以下のフォーマッ トで上位レベルコン ト ロールシステム
からアクセスできます。

• 16 ビッ ト整数 (16 ビッ トで十分な場合 )
• 32 ビッ ト整数 (2 つの連続 16 ビッ トワード と してアクセス可能 )。
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例えば、 フ ィールドバスからパラメータ  90.07 Load position scaled int を読み込む
場合は、 (グループ 52 の ) 希望のデータセッ トの選択パラメータを Other – 90.07 
にし、 形式を選択します。 32 ビッ ト形式を選択すると、 続くデータワード も自動的
に予約されます。

HTL エンコーダモーターフ ィードバックの設定

1. エンコーダのインターフェイスモジュールのタイプ (パラメータ  91.11 Module 1 
type = FEN-31) およびモジュールを取り付けるスロッ ト  (91.12 Module 1 
location) を指定します。

2. エンコーダの種類 (92.01 Encoder 1 type = HTL) を指定します。 値が変更された
後は、 パラ メータ リス トがド ライブから再度読み出されます。

3. エンコーダが接続されるインターフェイスモジュール (92.02 Encoder 1 source 
= Module 1) を指定します。

4. エンコーダの銘板に従いパルス数 (92.10 Pulses/revolution) を指定します。

5. エンコーダの回転数がモーターと異なっている場合 (すなわちモーターシャフ ト
に直接取付けられていない場合 ) は、 90.43 Motor gear numerator および 
90.44 Motor gear denominator にギア比を入力します。

6. 新しいパラメータ設定を適用するよう、 パラ メータ  91.10 Encoder parameter 
refresh を Refresh に設定します。 パラ メータは自動的に Done に変わります。

7. 91.02 Module 1 status が正しいインターフェイスモジュールタイプ (FEN-31) を
示していることを確認します。 さらにモジュールの状態を確認します。 両方の 
LED は緑色に点灯していなければなりません。

8. 400 rpm 等の指令値でモーターを始動します。

9. 推定回転数 (01.02 Motor speed estimated) と回転数の測定値 (01.04 Encoder 1 
speed filtered) とを比較します。 これらの値が同じであれば、 エンコーダをフ ィー
ドバックソース (90.41 Motor feedback selection = Encoder 1) に設定します。

10. フ ィードバック信号が消失した場合のアクシ ョ ン (90.45 Motor feedback fault) を
指定します。

例 1 ： 負荷およびモーターフ ィードバックに同じエンコーダを使用する

クレーンで負荷を吊り上げるのに使用するモーターをド ライブが制御します。 モー
ターシャフ トに付いているエンコーダは、 モーター制御のフ ィードバックと して用
いられます。 同じエンコーダを、 希望の装置で負荷の高さを計算するのにも使用可
能です。 モーターシャフ ト とケーブルド ラムの間には、 ギアがあります。 エンコー
ダは上記 HTL エンコーダモーターフ ィードバックの設定 に示すように、 エンコー
ダ 1 と して設定されます。 . さらに次の設定が行われます。

• (90.43 Motor gear numerator = 1)
• (90.44 Motor gear denominator = 1)
( エンコーダがモーターシャフ トに直接取付けられているため、 ギアは不要で
す。 )
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• 90.51 Load feedback selection = Encoder 1
• (90.53 Load gear numerator = 1)
• 90.54 Load gear denominator = 50
モーターシャフ トが 50 回転するごとにケーブルド ラムは 1 回転します。
• (90.61 Gear numerator = 1)
• (90.62 Gear denominator = 1)
( これらのパラ メータは、 フ ィードバックに位置推定が使用されないので、 変更
は不要です。 )
• 90.63 Feed constant numerator = 7
• 90.64 Feed constant denominator = 10
負荷は 70cm 移動します。 すなわち、 ケーブルドラムの 1 回転で 1 メートルの 
7/10 移動します。

メートル単位での負荷の高さは 90.07 Load position scaled int から読み取ることが
でき、 90.03 Load speed にはケーブルド ラムの回転数が表示されます。

例 2 ： 2 つのエンコーダの使用

1つのエンコーダ ( エンコーダ 1) はモーターフ ィードバックに使用されます。 エン
コーダはギアを経由してモーターシャフ トに接続されています。 も う  1 つのエン
コーダ ( エンコーダ 2) では機械の他の部分のラインの速度が測定されます。 各エン
コーダは上記 HTL エンコーダモーターフ ィードバックの設定 に示すように設定さ
れています。 さらに次の設定が行われます。

• (90.41 Motor feedback selection = Encoder 1)
• (90.43 Motor gear numerator = 1)
• 90.44 Motor gear denominator = 3
モーターシャフ トが 1 回転するごとにエンコーダは 3 回転します。
• 90.51 Load feedback selection = Encoder 2

エンコーダ 2 で測定されるラインの速度は 90.03 Load speed から読み込まれます。
この値の単位は rpm で表示されますが、 90.53 Load gear numerator および 90.54 
Load gear denominator を使用して別の単位に変換することもできます。 90.03 
Load speed に影響しないため、 この変換では送り歯車は使用できません。

例 3 ： ACS 600 / ACS800 互換性

ACS 600 および ACS800 のドライブでは、 エンコーダチャネルからの立ち上がり、
立ち下がりの両エッジは通常、 最高の精度が出せるようカウン ト されます。 このよ
うに 1 回転あたりに受けるパルスはエンコーダの定格パルス数の 4 倍となります。

この例では、 HTL タイプ、 2048 パルスのエンコーダは直接モーターシャフ トに取
付けられています。 近接スイッチに対応する望ましい初期位置は 66770 です。
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ACS880 では、 次の設定が行われます。
• 92.01 Encoder 1 type = HTL
• 92.02 Encoder 1 source = Module 1
• 92.10 Pulses/revolution = 2048
• 92.13 Position estimation enable = Enable
• 90.51 Load feedback selection = Encoder 1
• 90.63 Feed constant numerator = 8192 (すなわち、 4 × 92.10 の値、受け取る
パルス数は、 定格値の 4 倍です。 パラ メータ  92.12 Resolver polepairs も参
照して ください。

• 望ましい 「出力データ」 パラ メータ設定は、 Other – 90.58 Pos counter init 
value int (32 ビッ ト形式 ) です。 上位ワードのみ指定が必要です。 続くデー
タワードは自動的に下位ワードのためにリザーブされます。

• 希望のソース (コン ト ロールワードのデジタル入力またはユーザービッ ト等) 
は 90.67 Pos counter init cmd source および  90.69 Reset pos counter init 
ready で選択されます。

PLC では、 下位および上位のワードを使用して 32 ビッ ト形式で設定される場合 
(ACS800 パラメータ  POS COUNT INIT LO および POS COUNT INIT HI に対応 )、
66770 の値を次のようにこれらのワードに入力します。
例 ： PROFIBUS ：
• FBA 出力データ  x = POS COUNT INIT HI = 1 ( ビッ ト  16 =s 66536)
• FBA 出力データ  (x + 1) = POS COUNT INIT LO = 1234.
DDCS 通信を使用した ABB Automation。 例えば ：
• データセッ ト  12.1 = POS COUNT INIT HI
• データセッ ト  12.2 = POS COUNT INIT HI

PLC の設定をテストするには、 エンコーダを接続して位置カウンタを初期化しま
す。 PLC から送られた初期値は、 すぐにド ライブの 90.07 Load position scaled int 
により反映されなければなりません。 ド ライブから読み取った後、 PLC には同じ値
が表示されなければなりません。

設定

パラ メータグループ  90 Feedback selection ( フ ィードバック選択 ) (479 ページ )、
91 Encoder module settings ( エンコーダモジュール設定 ) (492 ページ )、 92 
Encoder 1 configuration ( エンコーダ 1 設定 ) (496 ページ )、 および 93 Encoder 2 
configuration ( エンコーダ 2 設定 ) (505 ページ )。

■ 寸動 ( ジ ョギング )
寸動 ( ジ ョギング ) 機能では、 自動復帰型スイッチにより短時間モーターを回転さ
せます。 寸動機能は主に、 修理や試運転で機械をローカルで運転させる際に用いま
す。

2 つの寸動機能 (1 および 2) が利用可能となっており、 どちらも固有の有効化ソー
スと指令が存在します。 信号ソースは、 パラ メータ  20.26 Jogging 1 start source お
よび 20.27 Jogging 2 start source で選択します。 寸動を有効にすると、 ド ライブは
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始動後、 設定された寸動速度 (22.42 Jogging 1 ref または 22.43 Jogging 2 ref) まで、
設定された寸動加減速 (23.20 Acc time jogging) で加速します。 有効化信号がオフに
なった後、 設定された寸動加減速 (23.21 Dec time jogging) に基いて減速、 停止しま
す。

下の図および表は、 寸動中のドライブの動作の一例を示しています。 この例では、
加減速停止モードを使用しています (パラメータ 21.03 Stop mode を参照 )。
寸動 cmd = 20.26 Jogging 1 start source または 20.27 で設定したソースの状態 
Jogging 2 start source
寸動許可 = 20.25 でセッ ト したソースの状態 Jogging enable
始動 cmd = ド ライブ始動指令の状態。

段階
寸動 
cmd 寸動許可

Start 
cmd 説明

1～ 2 1 1 0 ド ライブは寸動機能の加減速に基いて寸動速度まで加速し

ます。

2～ 3 1 1 0 ド ライブは寸動指令に従います。

3～ 4 0 1 0 ド ライブは寸動機能の加減速に基いて速度ゼロまで減速し

ます。

4～ 5 0 1 0 ド ライブが停止しました。

5～ 6 1 1 0 ド ライブは寸動機能の加減速に基いて寸動速度まで加速し

ます。 

6～ 7 1 1 0 ド ライブは寸動指令に従います。

7～ 8 0 1 0 ド ライブは寸動機能の加減速に基いて速度ゼロまで減速し

ます。

8～ 9 0 1->0 0 ド ライブが停止しました。 寸動許可信号がオンである限

り、 始動指令は無視されます。 寸動許可信号がオフになる

と、 新しい始動指令が必要になります。

9～ 10 x 0 1 ド ライブは選択した加減速 (パラメータ  23.11～ 23.19) 
に基づき、 指令速度まで加速します。

2 31 4 5 6 8 11 13 1415 16 t7 189 1210 17

寸動 cmd

寸動許可

始動 cmd

速度
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696ページのブロック図も参照して ください。

注意 ：

• ド ライブがローカル制御のとき、 寸動は利用できません。

• ド ライブ始動コマンドがオンの時、 または寸動が許可されている時にド ライブ
が始動押した場合は、 寸動は行なえません。 寸動許可が切れた後ドライブを始
動するには、 新たな始動コマンドが必要です。

警告 !始動指令がオンの時に有効にした寸動は、 始動指令がオフになると同
時に作動します。

• 寸動機能がどちらも有効化された場合、 最初に有効化されたものが優先されま
す。

• 寸動には回転数制御モードが使用されます。

• 加減速の S 字時間 (パラメータ  23.16…23.19) は、 寸動加減速には適用されませ
ん。

• フ ィールドバスを通じて有効化された寸動機能 (06.01 Main control word、 ビッ
ト  8～ 9 参照 ) は、 寸動で設定した指令および加減速時間を利用しますが、 寸
動有効化信号は不要です。

設定

パラ メータ  20.25 Jogging enable (234ページ ) および 20.26 Jogging 1 start source 
(235ページ )、 20.27 Jogging 2 start source (235ページ )、 22.42 Jogging 1 ref (253

10～ 11 x 0 1 ド ライブは速度指令に従います。

11～ 12 x 0 0 ド ライブは選択した加減速 (パラ メータ  23.11～ 23.19) 
に基づき、 速度ゼロまで減速します。

12～ 13 x 0 0 ド ライブが停止しました。

13～ 14 x 0 1 ド ライブは選択した加減速 (パラ メータ  23.11～ 23.19) 
に基づき、 指令速度まで加速します。

14～ 15 x 0->1 1 ド ライブは速度指令に従います。 始動指令がオンであるか

ぎり、 寸動許可信号は無視されます。 始動スイッチをオフ

にしたとき、 寸動許可信号がオンだった場合、 即座に寸動

が開始します。

15～ 16 0->1 1 0 始動指令がオフになります。 ド ライブは選択した加減速 (
パラ メータ  23.11～ 23.19) に基づき、 減速を開始します。
寸動指令がオンになると、 減速しているド ライブが寸動機

能の加減速に従い減速を行います。

16～ 17 1 1 0 ド ライブは寸動指令に従います。

17～ 18 0 1->0 0 ド ライブは寸動機能の加減速に基いて速度ゼロまで減速し

ます。

段階
寸動 
cmd 寸動許可

Start 
cmd 説明
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ページ )、 22.43 Jogging 2 ref (253ページ )、 23.20 Acc time jogging (261ページ )、 
23.21 Dec time jogging (261ページ )。

■ V/f 制御
モーターの制御方法として、 DTC ( ダイレク ト トルク制御 ) の代わりに V/f 制御を選
択することも可能です。 V/f 制御では、 ド ライブは回転数または周波数の指令によっ
て制御されます。 しかし、 ダイレク ト トルク制御のような優れたパフォーマンスは 
V/f 制御では得ることができません。

次のような場合、 V/f 制御モードを使用することをお勧めします。
• モーターの定格電流がドライブの定格出力電流の 1/6 未満だった場合
• モーターを接続せずにド ライブを使用する場合 (例えばテスト目的で )
• ド ライブに正弦波フ ィルターがついている場合
• ド ライブが昇圧ト ランスを用いて高圧モーターを駆動する場合、 または
• ド ライブに複数台のモーターが使用され、 以下の状況が発生している場合

• 負荷がモーター間で均等に配分されていない
• モーターの大きさが異なる
• モーターのオートチューニング (ID run) 後、 モーターが交換される

V/f 制御で、 い くつかの標準機能が使用不可能な場合

「ド ライブの操作モード」 のセクシ ョ ン (22 ページ ) を参照して ください。

V/f 制御での IR 補正

IR 補正 (電圧ブースト とも ) は、 モー
ター制御モードが V/f 制御のときのみ利
用できます。 IR 補正を有効にすると、 ド
ライブは低回転時のモーターに追加の電
圧ブースト を行います。 IR 補正は、 始動
トルクが大きい用途に用いると便利で
す。 昇圧で用いる場合は、 0 Hz ではト
ランスから電圧を供給できないため、 ゼ
ロ周波数周辺での補正を設定するため、
追加のブレイクポイン トが利用できま
す。

直接トルク制御 (DTC) では、 IR 補正が不可能か、 または自動で適用されるため不要
となります。

設定

• パラメータ  19.20 Scalar control reference unit (222 ページ )、 97.12 IR comp 
step-up frequency (537ページ )、 97.13 IR compensation (538ページ ) および 
99.04 Motor control mode (542ページ )。

• パラメータグループ 28 Frequency reference chain (周波数指令チェーン ) ( 296 
ページ )。

モーター電圧

f (Hz)

IR 補正

補正なし
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■ 磁極位置検出

磁極位置検出は、 永久磁石同期モーターの磁束の角位置、 またはリラクタンス型同
期電動機の磁気軸を設定するための自動測定ルーティンです。 モーターの制御で
は、 モータートルクを正確に制御するために、 回転子磁束の絶対位置が必要となり
ます。

アブソリュートエンコーダやレゾルバなどのセンサーは、 回転子のゼロ角とセン
サーのゼロ角との間のオフセッ トが設定された後、 常に回転子の位置を示します。
一方、 標準のパルスのエンコーダは、 回転子が回転するが初期位置が分からない場
合、 回転子位置を設定します。 しかしパルスエンコーダは、 初期位置の精度が低く
てもホールセンサーが備わっていれば、 アブソリュートエンコーダとして使用でき
ます。 ホールセンサーは、 1 回転中に 6 回状態変更を行ういわゆる通信パルスを生
成します。 そのため、 1 回転のうちのどの 60°部分に初期位置が来るかのみがわか
ります。

多くのエンコーダは各回転中に一度ゼロパルス (Z パルスとも呼ばれる ) を出しま
す。 ゼロパルスの位置は固定されています。 モーター制御に使用されるゼロ位置と
してこの位置がわかっている場合、 ゼロ位置時での回転子の位置もわかります。

ゼロパルスを使用すると、 より安定した回転子位置測定が可能となります。 エン
コーダから得られる初期値はゼロのため、 始動中に回転子位置を設定しなければな
りません。 磁極位置検出ルーティンにより位置は決まりますが、 位置誤差のリスク
もあります。 ゼロパルス位置が予めわかっている場合は、 始動後最初にゼロパルス
が検知されたらすぐに、 磁極位置検出による位置を修正することができます。

アブソリュートエンコーダ / レゾルバ

回転子

N

S
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磁極位置検出ルーティンは次のような場合、 永久磁石同期モーターやリラクタンス
型同期電動機で実行できます。

1. アブソリュートエンコーダ、 レゾルバ、 または通信信号を使ったエンコーダが
使用される場合、 回転子とエンコーダ位置の差の一度の計測で

2. インクリ メンタルエンコーダが使用される場合、 電源投入ごとに

3. 開ループモーター制御において、 毎回の始動時の回転子位置測定で

4. 電源投入後最初の始動前にゼロパルス位置の測定が必要な場合に

注意 ：閉ループの制御においては、 モーターのオートチューニング (ID run) 後、 磁
極位置検出ルーティンは自動的に行われます。 磁極位置検出ルーティンは必要な場
合は、 始動前にも自動的に行われます。

開ループ制御では、 回転子のゼロ角が始動前に設定されます。 閉ループの制御にお
いてはセンサーがゼロ角を示すと、 磁極位置検出で回転子の実際の角度が決められ
ます。 センサーと回転子の実際の角度は通常合わないので、 角度のオフセッ ト を決
めなければなりません。 磁極位置検出モードにより、 開ループ、 閉ループ両方の制
御でこの操作がどのように行われるか決定します。

モーター制御で使用する回転子位置のオフセッ トは、 ユーザーにより決めることが
可能です。 パラ メータ  98.15 Position offset user を参照して ください。 磁極位置検
出ルーティンによっても結果がこのパラメータに書き込まれることに注意して くだ
さい。 98.01 User motor model mode によってユーザー設定が有効になっていな く
ても、 結果は更新されます。

注意 ：開ループ制御ではシャフ トが残留磁束の方向に回転するので、 モータの始動
時には常に回転します。

06.21 Drive status word 3 のビッ ト  4 は回転子位置がすでに決められているかどう
かを示します。

磁極位置検出モード

磁極位置検出モードはい くつか用意されています。 (パラメータ  21.13 Autophasing 
mode を参照 )

ケース 1 (上記リスト参照 )回では、 最も確実で正確な方法である回転モード  
(Turning) を推奨します。 回転モードでは、 回転子位置を決めるためモーターシャフ
トが前後に (±360/極対数 )°回転します。 ケース 3 (開ループ制御 ) ではシャフ トは 
1 方向のみに回転し、 角度もより小さ く なります。

も うひとつの回転モード、 Turning with Z-pulse は摩擦が大きいなどの理由により通
常の回転モードの使用が難しい場合に使用できます。 このモードでは、 エンコーダ
からゼロパルスが検出されるまで、 回転子はゆっ く り と回転します。 初めてゼロパ
ルスが検知されると、 その位置はパラメータ  98.15 Position offset user に保存され、
微調整のためにそれを編集することができます。 ゼロパルスエンコーダでこのモー
ドを使用することは、 必須ではないことに注意して ください。 開ループ制御では、
2つの回転モードは同じです。
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静止モード  (Standstill 1、 Standstill 2) は、 モーターが回転できない場合 (負荷が接
続されているなど ) に使用できます。 モーターと負荷の特性は異なるため、 最も適
切な静止モードを見つけるためのテストが必要です。

ド ライブは、 開ループまたは閉ループの制御でモータが始動する際の、 回転子の位
置を決めることができます。 この状況では、 21.13 Autophasing mode の設定は効果
がありません。

磁極位置検出ルーティンは失敗することもあるので、 ルーテ ィンを何度か行なって
パラ メータ  98.15 Position offset user の値をチェ ックすることをお勧めします。

モーターの推定角度が測定角度と大き く異なる場合は、 運転しているモーターに磁
極位置検出重故障 (3385 Autophasing (磁極位置検出 )) が起こることがあります。
これは次の場合などに発生します。

• モーターシャフ トでエンコーダがスリ ップしている。
• 98.15 に不正な値が入力された。 Position offset user
• 磁極位置検出ルーティンが行われる前に、 モーターは既に回転している。
• Turning 21.13 に Autophasing mode が選択されているがモーターがロックされ
ている。

• Turning with Z-pulse モードが 21.13 Autophasing mode に選択されているが、
モーター回転中にゼルパルスが検出されない。

• 99.03 で誤ったモーターの種類が選択された。 Motor type
• モーターのオートチューニングが失敗した。

設定および診断

パラ メータ  06.21 Drive status word 3 (135 ページ )、 21.13 Autophasing mode (243
ページ )、 98.15 Position offset user (541ページ ) および 99.13 ID run requested 
(546ページ )。

■ 電磁ブレーキ

ドライブは、 モーターの磁化レベルを上げることでより大きな減速が可能になりま
す。 モーターの磁束が強まることで、 モーターの減速中に発生するエネルギーを
モーターの熱エネルギーに変換できます。

TBr
TN

20

40

60

(%)
モーター
回転数

磁束ブレーキなし

磁束ブレーキ

TBr = ブレーキングトルク
TN = 100 Nm

磁束ブレーキ

磁束ブレーキなし
t (s) f (Hz)
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ド ライブはモーターの状態を継続的に、 つまり磁束ブレーキ中にも監視します。 そ
のため、 磁束ブレーキはモーターの停止時および回転数変更時のどちらでも使用で
きます。 磁束ブレーキの他の利点として、

• 停止指令が出た後すぐにブレーキングが開始します。 本機能はブレーキングが
開始できるようになるまで磁束が弱まるのを待つ必要がありません。

• 誘導モーターの冷却が効率的に行われます。 モーターの回転子ではな く、 固定
子の電流が磁束ブレーキ中に強まります。 固定子は回転子よりはるかに効率よ
く冷却します。

• 磁束ブレーキは誘導モーターと永久磁石同期モーターで使用できます。

2 種類のブレーキの強さを使用できます。
• 穏やかな減速では、 磁束ブレーキを用いない場合より速い減速が行われます。
モーターの過熱を防ぐため、 モーターの磁束レベルは制限されます。 

• フル減速では、 利用可能な電流をほぼすべて使い、 機械ブレーキエネルギーを
モーターの熱エネルギーに変換します。 穏やかな減速と比べ、 減速の時間が短
縮されます。 周期的にこれを利用すると、 モーターの加熱が大き く なる場合が
あります。

警告 ：磁束ブレーキによって生じる熱エネルギーの緩和についての評価を
行って ください。

設定

パラメータ  97.05 Flux braking (534 ページ )。

■ 直流磁化

モーターに直流磁化を行い、

• モーターを過熱して結露を取り除いたり防ぐことができ、

• ゼロ速度またはその近く で回転子をロックすることができます。

予熱

モーターの予熱機能を利用して、 停止しているモーターの結露を防いだり、 始動前
に結露を取り除いたりすることができます。 予熱はモーターに直流電流を送って結
線を過熱します。

予熱は始動時または他の直流励磁機能の 1 つを有効にした時に、 無効にできます。
ド ライブが停止していると、 セーフ トルクオフ機能、 ド ライブの重故障の状態また
はプロセス PID のスリープ機能により、 ド ライブの予熱は無効となります。 予熱は
ドライブが停止してから  1 分経ってからのみ開始できます。

予熱を制御するデジタル信号は、 パラ メータ  21.14 Pre-heating input source により
選択されます。 過熱電流はパラメータ  21.16 Pre-heating current で設定します。
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予備励磁

予備励磁は、 モーターを始動する前の直流磁化を指します。 選択した始動モード  
(21.01 Start mode または 21.19 Scalar start mode) により、予備励磁を用いて、最大
でモーターの定格トルクの 200% の、 可能な限り高い始動トルクをかけることがで
きます。 予備励磁の時間 (21.02 Magnetization time) を調整することで、 モーターの
始動と、 例えば機械ブレーキの解除を同期することが可能です。

直流ホールド

この機能により、 通常作動中に、 回転子を (ほぼ ) 速度ゼロで固定することが可能
になります。 直流ホールドはパラメータ 21.08 DC current control で有効化します。
指令およびモーターの速度がどちらも一定低下 (パラメータ  21.09 DC hold speed) 
になったとき、 ド ライブは正弦波電流の発生を止め、 モーターに直流を流します。
電流はパラメータ  21.10 DC current reference で設定します。 指令がパラ メータ  
21.09 DC hold speed を超えた後は、 通常のドライブ動作を行います。

注意 ：

• 直流ホールドは、DTC モーター制御モード  (22 ページ参照 ) の回転数制御でのみ
使用可能です。

• この機能により、 回転子の位置によって決まる 1 相にのみ、 直流電流が流れま
す。 戻り電流は他の相で共有されます。

停止後の励磁

モーター停止後も、 モーターの励磁を一定時間継続します (パラメータ  21.11 Post 
magnetization time)。 これにより機械が負荷下、 例えば機械ブレーキが動作する前
に動くのを防ぎます。 停止後励磁はパラメータ  21.08 DC current control で有効化し
ます。 磁化電流はパラメータ  21.10 DC current reference で設定します。

指令

モーター速度 直流ホールド

21.09 DC hold speed

t

t
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注意 ：停止後の励磁は、 回転数制御が、 DTC モーター制御モード  (22 ページ参照 )、
および停止モードに加減速停止を選択している場合のみ (パラメータ  21.03 Stop 
mode 参照 ) 有効です。

継続励磁

フ ィールドバスコン ト ロールワードのユーザービッ トなどデジタル信号を選択し
て、 継続励磁を有効にすることができます。 これはモーターを停止して、 (新しい材
料が処理されるまで待機している場合など ) その後先に励磁することな く直ちに始
動したい時に役立ちます。

注意 ：継続励磁は、 回転数制御が、 DTC モーター制御モード  (22 ページ参照 )、 お
よび停止モードに加減速停止を選択している場合のみ (パラメータ  21.03 Stop 
mode 参照 ) 有効です。

警告 ： モーターは、 例えば強制換気等で、 継続励磁により発生する熱エネル
ギーを吸収または分散するよう設計されていなければなりません。

設定

Parameters 06.21 Drive status word 3 (135 ページ ) 、 21.01 Start mode 、 21.02 
Magnetization time 、 21.08…21.12 、 21.14 Pre-heating input source および 21.16 
Pre-heating current (236 ページ )。
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アプリケーシ ョ ン制御

■ アプリケーシ ョ ンマクロ

アプリケーシ ョ ンマクロは事前設定されたアプリケーシ ョ ンパラ メータ編集および 
I/O 設定です。 93ページの 「アプリケーシ ョ ンマクロ」 の章を参照して ください。

■ プロセス PID 制御 ：
ド ライブには内蔵プロセス PID コン ト ローラがあります。 このコン ト ローラは圧力
または流れ、 液面高さなどのプロセス変数 の制御に利用できます。

プロセス PID 制御では、 ド ライブに対して速度指令のかわりにプロセス指令 (設定
点 ) が設けられています。 実際の値 ( プロセスフ ィードバック ) がドライブに戻さ
れます。 プロセス PID 制御は測定したプロセス量 (実際の値 ) を好ましい水準 (設
定点 ) にとどめるため、 ド ライブ速度を調整します。

簡略化した下のブロック図でプロセス PID 制御を説明しています。 より詳細なブ
ロック図は、 708 ページでご覧いただけます。

制御プログラムは、 いつでも必要なときに変更可能な、 すべてを揃えたプロセス 
PID コン ト ローラ設定セッ ト を 2 つ備えています。 パラ メータ  40.57PID set1/set2 
selection をご覧ください。

注意 ： プロセス PID 制御は、 外部制御でのみ行えます。 「ローカル制御 vs. 外部制
御」 のセクシ ョ ン ( 20ページ ) をご覧ください。

プロセス 
PIDAI1

プロセス

の実際の

値

AI2

• • •
D2D
FBA

設定点

速度、 トルク、 周
波数指令チェーンフ ィルター

制限
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プロセス PID コン ト ローラのクイック設定

1. プロセス PID コン ト ローラを有効にします (パラメータ  40.07 Set 1 PID 
operation mode)。

2. フ ィードバック信号を選択します (パラメータ  40.08…40.11)。

3. 設定点信号を選択します (パラメータ  40.16…40.25)。

4. ゲイン、 積分時間、 微分時間および PID 出力レベル (40.32 Set 1 gain、 40.33 
Set 1 integration time、40.34 Set 1 derivation time, 40.36 Set 1 output min および 
40.37 Set 1 output max) を設定します。

5. PID コン ト ローラ出力はパラ メータ  40.01～ Process PID output actual で表示し
ます。 例えば、 22.11 Speed ref1 source をソースとして選択します。

プロセス PID 制御のスリープ機能

スリープ機能は、 PID 制御で比較的長時間需要度が低いとき ( タンクが規定水位の
ときなど ) 使用できます。 そのような時は、 システムの効率的な運転域以下でゆっ
く りモーターを運転する代わりに、 スリープ機能でモーターを完全に停止してエネ
ルギーを節減することができます。 フ ィードバックが変更されると、 PID コン ト
ローラにより ド ライブはウェイクアップします。

例 ： ド ライブが増圧ポンプを制御します。 夜間は水の消費量が低下します。 結果と
して、 プロセス PID 制御がモーターの速度を低下させます。 しかし、 パイプでの自
然損失と、 低速なため低効率となっている遠心力ポンプにより、 モーターは回転を
止めません。 スリープ機能はこの低回転を検知し、 スリープ遅れ時間経過後、 不要
な揚水を停止します。 ド ライブはスリープモードに移行しますが、 水圧の監視は続
けます。 水圧がウェイクアップ基準 (設定点 - ウェイクアップ偏差 ) を下回ると、
ウェイクアップ遅れ時間の経過後、 揚水を再開します。
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ト ラ ッキング

ト ラ ッキングモードでは、 PID ブロック出力はそのままパラメータ  40.50 ( または 
41.50) の値 Set 1 tracking ref selection となります。PID コン ト ローラの内部 I 項は、
出力に過渡が生じないよう設定されています。 ト ラ ッキングモードを許可した場
合、 通常のプロセスコン ト ロール動作の再開時の急激な変動を防ぐことができま
す。

設定

• パラメータ  96.04 Macro select ( マクロ選択 )
• パラメータグループ 40 Process PID set 1 ( プロセス PID セッ ト  1) (371ページ ) 
と  41 Process PID set 2 ( プロセス PID セッ ト  2) (389ページ )。

ウェイクアップレベル
(設定点 - ウェイクアップ偏差 [40.47])

t < tsd

PID コン ト ローラ出力

実際の値

STOP

tsd = スリープ遅れ時間
(40.44)

スリープレベル 
(40.43)

START

ウェイクアップ遅れ時間 
(40.48)

tsd

設定点

時間

スリープブーストステップ (40.46)

スリープモード

スリープブースト時間 (40.45)

時間

時間

非反転
(40.31 = Not inverted (Ref - Fbk))

ウェイクアップレベル
(設定点 + ウェイクアップ偏差 [40.47])

実際の値

時間

反転 (40.31 = Inverted (Fbk - Ref))
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■ モーターポテンシ ョ メーター

モーターのポテンシ ョ メーターは、 パラ メータ  22.73 Motor potentiometer up 
source と  22.74 Motor potentiometer down source が選んだ 2 つのデジタル信号を用
いて値を上下させるカウンターの役割を果たします。 ド ライブの停止時にはこれら
の信号が無効となることに注意して ください。

22.71 Motor potentiometer function を有効にした場合、 モーターポテンシ ョ メー
ターは 22.72 Motor potentiometer initial value で設定した値を仮定します。 22.71 で
選択したモードによって、 停止または動力サイクルを通じてモーターポテンシ ョ
メーターの値は維持されるかリセッ ト されるかが決定します。

値の最小値 (22.75 Motor potentiometer ramp time) から最大値 (22.76 Motor 
potentiometer min value) への変化、 またはその逆という形で、 変化率は 22.77 
Motor potentiometer max value
で規定されます。 上下信号が同時にオンになった場合、 モーターポテンシ ョ メー
ターの値は変化しません。

機能の出力は 22.80 Motor potentiometer ref act により示されていて、 22.11 Speed 
ref1 source のような選択パラメータのソースとして直接設定することができます。

以下の例はモーターポテンシ ョ メーターの値の振る舞いを示しています。

設定

パラメータ  22.71～ 22.80 (254 ページ )。

0

1

0

1

0
22.80

22.74

22.73

22.77

22.76

22.75
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■ 機械ブレーキ制御

機械ブレーキは、 ド ライブが停止したか、 電力が供給されない際にモーターと機械
の速度をゼロにするために用いられます。 ブレーキの制御論理回路はパラメータグ
ループ 44 Mechanical brake control (機械ブレーキ制御 ) およびい くつかの外部信号
の設定を遵守し、 70ページの図に示されたように動作します。 以下の表はブレーキ
の状態と推移を表した状態図です。 72 ページのタイ ミングチャートは閉 -開 -閉
シーケンスの一例です。

ブレーキ制御ロジックの入力

ドライブの始動指令 (06.16Drive status word 1 のビッ ト  5) はブレーキ制御ロジック
の主要な制御ソースです。 オプシ ョ ンの外部開信号 /閉信号は、 44.12 Brake close 
request で選択できます。 2つの信号は次のように相互に作用します。
• 始動コマンド  = 1 および 44.12 Brake close request で選択した信号 = 0 → ブ
レーキに開要求

• 始動コマンド  = 0 または 44.12 Brake close request で選択した信号 = 1
→ ブレーキに投入要求

も う一つの外部信号 (例えば、 高レベルの制御システム ) はパラメータ  44.11 Keep 
brake closed 経由で接続され、 ブレーキが開状態になるのを防ぎます。

制御ロジックの状態に影響をおよぼすも う一つの信号は、

• ブレーキステータスの確認 (オプシ ョ ン 44.07 Brake acknowledge selection によ
り設定 )、

• 06.11 Main status word のビッ ト  2 ( ド ライブが指令に従う準備ができているかど
うかを示す )。

• 06.16 Drive status word 1  のビッ ト  6 ( ド ライブが変調を続けているかどうかを
示す )。

• オプシ ョ ンの FSO-xx 安全機能モジュール。

ブレーキコン ト ロール論理回路の出力

機械ブレーキはパラメータ  44.01 Brake control status のビッ ト  0 で制御します。 こ
のビッ トはリレー出力 ( または出力モードのデジタル入力 /出力 ) のソースとして選
択し、 リレーを通じてブレーキのアクチュエータに配線されます。 73 ページの配線
例を参照して ください。

様々な状況下で、 ブレーキコン ト ロールの論理回路は、 ド ライブコン ト ロールの論
理回路に対し、 モーターの回転数維持、 トルク増加、 または定められた加減速に
従った減速を要求します。 こ う した要求は 44.01 Brake control status で確認できま
す。

設定

パラメータグループ 44 Mechanical brake control (機械ブレーキ制御 ) (395 ページ )。
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ブレーキ状態図

状態説明

状態名 説明

BRAKE DISABLED ブレーキ制御が無効に (パラメータ  44.06 Brake control enable = 0、 パラ メー
タ  44.01 Brake control status b4 = 0) なっています。 ブレーキが投入状態 
(44.01 Brake control status b0 = 0) です。

BRAKE OPENING ：
BRAKE OPENING WAIT ブレーキを開にする要求が行われました。 負荷を正しい位置に保つために、

運転ロジックはトルクを開トルクまで増やすように要求されています (44.01 
Brake control status b1 = 1 および b2 = 1)。 44.11 Keep brake closed  の状態が
チェ ックされます。 一定時間 0 でない場合、 ド ライブは重故障でト リ ップ
71A5 Mechanical brake opening not allowed (機械ブレーキの 「開」 不可 ) し
ます。 *.

BRAKE OPENING DELAY 開条件が満たされ開信号が有効化されました (44.01 Brake control status b0 が  
に設定 )。 開要求が解除されます (44.01 Brake control status b1 → 0)。 44.08 
Brake open delay ( ブレーキ開要求遅れ時間 ) が経過するまで、 ド ライブの速
度制御により負荷が維持されます。

この時点で、 もし  44.07 Brake acknowledge selection が No acknowledge に
設定されていると、 論理回路は BRAKE OPEN 状態に移行します。 確認応答信
号のソースが選択されていると、 その状態が確認されます。 状態が 「ブレー
キの開状態」 でない場合は、 ド ライブは 71A3 Mechanical brake opening 
failed (機械ブレーキの 「開」 に失敗 ) 重故障でト リ ップ します。 *.

BRAKE OPEN ブレーキが開状態 (44.01 Brake control status b0 = 1) です。 維持要求が解除さ
れ (44.01 Brake control status b2 = 0)、 ド ライブが指令に従う ことが可能とな
りました。

BRAKE CLOSING 
DELAY

BRAKE CLOSING WAIT

BRAKE DISABLED BRAKE OPENING

BRAKE OPENING WAIT

BRAKE OPENING 
DELAY

BRAKE CLOSED

BRAKE OPENBRAKE CLOSING

(あらゆる状態から )

1

(あらゆる状態から )

2

3

4

5

6

6

6

7

8

9

3

10
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状態変化の条件 ( )

BRAKE CLOSING ( ブレーキ閉要求 )
BRAKE CLOSING WAIT ブレーキ投入要求が行われました。 ド ライブの論理回路に対し、 停止まで一

定の速度減の要求 (44.01 Brake control status b3 = 1) が行われました。 開信号
が有効な状態 (44.01 Brake control status b0 = 1) です。 ブレーキの論理回路は
モーター速度が 44.14 Brake close level で設定した間 44.15 Brake close level 
delay を継続して下回り続けるまでこの状態です。

BRAKE CLOSING DELAY 投入の条件が満たされました。 開信号が無効となり  (44.01 Brake control 
status b0 → 0) 閉トルクが 44.02 Brake torque memory に書き込まれます。 一
定での速度減の要求は維持されます (44.01 Brake control status b3 = 1)。 ブ
レーキの論理回路は 44.13 Brake close delay ( ブレーキ閉要求待機 ) が経過す
るまでこの状態です。

この時点で、 もし  44.07 Brake acknowledge selection が No acknowledge に
設定されていると、 論理回路は BRAKE CLOSED 状態に移行します。 確認応
答信号のソースが選択されていると、 その状態の確認を行います。 状態が
「BRAKE CLOSED ( ブレーキ投入状態 )」 でない場合は、 ド ライブは A7A1 
Mechanical brake closing failed (機械ブレーキの投入に失敗 ) 警報を生成しま
す。 もし  44.17 Brake fault function = Fault の場合は、 ド ライブは 71A2 
Mechanical brake closing failed (機械ブレーキの 「閉」 に失敗 ) の後重故障で
ト リ ップ 44.18 Brake fault delay します。

BRAKE CLOSED ブレーキが投入状態 (44.01 Brake control status b0 = 0) です。 ド ライブは必ず
しも変調するとは限りません。

開ループ ( エンコーダなし ) に関する注意変調中のドライブに対するブレーキ
投入要求によりブレーキが閉じた状態が 5 秒より長く続く と  (パラ メータ  
44.12 または FSO-xx 安全機能モジュールにより )、 ブレーキが強制的に閉じ
ド ライブは重故障 71A5 Mechanical brake opening not allowed (機械ブレーキ
の 「開」 不可 ) でト リ ップします。

* 44.17 Brake fault function で警報を選択することもできます。 その場合ドライブは変調を続けこの状態が
維持されます。

1 ブレーキ制御が無効に (パラメータ  44.06 Brake control enable → 0)。
2 06.11 Main status word、 ビッ ト  2 = 0 またはオプシ ョ ンの FSO-xx 安全機能モジュールによりブ

レーキが強制的に投入されます。

3 ブレーキを開にする要求が行われ、 44.16 Brake reopen delay が経過しました。
4 ブレーキの開条件 (44.10 Brake open torque など ) が満たされ、 44.11 Keep brake closed = 0。
5 44.08 Brake open delay が経過し、 ブレーキの開ステータス確認 (44.07 Brake acknowledge 

selection で選択した場合 ) が受領されました。
6 ブレーキ投入要求が行われました。

7 44.14 Brake close level 以上モーター速度が閉速度を下回っています 44.15 Brake close level delay。
8 44.13 Brake close delay が経過し、 ブレーキの投入確認応答 (44.07 Brake acknowledge selection で

選択した場合 ) を受信しました。
9 ブレーキを開にする要求が行われました。

10 ブレーキ制御が有効に (パラメータ 44.06 Brake control enable → 1)。

状態名 説明

n
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タイムチャート

下図は簡略化したタイムチャートで、 ブレーキ制御機能の動作を表しています。 上
記状態図を参照して ください。

Ts ブレーキ開での始動トルク  (パラ メータ  44.03 Brake open torque reference)
Tmem 保存されたブレーキ投入時のトルク値 (44.02 Brake torque memory)
tmd モーター励磁遅れ時間

tod ブレーキ開の遅れ時間 (パラ メータ  44.08 Brake open delay)
ncs ブレーキ投入速度 (パラメータ  44.14 Brake close level)
tccd ブレーキ投入指令の遅れ時間 (パラメータ  44.15 Brake close level delay)
tcd ブレーキ投入の遅れ時間 (パラ メータ  44.13 Brake close delay)
tcfd ブレーキ投入重故障の遅れ時間 (パラメータ  44.18 Brake fault delay)
trod ブレーキ再開放の遅れ時間 (パラ メータ  44.16 Brake reopen delay)
BOW BRAKE OPENING WAIT
BOD BRAKE OPENING DELAY
BCW BRAKE CLOSING WAIT
BCD BRAKE CLOSING DELAY

開始指令 (06.16 b5)

運転 (06.16 b6)

Tmem

1 2 3 4 5 6 7 8 9

準備完了指令
(06.11 b2)

トルク指令

速度指令

ブレーキ制御信号
(44.01 b0)

開トルク要求
(44.01 b1)

減速停止要求
(44.01 b3)

停止要求保持
(44.01 b2)

tod

Ts

ncs

tccd

t tcfd

trod

BRAKE 
CLOSED状態

BRAKE 
CLOSEDBRAKE OPEN

BRAKE OPENING BRAKE CLOSING

BOW BOD BCW BCD

tmd
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配線例

下図はブレーキ制御の配線例です。 ブレーキ制御回路と配線は、 お客様サイドでの
調達、 据付けになります。

警告 ! ブレーキコン ト ロール機能を備えたド ライブを機械に組み込む場合は、
作業員の安全規則を満たしていることを確認して ください。 周波数変換器 

(IEC 61800-2 の定めるコンプリート ド ライブモジュールまたはベーシック ド ライブ
モジュール ) は、 欧州機械指令および関連基準では安全装置とは認められていませ
ん。 そのため、 機械全体の作業員に対する安全は、 特定の周波数変換器の機能 (例
えばブレーキコン ト ロール機能 ) によって行われる必要があり、 かつ用途ごとの規
則を満たした状態で対応する必要があります。

ブレーキはパラメータ  44.01 Brake control status のビッ ト  0 で制御します。 ブレー
キ確認の信号 ( ステータス監視 ) をパラ メータ  44.07 Brake acknowledge selection 
で選択します。 この例では、

• パラメータ  10.24 RO1 source は Open brake command に設定し  (すなわち 
44.01 Brake control status のビッ ト  0)、

• パラメータ  44.07 Brake acknowledge selection は DI5 に設定します。

モーター

M

115/230 VAC

ド ライブコン ト ロールユニッ ト

機械ブレーキ

ブレーキ制御回路

緊急ブレーキ

XRO1

1 NC

2 COM

3 NO

XD24

XDIO

4 +24VD

5 DI5
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直流電圧制御

■過電圧制御

中間直流リンクの過電圧制御は、 主にモーターが発電モード時に必要となります。
モーターの減速時、 または負荷が軸出力を超え、 出力周波数より速く軸が回転して
いるときにモーターは発電されます。 直流出力が過電圧制御の制限値を超えること
を避けるため、 電圧が制限値に達したとき、 過電圧コン ト ローラが自動的にトルク
を下げます。 また電圧が制限値に達した場合、 過電圧コン ト ローラは設定された減
速時間を伸ばします。 減速時間を短くするにはブレーキチ ョ ッパおよび抵抗器が必
要です。

■ 低電圧制御 (瞬時停電補償 )
電源電圧を喪失した場合、 ド ライブは回転しているモーターの運動エネルギーを
使って作動を続けます。 モーターが回転を続け、 ド ライブに電力を供給する限り ド
ライブは完全に機能します。 停電後も、 電磁接触器 ( もしあれば ) が投入状態であ
ればドライブは作動し続けます。

注意 ：電磁接触器があるユニッ トは、 短時間の電源喪失時にも接触器の制御回路が
投入されるよう、 ホールド回路 (UPS 等 ) を備えている必要があります。

130

260

390

520

1.6 4.8 8 11.2 14.4
t (s)

UDC

fout

TM

UDC = ド ライブの DC リンク電圧、 fout = ド ライブの出力周波数、 TM = モーターのトルク
定格負荷で電源喪失 (fout = 40 Hz)。 DC リンクの直流電圧が最小制限値まで低下します。 主電源がオフで
ある限り、 コン ト ローラが電圧を安定させます。 ド ライブがモーターを発電モードで運転します。 モー
ター速度は低下しますが、 モーターが十分な運動エネルギーを持っている限り ド ライブは動作できます。

Umains

20

40
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80

40

80
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160

UDC
(V DC)

fout
(Hz)

TM
(Nm)
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自動再始動

電力供給の停止が短時間 (最長 5 秒 ) で、 かつド ライブが冷却ファンなしに 5 秒間
作動できるなら、 自動再始動機能を使う ことでド ライブを自動的に再始動すること
ができます。

この機能を有効にすると、 電力が供給されない場合に以下の方法で再始動を行いま
す。

• 低電圧によるエラーを差し止めます ( ただし警告は行います )。
• 変調および冷却を止めることで、 エネルギー残量の消費を抑えます。

• 直流回路のプリチャージを有効にします。

パラ メータ  21.18Auto restart time の設定した時間が経過する前に直流電圧が復活
し、 始動信号がまだオンの場合、 通常の動作を続けます。 しかし、 もし直流電圧が
その時点でもまだ低すぎる場合、 ド ライブは 3280Standby timeout (待機時間のタイ
ムアウト )の重故障でト リ ップします。

警告 !機能をアクテ ィブ化する前に、 危険が生じないことを確認して くださ
い。 この機能はドライブを自動的に再始動させ、 電力供給の停止後も動作を

続行します。

■ 電圧制御と ト リ ップ制限値

中間直流電圧レギュレータの制御と ト リ ップ制限値は、 供給電圧、 ド ライブ、 イン
バータの種類に関連しています。 直流電圧はライン間電圧の約 1.35 倍で、 パラ メー
タ  01.11 DC voltage に表示されます。

全レベルはパラメータ  95.01 Supply voltage で選択した供給電圧域と関連していま
す。 次の表は、 選択した直流電圧レベルをボルト と  UDCmax のパーセン ト  (供給電
圧域の上限での直流電圧 ) で表示します。



76   プログラムの機能
設定

パラメータ  01.11 DC voltage (115 ページ ) および 30.30 Overvoltage control (317 
ページ )、 30.31 Undervoltage control (317 ページ )、 95.01 Supply voltage (511 ペー
ジ )、 95.02 Adaptive voltage limits (511 ページ )。

■ ブレーキチ ョ ッパ

減速しているモーターから生じたエネルギーを処理する役割を持っているのがブ
レーキチョ ッパです。 直流電圧が十分に高く なると、 チ ョ ッパが直流回路を外部の
ブレーキ抵抗器へと接続します。 チ ョ ッパはパルス幅変調の原則に従って作動しま
す。

ACS880 ド ライブ内蔵ブレーキチ ョ ッパは、直流リンク電圧が 1.156 × UDCmax に達
すると動作を始めます。 供給電圧域により、 100% パルス幅は約 1.2 × UDCmax で到
達します。 上記の 電圧制御と ト リ ップ制限値 の下の表を参照して ください。
(UDCmax は、 交流供給電圧域の最大値の際の直流電圧です )外部ブレーキチ ョ ッパ
の情報は、 チ ョ ッパの参考書類をご覧ください。

注意 ： ランタイムブレーキで、 チ ョ ッパを動作させるには過電圧制御 (パラメータ  
30.30 Overvoltage control) を無効にして ください。

設定

パラメータ  01.11 DC voltage (115 ページ ) および 30.30 Overvoltage control (317 ペー
ジ )、 パラメータグループ 43 Brake chopper ( ブレーキチョ ッパ ) (392 ページ )。

供給電圧域 [V AC] (95.01 Supply voltage を参照 )

レベル [V DC (UDCmax の%)] 208～
240

380～
415

440～
480 500 525～ 600 660～ 690

過電圧ト リ ップ制限値 489/440* 800 878 880 1113 1218

過電圧制御制限値 405 (125) 700 (125) 810 (125) 810 (120) 1013 (125) 1167 (125)

100% パルス幅での内蔵ブレー
キチ ョ ッパ

403 (124) 697 (124) 806 (124) 806 (119) 1008 (124) 1159 (124)

0% パルス幅での内蔵ブレーキ
チ ョ ッパ

375 (116) 648 (116) 749 (116) 780 (116) 936 (116) 1077 (116)

過電圧警告制限値 373 (115) 644 (115) 745 (115) 776 (115) 932 (115) 1071 (115)

UDCmax = 供給電圧域の上限の
直流電圧

324 (100) 560 (100) 648 (100) 675 (100) 810 (100) 932 (100)

供給電圧域の下限の直流電圧 281 513 594 675 709 891

低電圧制御および警報制限 239 (85) 436 (85) 505 (85) 574 (85) 602 (85) 757 (85)

充電有効化 / スタンバイ制限値 225 (80) 410 (80) 475 (80) 540 (80) 567 (80) 713 (80)

低電圧ト リ ップ制限値 168 (60) 308 (60) 356 (60) 405 (60) 425 (60) 535 (60)

* フレーム R1～ R3 では 489 V、 フレーム R4～ R8 では 440 V。



プログラムの機能   77
安全と保護

■緊急停止

緊急停止信号は、 パラ メータ  21.05Emergency stop source で選択した入力から送る
ことができます。 また、 フ ィールドバス (パラメータ  06.01 Main control word、
ビッ ト  0～ 2) からも緊急停止ができます。

緊急停止モードはパラメータ  21.04 Emergency stop mode から選択します。 以下の
モードが選択できます。

• Off1:使用している特定の指令タイプの標準の加減速に従い減速、 停止します
• Off2: フリーラン停止します
• Off3:パラメータ 23.23Emergency stop timeの定めた緊急停止時減速により停止
します。

Off1 または Off3 緊急停止モードの場合、 モーターの減速はパラメータ
31.32Emergency ramp supervision と 31.33Emergency ramp supervision delay で監
視できます。

注意 ：

• ド ライブは TÜV 認証の FSO-xx 安全オプシ ョ ンモジュールを取り付けて、 SIL3 
/ PLe レベルの緊急停止機能を使用することができます。 その後、 モジュールを
認証された安全システムに組み込むことが可能です。

• 本装置の据付けを行う人は、 必要とされる緊急停止カテゴリーを満たす緊急停
止装置および、 緊急停止機能に必要なすべての追加装置の据付けを行う義務が
あります。 詳細は現地の ABB 窓口へお問い合わせください。

• 緊急停止信号を検知すると、 たとえ信号を取り消しても緊急停止機能を解除す
ることはできません。

• 最小 ( または最大 ) トルク制限値が 0% に設定されている場合、 緊急停止機能は
ドライブを停止できない可能性があります。

• 緊急加減速停止の場合は、 回転数と トルクの指令の追加 (パラメータ  22.15、
22.17、 26.16, 26.25 および 26.41) そして指令加減速成形 (23.16～ 23.19) は無
視されます。

設定

パラ メータ  06.17 Drive status word 2 ( 132 ページ )、 06.18 Start inhibit status word 
(133 ページ )、 21.04 Emergency stop mode ( 238 ページ )、 21.05 Emergency stop 
source (238 ページ )、 23.23 Emergency stop time ( 262 ページ )、 25.13 Min torq sp 
ctrl em stop (279 ページ )、 25.14 Max torq sp ctrl em stop ( 279 ページ )、 25.15 
Proportional gain em stop (279 ページ )、 31.32 Emergency ramp supervision ( 329 
ページ )、 31.33 Emergency ramp supervision delay (329 ページ )。
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■ モーターの熱保護

コン ト ロールプログラムは 2 つの異なるモーター温度監視機能を備えています。 温
度データソースや、 警告およびト リ ップ制限値を各機能に独自に設定可能となって
います。

モーター温度は以下の方法で監視できます

• モーターの熱保護モデル ( ド ライブ内部での推定温度 )、 または
• 巻線に取り付けられたセンサー。 こちらはより正確なモーターモデルが得られ
ます。

爆発性雰囲気に設置された 「Ex」 モーターには、 温度監視に加え、 保護機能も用意
されています。

モーターの熱保護モデル

ドライブは以下の前提に基づきモーターの温度を計算します

1. ド ライブに最初に電力が供給された際に、モーター温度は環境温度 (パラメータ  
35.50 Motor ambient temperature) と同じと推定します。 この後、 ド ライブが通
電するとモーターの温度はこの推定温度と仮定します。

2. モーター温度はユーザー調整可能なモーター熱時間とモーター負荷曲線を用い
て計算します。 環境温度が 30°C を超えた場合は負荷曲線を調整して ください。

注意 ： モーター熱モデルはモーターがインバータに接続しているときしか使用でき
ません。

PTC センサーを使った温度監視

PTC センサー 1 つをデジタル入力 DI6 に接続することができます。

温度が上昇すると  PTC センサーの抵抗は大き く なります。 センサーの抵抗が大き
く なると入力電圧が下がり、 いずれ過熱状態を示す状態が 0 から  1 にスイッチしま
す。

センサー 1～ 3 つを、 アナログ入力とアナログ出力に直列接続可能です。 アナログ
出力は 1.6 mA の一定の励磁電流をセンサーに流します。 センサーに対する電圧と
同じように、 センサーの抵抗はモーターが昇温すると大き く なります。 過熱を検知
した場合、 温度計測機能がセンサーの抵抗値を計算し、 その数値が示されます。

センサーの配線については、 ド ライブのハードウェアマニュアルを参照して くださ
い。

DI6

+24VD

T
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下図は典型的な PTC センサーの抵抗値を温度の関数で表したものです。

上記に加え、 オプシ ョ ンで FEN-xx エンコーダインターフェイスおよび FPTC-xx モ
ジュールを PTC センサーに接続できます。 詳細はそのモジュールの文書を参照し
て ください。

Pt100 または Pt1000 センサーを使った温度監視

Pt100 センサーまたは Pt1000 センサーを 1～ 3 つ、 アナログ入力とアナログ出力
に直列接続します。

アナログ出力は 9.1 mA (Pt100) または 1 mA (Pt1000) の一定の励磁電流をセンサー
に流します。 センサーに対する電圧と同じように、 センサーの抵抗はモーターが昇
温すると大き く なります。 温度計測機能がアナログ入力の電圧を読み取り、 摂氏温
度に変換します。

警報および重故障制限値はパラメータで調整できます。

センサーの配線については、 ド ライブのハードウェアマニュアルを参照して くださ
い。

KTY84 センサーを使った温度監視

コン ト ロールユニッ トのアナログ入力およびアナログ出力に KTY84 センサーを 1 
つ接続できます。

アナログ出力は 2.0 mA の一定の励磁電流をセンサーに流します。 センサーに対す
る電圧と同じように、 センサーの抵抗はモーターが昇温すると大き く なります。 温
度計測機能がアナログ入力の電圧を読み取り、 摂氏温度に変換します。

FEN-xx エンコーダインターフェイス (オプシ ョ ン ) も  KTY84 センサーに接続でき
ます。

100

550

1330

4000

オーム

温度
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下の図と表は、 KTY84 センサーの一般的な抵抗値を、 モーターの作動温度の関数で
示しています。

警報および重故障制限値はパラメータで調整できます。

センサーの配線は、 ド ライブのハードウェアマニュアルを参照して ください。

モーターファン制御ロジック  (パラメータ  35.100～ 35.106)

モーターに外部モーターファンがある場合、 リレーまたはデジタル出力でファンの
スターターを制御するド ライブの信号を使用 (運転、 停止など ) できます。 ファン
のフ ィードバックのためにデジタル入力の選択ができます。 フ ィードバック信号が
ない場合、 オプシ ョ ンで警報または重故障にすることができます。

始動および停止の遅れ時間は、 ファン毎に決定できます。 さらにファン始動後、
フ ィードバック信号を受け取る制限時間を決めるため、 フ ィードバック遅れ時間を
設定できます。

Ex モーター対応 (パラメータ  95.15、 ビッ ト  0)

爆発性雰囲気に設置された 「Ex」 モーターには、 制御プログラムに温度保護機能が
付いています。 保護はパラメータ  95.15 Special HW settings のビッ ト  0 で有効とな
ります。

設定

パラメータグループ 35 Motor thermal protection (モーターの熱保護 ) (347 ページ )、 
91 Encoder module settings ( エンコーダモジュール設定 ) (492 ページ )。 パラ メー
タ  95.15 Special HW settings (515 ページ )。

1000
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オーム
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KTY84 スケーリング
90 °C = 936 Ω
110 °C = 1063 Ω
130 °C = 1197 Ω
150 °C = 1340 Ω
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0
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■ モーターケーブルの熱保護

制御プログラムには、 モーターケーブル用の温度保護機能が付いています。 この機
能は例えば、 ド ライブの定格電流 がモーターケーブルの定常電流容量を超えるよう
な時に使用します。

プログラムは以下の前提に基づきケーブルの温度を計算します

• 測定出力電流 (パラメータ  01.07 Motor current)
• ケーブルの 35.61 Cable nominal current に指定される定格定常電流、 および
• ケーブルの 35.62 Cable thermal rise time に指定される熱時定数。

ケーブルの計算温度が定格最大値の 102% に達した時、 警報 (A480 Motor cable 
overload ( モーターケーブルの過負荷 )) が発せられます。 106% に達すると、 ド ラ
イブが重故障でト リ ップ (4000 Motor cable overload ( モーターケーブルの過負荷 )) 
します。

設定

パラ メータ  35.60～ 35.62 (359 ページ )。

■ ユーザー負荷曲線

ユーザー負荷曲線は、 ド ライブ出力回転数または周波数の機能として、 入力信号
 ( モータートルクまたはモーター電流など ) を監視する機能を提供します。  この機
能には上限制限値 (過負荷 ) および 下限制限値 (軽負荷 ) 監視機能が含まれます。 過
負荷監視は、 例えばポンプが詰まったりのこぎりの歯が節に当たった場合に役立ち
ます。 軽負荷監視は伝動ベルトが切れた場合など、 負荷が失われた状態を監視する
ことができます。

監視はモーターの回転数や周波数の範囲で機能します。 V/f 制御モードでは周波数指
令の周波数の範囲を用います。 その他のモードでは回転数の範囲を用います。 この
範囲は 5 つの回転数 (パラメータ  37.11～ 37.15) または周波数 (37.16～ 37.20) の
値により決定します。 値は正ですが、 監視信号の符号が無視されるため、 監視は負
の方向に対称的にアクテ ィブになります。 回転数 /周波数以外は監視は無効となり
ます。

軽負荷 (37.21～ 37.25) および過負荷 (37.31～ 37.35) 制限が 5 つの回転数、周波数
点に設定されます。 これらの点の間は制限値は線形に補完され、 過負荷および軽負
荷曲線が描かれます。
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信号が許容される運転域を超えた場合のアクシ ョ ン ( それぞれパラメータ  37.03 お
よび 37.04) は、 別途に過負荷、 軽負荷状態を対象に選択できます。 各状態では、 選
択したアクシ ョ ンの遅れ時間を設定するタイマーもオプシ ョ ンで用意されています 
(37.41 および 37.42)。

設定

パラメータグループ 37 User load curve (ユーザー負荷曲線 ) (367 ページ )。

■ 自動重故障リセッ ト

過電流、 過電圧、 低電圧、 外部重故障後に、 ド ライブを自動的にリセッ トすること
ができます。 ユーザーは自動的にリセッ ト される重故障も指定できます ( セーフ ト
ルクオフ関連の重故障を除く ) 。

デフォルトでは自動リセッ トはオフになっており、 ユーザーが個別に有効にする必
要があります。

警告 !機能をアクテ ィブにする前に、 危険が生じないことを確認して くださ
い。 この機能はドライブを自動的にリセッ ト し、 重故障後も動作を続行しま

す。

設定

パラメータ  31.12～ 31.16 (321 ページ )。

監視される信号 (37.02)

37.21 (%)

37.25 (%)

37.31 (%)

37.35 (%)

過負荷

軽負荷

許可
操作

37.11 (rpm)
37.16 (Hz)

37.15
37.20

37.12
37.17

37.13
37.18

37.14
37.19

回転数
周波数
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■ その他のプログラム可能な保護機能

外部イベン ト  (パラメータ  31.01～ 31.10)

プロセスから  5 つの異なるイベン ト信号を選択可能な入力に接続し、 機械のト リ ッ
プおよび警告を行う ことができます。 信号が消失すると、 外部イベン ト  ( エラー、
警告、 ログエン ト リー ) を行います。 Menu - Settings - Edit texts  でメ ッセージの
内容を編集できます。

モーター欠相検知 (パラメータ 31.19)

モーターの欠相を検知したときのド ライブの反応を選択するパラ メータです。

地絡 (グランド ) 故障検知 (パラメータ  31.20)

地絡故障検知機能は合計電流測定値に基いています。 以下の諸点に注意して くださ
い

• 電源ケーブルにおける地絡故障では保護が作動しません
• 接地した電源では、 保護は 2 ミ リ秒以内に行われます。
• 接地していない電源では、 電源の静電容量は 1 マイクロファラ ド以上である必
要があります。

• 300 メートルまでのシールドケーブルによる容量性電流では、 保護は作動しませ
ん。

• ド ライブが停止すると保護は停止します。

電源欠相検知 (パラメータ  31.21)

電源の欠相を検知したときのド ライブの反応を選択するパラ メータです。

セーフ トルクオフ検知 (パラメータ  31.22)

ド ライブがセーフ トルクオフ入力の状態を監視し、 信号が消失した場合、 このパラ
メータでどの表示を行うかを選択します ( このパラメータ自体はセーフ トルクオフ
機能に影響を与えません )。 セーフ トルクオフ機能の詳細は、 ハードウェアマニュ
アルを参照して ください。

電源ケーブルとモーターケーブルの取り違え (パラメータ  31.23)

電源ケーブルとモーターケーブルを誤って取り違えた場合、 ド ライブが検知します 
(例えば電源ケーブルをド ライブのモーターケーブル接続部に接続した場合 )。 この
パラ メータでエラーを生成するかを選択します。 一般 DC バスから ド ライブまたは
インバータハードウェアへ電力供給する場合、 保護を無効にする必要があることに
注意して ください。

 ストール保護 (パラメータ  31.24～ 31.28)

ド ライブがモーターのストールから保護を行います。 監視の制限値 (電流および周
波数、 時間 ) を調整し、 モーターのストールに対するド ライブの対応を選択します。
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過速度保護 (パラメータ  31.30)

ユーザーは現在使用している最高および最低速度の制限値に加えて、 過速度の制限
値を設定できます。

加減速停止の監視機能 (パラメータ  31.32、 31.33、 31.37 および 31.38)

制御プログラムには、 通常および緊急停止加減速の両方の監視機能があります。
ユーザーは、 停止までの最大時間、 または期待減速度からの最大偏差を設定できま
す。 ド ライブが期待通りに停止しない場合は、 重故障が生成され、 ド ライブはフ
リーラン停止します。

メイン冷却ファンの監視 (パラメータ  31.35)

メ イン冷却ファンが作動しない場合のドライブの対応を、 このパラメータで選択し
ます。

R8 ｉ  フレームのインバータモジュールの場合、 モジュールのメインファンが停止
しても運転を続行できる場合があります。 パラ メータの説明を参照して ください。

カスタムのモーター電流の重故障制限 (パラメータ  31.42)

制御プログラムにより、 ド ライブのハードウェアに基いてモーター電流制限が設定
されます。 大抵の場合は、 デフォルト値が適しています。 しかし、 永久磁石モー
ターを消磁から守るような場合、 ユーザーは更に低い制限値を手動で設定できま
す。

ローカル制御喪失検知 (パラメータ  49.05)

このパラ メータで、 コン ト ロールパネルまたは PC ツールからの通信が途絶した際
のドライブの対応を選択できます。
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診断

■重故障、 警報メ ッセージ、 データログ

609ページの 「重故障追跡」 の章を参照して ください。

■ 信号の監視

この機能で監視する信号を 3 点まで選択できます。 監視している信号が事前設定し
た制限値を下回ると  32.01 Supervision status のビッ トが起動し、 警告または重故障
を生成します。 メ ッセージの内容は、 Menu - Settings - Edit texts で編集できます。

監視信号はローパスフ ィルターを通しています。

設定

パラ メータグループ 32 Supervision (監視 ) (333 ページ )。

■ メンテナンスタイマーおよびカウンタ

プログラムには 6 つのメンテナンスタイマーおよびカウンタがあり、 設定された制
限に達すると警報を生成するように設定できます。 メ ッセージの内容は、 Menu - 
Settings - Edit texts で編集できます。

タイマーおよびカウンタはどのパラメータも監視できます。 この機能は、 サービス
の確認通知として特に役立ちます。

カウンタは次の 3 種類があります。
• オンタイムタイマーバイナリー信号 ( ステータスワードのビッ トなど ) がオンに
なるまでの時間を測定します。

• 信号のエッジカウンタ監視するバイナリー信号の状態が変わるたびに、 カウン
タの数値が増えます。

• 値カウンタカウンタは監視するパラメータを整数で測定します。 信号のピーク
値の下の計算区域が、 ユーザーの設定した制限を超えると警報を生成します。

設定

パラ メータグループ 33 Generic timer & counter (汎用タイマーとカウンタ ) (337 
ページ )。

■ 省エネルギー計算機能

本機構は以下の機能を備えています。

• エネルギーオプテ ィマイザにより、 システム全体の効率が最大になるようモー
ターの磁束を調整します。

• カウンターにより、 モーターの消費または節約したエネルギーを監視し、 kWh、
金額または排出 CO2 量で表示します。

• 負荷アナライザーにより、 ド ライブの負荷プロフ ィールを表示します (86ページ
の当該セクシ ョ ンを参照 )。
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注意 ：節約エネルギーの計算精度は、 パラ メータ 45.19Comparison powerの対象
モーター電力の正確性に依存します。

設定

パラメータグループ 45 Energy efficiency ( エネルギー効率 ) (401 ページ )。

■ 負荷アナライザー

ピーク値ロガー

ピーク値ロガーで監視する信号を選択できます。 ロガーは信号のピーク値と、 ピー
クを記録した時間、 その時のモーター電流、 直流電圧、 モーター速度を記録しま
す。 ピーク値は 2 ミ リ秒の間隔で抽出します。

振幅ロガー

コン ト ロールプログラムは 2 つの振幅ロガーを備えています。

振幅ロガー 2 では、 ユーザーが 200 ミ リ秒間隔で抽出する信号を選択し、 100% と
する値を指定することができます。 収集したサンプルは振幅によって 10 の読み取
り専用パラメータに分類されます。 各パラメータは振幅レンジを 10% 幅で表示し、
集められたサンプルを各振幅域に振り分け、 サンプルの割合を表示します。

振幅ロガー 1 はモーター電流の監視のみを行い、 リセッ ト されません。 振幅ロガー 
1 では、 ド ライブの最大出力電流 (ハードウェアマニュアルに記載の Imax) を 100% 
と します。 計測した電流は継続的に記録されます。 サンプルの分布はパラメータ  
36.20～ 36.29 で表示します。
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振幅レンジ (パラメータ  36.40～ 36.49)
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パラメータグループ 36 Load analyzer (負荷アナライザー ) (363 ページ )。
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その他の事項

■ ユーザーパラメータセッ ト

ド ライブは 4 つのユーザーパラメータセッ ト をサポート しています。 これらはパー
マネン ト メモリに保存し、 ド ライブのパラメータで呼び出すことができます。 ま
た、 デジタル入力からユーザーパラメータセッ ト を切り替えることができます。

ユーザーパラメータセッ トは、 以下を除くパラ メータグループ 10～ 99 の編集可能
なすべての値を含んでいます

• パラメータ 10.03DI force selectionや 10.04 などの強制 I/O 値 DI force data
• 拡張 I/O モジュール設定 (グループ 14～ 16)
• フ ィールドバス通信設定 (グループ 51～ 56 および 58)
• エンコーダ設定 ( グループ 92～ 93)
• パラメータ 95.01 Supply voltage.

ユーザーパラメータセッ トにはモーター設定が含まれているため、 ユーザーセッ ト
を呼び出す前に設定が使用中のモーターの用途に対応しているか確認して くださ
い。 ド ライブで異なるモーターを使用する場合、 各モーターのオートチューニング
と、 その結果を異なるユーザーセッ トに保存することが必要です。 それによって
モーターを切り替えた際に、 適切なセッ ト を呼び出すことが可能となります。

設定

パラメータ  96.10～ 96.13 (523 ページ )。

■ パラ メータのチェ ックサム計算

ユーザー設定のパラメータからパラ メータのチェ ックサム計算をし、 ド ライブの設
定の変化を監視できます。 計算したチェ ックサムは 1～ 4 の指令チェ ックサムと比
較されます。 これらが一致しない場合はイベン ト  ( ピュアイベン ト、 警報または重
故障 ) が生成されます。

デフォルトでは計算に含まれる一連のパラメータには、 以下以外のほとんどのパラ
メータが含まれます。

• 実信号
• パラメータグループ 47 Data storage (データ保存 )
• 新しい設定 (51.27 および 96.07 など ) を確認するために有効にされたパラメー
タ

• ( 96.24～ 96.26 など ) フラ ッシュ メモリに保存されていないパラメータ
• (98.09～ 98.14 など ) 他から内部で計算されるパラメータ
• 動的パラメータ  (ハードウェアにより異なるパラ メータなど ) 
• アプリケーシ ョ ンプログラムパラ メータ。

デフォルト値は、 ド ライブカスタマイザーの PC ツールを使って編集できます。 

設定

パラメータ  96.53～ 96.59 (529 ページ )。
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■ ユーザーロック

サイバーセキュリテ ィ を向上させるため、 マスターパスコードを設定し、 例えばパ
ラメータ値の変更やファームウェア他のファイルの読み取りを防ぐことを推奨しま
す。

警告 !新しいユーザーパスコードを用いたユーザーロックの実行に失敗した
ことによる損害または損失について、 ABB は一切の責任を負いません。 15 

ページ 「サイバーセキュリテ ィに関する免責条項」 を参照して ください。

ユーザーロックを最初に有効にするには、 96.02Pass code にデフォルトのパスコー
ド  10000000 を入力します。 これによりパラ メータ   96.100～ 96.102 が可視化され
ます。 新しいパスコードを 96.100Change user pass code に入力し、
96.101Confirm user pass code でコードを承認して ください。 96.102User lock 
functionality で、 保護したい動作を設定します (用途に必要なものを除く全動作を指
定することをお勧めします )。

ユーザーロックを閉じるには、 96.02Pass code に無効なパスコート を入力し、
96.08Control board boot を実行するか電源を入れ直します。 ロックを閉じた状態だ
と、 パラ メータ  96.100～ 96.102 は表示されません。

閉じたロックを開けるには、 パスコードを 96.02Pass codeに入力します。 これに
より再びパラメータ  96.100～ 96.102 が可視化されます。

設定

パラ メータ  96.02 (520ページ ) および 96.100～ 96.102 (532ページ )。

■ データスト レージパラメータ

24 点 (32 ビッ トが 16 点、 16 ビッ トが 8 点 ) のパラメータがデータスト レージに保
存されています。 これらのパラメータはデフォルトでは関連付けされておらず、 リ
ンキング、 試験、 試運転などを目的として使用することができます。 他のパラメー
タソースまたは対象選択を用いた書き込み、 読み取りができます。

「Analog src」 タイプのパラメータ  (551 ページ参照 ) は 32 ビッ トの実数 (浮動小数
点 ) 信号である必要があります。 言い換えれば、 47.01～ 47.08 は他のパラメータ
の値の信号として使用できないのに対し、 パラ メータ  47.11～ 47.28 は他のパラ
メータの値の信号として使用できます。

(DDCS データセッ トで受け取った ) 16 ビッ トの整数を他のパラ メータのソースと
して使用するには、 「real32」 タイプの保存パラメータ  (47.01～ 47.08) の 1 つに書
き込みます。 保存パラメータをソースとして選択し、 パラ メータ  47.31～ 47.38 の 
16 ビッ トおよび 32 ビッ トの間の値で適切なスケーリング方法を設定します。

設定

パラ メータグループ 47 Data storage (データ保存 ) (409 ページ )。
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■ 出力低減運転機能

「出力低減」 運転機能は、 並列接続したインバータモジュールからなるインバータ
ユニッ トで使用できます。 メンテナンス作業などの理由により、 1 台以上のモ
ジュールが使用できない場合でも、 この機能によって限られた電流で運転を続行す
ることが可能です。 原則として出力低減運転は、 1 つのモジュールでのみ可能です
が、 残された使用中のモジュールについても、 モーターに十分な磁化電流を提供で
きる等のモーターの運転に関する物理的な要求を満たしている必要があります。

出力低減運転機能の有効化

注意 ： キャビネッ ト式ド ライブでは、 手順に必要な配線アクセサリやエアバッフル
は ABB でご用意し、 納品に含めることができます。

警告 !対象となるド ライブやインバータユニッ トの安全上の指示に
従って ください。

1. ド ライバー / インバータユニッ トから供給電圧とすべての補助電圧の接続を外し
ます。

2. 重障害のモジュールからインバータ制御装置の電力が供給されている場合は、
配線に拡張装置を付け、 残されたモジュールのうちの 1 つに接続します。

3. 重障害のモジュールはその部分から取り外して修理します。 該当するハード
ウェアマニュアルの説明を参照して ください。

4. セーフ トルクオフ  (STO) 機能を使用している場合は、 取り外したモジュールの
場所に STO 配線のジャンパを取付けます。

5. 空いているモジュールの場所に空気が流れ込むのを阻止するために、 一番上の
モジュールガイドにエアバッフルを取付けます。

6. インバータに充電回路と  DC スイッチがある場合は、 xSFC-xx 充電コン ト ロー
ラの適切なチャネルを無効にします。

7. ド ライブ / インバータへの電力スイッチを入れます。

8. 利用できるインバータモジュールの数を、 パラ メータ 95.13 Reduced run mode 
に入力します。

9. 重故障をすべてリセッ ト し、 ド ライブ / インバータを始動します。 新しいイン
バータ設定に従い、 最大電流は自動的に制限されます。 検知されたモジュール 
(95.14) の数と  95.13 に設定されている値とが合わない場合は、 重故障が生成さ
れます。

モジュールをすべて再インストールした後は、パラ メータ  95.13 Reduced run mode 
は 0 に設定して出力低減運転を無効にする必要があります。 インバータに充電回路
がついている場合は、 すべてのモジュールに関して充電監視を再度有効にしなけれ
ばなりません。 セーフ トルクオフ  (STO) 機能を使用している場合は、 受け入れテス
トを行う必要があります ( ドライブ / インバータのハードウェアマニュアルを参照 )。
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パラメータ  06.17 (132ページ ) および 95.13～ 95.14 (514ページ )。

■ du/dt フ ィルターのサポート
ド ライブの出力に du/dt フ ィルターを接続した場合、 95.20 HW options word 1 の
ビッ ト  13 をオンにする必要があります。 この設定では出力スイッチング周波数が
制限され、 ド ライブ / インバータモジュールのファンが強制的に最高回転数で運転
します。 内部 du/dt フ ィルター付きのインバータモジュールではこの設定は有効に
しないよう注意して ください。

設定

パラ メータ  95.20 HW options word 1 (516 ページ )。

■ 正弦波フ ィルターのサポート

コン ト ロールプログラムは、 ABB 正弦波フ ィルター (別途お求めいただけます ) を
使用可能にする設定を行えます。 ド ライブの出力に正弦波フ ィルターを接続した場
合、 95.15Special HW settingsのビッ ト  1 をオンにする必要があります。 この設定
ではドライブは強制的に V/f 制御モードになり、 下記の目的からスイッチング周波
数および出力周波数を制限します

• フ ィルターが共振周波数で動作するのを防ぐため

• フ ィルターの過熱保護のため

他社製の正弦波フ ィルターの場合は、 配線を行う前に現地の ABB 窓口にご連絡く
ださい。

設定

パラ メータ  95.15 Special HW settings (515 ページ )。
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アプリケーシ ョ ンマクロ

この章の内容

この章ではアプリケーシ ョ ンマクロの使用目的、 操作方法、 デフォルトの制御配線
について説明します。

コン ト ロールユニッ トの接続に関する詳細は、 ド ライブのハードウェアマニュアル
をご覧ください。

概要

アプリケーシ ョ ンマクロは問題となっているアプリケーシ ョ ンに適した、 デフォル
トのパラ メータ値です。 ド ライブを始動する際、 ユーザーは最適のアプリケーシ ョ
ンマクロをまず選択し、 アプリケーシ ョ ンに合わせて必要な変更を加えます。 これ
によりユーザーの変更作業の負担は、 従来の装置のプログラ ミングと比べ大き く軽
減されます。

アプリケーシ ョ ンは 96.04 Macro select のパラメータで選択します。 ユーザーパラ
メータセッ トは 96 System ( システム ) のパラメータグループで管理します。
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工場マクロ

工場マクロは、 コンベアやポンプ、 ファン、 試験台等の比較的単純な速度制御に適
しています。

ド ライブはアナログ入力 AI1 に接続された指令信号で速度を制御されます。 始動お
よび停止指令はデジタル入力 DI1 で与えられます。 運転方向は DI2 で決定されま
す。 このマクロは制御系統 EXT1 を使用します。

重故障はデジタル入力 DI3 でリセッ ト します。

DI4 で加減速時間セッ ト  1 と  2 を切り替えます。 加減速の時間および仕方はパラ
メータ  23.12～ 23.19 で決定します。

DI5 で多段速度 1 を実行します。

■ 工場マクロのデフォルトのパラメータ設定

工場マクロのデフォルトのパラメータ設定リス トは パラメータのリス ト  (114 ペー
ジ . で表示されます。
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■ 工場マクロのデフォルト制御配線

重故障

XPOW 外部電源入力 
1 +24VI

24 V DC、 2 A2 GND
XAI 指令電圧およびアナログ入力
1 +VREF 10 V DC、 RL 1～ 10 kΩ
2 -VREF -10 V DC、 RL 1～ 10 kΩ
3 AGND グランド
4 AI1+ 回転数指令

0(2)～ 10 V、 Rin > 200 kΩ5 AI1-
6 AI2+ デフォルトでは不使用。

0(4)～ 20 mA、 Rin = 100 Ω7 AI2-
XAO  アナログ出力

1 AO1 モーター回転数 rpm
0～ 0 mA、 RL <  500 Ω2 AGND

3 AO2 モーター電流
0～ 20 mA、 RL < 500 Ω4 AGND

XD2D ド ライブから ド ライブへのリンク
1 B

マスター ・ フォロワー、 ド ライブから ド ライブ、 ま
たは内蔵フ ィールドバスインターフェイス接続

2 A
3 BGND

XRO1、 XRO2、 XRO3 リレー出力
1 NC Ready run

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Running

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Fault (-1)

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO

XD24 デジタルインターロック
1 DIIL 運転を有効化
2 +24VD +24 V DC 200 mA
3 DICOM デジタル入力のグランド
4 +24VD +24 V DC 200 mA
5 DIOGND デジタル出入力のグランド

XDIO データの出入力
1 DIO1 Output: Ready run
2 DIO2 Output: Running

XDI デジタル入力
1 DI1 停止 (0) / 始動 (1) 
2 DI2 順回転 (0) / 逆回転 (1) 
3 DI3 Reset
4 DI4 加速 /減速時間セッ ト  1 (0) /  セッ ト  2 (1)
5 DI5 多段速度 1 (1 ＝ オン )
6 DI6 デフォルトでは不使用

XSTO
ド ライブを始動するには、 セーフ トルクオフ回路を投入してい
る必要があります。 ド ライブのハードウェアマニュアルを参照
して く ださい。

X12 安全オプシ ョ ン接続
X13 コン ト ロールパネル接続
X205 メモリーユニッ ト接続
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手動 /自動マクロ
手動 /自動マクロは 2 台の外部制御装置を使用して速度制御を行う場合に適してい
ます。

ド ライブの速度は外部制御系統 EXT1 (手動制御 ) と  EXT2 (自動制御 ) で制御され
ています。 制御系統の選択は、 デジタル入力 DI3 で行います。

EXT1 の始動および停止指令はデジタル入力 DI1 で与えます。 運転方向は DI2 で決
定します。 EXT2 では、 始動および停止指令は DI6 で与えられ、 運転方向は DI5 で
与えられます。

EXT1 と  EXT2 の指令信号は、 それぞれアナログ入力 AI1 と  AI2 で与えます。

多段速度 (デフォルトでは 300 rpm) は、 DI4 で決定します。

■ 手動 /自動マクロのデフォルトのパラメータ設定
以下のリストは パラメータのリス ト  (114 ページ ) のリストの工場マクロ値と異な
るデフォルトのパラメータ値です。

パラメータ デフォルトの手動 /自動マク
ロNo. 名前

12.30 AI2 scaled at AI2 max 1500.000
19.11 Ext1/Ext2 selection DI3
20.06 Ext2 commands In1 Start; In2 Dir
20.08 Ext2 in1 source DI6
20.09 Ext2 in2 source DI5
20.12 Run enable 1 source DIIL
22.12 Speed ref2 source AI2 scaled
22.14 Speed ref1/2 selection Follow Ext1/Ext2 selection
22.22 Constant speed sel1 DI4
23.11 Ramp set selection Acc/Dec time 1
31.11 Fault reset selection Not selected
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■ 手動 /自動マクロのデフォルト制御配線

重故障

XPOW 外部電源入力 
1 +24VI

24 V DC、 2 A2 GND
XAI   指令電圧およびアナログ入力
1 +VREF 10 V DC、 RL 1～ 10 kΩ
2 -VREF -10 V DC、 RL 1～ 10 kΩ
3 AGND グランド
4 AI1+ 回転数指令 (手動 )

0(2)～ 10 V、 Rin > 200 kΩ5 AI1-
6 AI2+ 回転数指令 (自動 )

0(4)～ 20 mA、 Rin = 100 Ω7 AI2-
XAO  アナログ出力

1 AO1 モーター回転数 rpm
0～ 0 mA、 RL <  500 Ω2 AGND

3 AO2 モーター電流
0～ 20 mA、 RL < 500 Ω4 AGND

XD2D ド ライブから ド ライブへのリンク
1 B

マスター ・ フォロワー、 ド ライブから ド ライブ、 ま
たは内蔵フ ィールドバスインターフェイス接続

2 A
3 BGND

XRO1、 XRO2、 XRO3 リレー出力
1 NC Ready run

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Running

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Fault (-1)

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO

XD24 デジタルインターロック
1 DIIL 運転を有効化
2 +24VD +24 V DC 200 mA
3 DICOM デジタル入力のグランド
4 +24VD +24 V DC 200 mA
5 DIOGND デジタル出入力のグランド

XDIO データの出入力
1 DIO1 Output: Ready run
2 DIO2 Output: Running

XDI デジタル入力
1 DI1 停止 (0) / 始動 (1) - 手動
2 DI2 順回転 (0) / 逆回転 (1) - (手動 )
3 DI3 手動 (0) / 自動 (1)
4 DI4 多段速度 1 (1 ＝ オン )
5 DI5 順回転 (0) / 逆回転 (1) - (自動 )
6 DI6 停止 (0) / 始動 (1) - (自動 )

XSTO
ド ライブを始動するには、 セーフ トルクオフ回路を投入してい
る必要があります。 ド ライブのハードウェアマニュアルを参照
して く ださい。

X12 安全オプシ ョ ン接続
X13 コン ト ロールパネル接続
X205 メモリーユニッ ト接続
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PID コン ト ロールマクロ
PID コン ト ロールマクロは、 例えば以下のような閉ループの圧力、 水位、 流れのプ
ロセス制御に適しています。

• 都市給水システムの水圧ブースタポンプ

• 貯水池の水位制御ポンプ

• 地域暖房システムの圧力ブースタポンプ

• コンベアライン上の材料の流れ制御。

プロセス指令信号はアナログ入力 AI1 から行い、 フ ィードバック信号は AI2 から与
えられます。 かわりに AI1 から ド ライブに直接回転数指令を与えることも可能で
す。 その場合 PID コン ト ローラはバイパスされ、 ド ライブがプロセス変数を制御す
ることはありません。

直接回転数制御 (制御系統 EXT1) とプロセス変数制御 (EXT2) 間の選択はデジタル
入力 DI3 で行います。

EXT1 と  EXT2 の始動 /停止信号は、 それぞれ DI1 と  DI6 で与えます。

多段速度 (デフォルトでは 300 rpm) は、 DI4 で決定します。

注意 ： PID ループの試運転の際は、 まず EXT1 を用いてモーターを回転数制御で運
転させると便利です。 これにより  PID フ ィードバックの極性とスケーリングをテス
トすることが可能です。 フ ィードバックの確認後、 EXT2 により  PID ループを 「閉
じる」 ことができます。



アプリケーシ ョ ンマクロ   99
■ PID コン ト ロールマクロのデフォルトのパラメータ設定
以下のリストは パラメータのリス ト  (114 ページ ) のリストの工場マクロ値と異な
るデフォルトのパラメータ値です。

注意 ： マクロの選択はパラメータグループ 41 Process PID set 2 ( プロセス PID 
セッ ト  2) に影響を及ぼしません。

パラメータ PID コン ト ロールマクロのデ
フォルトNo. 名前

12.27 AI2 min 4.000
19.11 Ext1/Ext2 selection DI3
20.01 Ext1 commands In1 Start
20.04 Ext1 in2 source Not selected
20.06 Ext2 commands In1 Start
20.08 Ext2 in1 source DI6
20.12 Run enable 1 source DI5
22.12 Speed ref2 source PID
22.22 Constant speed sel1 DI4
23.11 Ramp set selection Acc/Dec time 1
31.11 Fault reset selection Not selected
40.07 Set 1 PID operation mode On when drive running
40.08 Set 1 feedback 1 source AI2 scaled
40.11 Set 1 feedback filter time 0.040 秒
40.35 Set 1 derivation filter time 1.0 秒
40.60 Set 1 PID activation source Follow Ext1/Ext2 selection
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■ PID コン ト ロールマクロのデフォルト制御配線

重故障

P
I

XPOW 外部電源入力 
1 +24VI

24 V DC、 2 A2 GND
XAI   指令電圧およびアナログ入力
1 +VREF 10 V DC、 RL 1～ 10 kΩ
2 -VREF -10 V DC、 RL 1～ 10 kΩ
3 AGND グランド
4 AI1+ 回転数指令

0(2)～ 10 V、 Rin > 200 kΩ5 AI1-
6 AI2+ プロセスフ ィードバック *

0(4)～ 20 mA、 Rin = 100 Ω7 AI2-
XAO  アナログ出力

1 AO1 モーター回転数 rpm
0～ 20 mA、 RL <  500 Ω2 AGND

3 AO2 モーター電流
0～ 20 mA、 RL < 500 Ω4 AGND

XD2D ド ライブから ド ライブへのリンク
1 B

マスター ・ フォロワー、 ド ライブから ド ライブ、 ま
たは内蔵フ ィールドバスインターフェイス接続

2 A
3 BGND

XRO1、 XRO2、 XRO3 リレー出力
1 NC Ready run

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Running

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Fault (-1)

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO

XD24 デジタルインターロック
1 DIIL デジタルインターロック。 デフォルトでは不使用
2 +24VD +24 V DC 200 mA
3 DICOM デジタル入力のグランド
4 +24VD +24 V DC 200 mA
5 DIOGND デジタル出入力のグランド

XDIO データの出入力
1 DIO1 Output: Ready run
2 DIO2 Output: Running

XDI デジタル入力
1 DI1 停止 (0) / 始動 (1) - 回転数制御
2 DI2 デフォルトでは不使用
3 DI3 回転数制御 (0) / プロセス制御 (1)
4 DI4 多段速度 1 (1 ＝ オン )
5 DI5 運転有効化 (1 = オン )
6 DI6 停止 (0) / 始動 (1) - プロセス制御

XSTO
ド ライブを始動するには、 セーフ トルクオフ回路を投入してい
る必要があります。 ド ライブのハードウェアマニュアルを参照
して く ださい。

X12 安全オプシ ョ ン接続
X13 コン ト ロールパネル接続

X205 メモリーユニッ ト接続

* センサー接続の例に関しては、 101 ページをご覧ください。
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■ PID コン ト ロールマクロに関するセンサー接続の例

P
I

実績値の測定
-20～ 20 mARin = 100 Ω

0/4～ 20 mA

注意 ： センサーは外部から電力供給する必要があります。

P
I

+
補助電圧出力 (最大 200 mA)

+
–

P
I

ド ライブ 1
0/4～ 20 mA–

+ 実績値の測定
-20～ 20 mARin = 100 Ω

+24V
–

ド ライブ 2

実績値の測定
-20～ 20 mARin = 100 Ω

ド ライブ 3

実績値の測定
-20～ 20 mARin = 100 Ω

–

実績値の測定
-20～ 20 mARin = 100 Ω

グランド

0/4～ 20 mA
OUT

P
I

+
補助電圧出力 (最大 200 mA)

–

実績値の測定
-20～ 20 mARin = 100 Ω

グランド

0/4～ 20 mA

電力供給

+24VD

DIOGND

AI2+
AI2-

AI2+
AI2-

+24VD

DIOGND

AI2+
AI2-

AI2+
AI2-

AI2+
AI2-

AI2+
AI2-
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トルク制御マクロ

モーターのトルク制御が必要な場合はこのマクロを使用します。 一般に、 機械シス
テムで特定の張力を維持する必要がある場合に使用されます。

トルク指令はアナログ入力 AI2 で与えられ、 一般的に 0～ 20 mA ( モーターの定格
トルクの 0～ 100%) の電流信号となります。

始動および停止信号は、 デジタル入力 DI1 から送られます。 運転方向は DI2 で決定
します。 デジタル入力 DI3 で、 トルク制御 (EXT2) のかわりに回転数制御 (EXT1) を
選択することが可能です。 PID コン ト ロールマクロでは、 回転数制御を用いたシス
テムの試運転と、 モーターの回転方向の確認ができます。

また、 Loc/Rem キーで制御をローカルに変更 ( コン ト ロールパネルまたは PC ツー
ル ) することが可能です。 ローカル指令はデフォルトでは回転数となっています。
もし トルク指令が必要な場合は、 パラ メータ  19.16 Local control mode の値を 
Torque に変更します。

多段速度 (デフォルトでは 300 rpm) は、 DI4 で決定します。 DI5 で加減速時間セッ
ト  1 と  2 を切り替えます。 加減速の時間および仕方はパラメータ  23.12～ 23.19 で
決定します。

■ トルク制御マクロのデフォルトのパラメータ設定

以下のリストは パラメータのリス ト  (114 ページ ) のリストの工場マクロ値と異な
るデフォルトのパラメータ値です。

パラメータ
トルク制御マクロのデフォルトNo. 名前

19.11 Ext1/Ext2 selection DI3
19.14 Ext2 control mode Torque
20.02 Ext1 start trigger type Level
20.06 Ext2 commands In1 Start; In2 Dir
20.07 Ext2 start trigger type Level
20.08 Ext2 in1 source DI1
20.09 Ext2 in2 source DI2
20.12 Run enable 1 source DI6
22.22 Constant speed sel1 DI4
23.11 Ramp set selection DI5
26.11 Torque ref1 source AI2 scaled
31.11 Fault reset selection Not selected
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■ トルク制御マクロのデフォルト制御配線

重故障

XPOW 外部電源入力 
1 +24VI

24 V DC、 2 A2 GND
XAI 指令電圧およびアナログ入力
1 +VREF 10 V DC、 RL 1～ 10 kΩ
2 -VREF -10 V DC、 RL 1～ 10 kΩ
3 AGND グランド
4 AI1+ 回転数指令

0(2)～ 10 V、 Rin > 200 kΩ5 AI1-
6 AI2+ トルク指令

0(4)～ 20 mA、 Rin = 100 Ω7 AI2-
XAO  アナログ出力

1 AO1 モーター回転数 rpm
0～ 0 mA、 RL <  500 Ω2 AGND

3 AO2 モーター電流
0～ 20 mA、 RL < 500 Ω4 AGND

XD2D ド ライブから ド ライブへのリンク
1 B

マスター ・ フォロワー、 ド ライブから ド ライブ、 ま
たは内蔵フ ィールドバスインターフェイス接続

2 A
3 BGND

XRO1、 XRO2、 XRO3 リレー出力
1 NC Ready run

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Running

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Fault (-1)

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO

XD24 デジタルインターロック
1 DIIL デジタルインターロック。 デフォルトでは不使用。
2 +24VD +24 V DC 200 mA
3 DICOM デジタル入力のグランド
4 +24VD +24 V DC 200 mA
5 DIOGND デジタル出入力のグランド

XDIO データの出入力
1 DIO1 Output: Ready run
2 DIO2 Output: Running

XDI デジタル入力
1 DI1 停止 (0) / 始動 (1)
2 DI2 順回転 (0) / 逆回転 (1)
3 DI3 回転数制御 (0) / トルク制御 (1)
4 DI4 多段速度 1 (1 ＝ オン )
5 DI5 加速 /減速時間セッ ト  1 (0) /  セッ ト  2 (1)
6 DI6 運転有効化 (1 = オン )

XSTO
ド ライブを始動するには、 セーフ トルクオフ回路を投入してい
る必要があります。 ド ライブのハードウェアマニュアルを参照
して く ださい。

X12 安全オプシ ョ ン接続
X13 コン ト ロールパネル接続
X205 メモリーユニッ ト接続
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シーケンス制御マクロ

シーケンス制御マクロは、 回転数指令、 複数の多段速度と  2 通りの加減速を用いる
ことができる場合の回転数制御に適しています。

このマクロでは EXT1 のみを使用します。

このマクロでは、 デジタル入力 DI4～ DI6 (パラメータ  22.21 Constant speed 
function 参照 ) を用いて多段速度のプリセッ ト を 7 つ使用可能です。 外部回転数指
令はアナログ入力 AI1 から行います。 多段速度が有効でない場合 (デジタル入力 
DI4～ DI6 が全てオフの場合 ) のみ、 この指令は有効になります。 コン ト ロールパ
ネルから運転コマンドを送ることも可能です。

始動および停止指令はデジタル入力 DI1 で与えられます。 運転方向は DI2 で決定さ
れます。

DI3 から  2 通りの加減速を選択できます。 加減速の時間および仕方はパラメータ  
23.12～ 23.19 で決定します。

■ 運転図

下図はマクロの使用例を示しています。

減速に従い停止

回転数

時間

加速 1 加速 1 加速 2 減速 2
始動 /停止

加速 1/減速 1
回転数 1
回転数 2

加速 2/減速 2
回転数 3

回転数 1

回転数 2

回転数 3
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■ 多段速度の選択

デフォルトでは、 デジタル入力 DI4～ DI6 によって多段速度 1～ 7 を以下のように
選択します。

■ シーケンス制御マクロのデフォルトのパラメータ設定

以下のリストは パラメータのリス ト  (114 ページ ) のリストの工場マクロ値と異な
るデフォルトのパラメータ値です。

パラメータ シーケンス制御マクロの

デフォルトNo. 名前

20.12 Run enable 1 source DIIL
21.03 Stop mode Ramp
22.21 Constant speed function 01b ( ビッ ト  0 = 一括 )
22.22 Constant speed sel1 DI4
22.23 Constant speed sel2 DI5
22.24 Constant speed sel3 DI6
22.27 Constant speed 2 600.00 rpm
22.28 Constant speed 3 900.00 rpm
22.29 Constant speed 4 1200.00 rpm
22.30 Constant speed 5 1500.00 rpm
22.31 Constant speed 6 2400.00 rpm
22.32 Constant speed 7 3000.00 rpm
23.11 Ramp set selection DI3
25.06 Acc comp derivation time 0.12 秒
31.11 Fault reset selection Not selected

DI4 DI5 DI6 有効な多段速度

0 0 0 なし  (外部の回転数指令を
用います )

1 0 0 多段速度 1
0 1 0 多段速度 2
1 1 0 多段速度 3
0 0 1 多段速度 4
1 0 1 多段速度 5
0 1 1 多段速度 6
1 1 1 多段速度 7
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■ シーケンス制御マクロのデフォルト制御配線

重故障

XPOW 外部電源入力 
1 +24VI

24 V DC、 2 A2 GND
XAI 指令電圧およびアナログ入力
1 +VREF 10 V DC、 RL 1～ 10 kΩ
2 -VREF -10 V DC、 RL 1～ 10 kΩ
3 AGND グランド
4 AI1+ 回転数指令

0(2)～ 10 V、 Rin > 200 kΩ5 AI1-
6 AI2+ デフォルトでは不使用

0(4)～ 20 mA、 Rin = 100 Ω7 AI2-
XAO アナログ出力

1 AO1 モーター回転数 rpm
0～ 0 mA、 RL <  500 Ω2 AGND

3 AO2 モーター電流
0～ 20 mA、 RL < 500 Ω4 AGND

XD2D ド ライブから ド ライブへのリンク
1 B

マスター ・ フォロワー、 ド ライブから ド ライブ、 ま
たは内蔵フ ィールドバスインターフェイス接続

2 A
3 BGND

XRO1、 XRO2、 XRO3 リレー出力
1 NC Ready run

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Running

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Fault (-1)

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO

XD24 デジタルインターロック
1 DIIL 運転を有効化
2 +24VD +24 V DC 200 mA
3 DICOM デジタル入力のグランド
4 +24VD +24 V DC 200 mA
5 DIOGND デジタル出入力のグランド

XDIO データの出入力
1 DIO1 Output: Ready run
2 DIO2 Output: Running

XDI デジタル入力
1 DI1 停止 (0) / 始動 (1)
2 DI2 順回転 (0) / 逆回転 (1)
3 DI3 加速 /減速時間セッ ト  1 (0) /  セッ ト  2 (1)
4 DI4

多段速度選択 (105 ページ参照 )5 DI5
6 DI6

XSTO
ド ライブを始動するには、 セーフ トルクオフ回路を投入してい
る必要があります。 ド ライブのハードウェアマニュアルを参照
して く ださい。

X12 安全オプシ ョ ン接続
X13 コン ト ロールパネル接続

X205 メモリーユニッ ト接続
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フ ィールドバス制御マクロ

このアプリケーシ ョ ンマクロは現在のファームウェアバージ ョ ンではサポート され
ていません。
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パラメータ

この章の内容

この章では、 実信号を含むコン ト ロールプログラムのパラメータについて説明しま
す。
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 用語と略語
用語 定義

Actual signal ド ライブによる測定または計算結果、 またはステータス情報に関する パラ
メータ  です。 大部分の実信号は読み取り専用ですが、 リセッ ト可能なものも
あります (特にカウンタ タイプの実信号 )。

Def (以下の表では、 同じ行にパラ メータ名を表示しています )
ABB 標準マクロで使用するときの パラメータ  のデフォルト値です。 他のマ
クロ固有パラメータについては、 「アプリケーシ ョ ンマクロ」 の章を参照して
ださい (93 ページ )。
注意 ：設定またはオプシ ョ ンの装置によっては、 特定のデフォルト値が必要

となります。 その場合、 以下のように分類されます。

(95.20 bx) = パラメータ  95.20、 ビッ ト  x によりデフォルトが変更、 または書
き込み保護されています。

FbEq16 (以下の表では、 同じ行にパラ メータ域、 または各選択について表示してい
ます )
16 ビッ ト フ ィールドバス換算 ：外部システムへの伝送に 16 ビッ ト値を用い
るとき、 パネル上の値を通信に用いる整数にスケーリングしたものです。

ダッシュ記号 (-) は、 パラ メータが 16 ビッ ト形式ではアクセスできないこと
を示しています。

対応する 32 ビッ トのスケーリングを 「追加のパラメータデータ」 の章 (551 
ページ ) に記載しています。

その他 他のパラメータから引用した値を指します。

「その他」 を選択すると、 ユーザーがソースパラメータを指定可能なパラ

メータのリス トが表示されます。

注意 ： ソースパラ メータは 32 ビッ トの実数 (浮動小数点 ) である必要があり
ます。 16 ビッ トの整数 (例えば外部デバイスから受け取るデータセッ ト ) を
信号として用いるには、 データス ト レージパラメータ  47.01～ 47.08 (409 
ページ ) を使用します。

その他 [ ビッ
ト ]

他のパラメータの特定のビッ トから引用した値を指します。

「その他」 を選択すると、 ユーザーがソースパラメータおよびビッ ト を指定

可能なパラ メータのリス トが表示されます。

パラ メータ ユーザーが調整可能なド ライブの操作説明または actual signal です。
p.u. パーユニッ ト
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パラメータグループの概要
グループ 内容 ページ

01 Actual values (実績値 ) ド ライブ監視用の基本信号 114

03 Input references (入力指令 ) 様々なソースから受け取った指令値。 118

04 Warnings and faults (警報と重故
障 )

最後に発生した警報および重故障に関する情

報。

119

05 Diagnostics (診断 ) ド ライブのメンテナンスに関する様々なランタ

イム型のカウンタや計測。

128

06 Control and status words ( コン
ト ロールおよびステータスワード )

ド ライブのコン ト ロール ・ ステータスワード。 129

07 System info ( システム情報 ) ド ライブハードウェア、 ファームウェアとアプ

リケーシ ョ ンプログラムの情報です。

144

10 Standard DI, RO (標準 DI、 RO ) デジタル入力およびリレー出力の設定です。 148

11 Standard DIO, FI, FO (標準 DIO、
FI、 FO)

デジタル入出力および周波数入出力の設定で

す。

156

12 Standard AI (標準 AI) 標準的なアナログ入力の設定です。 163

13 Standard AO (標準 AO) 標準的なアナログ出力の設定です。 169

14 I/O extension module (拡張 I/O 
モジュール ) 1

拡張 I/O モジュールの設定 174

15 I/O extension module (拡張 I/O 
モジュール ) 2

拡張 I/O モジュール 2 の設定 203

16 I/O extension module (拡張 I/O 
モジュール ) 3

拡張 I/O モジュール 3 の設定 211

19 Operation mode (運転モード ) ローカルおよび外部の制御系統ソースと、 運転

モードの選択

220

20 Start/stop/direction (始動 /停止 /
回転方向 )

始動 /停止 /回転方向 と  運転 /始動 / ジ ョギン
グ許可信号のソース選択です。 正 /負の指令許
可信号の選択です。

222

21 Start/stop mode (始動 /停止モー
ド )

始動および停止モード、 緊急停止モードおよび

信号ソース選択、 直流磁化の設定、 磁極位置検

出モードの選択を行います。

236

22 Speed reference selection (速度
指令選択 )

回転数指令の選択、 モーターポテンシ ョ メー

ターの設定です。

246

23 Speed reference ramp (速度指令
加減速 )

回転数指令の加減速設定 ( ド ライブの加速およ
び減速のプログラ ミング ) です。

258

24 Speed reference conditioning (速
度指令条件付け )

回転数偏差の計算、 回転数偏差の窓制御設定、

回転数偏差のステップについてです。

266

25 Speed control (回転数制御 ) 回転数コン ト ローラの設定です。 273

26 Torque reference chain ( トルク指
令チェーン )

トルク指令チェーンの設定です。 286

28 Frequency reference chain (周波
数指令チェーン )

周波数指令チェーンの設定です。 296

30 Limits (制限値 ) ド ライブの運転制限です。 309
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31 Fault functions (重故障に関する
機能 )

外部イベン トの設定および、 重故障状況でのド

ライブの動作を選択します。

317

32 Supervision (監視 ) 信号監視機能 1～ 3 の設定です。 333

33 Generic timer & counter (汎用タイ
マーとカウンタ )

メンテナンスタイマーとカウンタの設定です。 337

35 Motor thermal protection ( モー
ターの熱保護 )

温度測定設定、 負荷曲線設定およびモーター

ファン制御設定などの、 モーター温度保護設定

です。

347

36 Load analyzer (負荷アナライ
ザー )

ピークロガーと振幅ロガー設定です。 363

37 User load curve (ユーザー負荷
曲線 )

特殊な負荷曲線の設定です。 367

40 Process PID set 1 (プロセス PID 
セッ ト  1)

プロセス PID 制御のパラ メータ値です。 371

41 Process PID set 2 (プロセス PID 
セッ ト  2)

プロセス PID 制御のパラ メータ値の別のセッ ト
です。

389

43 Brake chopper ( ブレーキチョ ッ
パ )

内蔵ブレーキチョ ッパの設定です。 392

44 Mechanical brake control (機械
ブレーキ制御 )

機械ブレーキ制御の設定 395

45 Energy efficiency ( エネルギー効
率 )

省エネルギー計算機能の設定です。 401

46 Monitoring/scaling settings (監視
/ スケーリング設定 )

回転数監視設定、 実信号フ ィルタ リング、 一般

スケーリング設定を行います。

405

47 Data storage (データ保存 ) 他のパラメータ信号または対象設定を用いた書

き込み、 読み取りができるデータ保存パラメー

タです。

409

49 Panel port communication (パネ
ルポートの通信 )

ド ライブのコン ト ロールパネルポートの通信設

定を行います。

413

50 Fieldbus adapter (FBA) ( フ ィー
ルドバスアダプタ  (FBA))

フ ィールドバス通信設定です。 417

51 FBA A settings (FBA A 設定 ) フ ィールドバスアダプタ  A の設定です。 428

52 FBA A data in (FBA A データ入
力 )

フ ィールドバスアダプタ  A を経由してド ライブ
からフ ィールドバスコン ト ローラへ移行する

データを選択します。

430

53 FBA A data out (FBA A データ出
力 )

フ ィールドバスアダプタ  A を経由して、 フ ィー
ルドバスコン ト ローラから ド ライブへ移行する

データを選択します。

430

54 FBA B settings (FBA B 設定 ) フ ィールドバスアダプタ  B の設定です。 431

55 FBA B data in (FBA B データ入
力 )

フ ィールドバスアダプタ  B を経由してド ライブ
からフ ィールドバスコン ト ローラへ移行する

データを選択します。

433

グループ 内容 ページ
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56 FBA B data out (FBA B データ出
力 )

フ ィールドバスアダプタ  B を経由して、 フ ィー
ルドバスコン ト ローラから ド ライブへ移行する

データを選択します。

434

58 Embedded fieldbus (内蔵フ ィー
ルドバス )

内蔵フ ィールドバス (EFB) インターフェイスの
設定を行います。

434

60 DDCS communication (DDCS 通
信 )

DDCS 通信設定です。 445

61 D2D and DDCS transmit data 
(D2D および DDCS 伝送データ )

DDCS リンクに送信するデータを設定します。 462

62 D2D and DDCS receive data 
(D2D および DDCS 受信データ )

DDCS から受信したデータのマッピングです。 468

90 Feedback selection ( フ ィード
バック選択 )

モーターと負荷のフ ィードバック設定です。 479

91 Encoder module settings ( エン
コーダモジュール設定 )

エンコーダのインターフェイスモジュールの設

定です。

492

92 Encoder 1 configuration ( エン
コーダ 1 設定 )

エンコーダ 1 の設定です。 496

93 Encoder 2 configuration ( エン
コーダ 2 設定 )

エンコーダ 2 の設定です。 505

94 LSU control (LSU 制御 ) 例えば直流電圧や無効電力指令のような、 ド ラ

イブの整流ユニッ トの制御です。

505

95 HW configuration (ハードウェア
設定 )

各種ハードウェアの設定です。 511

96 System ( システム ) 言語選択、 アクセスレベル、 マクロ選択、 パラ

メータの保存と回復、 制御ユニッ トの再起動、

ユーザーパラメータセッ ト、 単位の選択、 デー

タロガーのト リガ、 パラ メータのチェ ックサム

計算、 ユーザーロック。

519

97 Motor control ( モーター制御 ) モーターモデルの設定です。 534

98 User motor parameters (ユー
ザーモーターパラメータ )

モーターモデルで使用する、 ユーザーから与え

られたモーターの値です。

539

99 Motor data ( モーターデータ ) モーター設定。 542

200 Safety (安全 ) FSO-xx settings. 550

グループ 内容 ページ
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パラメータのリスト
No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
01
01 Actual values (実績値 ) ド ライブ監視用の基本信号

このグループの全パラメータは、 特記がない限り

読み取り専用です。

01.01 Motor speed used フ ィードバックの種類によって測定あるいは推定

されたモーターの回転数 (パラメータ  90.41 Motor 
feedback selection を参照 ) です。 この信号のフ ィ
ルター時定数はパラメータ  46.11 Filter time motor 
speed で規定します。

-

-30000.00～
30000.00 rpm

測定または推定されたモーター回転数です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

01.02 Motor speed 
estimated

rpm 単位での推定モーター回転数です。 この信号
のフ ィルター時定数はパラメータ  46.11 Filter time 
motor speed で規定します。

-

-30000.00～
30000.00 rpm

推定モーター回転数です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

01.03 Motor speed % 01.01 Motor speed used の値をモーターの同期回
転数に対するパーセン トで表示します。

10 = 1%

-1000.00～
1000.00%

測定または推定されたモーター回転数です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

01.04 Encoder 1 speed 
filtered

エンコーダ 1 の回転数の rpm 表示です。 この信号
のフ ィルター時定数はパラメータ  46.11 Filter time 
motor speed で規定します。

-

-30000.00～
30000.00 rpm

エンコーダ 1 の回転数です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

01.05 Encoder 2 speed 
filtered

エンコーダ 2 の回転数の rpm 表示です。 この信号
のフ ィルター時定数はパラメータ  46.11 Filter time 
motor speed で規定します。

-

-30000.00～
30000.00 rpm

エンコーダ 2 の回転数です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

01.06 Output frequency Hz 単位でのドライブの推定周波数出力です。 こ
の信号のフ ィルター時定数はパラ メータ  46.12 
Filter time output frequency で規定します。

-

-500.00～
500.00 Hz

推定出力周波数です。 パラ メータ  
46.02 を参
照
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01.07 Motor current アンペア単位での計測 (絶対 ) モーター電流です。 -

0.00～ 30000.00 
A

モーター電流です。 パラ メータ  
46.05 を参
照

01.08 Motor current % of 
motor nom

モーターの定格電流に対するモーター電流 ( ド ラ
イブ出力電流 ) のパーセン トでの割合です。

-

0.0～ 1000.0% モーター電流です。 1 = 1%
01.10 Motor torque モーターの定格トルクに対するモータートルクの

パーセン トです。 パラ メータ  01.30 Nominal 
torque scale も参照して ください。
この信号のフ ィルター時定数はパラメータ  46.13 
Filter time motor torque で規定します。

-

-1600.0～
1600.0%

モータートルクです。 パラ メータ  
46.03 を参
照

01.11 DC voltage 計測した DC リンク電圧です。 -

0.00～ 2000.00 
V

DC リンク電圧です。 10 = 1 V

01.13 Output voltage 計算されたモーターの電圧 (VAC) です。 -

0～ 2000 V モーター電圧です。 1 = 1 V
01.14 Output power ド ライブの出力電力です。 単位はパラメータ  

96.16 Unit selection で選択します。 この信号の
フ ィルター時定数はパラメータ  46.14 Filter time 
power out で規定します。

-

-32768.00～
32767.00 kW ま
たは HP

出力電力です。 1 = 1 単位

01.15 Output power % of 
motor nom

01.14 Output power の値をモーターの定格電力に
対するパーセン トで表示します。

-

-300.00～
300.00%

出力電力です。 1 = 1%

01.17 Motor shaft power モーターシャフ トの機械的な動力の推定値です。

単位はパラメータ  96.16 Unit selection で選択しま
す。 この信号のフ ィルター時定数はパラメータ  
46.14 Filter time power out で規定します。

-

-32768.00～
32767.00 kW ま
たは HP

モーターシャフ トの動力です。 1 = 1 単位

01.18 Inverter GWh 
motoring

ド ライブを通る ( モーターに向けた ) エネルギー
量です (GWh)。 最小値はゼロです。

-

0～ 32767 GWh モーターのエネルギー (GWh) です。 1 = 1 GWh

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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01.19 Inverter MWh 
motoring

ド ライブを通る ( モーターに向けた ) エネルギー
量です (MWh)。 カウンタが繰り越すと、 01.18 
Inverter GWh motoring が増加します。 最小値はゼ
ロです。

-

0～ 999 MWh モーターのエネルギー (MWh) です。 1 = 1 MWh
01.20 Inverter kWh 

motoring
ド ライブを通る ( モーターに向けた ) エネルギー
量です (kWh)。 カウンタが繰り越すと、 01.19 
Inverter MWh motoring が増加します。 最小値はゼ
ロです。

-

0～ 999 kWh モーターのエネルギー (kWh) です。 10 = 1 kWh
01.21 U-phase current 測定した U 相の電流です。 -

-30000.00～
30000.00 A

U 相の電流です。 パラ メータ  
46.05 を参
照

01.22 V-phase current 測定した V 相の電流です。 -

-30000.00～
30000.00 A

V 相の電流です。 パラ メータ  
46.05 を参
照

01.23 W-phase current 測定した W 相の電流です。 -

-30000.00～
30000.00 A

W 相の電流です。 パラ メータ  
46.05 を参
照

01.24 Flux actual % モーターの定格磁束に対する使用している磁束の

指令のパーセン ト表示です。

-

0～ 200% 磁束の指令です。 1 = 1%
01.29 Speed change rate 実際の回転数の変化率です。 値が正の場合は加

速、 負の場合は減速を示します。

パラ メータ  31.32 Emergency ramp supervision、
31.33 Emergency ramp supervision delay、 31.37 
Ramp stop supervision および 31.38 Ramp stop 
supervision delay を参照して ください。

-

-15000～ 15000 
rpm/s

回転数の変化率です。 1 = 1 rpm/s

01.30 Nominal torque 
scale

モーターの 100% の定格トルクに対応する トルク
です。 単位はパラ メータ   96.16 で選択します。 
Unit selection
注意 ： この値はパラメータ  99.12 Motor nominal 
torque が入力された場合そこからコピーされま
す。 入力されていない場合は、 この値は他のモー

ターデータから計算します。

-

0.000～ N·m ま
たは lb·ft

定格トルクです。 1 = 1 単位

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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01.31 Ambient 
temperature

流入する冷却空気の測定温度です。 単位はパラ

メータ  96.16 Unit selection で選択します。
-

-40～ 120 °C ま
たは °F

冷却空気の温度です。 1 = 1°

01.32 Inverter GWh 
regenerating

ド ライブを通る (回生 ) エネルギー量です (GWh)。
最小値はゼロです。

-

0～ 32767 GWh モーターのエネルギー (GWh) です。 1 = 1 GWh
01.33 Inverter MWh 

regenerating
ドライブを通る (回生 ) エネルギー量です (MWh)。
カウンタが繰り越すと、 01.32 Inverter GWh 
regenerating が増加します。 最小値はゼロです。

-

0～ 999 MWh モーターのエネルギー (MWh) です。 1 = 1 MWh
01.34 Inverter kWh 

regenerating
ド ライブを通る (回生 ) エネルギー量です (kWh)。
カウンタが繰り越すと、 01.33 Inverter MWh 
regenerating が増加します。 最小値はゼロです。

-

0～ 999 kWh モーターのエネルギー (kWh) です。 10 = 1 kWh
01.35 Mot - regen energy 

GWh
ド ライブを通った正味エネルギー (力行 - 回生 ) 
の GWh 表示です。

-

-32768～ 32767 
GWh

モーターのエネルギー (GWh) です。 1 = 1 GWh

01.36 Mot - regen energy 
MWh

ド ライブを通った正味エネルギー (力行 - 回生 ) 
の MWh 表示です。 カウンタが繰り越す度に 
01.35 Mot - regen energy GWh の値が増加します。

-

-999～ 999 MWh モーターのエネルギー (MWh) です。 1 = 1 MWh
01.37 Mot - regen energy 

kWh
ド ライブを通ったエネルギー (力行 - 回生 ) の 
kWh 表示です。 カウンタが繰り越す度に 01.36 
Mot - regen energy MWh の値が増加します。

-

-999～ 999 kWh モーターのエネルギー (kWh) です。 10 = 1 kWh
01.61 Abs motor speed 

used
01.01 Motor speed used の絶対値です。 -

0.00～
30000.00 rpm

測定または推定されたモーター回転数です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

01.62 Abs motor speed % 01.03 Motor speed % の絶対値です。 -

0.00～
1000.00%

測定または推定されたモーター回転数です。 10 = 1%

01.63 Abs output 
frequency

01.06 Output frequency の絶対値です。 -

0.00～ 500.00 
Hz

推定出力周波数です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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01.64 Abs motor torque 01.10 Motor torque の絶対値です。 -

0.0～ 1600.0% モータートルクです。 パラ メータ  
46.03 を参
照

01.65 Abs output power 01.14 Output power の絶対値です。 -

0.00～ 32767.00 
kW または HP

出力電力です。 1 = 1 単位

01.66 Abs output power % 
motor nom

01.15 Output power % of motor nom の絶対値で
す。

-

0.00～ 300.00% 出力電力です。 10 = 1%
01.68 Abs motor shaft 

power
01.17 Motor shaft power の絶対値です。 -

0.00～ 32767.00 
kW または HP

モーターシャフ トの動力です。 1 = 1 単位

03
03 Input references (入
力指令 )

様々なソースから受け取った指令値。

このグループのパラメータはすべて、 特記がない

限り読み取り専用です。

03.01 Panel reference コン ト ロールパネルまたは PC ツールからのロー
カル指令です。

-

-100000.00～
100000.00

ローカルコン ト ロールパネルまたは PC ツールの
指令です。

1 = 10

03.02 Panel reference 2 コン ト ロールパネルまたは PC ツールからのリ
モート指令です。

-

-30000.00～
30000.00

リモート コン ト ロールパネルまたは PC ツールの
指令です。

1 = 10

03.05 FB A reference 1 フ ィールドバスアダプタ  A からの指令 1 です。
681 ページの 「フ ィールドバスアダプタによる
フ ィールドバス制御」 の章も参照して ください。

-

-100000.00～
100000.00

フ ィールドバスアダプタ  A からの指令 1 です。 1 = 10

03.06 FB A reference 2 フ ィールドバスアダプタ  A からの指令 2 です。 -

-100000.00～
100000.00

フ ィールドバスアダプタ  A からの指令 2 です。 1 = 10

03.07 FB B reference 1 フ ィールドバスアダプタ  B からの指令 1 です。 -

-100000.00～
100000.00

フ ィールドバスアダプタ  B からの指令 1 です。 1 = 10

03.08 FB B reference 2 フ ィールドバスアダプタ  B からの指令 2 です。 -

-100000.00～
100000.00

フ ィールドバスアダプタ  B からの指令 2 です。 1 = 10

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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03.09 EFB reference 1 内蔵フ ィールドバスインターフェイスからのス

ケーリングされた指令 1 です。 スケーリングはパ
ラ メータ  58.26 EFB ref1 type で設定します。

1 = 10

-30000.00～
30000.00

内蔵フ ィールドバスインターフェイスからの指令 
1 です。

1 = 10

03.10 EFB reference 2 内蔵フ ィールドバスインターフェイスからのス

ケーリングされた指令 2 です。 スケーリングはパ
ラ メータ  58.27 EFB ref2 type で設定します。

1 = 10

-30000.00～
30000.00

内蔵フ ィールドバスインターフェイスからの指令 
2 です。

1 = 10

03.11 DDCS controller ref 
1

外部 (DDCS) コン ト ローラからの指令 1 です。 こ
の値はパラメータ  60.60 DDCS controller ref1 type 
に従いスケーリングされます。

「外部コン ト ローラインターフェイス」 のセク
シ ョ ン (38 ページ ) も参照して ください。

1 = 10

-30000.00～
30000.00

外部コン ト ローラから受け取ったスケーリングさ

れた指令 1 です。
1 = 10

03.12 DDCS controller ref 
2

外部 (DDCS) コン ト ローラからの指令 2 です。 こ
の値はパラメータ  60.61 DDCS controller ref2 type 
に従いスケーリングされます。

1 = 10

-30000.00～
30000.00

外部コン ト ローラから受け取ったスケーリングさ

れた指令 2 です。
1 = 10

03.13 M/F or D2D ref1 マスターから受け取ったマスター ・ フォロワー指

令 1 です。 この値はパラメータ  60.10 M/F ref1 
type に従いスケーリングされます。
「マスター ・ フォロワー機能」 のセクシ ョ ン (31 
ページ ) も参照して ください。

1 = 10

-30000.00～
30000.00

マスターから受信したスケーリングされた指令 1 
です。

1 = 10

03.14 M/F or D2D ref2 マスターから受信したマスター ・ フォロワー指令 
2 です。 この値はパラメータ  60.11 EFB ref2 type 
に従いスケーリングされます。

1 = 10

-30000.00～
30000.00

マスターから受信したスケーリングされた指令 2 
です。

1 = 10

04
04 Warnings and faults 
(警報と重故障 )

最後に発生した警報および重故障に関する情報。

個々の警報や重故障コードの説明は、 「重故障追
跡」 の章を参照して ください。

このグループのパラメータはすべて、 特記がない

限り読み取り専用です。

04.01 Tripping fault 第一のアクテ ィブな重故障 (現在のト リ ップの原
因となる重故障 ) のコードです。

-

0000h～ FFFFh 第一のアクテ ィブな重故障です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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04.02 Active fault 2 第二のアクテ ィブな重故障のコードです。 -

0000h～ FFFFh 第二のアクテ ィブな重故障です。 1 = 1
04.03 Active fault 3 第三のアクテ ィブな重故障のコードです。 -

0000h～ FFFFh 第三のアクテ ィブな重故障です。 1 = 1
04.04 Active fault 4 第四のアクテ ィブな重故障のコードです。 -

0000h～ FFFFh 第四のアクテ ィブな重故障です。 1 = 1
04.05 Active fault 5 第五のアクテ ィブな重故障のコードです。 -

0000h～ FFFFh 第五のアクテ ィブな重故障です。 1 = 1
04.06 Active warning 1 第一のアクテ ィブな警報のコードです。 -

0000h～ FFFFh 第一のアクテ ィブな警報です。 1 = 1
04.07 Active warning 2 第二のアクテ ィブな警報のコードです。 -

0000h～ FFFFh 第二のアクテ ィブな警報です。 1 = 1
04.08 Active warning 3 第三のアクテ ィブな警報のコードです。 -

0000h～ FFFFh 第三のアクテ ィブな警報です。 1 = 1
04.09 Active warning 4 第四のアクテ ィブな警報のコードです。 -

0000h～ FFFFh 第四のアクテ ィブな警報です。 1 = 1
04.10 Active warning 5 第五のアクテ ィブな警報のコードです。 -

0000h～ FFFFh 第五のアクテ ィブな警報です。 1 = 1
04.11 Latest fault 第一の保存された (非アクテ ィブな ) 重故障の

コードです。

-

0000h～ FFFFh 第一の保存された重故障です。 1 = 1
04.12 2nd latest fault 第二の保存された (非アクテ ィブな ) 重故障の

コードです。

-

0000h～ FFFFh 第二の保存された重故障です。 1 = 1
04.13 3rd latest fault 第三の保存された (非アクテ ィブな ) 重故障の

コードです。

-

0000h～ FFFFh 第三の保存された重故障です。 1 = 1
04.14 4th latest fault 第四の保存された (非アクテ ィブな ) 重故障の

コードです。

-

0000h～ FFFFh 第四の保存された重故障です。 1 = 1
04.15 5th latest fault 第五の保存された (非アクテ ィブな ) 重故障の

コードです。

-

0000h～ FFFFh 第五の保存された重故障です。 1 = 1
04.16 Latest warning 第一の保存された (非アクテ ィブな ) 警報のコー

ドです。

-

0000h～ FFFFh 第一の保存された警報です。 1 = 1
04.17 2nd latest warning 第二の保存された (非アクテ ィブな ) 警報のコー

ドです。

-

0000h～ FFFFh 第二の保存された警報です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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04.18 3rd latest warning 第三の保存された (非アクテ ィブな ) 警報のコー
ドです。

-

0000h～ FFFFh 第三の保存された警報です。 1 = 1
04.19 4th latest warning 第四の保存された (非アクテ ィブな ) 警報のコー

ドです。

-

0000h～ FFFFh 第四の保存された警報です。 1 = 1
04.20 5th latest warning 第五の保存された (非アクテ ィブな ) 警報のコー

ドです。

-

0000h～ FFFFh 第五の保存された警報です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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04.21 Fault word 1 ACS800 に対応した重故障ワード  1 です。
ACS800 の FAULT WORD 1 に対応したビッ トの
割り当てです。 ビッ トの割り当てを ACS800 標準
コン ト ロールプログラムで行うか、 ACS800 シス
テムコン ト ロールプログラムで行うかをパラメー

タ  04.120 Fault/Warning word compatibility で決定
します。

各ビッ トで、 下図のようにい くつかの ACS880 イ
ベン ト を示すことができます。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh ACS800 に対応した重故障ワード  1 です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト

ACS800 重故障の名前

このビッ トの示す ACS880 のイベント
(609 ページ 「重故障追跡」 参照 )

(04.120 = 
ACS800 
Standard ctrl 
program)

(04.120 = 
ACS800 System 
ctrl program)

0 SHORT CIRC SHORT CIRC 2340
1 OVERCURRENT OVERCURRENT 2310
2 DC OVERVOLT DC OVERVOLT 3210

3 ACS800 TEMP ACS800 TEMP 2381、 4210、 4290、 42F1、 4310、
4380

4 EARTH FAULT EARTH FAULT 2330、 2392、 3181
5 THERMISTOR MOTOR TEMP M 4981
6 MOTOR TEMP MOTOR TEMP 4982

7 SYSTEM_FAULT SYSTEM_FAULT
6481、 6487、 64A1、 64A2、 64A3、
64B1、 64E1、 6881、 6882、 6883、
6885

8 UNDERLOAD UNDERLOAD -
9 OVERFREQ OVERFREQ 7310
10 Reserved (予備 ) MPROT SWITCH 9081

11 Reserved (予備 )
CH2 COMM 
LOSS 7582

12 Reserved (予備 ) SC (INU1) 2340 (XXYY YY01)
13 Reserved (予備 ) SC (INU2) 2340 (XXYY YY02)
14 Reserved (予備 ) SC (INU3) 2340 (XXYY YY03)
15 Reserved (予備 ) SC (INU4) 2340 (XXYY YY04)
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04.22 Fault word 2 ACS800 に対応した重故障ワード  2 です。
ACS800 の FAULT WORD 2 に対応したビッ トの
割り当てです。 パラ メータ  04.120 Fault/Warning 
word compatibility で、 ビッ トの割り当てを 
ACS800 標準コン ト ロールプログラムで行うか、
ACS800 システムコン ト ロールプログラムで行う
かを決定します。

それぞれ、 下図のようにい くつかの ACS880 イベ
ン ト を示すことができます。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh ACS800 に対応した重故障ワード  2 です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト

ACS800 重故障の名前

このビッ トの示す ACS880 のイベント
(609 ページ 「重故障追跡」 参照 )

(04.120 = 
ACS800 
Standard ctrl 
program)

(04.120 = 
ACS800 System 
ctrl program)

0 SUPPLY PHASE SUPPLY PHASE 3130

1 NO MOT DATA NO MOTOR 
DATA -

2 DC UNDERVOLT DC UNDERVOLT 3220
3 Reserved (予備 ) CABLE TEMP 4000
4 RUN ENABLE RUN DISABLE AFEB
5 ENCODER ERR ENCODER ERR 7301、 7380、 7381、 73A0、 73A1
6 I/O COMM IO COMM ERR 7080、 7082
7 CTRL B TEMP CTRL B TEMP -
8 EXTERNAL FLT SELECTABLE 9082
9 OVER SWFREQ OVER SWFREQ -
10 AI < MIN FUNC AI<MIN FUNC 80A0

11 PPCC LINK PPCC LINK 5681、 5682、 5690、 5691、 5692、
5693、 5694、 5695

12 COMM MODULE COMM MODULE 6681、 7510、 7520、 7581
13 PANEL LOSS PANEL LOSS 7081
14 MOTOR STALL MOTOR STALL 7121
15 MOTOR PHASE MOTOR PHASE 3381
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04.31 Warning word 1 ACS800 に対応した警報 ( アラーム ) ワード  1 で
す。

ACS800 の ALARM WORD 1 に対応したビッ トの
割り当てです。 パラ メータ  04.120 Fault/Warning 
word compatibility で、割り当てを ACS800 標準コ
ン ト ロールプログラムで行うか、 ACS800 システ
ムコン ト ロールプログラムで行うかを決定しま

す。

それぞれ、 下図のようにい くつかの ACS880 警報
を示すことができます。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh ACS800 に対応した警報 ( アラーム ) ワード  1 で
す。

1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト

ACS800 警報の名前

このビッ トの示す ACS880 のイベント
(609 ページ 「重故障追跡」 参照 )

(04.120 = 
ACS800 
Standard ctrl 
program)

(04.120 = 
ACS800 System 
ctrl program)

0 START INHIBIT START INHIBI B5A0
1 Reserved (予備 ) EM STOP AFE1、 AFE2
2 THERMISTOR MOTOR TEMP M A491
3 MOTOR TEMP MOTOR TEMP A492

4 ACS800 TEMP ACS800 TEMP A2BA、 A4A1、 A4A9、 A4B0、 A4B1、
A4F6

5 ENCODER ERR ENCODER ERR A797、 A7B0、 A7B1、 A7E1
6 T MEAS ALM T MEAS CIRC A490、 A5EA、 A782、 A8A0
7 Reserved (予備 ) DIGITAL IO -
8 Reserved (予備 ) ANALOG IO -
9 Reserved (予備 ) EXT DIGITAL IO -
10 Reserved (予備 ) EXT ANALOG IO A6E5、 A7AA、 A7AB

11 Reserved (予備 )
CH2 COMM 
LOSS A7CB、 AF80

12 COMM MODULE MPROT SWITCH A981
13 Reserved (予備 ) EM STOP DEC -
14 EARTH FAULT EARTH FAULT A2B3
15 Reserved (予備 ) SAFETY SWITC A983
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04.32 Warning word 2 ACS800 に対応した警報 ( アラーム ) ワード  2 で
す。

ACS800 の ALARM WORD 2 に対応したビッ トの
割り当てです。 パラ メータ  04.120 Fault/Warning 
word compatibility で、 ビッ トの割り当てを 
ACS800 標準コン ト ロールプログラムで行うか、
ACS800 システムコン ト ロールプログラムで行う
かを決定します。

それぞれ、 下図のようにい くつかの ACS880 警報
を示すことができます。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh ACS800 に対応した警報 ( アラーム ) ワード  2 で
す。

1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト

ACS800 警報の名前

このビッ トの示す ACS880 のイベント
(609 ページ 「重故障追跡」 参照 )

(04.120 = 
ACS800 
Standard ctrl 
program)

(04.120 = 
ACS800 System 
ctrl program)

0 Reserved (予備 ) MOTOR FAN A781
1 UNDERLOAD UNDERLOAD -
2 Reserved (予備 ) INV OVERLOAD -
3 Reserved (予備 ) CABLE TEMP A480
4 ENCODER ENCODER A<>B -
5 Reserved (予備 ) FAN OVERTEMP A984
6 Reserved (予備 ) Reserved (予備 ) -
7 POWFAIL FILE POWFAIL FILE -

8 ALM (OS_17) POWDOWN 
FILE -

9 MOTOR STALL MOTOR STALL A780
10 AI < MIN FUNC AI<MIN FUNC A8A0

11 Reserved (予備 ) COMM MODULE A6D1、 A6D2、 A7C1、 A7C2、 A7CA、
A7CE

12 Reserved (予備 ) BATT FAILURE -
13 PANEL LOSS PANEL LOSS A7EE
14 Reserved (予備 ) DC UNDERVOLT A3A2
15 Reserved (予備 ) RESTARTED -
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04.40 Event word 1 ユーザー設定のイベン トワードです。 このワード

は、 パラ メータ  04.41～ 04.72 で選択したイベン
ト  (警報、 重故障またはピュアイベン ト ) のス
テータスを集めます。

各イベン トごとに、 フ ィルターのための補助コー

ドをオプシ ョ ンで設定できます。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh ユーザー設定のイベン トワードです。 1 = 1
04.41 Event word 1 bit 0 

code
04.40 Event word 1 のビッ ト  0 でステータスを表
示するイベン ト  (警報、 重故障またはピュアイベ
ン ト ) の 16 進コードを選択します。 イベン ト
コードを 「重故障追跡」 の章 (609 ページ ) に記載
しています。

0000h

0000h～ FFFFh イベン トのコードです。 1 = 1
04.42 Event word 1 bit 0 

aux code
前のパラ メータで選択したイベン ト用の補助コー

ドを指定します。 補助コードがこのパラ メータ値

と一致した場合のみ、 イベン トワードに選択した

イベン トが表示されます。

値が 0000 0000h のとき、 イベン トワードは補助
コードに関係な く イベン ト を表示します。

0000 0000h

0000 0000h～
FFFF FFFFh

警報、 重故障またはピュアイベン トのコードで

す。

1 = 1

04.43 Event word 1 bit 1 
code

04.40 Event word 1 のビッ ト  1 でステータスを表
示するイベン ト  (警報、 重故障またはピュアイベ
ン ト ) の 16 進コードを選択します。 イベン ト
コードを 「重故障追跡」 の章 (609 ページ ) に記載
しています。

0000h

0000h～ FFFFh イベン トのコードです。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 User bit 0 1 = パラ メータ  04.41 (および 04.42) で選択したイベ
ン トがアクテ ィブです

1 User bit 1 1 = パラ メータ  04.43 (および 04.44) で選択したイベ
ン トがアクテ ィブです

… … …
15 User bit 15 1 = パラ メータ  04.71 (および 04.72) で選択したイベ

ン トがアクテ ィブです
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04.44 Event word 1 bit 1 
aux code

前のパラ メータで選択したイベン ト用の補助コー

ドを指定します。 補助コードがこのパラメータ値

と一致した場合のみ、 イベン トワードに選択した

イベン トが表示されます。

値が 0000 0000h のとき、 イベン トワードは補助
コードに関係な く イベン ト を表示します。

0000 0000h

0000 0000h～
FFFF FFFFh

警報、 重故障またはピュアイベン トのコード 1 = 1

… … … …
04.71 Event word 1 bit 15 

code
04.40 Event word 1 のビッ ト  15 でステータスを表
示するイベン ト  (警報、 重故障またはピュアイベ
ン ト ) の 16 進コードを選択します。 イベン ト
コードを 「重故障追跡」 の章 (609 ページ ) に記載
しています。

0000h

0000h～ FFFFh イベン トのコードです。 1 = 1
04.72 Event word 1 bit 15 

aux code
前のパラ メータで選択したイベン ト用の補助コー

ドを指定します。 補助コードがこのパラメータ値

と一致した場合のみ、 イベン トワードに選択した

イベン トが表示されます。

値が 0000 0000h のとき、 イベン トワードは補助
コードに関係な く イベン ト を表示します。

0000 0000h

0000 0000h～
FFFF FFFFh

警報、 重故障またはピュアイベン トのコード 1 = 1

04.120 Fault/Warning word 
compatibility

パラメータ  04.21～ 04.32 のビッ ト割り当てが 
ACS800 標準コン ト ロールプログラムに対応する
か、 ACS800 システムコン ト ロールプログラムに
対応するかを選択します。

False

ACS800 Standard 
ctrl program

パラメータ  04.21～ 04.32 のビッ ト割り当ては、
以下のように ACS800 標準コン ト ロールプログラ
ムに対応します。

04.21 Fault word 1:03.05 FAULT WORD 1
04.22 Fault word 2:03.06 FAULT WORD 2
04.31 Warning word 1:03.08 ALARM WORD 1
04.32 Warning word 2:03.09 ALARM WORD 2

0

ACS800 System 
ctrl program

パラメータ  04.21～ 04.32 のビッ ト割り当ては、
以下のように ACS800 システムコン ト ロールプロ
グラムに対応します。

04.21 Fault word 1:09.01 FAULT WORD 1
04.22 Fault word 2:09.02 FAULT WORD 2
04.31 Warning word 1:09.04 ALARM WORD 1
04.32 Warning word 2:09.05 ALARM WORD 2

1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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05
05 Diagnostics (診断 ) ド ライブのメンテナンスに関する様々なランタイム型の

カウンタや計測。

このグループのパラメータはすべて、 特記がない

限り読み取り専用です。

05.01 On-time counter オンタイムカウンタです。 このカウンタはド ライ

ブの電源が入ると運転します。

-

0～ 65535 d オンタイムカウンタです。 1 = 1 d
05.02 Run-time counter モーターのランタイムカウンタです。 このカウン

タはインバータが変調すると運転します。

-

0～ 65535 d モーターのランタイムカウンタです。 1 = 1 d
05.04 Fan on-time 

counter
ド ライブの冷却ファンの運転時間です。 コン ト

ロールパネルからリセッ ト を 3 秒以上長押しする
ことでリセッ トできます。

-

0～ 65535 d 冷却ファンのランタイムカウンタです。 1 = 1 d
05.11 Inverter 

temperature
ト リ ップ値に対する推定ドライブ温度のパーセン

ト表示です。 実際のト リ ップ温度は、 ド ライブの

型式によって異なります。

0.0% = 0 °C (32 °F)
約 94% = 警報リ ミ ッ ト
100.0% = ト リ ップ値

-

-40.0～ 160.0% ド ライブ温度のパーセン ト表示です。 1 = 1%
05.22 Diagnostic word 3 診断ワード  3 です。 -

0000h～ FFFFh 診断ワード  3 です。 1 = 1
05.41 Main fan service 

counter
メ イン冷却ファンの使用年数を、 推定耐用年数に

対するパーセン トで表示します。 耐用年数の推定

は、 ファンの負荷や使用状況および他の運転パラ

メータに基いて行います。 カウンタが 100% に達
すると、 警報 (A8C0 Fan service counter ( ファン
使用カウンタ )) を生成します。
コン ト ロールパネルからリセッ ト を 3 秒以上長押
しすることでリセッ トできます。

-

0～ 150% メ イン冷却ファンの使用年数です。 1 = 1%

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 値

0～ 10 Reserved (予備 )
11 Fan command 1 = ド ライブのファンが無負荷回転数より速く回転して

います。

12 Fan service 
counter

1 = ド ライブファンのサービスカウンタが限界値に達し
ました。

13～ 15 Reserved (予備 )
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05.42 Aux. fan service 
counter

補助冷却ファンの使用年数を、 推定耐用年数に対

するパーセン トで表示します。 耐用年数の推定

は、 ファンの負荷や使用状況および他の運転パラ

メータに基いて行います。 カウンタが 100% に達
すると、 警報 (A8C0 Fan service counter ( ファン
使用カウンタ )) を生成します。
コン ト ロールパネルからリセッ ト を 3 秒以上長押
しすることでリセッ トできます。

-

0～ 150% 補助冷却ファンの使用年数です。 1 = 1%
06
06 Control and status 
words ( コン ト ロールお
よびステータスワード )

ド ライブのコン ト ロール ・ ステータスワード。

06.01 Main control word ド ライブのメインコン ト ロールワードです。 この

パラメータは選択したソース (デジタル入力、
フ ィールドバスインターフェイス、 アプリケー

シ ョ ンプログラム等 ) からの制御信号を示してい
ます。

ワードのビッ トの割り当ては 687 ページに記載さ
れています。 関連ステータスワードおよびステー

タス図は、 それぞれ 688 および 689 ページに記載
しています。

注意 ： ビッ ト  12～ 15 は追加の制御データに使用
でき、 あらゆるバイナリー信号のセレクターパラ

メータの信号ソースとして使用可能です。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh メ インコン ト ロールワードです。 1 = 1
06.02 Application control 

word
アプリケーシ ョ ンプログラム (存在する場合 ) か
らのド ライブのコン ト ロールワードです。 ビッ ト

の割り当ては 687 ページに記載されています。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh アプリケーシ ョ ンプログラムのコン ト ロールワー

ドです。

1 = 1

06.03 FBA A transparent 
control word

パラメータグループ 51 FBA A settings (FBA A 設
定 ) でト ランスペアレン ト通信プロファイルを選
択した際に、 フ ィールドバスアダプタ  A を通して 
PLC から受け取った変更されていないコン ト ロー
ルワードを表示します。 「コン ト ロールワード と
ステータスワード」 のセクシ ョ ン (684 ページ ) を
参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

00000000h～
FFFFFFFFh

フ ィールドバスインターアダプタ  A から受信した
コン ト ロールワードです。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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06.04 FBA B transparent 
control word

パラメータグループ 54 FBA B settings (FBA B 設
定 ) でト ランスペアレン ト通信プロファイルを選
択した際に、 フ ィールドバスアダプタ  B を通して 
PLC から受け取った変更されていないコン ト ロー
ルワードを表示します。 「コン ト ロールワード と
ステータスワード」 のセクシ ョ ン (684 ページ ) を
参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

00000000h～
FFFFFFFFh

フ ィールドバスアダプタ  B から受信したコン ト
ロールワードです。

1 = 1

06.05 EFB transparent 
control word

パラメータ  58.25 Control profile でト ランスペア
レン ト通信プロファイルを選択した際に、 内蔵

フ ィールドバスインターフェイスを通して PLC 
から受け取った変更されていないコン ト ロール

ワードを表示します。 「ト ランスペアレン トプロ
ファイル」 のセクシ ョ ン (674 ページ ) を参照して
ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

00000000h～
FFFFFFFFh

内蔵フ ィールドバスインターフェイスから受信し

たコン ト ロールワードです。

1 = 1

06.11 Main status word ド ライブのメインステータスワードです。

ビッ トの割り当ては 688 ページに記載されていま
す。 関連のコン ト ロールワードおよびステータス

図は、 それぞれ 687 および 689 ページに記載して
います。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh メ インステータスワードです。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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06.16 Drive status word 1 ド ライブステータスワード  1 です。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh ド ライブステータスワード  1 です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 Enabled 1 = 運転許可信号 (パラ メータ  20.12) と始動許可信号 (20.19) 
は、 セーフ トルクオフが実行されていない場合に表示されま

す。

注意 ：

• I/O またはローカル制御では、 このビッ ト をク リアすると ド
ライブは SWITCH-ON INHIBITED 状態 (688 ページ参照 ) 
となります。

• このビッ トは重故障の有無に影響を受けません。
1 Inhibited 1 = 始動がロックされました。 ロック信号のソースに関して

は、 パラ メータ  06.18 と  06.25 を参照して ください。
2 DC 

charged
1 = 直流回路が充電されました。 もしある場合、 DC スイッチ
が閉に、 充電スイッチが開になります。

0 = 充電は完了していません。 インバータユニッ トに DC ス
イッチ ( オプシ ョ ン +F286) がない場合、 95.09 の設定を確認
して ください。

3 Ready to 
start

1 = ド ライブが始動指令を受け取る準備ができました

4 Following 
reference

1 = ド ライブが指令に従う準備ができました

5 Started 1 = ド ライブが始動しました
6 Modulating 1 = ド ライブが変調しています (出力部を制御しています )
7 Limiting 1 = 運転制限 (回転数、 トルク等 ) がアクテ ィブです
8 Local 

control
1 = ド ライブをローカル制御しています

9 Network 
ctrl

1 = ド ライブを ネッ トワーク制御 (15 ページ ) しています。

10 Ext1 active 1 = 制御系統 EXT1 がアクテ ィブです
11 Ext2 active 1 = 制御系統 EXT2 がアクテ ィブです
12 Reserved (予備 )
13 Start 

request
1 = 始動の要求が行われました。

14～ 15 Reserved (予備 )
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06.17 Drive status word 2 ド ライブステータスワード  2 です。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh ド ライブステータスワード  2 です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 Identification run 
done

1 = モーターのオートチューニング (ID run) が行われ
ました

1 Magnetized 1 = モーターが励磁されました
2 Torque control 1 = トルク制御モードが有効です
3 Speed control 1 = 回転数制御モードが有効です
4 Power control 1 = 回転数制御モードが有効です
5 Safe reference 

active
1 = 「safe」 指令はパラメータ  49.05 や 50.02 などの
機能で用います。 

6 Last speed active 1 = 「last speed」 指令はパラ メータ  49.05 や 50.02 と
いった機能で用います。 

7 Loss of reference 1 = 指令信号が消失しました
8 Emergency stop 

failed
1 = 緊急停止に失敗しました (パラメータ  31.32 および 
31.33 参照 )

9 Jogging active 1 = ジ ョギング許可信号がオンです
10 Above limit 1 = 実際の回転数、 周波数またはトルクが制限値以上 

(パラメータ  46.31～ 46.33 で設定 ) です。 どちらの回
転方向でも有効です。

11 Emergency stop 
active

1 = 緊急停止信号がアクテ ィブか、 またはド ライブが
緊急停止指令を受信し停止しました。

12 Reduced run 1 = 出力低減運転がアクテ ィブです (90 ページ 「出力
低減運転機能」 セクシ ョ ンを参照 )。

13 Reserved (予備 )
14 Stop failed 1 = 停止に失敗しました (パラメータ  31.37 および 

31.38 参照 )
15 Reserved (予備 )



パラメータ    133
06.18 Start inhibit status 
word

始動ロックステータスワードです。 このワード

は、 ド ライブの始動を防いでいるロック信号の

ソースを特定します。

アスタ リスク  (*) が付けられた状況のみ、 始動指
令の送り直しが必要です。 他の場合は、 まず抑制

条件を取り除く必要があります。

パラ メータ  06.25 Drive inhibit status word 2 およ
び 06.16 Drive status word 1 のビッ ト  1 も参照し
て ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh 始動ロックステータスワードです。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明
0 Not ready run 1 = 直流電圧がかかっていないか、 ド ライブが適切に

パラメータ設定されていません。パラ メータグループ 
95 と  99 を確認して ください。

1 Ctrl location 
changed

*1 = 制御系統が変更されました

2 SSW inhibit 1 = コン ト ロールプログラム自体がロックします
3 Fault reset * 1 = 重故障をリセッ ト しました
4 Lost start enable 1 = 始動許可信号が欠落しています
5 Lost run enable 1 = 運転許可信号が欠落しています
6 FSO inhibit 1 = FSO-xx 安全機能モジュールが運転を制限しまし

た。

7 STO 1 = セーフ トルクオフがアクテ ィブです
8 Current calibration 

ended
* 1 = 電流キャリブレーシ ョ ンのルーティ ンが終了し
ました

9 ID run ended * 1 = モーターのオートチューニングが終了しました
10 Auto phase ended * 1 = 磁極位置検出のルーティンが終了しました
11 Em Off1 1 = 緊急停止信号 (Off1 モード )
12 Em Off2 1 = 緊急停止信号 (Off2 モード )
13 Em Off3 1 = 緊急停止信号 (Off3 モード )
14 Auto reset inhibit 1 = 自動リセッ ト機能が動作をロックしています
15 Jogging active 1 = ジ ョギング許可信号が運転をロックしています
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06.19 Speed control 
status word

回転数制御ステータスワードです。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh 回転数制御ステータスワードです。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 Zero speed 1 = ド ライブがゼロ回転数で運転しています。 すなわち 
90.01 Motor speed for control より長い間、 パラ メータ  
21.06 Zero speed limit の絶対値が 21.07 Zero speed delay 
未満です。

注意 ：

• パラメータ  44.06 で機械ブレーキ制御が有効になり、 ド ラ
イブが変調した場合このビッ トは更新されません。

• ド ライブが順回転で運転している際の加減速停止中は、
[90.01] < [21.06] のとき遅れ時間カウン トが稼働します。 逆
回転の場合は、 [90.01] > -[21.06]のとき遅れ時間カウン トが
稼働します。

1 Forward 1 = ド ライブが回転数ゼロ制限を超えて順回転していま
す。 すなわち [90.01] > +[21.06].

2 Reverse 1 = ド ライブが回転数ゼロ制限を超えて逆回転していま
す。 すなわち [90.01] < -[21.06].

3 Out of window 1 = 回転数偏差窓制御が有効です (パラ メータ  24.41 を参
照 )

4 Internal speed 
feedback

1 = モーター制御で使われた推定回転数フ ィードバックで
す。 すなわち推定回転数がパラメータ  90.41、 90.46 で選
択されたか、 あるいは選択されたエンコーダが重故障を起

こしました (パラ メータ  90.45)。
0 = 回転数フ ィードバックで使われるエンコーダ 1 または 
2

5 Encoder 1 
feedback

1 = モーター制御の回転数フ ィードバックで使われたエン
コーダ 1
0 = エンコーダ 1 が重故障を起こしたか、 回転数フ ィード
バックのソース (パラメータ  90.41 および 90.46 を参照 ) 
に選択されていません。

6 Encoder 2 
feedback

1 = モーター制御の回転数フ ィードバックで使われたエン
コーダ 2
0 = エンコーダ 2 が重故障を起こしたか、 回転数フ ィード
バックのソース (パラメータ  90.41 および 90.46 を参照 ) 
に選択されていません。

7 Any constant 
speed request

1 = 多段速度または周波数を選択しました。 パラ メータ  
06.20 を参照して ください。

8 Follower speed 
corr min lim

1 = 回転数補正 (回転数制限のフォロワーで ) が最小制限
値に達しました (パラメータ  23.39～ 23.41 を参照 )。

9 Follower speed 
corr max lim

1 = 回転数補正 (回転数制限のフォロワーで ) が最大制限
値に達しました (パラメータ  23.39～ 23.41 を参照 )。

10～ 15 Reserved (予備 )
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06.20 Constant speed 
status word

多段速度または周波数のステータスワードです。

どの多段速度または周波数がアクテ ィブか ( もし
あれば ) を示します。 パラ メータ  06.19 Speed 
control status word のビッ ト  7、 およびセクシ ョ ン
「多段回転数 /周波数」 (43 ページ ) を参照して く
ださい。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh 多段速度または周波数のステータスワードです。 1 = 1
06.21 Drive status word 3 ド ライブステータスワード  3 です。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh ド ライブステータスワード  3 です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明
0 Constant speed 1 1 = 多段速度または周波数 1 が選択されています
1 Constant speed 2 1 = 多段速度または周波数 2 が選択されています
2 Constant speed 3 1 = 多段速度または周波数 3 が選択されています
3 Constant speed 4 1 = 多段速度または周波数 4 が選択されています
4 Constant speed 5 1 = 多段速度または周波数 5 が選択されています
5 Constant speed 6 1 = 多段速度または周波数 6 が選択されています
6 Constant speed 7 1 = 多段速度または周波数 7 が選択されています
7～ 15 Reserved (予備 )

ビッ ト 名前 説明

0 DC hold active 1 = 直流ホールドがアクテ ィブです (パラメータ  21.08 
を参照 )

1 Post-magnetizing 
active

1 = 停止後励磁がアクテ ィブです (パラメータ  21.08 
を参照 )

2 Motor pre-heating 
active

1 = モーターの予熱がアクテ ィブです (パラメータ  
21.14 を参照 )

3 Smooth start active Reserved (予備 )
4 Rotor position 

known
1 = ローターの位置が決定しています (磁極位置検出
は不要 )。 「磁極位置検出」 のセクシ ョ ン (59 ページ ) 
を参照して ください。

5～ 15 Reserved (予備 )



136   パラメータ
06.25 Drive inhibit status 
word 2

ド ライブロックステータスワード  2 です。 この
ワードは、 ド ライブの始動を防いでいるロック信

号のソースを特定します。

パラ メータ  06.18 Start inhibit status word および 
06.16 Drive status word 1 のビッ ト  1 も参照して
ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh 始動ロックステータスワードです。 1 = 1
06.29 MSW bit 10 sel 06.11 Main status word のビッ ト  10 でステータス

を伝送するバイナリー信号を選択します。

Above limit

False 0。 0
True 1。 1
Above limit 06.17 Drive status word 2 (132 ページ参照 ) の

ビッ ト  10 です。
2

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.30 MSW bit 11 sel 06.11 Main status word のビッ ト  11 でステータス

を伝送するバイナリー信号を選択します。

Ext ctrl loc

False 0。 0
True 1。 1
Ext ctrl loc 06.01 Main control word のビッ ト  11 (129 ページ

参照 )。
2

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.31 MSW bit 12 sel 06.11 Main status word のビッ ト  12 でステータス

を伝送するバイナリー信号を選択します。

Ext run 
enable

False 0。 0
True 1。 1
Ext run enable 06.18 Start inhibit status word の反転されたビッ ト  

5 (133 ページ参照 ) です。
2

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 Follower drive 1 = フォロワーによりマスターが始動しません。
1 Application 1 = アプリケーシ ョ ンプログラムにより ド ライブの始

動がロックされています。

2 Aux. power failure 1 = コン ト ロールユニッ トの補助電源喪失により ド ラ
イブが始動しません。

3 Encoder feedback 1 = エンコーダフ ィードバック設定により ド ライブが
始動しません。

4 Ref source 
parametrization

1 = 指令信号のパラメータ競合により ド ライブが始動
しません。 警報 A6DA Ref source parametrization (指
令ソースのパラ メータ設定 ) ( 621 ページ ) を参照して
ください。

5～ 15 Reserved (予備 )
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その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.32 MSW bit 13 sel 06.11 Main status word のビッ ト  13 でステータス

を伝送するバイナリー信号を選択します。

False

False 0。 0
True 1。 1
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -

06.33 MSW bit 14 sel 06.11 Main status word のビッ ト  14 でステータス
を伝送するバイナリー信号を選択します。

False

False 0。 0
True 1。 1
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -

06.36 LSU Status Word (BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )
整流ユニッ トのステータスを表示します。

「整流ユニッ ト  (LSU) の制御」 セクシ ョ ン (40 
ページ ) およびパラ メータグループ 60 DDCS 
communication (DDCS 通信 ) を参照して くださ
い。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh 整流ユニッ トのステータスワードです。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 Ready on 1 = スイッチをオンにする準備ができています
1 Ready run 1 = 運転する準備と、 DC リンクの充電が完了しています
2 Ready ref 1 = 運転が有効化されました
3 Tripped 1 = 重故障がアクテ ィブです
4～ 6 Reserved (予備 )
7 Warning 1 = 警報がアクテ ィブです
8 Modulating 1 = 整流ユニッ トが変調しています
9 Remote 1 = リモート制御 (EXT1 または EXT2)

0 = ローカル制御
10 Net ok 1 = 電源ネッ トワーク電圧は正常です
11～
12

Reserved (予備 )

13 Charging or 
ready run

1 = ビッ ト  1 またはビッ ト  14 がアクテ ィブです

14 Charging 1 = 充電接触機が投入されています
0 = 充電接触機が開放されています

15 Reserved (予備 )
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06.39 Internal state 
machine LSU CW

(BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )
INU-LSU ( インバータユニッ ト /整流ユニッ ト ) 
ステートマシンから整流ユニッ トに送るコン ト

ロールワードを表示します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh 整流ユニッ トのコン ト ロールワードです。 1 = 1
06.40 LSU CW user bit 0 

selection
(BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )
06.39 Internal state machine LSU CW のビッ ト  12 
で整流ユニッ トにステータスを伝送するバイナ

リー信号を選択します。

MCW user 
bit 0

False 0。 0
True 1。 1
MCW user bit 0 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ

ト  12 です。
2

MCW user bit 1 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  13 です。

3

MCW user bit 2 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  14 です。

4

MCW user bit 3 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  15 です。

5

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.41 LSU CW user bit 1 

selection
(BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )
06.39 Internal state machine LSU CW のビッ ト  13 
で整流ユニッ トにステータスを伝送するバイナ

リー信号を選択します。

MCW user 
bit 1

False 0。 0

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 ON/OFF 1 = 充電を開始します
0 = メ インの接触機を開放します ( スイッチ電源オフ )

1 OFF 2 0 = 緊急停止 (Off2)
2 OFF 3 0 = 緊急停止 (Off3)
3 START 1 = 変調を開始します

0 = 変調を停止します
4～ 6 Reserved (予備 )
7 RESET 0 -> 1 = アクテ ィブな重故障をリセッ ト します。 リセッ ト

後は、 新しい始動指令が必要です。

8～ 11 Reserved (予備 )
12 USER BIT 0 パラメータ  06.40 LSU CW user bit 0 selection を参照。
13 USER BIT 1 パラメータ  06.41 LSU CW user bit 1 selection を参照。
14 USER BIT 2 パラメータ  06.42 LSU CW user bit 2 selection を参照。
15 USER BIT 3 パラメータ  06.43 LSU CW user bit 3 selection を参照。
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True 1。 1
MCW user bit 0 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ

ト  12 です。
2

MCW user bit 1 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  13 です。

3

MCW user bit 2 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  14 です。

4

MCW user bit 3 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  15 です。

5

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.42 LSU CW user bit 2 

selection
(BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )
06.39 Internal state machine LSU CW のビッ ト  14 
で整流ユニッ トにステータスを伝送するバイナ

リー信号を選択します。

MCW user 
bit 2

False 0。 0
True 1。 1
MCW user bit 0 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ

ト  12 です。
2

MCW user bit 1 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  13 です。

3

MCW user bit 2 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  14 です。

4

MCW user bit 3 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  15 です。

5

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.43 LSU CW user bit 3 

selection
(BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )
06.39 Internal state machine LSU CW のビッ ト  15 
で整流ユニッ トにステータスを伝送するバイナ

リー信号を選択します。

MCW user 
bit 3

False 0。 0
True 1。 1
MCW user bit 0 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ

ト  12 です。
2

MCW user bit 1 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  13 です。

3

MCW user bit 2 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  14 です。

4

MCW user bit 3 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  15 です。

5

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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06.45 Follower CW user 
bit 0 selection

フォロワーのコン ト ロールワードのビッ ト  12 で
フォロワード ライブにステータスを伝送するバイ

ナリー信号を選択します。 ( フォロワーのコン ト
ロールワードのビッ ト  0～ 11 は 06.01 Main 
control word から取得します。 )
「マスター ・ フォロワー機能」 のセクシ ョ ン (31 
ページ ) も参照して ください。

MCW user 
bit 0

False 0。 0
True 1。 1
MCW user bit 0 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ

ト  12 です。
2

MCW user bit 1 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  13 です。

3

MCW user bit 2 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  14 です。

4

MCW user bit 3 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  15 です。

5

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.46 Follower CW user 

bit 1 selection
フォロワーのコン ト ロールワードのビッ ト  13 で
フォロワード ライブにステータスを伝送するバイ

ナリー信号を選択します。 ( フォロワーのコン ト
ロールワードのビッ ト  0～ 11 は 06.01 Main 
control word から取得します。 )

MCW user 
bit 1

False 0。 0
True 1。 1
MCW user bit 0 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ

ト  12 です。
2

MCW user bit 1 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  13 です。

3

MCW user bit 2 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  14 です。

4

MCW user bit 3 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  15 です。

5

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.47 Follower CW user 

bit 2 selection
フォロワーのコン ト ロールワードのビッ ト  14 で
フォロワード ライブにステータスを伝送するバイ

ナリー信号を選択します。 ( フォロワーのコン ト
ロールワードのビッ ト  0～ 11 は 06.01 Main 
control word から取得します )

MCW user 
bit 2

False 0。 0
True 1。 1
MCW user bit 0 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ

ト  12 です。
2

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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MCW user bit 1 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  13 です。

3

MCW user bit 2 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  14 です。

4

MCW user bit 3 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  15 です。

5

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.48 Follower CW user 

bit 3 selection
フォロワーのコン ト ロールワードのビッ ト  15 で
フォロワード ライブにステータスを伝送するバイ

ナリー信号を選択します。 ( フォロワーのコン ト
ロールワードのビッ ト  0～ 11 は 06.01 Main 
control word から取得します )

MCW user 
bit 3

False 0。 0
True 1。 1
MCW user bit 0 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ

ト  12 です。
2

MCW user bit 1 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  13 です。

3

MCW user bit 2 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  14 です。

4

MCW user bit 3 06.01 Main control word (129 ページ参照 ) のビッ
ト  15 です。

5

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.50 User status word 1 ユーザー設定のステータスワードです。 このワー

ドはパラ メータ  06.60～ 06.75 で選択したバイナ
リー信号のステータスを表示します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh ユーザー設定のステータスワードです。 1 = 1
06.60 User status word 1 

bit 0 sel
06.50 User status word 1 のビッ ト  0 でステータス
を表示するバイナリー信号を選択します。

False

False 0。 0
True 1。 1
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 User status bit 0 パラメータ  06.60 で選択した信号のステータス
1 User status bit 1 パラメータ  06.61 で選択した信号のステータス
… … …
15 User status bit 15 パラメータ  06.75 で選択した信号のステータス
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06.61 User status word 1 
bit 1 sel

06.50 User status word 1 のビッ ト  1 でステータス
を表示するバイナリー信号を選択します。

Out of 
window

False 0。 0
True 1。 1
Out of window 06.19 Speed control status word (134 ページ参照 ) 

のビッ ト  3 です。
2

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.62 User status word 1 

bit 2 sel
06.50 User status word 1 のビッ ト  2 でステータス
を表示するバイナリー信号を選択します。

Emergency 
stop failed

False 0。 0
True 1。 1
Emergency stop 
failed

06.17 Drive status word 2 (132 ページ参照 ) の
ビッ ト  8 です。

2

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.63 User status word 1 

bit 3 sel
06.50 User status word 1 のビッ ト  3 でステータス
を表示するバイナリー信号を選択します。

Magnetized

False 0。 0
True 1。 1
Magnetized 06.17 Drive status word 2 (132 ページ参照 ) の

ビッ ト  1 です。
2

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.64 User status word 1 

bit 4 sel
06.50 User status word 1 のビッ ト  4 でステータス
を表示するバイナリー信号を選択します。

Run disable

False 0。 0
True 1。 1
Run disable 06.18 Start inhibit status word (133 ページ参照 ) の

ビッ ト  5 です。
2

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.65 User status word 1 

bit 5 sel
06.50 User status word 1 のビッ ト  5 でステータス
を表示するバイナリー信号を選択します。

False

False 0。 0
True 1。 1
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -

06.66 User status word 1 
bit 6 sel

06.50 User status word 1 のビッ ト  6 でステータス
を表示するバイナリー信号を選択します。

False

False 0。 0
True 1。 1
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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06.67 User status word 1 
bit 7 sel

06.50 User status word 1 のビッ ト  7 でステータス
を表示するバイナリー信号を選択します。

Identification 
run done

False 0。 0
True 1。 1
Identification run 
done

06.17 Drive status word 2 (132 ページ参照 ) の
ビッ ト  0 です。

2

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.68 User status word 1 

bit 8 sel
06.50 User status word 1 のビッ ト  8 でステータス
を表示するバイナリー信号を選択します。

Start 
inhibition

False 0。 0
True 1。 1
Start inhibition 06.18 Start inhibit status word (133 ページ参照 ) の

ビッ ト  7 です。
2

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.69 User status word 1 

bit 9 sel
06.50 User status word 1 のビッ ト  9 でステータス
を表示するバイナリー信号を選択します。

Limiting

False 0。 0
True 1。 1
Limiting 06.16 Drive status word 1 (131 ページ参照 ) の

ビッ ト  7 です。
2

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.70 User status word 1 

bit 10 sel
06.50 User status word 1 のビッ ト  10 でステータ
スを表示するバイナリー信号を選択します。

Torque 
control

False 0。 0
True 1。 1
Torque control 06.17 Drive status word 2 (132 ページ参照 ) の

ビッ ト  2 です。
2

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.71 User status word 1 

bit 11 sel
06.50 User status word 1 のビッ ト  11 でステータ
スを表示するバイナリー信号を選択します。

Zero speed

False 0。 0
True 1。 1
Zero speed 06.19 Speed control status word (134 ページ参照 ) 

のビッ ト  0 です。
2

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.72 User status word 1 

bit 12 sel
06.50 User status word 1 のビッ ト  12 でステータ
スを表示するバイナリー信号を選択します。

Internal 
speed 
feedback

False 0。 0
True 1。 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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Internal speed 
feedback

06.19 Speed control status word (134 ページ参照 ) 
のビッ ト  4 です。

2

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -
06.73 User status word 1 

bit 13 sel
06.50 User status word 1 のビッ ト  13 でステータ
スを表示するバイナリー信号を選択します。

False

False 0。 0
True 1。 1
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -

06.74 User status word 1 
bit 14 sel

06.50 User status word 1 のビッ ト  14 でステータ
スを表示するバイナリー信号を選択します。

False

False 0。 0
True 1。 1
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -

06.75 User status word 1 
bit 15 sel

06.50 User status word 1 のビッ ト  15 でステータ
スを表示するバイナリー信号を選択します。

False

False 0。 0
True 1。 1
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -

06.100 User control word 1 ユーザー設定のコン ト ロールワード  1 です。 -

0000h～ FFFFh ユーザー設定のコン ト ロールワード  1 です。 1 = 1
06.101 User control word 2 ユーザー設定のコン ト ロールワード  2 です。 -

0000h～ FFFFh ユーザー設定のコン ト ロールワード  2 です。 1 = 1
07
07 System info ( システ
ム情報 )

ド ライブハードウェア、 ファームウェアとアプリケー
シ ョ ンプログラムの情報です。

このグループの全パラメータは読み取り専用で

す。

07.03 Drive rating id ド ライブおよびインバータユニッ トの種類です。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 User control word 1 bit 0 ユーザー設定のビッ トです。

1 User control word 1 bit 1 ユーザー設定のビッ トです。

… … …
15 User control word 1 bit 15 ユーザー設定のビッ トです。

ビッ ト 名前 説明

0 User control word 2 bit 0 ユーザー設定のビッ トです。

1 User control word 2 bit 1 ユーザー設定のビッ トです。
… … …
15 User control word 2 bit 15 ユーザー設定のビッ トです。
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07.04 Firmware name ファームウェア名です。

形式は AINFX となっており、 X がコン ト ロールユ
ニッ トの種類 (2 = BCU-x2、 6 = ZCU-12/14) を表
します。

-

07.05 Firmware version ファームウェアのバージ ョ ン番号です。

形式は A.BB.C.D となっており、 A = メジャー
バージ ョ ン、 B = マイナーバージ ョ ン、 C = パッ
チ ( ファームウェアの v)、 D = 0 となります。

-

07.06 Loading package 
name

ファームウェアを読み出すパッケージの名称で

す。

形式は AINLX となっており、 X がコン ト ロールユ
ニッ トの種類 (2 = BCU-x2、 6 = ZCU-12/14) を表
します。

-

07.07 Loading package 
version

ファームウェアを読み出すパッケージのバージ ョ

ン番号です。 パラ メータ   07.05 を参照して くださ
い。

-

07.08 Bootloader version ファームウェアブートローダのバージ ョ ン番号で

す。

-

07.11 Cpu usage マイクロプロセッサの負荷の % 表示です。 -

0～ 100% マイクロプロセッサの負荷です。 1 = 1%
07.13 PU logic version 

number
整流ユニッ ト ロジックのバージ ョ ン番号です。

値が FFFF のときは、 並列接続の整流ユニッ トの
バージ ョ ン番号が異なっています。 コン ト ロール

パネルのドライブ情報を参照して ください。

-

07.21 Application 
environment status 
1

アプリケーシ ョ ンプログラムのどのタスクが動い

ているかを表示します。

Drive (IEC 61131-3) application programming 
manual (3AUA0000127808 [英語版 ]) を参照して
ください。

-

0000h～ FFFFh アプリケーシ ョ ンプログラムタスクのステータス

です。

1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 Pre task 1 = プレタスクが動いています。
1 Appl task1 1 = タスク  1 が動いています。
2 Appl task2 1 = タスク  2 が動いています。
3 Appl task3 1 = タスク  3 が動いています。
4～ 14 Reserved (予備 )
15 Task monitoring 1 = タスクの監視が有効です。
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07.22 Application 
environment status 
2

アプリケーシ ョ ンプログラムの起動のステータス

を示します。

Drive (IEC 61131-3) application programming 
manual (3AUA0000127808 [英語版 ]) を参照して
ください。

-

0000h～ FFFFh アプリケーシ ョ ンプログラムの起動ステータスで

す。

1 = 1

07.23 Application name プログラ ミングツールのアプリケーシ ョ ンプログ

ラム名の、 ASCII 文字の最初の 5 文字です。 名前
全体は、 ド ライブコンポーザー PC ツールのコン
ト ロールパネルのシステム情報で確認できます。

_N/A_ = 存在しません。

-

07.24 Application version プログラ ミングツールでアプリケーシ ョ ンプログ

ラムに与えられたバージ ョ ン番号です。 ド ライブ

コンポーザー PC ツールまたはコン ト ロールパネ
ルのシステム情報でも確認できます。

-

07.25 Customization 
package name

カスタマイズパッケージの名前の、 ASCII 文字の
最初の 5 文字です。 名前全体は、 ド ライブコン
ポーザー PC ツールのコン ト ロールパネルのシス
テム情報で確認できます。

_N/A_ = 存在しません。

-

07.26 Customization 
package version

カスタマイズパッケージのバージ ョ ン番号です。

ド ライブコンポーザー PC ツールまたはコン ト
ロールパネルのシステム情報で確認できます。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 Opening1 アプリケーシ ョ ンプログラムの起動 1 のステータスです。
1 Opening2 アプリケーシ ョ ンプログラムの起動 2 のステータスです。
… … …
15 Opening16 アプリケーシ ョ ンプログラムの起動 16 のステータスです。



パラメータ    147
07.30 Adaptive program 
status

アダプテ ィブプログラムのステータスを表示しま

す。

「アダプテ ィブプログラ ミング」 のセクシ ョ ン (27 
ページ ) を参照して ください。

-

0000h～ FFFFh アダプテ ィブプログラムのステータスです。 1 = 1
07.40 IEC application Cpu 

usage peak
アプリケーシ ョ ンプログラムによる、 マイクロプ

ロセッサの最大負荷を表示します。 このパラメー

タで、 例えば特定のアプリケーシ ョ ンプログラム

機能が CPU 負荷に及ぼす影響を調べることがで
きます。

値は内部設定の割り当てに対するパーセン ト表示

です。

コン ト ロールパネルからリセッ ト を 3 秒以上長押
しすることでリセッ トできます。

-

0.0～ 100.0% アプリケーシ ョ ンプログラムによるマイクロプロ

セッサの最大負荷です。

10 = 1%

07.41 IEC application Cpu 
load average

アプリケーシ ョ ンプログラムによる、 マイクロプ

ロセッサの平均負荷を表示します。 値は内部設定

の割り当てに対するパーセン ト表示です。

-

0.0～ 100.0% アプリケーシ ョ ンプログラムによるマイクロプロ

セッサの平均負荷です。

10 = 1%

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 Initializing 1 = アダプテ ィブプログラムが初期化されました
1 Editing 1 = アダプテ ィブプログラムを編集中です
2 Edit done 1 = アダプテ ィブプログラムの編集が完了しました
3 Running 1 = アダプテ ィブプログラムが動いています
4～ 13 Reserved (予備 )
14 State changing 1 = アダプテ ィブプログラムエンジンのステータスを変

更中です

15 Faulted 1 = アダプテ ィブプログラムにエラーが発生しています
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10
10 Standard DI, RO (標
準 DI、 RO )

デジタル入力およびリレー出力の設定です。

10.01 DI status デジタル入力 DIIL および DI6～ DI1 の電気的ス
テータス表示です。 入力 (指定している場合 ) の
オンまたはオフになるまでの遅れ時間を無視しま

す。 フ ィルター時間はパラメータ  10.51 DI filter 
time で設定可能です。
ビッ ト  0～ 5 は DI1～ DI6 の状態を反映し、 ビッ
ト  15 は DIIL 入力の状態を反映します。 例 ：
1000000000010011b = DIIL、 DI5、 DI2、 DI1 がオ
ンで、 DI3、 DI4、 DI6 がオフです。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh デジタル入力の状態です。 1 = 1
10.02 DI delayed status デジタル入力 DIIL および DI6～ DI1 のステータ

ス表示です。 このワードはオンまたはオフになる

までの遅れ時間 (指定している場合 ) の後に更新
されます。

ビッ ト  0～ 5 は DI1～ DI6 の遅れ時間のステータ
スを示し、 ビッ ト  15 は DIIL 入力の遅れ時間状態
を示します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh デジタル入力の遅れ時間状況です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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10.03 DI force selection デジタル入力の電気的状況は、 例えば試験などを

行うために上書きすることが可能です。 各デジタ

ル入力にはパラメータ  10.04 DI force data のビッ
トが割り当てられており、 このパラメータのビッ

トが 1 になっていると、 そのデジタル入力の値が
反映されるようになっています。

0000h

0000h～ FFFFh デジタル入力の上書きの選択です。 1 = 1
10.04 DI force data 10.03 DI force selection で選択したデジタル入力

の強制値を含んでいます。

ビッ ト  0 は DI1 の強制値で、 ビッ ト  15 は DIIL 入
力の強制値です。

0000h

0000h～ FFFFh デジタル入力の強制値です。 1 = 1
10.05 DI1 ON delay デジタル入力 DI1 が ON する際のディ レイタイ

マーを設定します。

0.0 秒

tOn = 10.05 DI1 ON delay
tOff = 10.06 DI1 OFF delay
*デジタル入力の電気的ステータスです。 10.01 DI status で表示されます。
**10.02 DI delayed status で表示されます。

0.0～ 3000.0 s DI1 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 値
0 1 = パラメータ  10.04 DI force data のビッ ト  0 の値を、 強制的に DI1 にし

ます。

1 1 = パラメータ  10.04 DI force data のビッ ト  1 の値を、 強制的に DI2 にし
ます。

2 1 = パラメータ  10.04 DI force data のビッ ト  2 の値を、 強制的に DI3 にし
ます。

3 1 = パラメータ  10.04 DI force data のビッ ト  3 の値を、 強制的に DI4 にし
ます。

4 1 = パラメータ  10.04 DI force data のビッ ト  4 の値を、 強制的に DI5 にし
ます。

5 1 = パラメータ  10.04 DI force data のビッ ト  5 の値を、 強制的に DI6 にし
ます。

6～ 14 Reserved (予備 )
15 1 = パラメータ  10.04 DI force data のビッ ト  15 の値を、 強制的に DIIL に

します。

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

*DI ステータス

**遅れ時間 DI ス
テータス

時間



150   パラメータ
10.06 DI1 OFF delay デジタル入力 DI1 が OFF になる時のディ レイタ
イマーを設定します。 パラ メータ  10.05 DI1 ON 
delay を参照して ください。

0.0 秒

0.0～ 3000.0 s DI1 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
10.07 DI2 ON delay デジタル入力 DI2 が ON する際のディ レイタイ

マーを設定します。

0.0 秒

tOn = 10.07 DI2 ON delay
tOff = 10.08 DI2 OFF delay
*デジタル入力の電気的ステータスです。 10.01 DI status で表示されます。
**10.02 DI delayed status で表示されます。

0.0～ 3000.0 s DI2 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
10.08 DI2 OFF delay デジタル入力 DI2 が OFF になる時のディ レイタ

イマーを設定します。 パラ メータ  10.07 DI2 ON 
delay を参照して ください。

0.0 秒

0.0～ 3000.0 s DI2 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
10.09 DI3 ON delay デジタル入力 DI3 が ON する際のディ レイタイ

マーを設定します。

0.0 秒

tOn = 10.09 DI3 ON delay
tOff = 10.10 DI3 OFF delay
*デジタル入力の電気的ステータスです。 10.01 DI status で表示されます。
**10.02 DI delayed status で表示されます。

0.0～ 3000.0 s DI3 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
10.10 DI3 OFF delay デジタル入力 DI3 が OFF になる時のディ レイタ

イマーを設定します。 パラ メータ  10.09 DI3 ON 
delay を参照して ください。

0.0 秒

0.0～ 3000.0 s DI3 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

*DI ステータス

**遅れ時間 DI ス
テータス

時間

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

*DI ステータス

**遅れ時間 DI ス
テータス

時間
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10.11 DI4 ON delay デジタル入力 DI4 が ON する際のディ レイタイ
マーを設定します。

0.0 秒

tOn = 10.11 DI4 ON delay
tOff = 10.12 DI4 OFF delay
*デジタル入力の電気的ステータスです。 10.01 DI status で表示されます。
**10.02 DI delayed status で表示されます。

0.0～ 3000.0 s DI4 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
10.12 DI4 OFF delay デジタル入力 DI4 が OFF になる時のディ レイタ

イマーを設定します。 パラ メータ  10.11 DI4 ON 
delay を参照して ください。

0.0 秒

0.0～ 3000.0 s DI4 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
10.13 DI5 ON delay デジタル入力 DI5 が ON する際のディ レイタイ

マーを設定します。

0.0 秒

tOn = 10.13 DI5 ON delay
tOff = 10.14 DI5 OFF delay
*デジタル入力の電気的ステータスです。 10.01 DI status で表示されます。
**10.02 DI delayed status で表示されます。

0.0～ 3000.0 s DI5 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
10.14 DI5 OFF delay デジタル入力 DI5 が OFF になる時のディ レイタ

イマーを設定します。 パラ メータ  10.13 DI5 ON 
delay を参照して ください。

0.0 秒

0.0～ 3000.0 s DI5 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

*DI ステータス

**遅れ時間 DI ス
テータス

時間

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

*DI ステータス

**遅れ時間 DI ス
テータス

時間



152   パラメータ
10.15 DI6 ON delay デジタル入力 DI6 が ON する際のディ レイタイ
マーを設定します。

0.0 秒

tOn = 10.15 DI6 ON delay
tOff = 10.16 DI6 OFF delay
*デジタル入力の電気的ステータスです。 10.01 DI status で表示されます。
**10.02 DI delayed status で表示されます。

0.0～ 3000.0 s DI6 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
10.16 DI6 OFF delay デジタル入力 DI6 が OFF になる時のディ レイタ

イマーを設定します。 パラ メータ  10.15 DI6 ON 
delay を参照して ください。

0.0 秒

0.0～ 3000.0 s DI6 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
10.21 RO status リレー出力 RO8～ RO1.の状態です。 例 ：

00000001b = RO1 が通電しており、 RO2…RO8 
が通電していません。

-

0000h～ FFFFh リレー出力の状態です。 1 = 1
10.24 RO1 source リレー出力 RO1 に接続するド ライブの信号を選

択します。

Ready run、
10.01 b3 
(-1) (95.20 
b2)、 35.105 
b1 (95.20 
b6)、 06.16 
b6 (95.20 
b9)

Not energized 出力が通電していません。 0
Energized 出力が通電しています。 1
Ready run 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ

ト  1 です。
2

Enabled 06.16 Drive status word 1 (131 ページ参照 ) の
ビッ ト  0 です。

4

Started 06.16 Drive status word 1 (131 ページ参照 ) の
ビッ ト  5 です。

5

Magnetized 06.17 Drive status word 2 (132 ページ参照 ) の
ビッ ト  1 です。

6

Running 06.16 Drive status word 1 (131 ページ参照 ) の
ビッ ト  6 です。

7

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

*DI のステータス

**遅れ時間を含めた
DI のステータス

時間
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Ready ref 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ
ト  2 です。

8

At setpoint 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ
ト  8 です。

9

Reverse 06.19 Speed control status word (134 ページ参照 ) 
のビッ ト  2 です。

10

Zero speed 06.19 Speed control status word (134 ページ参照 ) 
のビッ ト  0 です。

11

Above limit 06.17 Drive status word 2 (132 ページ参照 ) の
ビッ ト  10 です。

12

Warning 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ
ト  7 です。

13

Fault 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ
ト  3 です。

14

Fault (-1) 06.11 Main status word の反転されたビッ ト  3 
(130 ページ参照 ) です。

15

Open brake 
command

44.01 Brake control status (395 ページ参照 ) の
ビッ ト  0 です。

22

Ext2 active 06.16 Drive status word 1 (131 ページ参照 ) の
ビッ ト  11 です。

23

Remote control 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ
ト  9 です。

24

Supervision 1 32.01 Supervision status (333 ページ参照 ) のビッ
ト  0 です。

33

Supervision 2 32.01 Supervision status (333 ページ参照 ) のビッ
ト  1 です。

34

Supervision 3 32.01 Supervision status (333 ページ参照 ) のビッ
ト  2 です。

35

RO/DIO control 
word bit0

10.99 RO/DIO control word (155 ページ参照 ) の
ビッ ト  0 です。

40

RO/DIO control 
word bit1

10.99 RO/DIO control word (155 ページ参照 ) の
ビッ ト  1 です。

41

RO/DIO control 
word bit2

10.99 RO/DIO control word (155 ページ参照 ) の
ビッ ト  2 です。

42

RO/DIO control 
word bit8

10.99 RO/DIO control word (155 ページ参照 ) の
ビッ ト  8 です。

43

RO/DIO control 
word bit9

10.99 RO/DIO control word (155 ページ参照 ) の
ビッ ト  9 です。

44

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 )。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16



154   パラメータ
10.25 RO1 ON delay リレー出力 RO1 が ON する際のディ レイタイ
マーを設定します。

0.0 秒

tOn = 10.25 RO1 ON delay
tOff = 10.26 RO1 OFF delay

0.0～ 3000.0 s RO1 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
10.26 RO1 OFF delay リレー出力 RO1 が OFF になる時のディ レイタイ

マーを設定します。 パラ メータ  10.25 RO1 ON 
delay を参照して ください。

0.0 秒

0.0～ 3000.0 s RO1 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
10.27 RO2 source リレー出力 RO2 に接続するド ライブの信号を選

択します。

選択可能な信号については、 パラ メータ  
10.24RO1 source をご覧ください。

Running 
(95.20 b3)

10.28 RO2 ON delay リレー出力 RO2 が ON する際のディ レイタイ
マーを設定します。

0.0 s 
(95.20 b3)

tOn = 10.28 RO2 ON delay
tOff = 10.29 RO2 OFF delay

0.0～ 3000.0 s RO2 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
10.29 RO2 OFF delay リレー出力 RO2 が OFF になる時のディ レイタイ

マーを設定します。 パラ メータ  10.28 RO2 ON 
delay を参照して ください。

0.0 秒 
(95.20 b3)

0.0～ 3000.0 s RO2 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
10.30 RO3 source リレー出力 RO3 に接続するド ライブの信号を選

択します。

選択可能な信号については、 パラ メータ  
10.24RO1 source をご覧ください。

Fault (-1)

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

選択したソースのス

テータス

RO のステータス

時間

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

選択したソースのス

テータス

RO のステータス

時間
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10.31 RO3 ON delay リレー出力 RO3 が ON する際のディ レイタイ
マーを設定します。

0.0 秒

tOn = 10.31 RO3 ON delay
tOff = 10.32 RO3 OFF delay

0.0～ 3000.0 s RO3 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
10.32 RO3 OFF delay リレー出力 RO3 が OFF になる時のディ レイタイ

マーを設定します。 パラ メータ  10.31 RO3 ON 
delay を参照して ください。

0.0 秒

0.0～ 3000.0 s RO3 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
10.51 DI filter time パラメータ  10.01 DI status のフ ィルター時間を設

定します。

10.0 ミ リ秒

0.3～ 100.0 ms 10.01 のフ ィルター時間です。 10 = 1 ミ リ
秒

10.99 RO/DIO control 
word

内蔵フ ィールドバスインターフェイス等を通じ

て、 リレー出力とデジタル入出力を制御する保存

パラメータです。

ド ライブのリレー出力 (RO) とデジタル入出力 
(DIO) を制御するには、 下記のようにビッ ト を割
り当てたコン ト ロールワードを、 Modbus  I/O 
データとして送信します。 そのデータの目的の選

択パラメータ  (58.101～ 58.124) を RO/DIO 
control word に設定します。 求められる出力の
ソース選択パラメータの中から、 このワードの適

切なビッ ト を選択します。

0000h

0000h～ FFFFh RO/DIO コン ト ロールワードです。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

選択したソースのス

テータス

RO のステータス

時間

ビッ ト 名前 説明

0 RO1 リレー出力 RO1～ RO3 (パラメータ  10.24、 10.27、 10.30 参
照 ) の信号ビッ トです。1 RO2

2 RO3
3～ 7 Reserved (予備 )
8 DIO1 デジタル入出力 DIO1～DIO3 (パラ メータ  11.06 および 11.10 

参照 ) の信号ビッ トです。9 DIO2
10～ 15 Reserved (予備 )



156   パラメータ
11
11 Standard DIO, FI, FO 
(標準 DIO、 FI、 FO)

デジタル入出力および周波数入出力の設定です。

11.01 DIO status デジタル入出力 DIO2 および DIO1 のステータス
表示です。 オンまたはオフになるまでの遅れ時間 
(指定している場合 ) を無視します。 フ ィルター
時間 (入力モード用 ) はパラメータ  10.51 DI filter 
time で設定可能です。
例 ： 0010 = DIO2 がオン、 DIO1 がオフです。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000b～ 0011b デジタル入力 /出力の状態です。 1 = 1
11.02 DIO delayed status デジタル入出力 DIO2 と  DIO1 の遅れ時間のス

テータス表示です。 このワードはオンまたはオフ

になるまでの遅れ時間 (指定している場合 ) の後
に更新されます。

例 ： 0010 = DIO2 がオン、 DIO1 がオフです。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000b～ 0011b デジタル入出力の遅れ時間のステータスです。 1 = 1
11.05 DIO1 function DIO1 をデジタル入力または出力、 あるいは周波

数入力で用いるかを選択します。

Output

Output デジタル出力に DIO1 を使用します。 0
Input デジタル入力に DIO1 を使用します。 1
Frequency 周波数入力に DIO1 を使用します。 2

11.06 DIO1 output source パラメータ  11.05 DIO1 function が Output に設定
されているとき、 デジタル入出力 DIO1 に接続す
るド ライブの信号を選択します。

Ready run

Not energized 出力がオフです。 0
Energized 出力がオンです。 1
Ready run 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ

ト  1 です。
2

Enabled 06.16 Drive status word 1 (131 ページ参照 ) の
ビッ ト  0 です。

4

Started 06.16 Drive status word 1 (131 ページ参照 ) の
ビッ ト  5 です。

5

Magnetized 06.17 Drive status word 2 (132 ページ参照 ) の
ビッ ト  1 です。

6

Running 06.16 Drive status word 1 (131 ページ参照 ) の
ビッ ト  6 です。

7

Ready ref 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ
ト  2 です。

8

At setpoint 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ
ト  8 です。

9

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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Reverse 06.19 Speed control status word (134 ページ参照 ) 
のビッ ト  2 です。

10

Zero speed 06.19 Speed control status word (134 ページ参照 ) 
のビッ ト  0 です。

11

Above limit 06.17 Drive status word 2 (132 ページ参照 ) の
ビッ ト  10 です。

12

Warning 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ
ト  7 です。

13

Fault 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ
ト  3 です。

14

Fault (-1) 06.11 Main status word の反転されたビッ ト  3 
(130 ページ参照 ) です。

15

Open brake 
command

44.01 Brake control status (395 ページ参照 ) の
ビッ ト  0 です。

22

Ext2 active 06.16 Drive status word 1 (131 ページ参照 ) の
ビッ ト  11 です。

23

Remote control 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ
ト  9 です。

24

Supervision 1 32.01 Supervision status (333 ページ参照 ) のビッ
ト  0 です。

33

Supervision 2 32.01 Supervision status (333 ページ参照 ) のビッ
ト  1 です。

34

Supervision 3 32.01 Supervision status (333 ページ参照 ) のビッ
ト  2 です。

35

RO/DIO control 
word bit0

10.99 RO/DIO control word (155 ページ参照 ) の
ビッ ト  0 です。

40

RO/DIO control 
word bit1

10.99 RO/DIO control word (155 ページ参照 ) の
ビッ ト  1 です。

41

RO/DIO control 
word bit2

10.99 RO/DIO control word (155 ページ参照 ) の
ビッ ト  2 です。

42

RO/DIO control 
word bit8

10.99 RO/DIO control word (155 ページ参照 ) の
ビッ ト  8 です。

43

RO/DIO control 
word bit9

10.99 RO/DIO control word (155 ページ参照 ) の
ビッ ト  9 です。

44

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16



158   パラメータ
11.07 DIO1 ON delay デジタル入出力 DIO1 (デジタル出力またはデジ
タル入力として使用した場合 ) の ON する際の遅
れ時間を設定します。

0.0 秒

tOn = 11.07 DIO1 ON delay
tOff = 11.08 DIO1 OFF delay
*DIO (入力モード ) の電気的ステータスまたは選択した信号 (出力モード ) のステータスです。 11.01 DIO 
status で表示されます。
**11.02 DIO delayed status で表示されます。

0.0～ 3000.0 s DIO1 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
11.08 DIO1 OFF delay デジタル入出力 DIO1 (デジタル出力またはデジ

タル入力として使用した場合 ) が OFF になる時の
遅れ時間を設定します。 パラ メータ  11.07 DIO1 
ON delay を参照して ください。

0.0 秒

0.0～ 3000.0 s DIO1 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
11.09 DIO2 function DIO2 をデジタル入力または出力、 あるいは周波

数出力で用いるかを選択します。

Output

Output デジタル出力に DIO2 を使用します。 0
Input デジタル入力に DIO2 を使用します。 1
Frequency 周波数出力に DIO2 を使用します。 2

11.10 DIO2 output source パラメータ  11.09 DIO2 function が Output に設定
されているとき、 デジタル入出力 DIO2 に接続す
るド ライブの信号を選択します。

選択可能な信号については、 パラ メータ  
11.06DIO1 output source をご覧ください。

Running

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

*DIO ステータス

**遅れ時間 DIO
ステータス

時間
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11.11 DIO2 ON delay デジタル入出力 DIO2 (デジタル出力またはデジ
タル入力として使用した場合 ) の ON する際の遅
れ時間を設定します。

0.0 秒

tOn = 11.11 DIO2 ON delay
tOff = 11.12 DIO2 OFF delay
*DIO (入力モード ) の電気的ステータスまたは選択した信号 (出力モード ) のステータスです。 11.01 DIO 
status で表示されます。
**11.02 DIO delayed status で表示されます。

0.0～ 3000.0 s DIO2 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
11.12 DIO2 OFF delay デジタル入出力 DIO2 (デジタル出力またはデジ

タル入力として使用した場合 ) が OFF になる時の
遅れ時間を設定します。 パラ メータ  11.11 DIO2 
ON delay を参照して ください。

0.0 秒

0.0～ 3000.0 s DIO2 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒
11.38 Freq in 1 actual 

value
スケーリング前の周波数入力 1 の値を (周波数入
力として使用する場合は DIO1 を通じて ) 表示し
ます。 パラ メータ  11.42 Freq in 1 min を参照して
ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0～ 16000 Hz 周波数入力 1 のスケーリングを行っていない値で
す。

1 = 1 Hz

11.39 Freq in 1 scaled スケーリング後の周波数入力 1 の値を (周波数入
力として使用する場合は DIO1 を通じて ) 表示し
ます。 パラ メータ  11.42 Freq in 1 min を参照して
ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-32768.000～
32767.000

周波数入力 1 のスケーリングを行った値です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

*DIO ステータス

**遅れ時間 DIO
ステータス

時間
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11.42 Freq in 1 min 周波数入力 1 (周波数入力として使用する場合は 
DIO1) に実際に届く最小周波数を定めます。
受信する周波数信号 (11.38 Freq in 1 actual value) 
は、 パラ メータ  11.39～ Freq in 1 scaled によっ
て内部信号 (11.42 11.45) に以下のようにスケーリ
ングされます。

0 Hz

0～ 16000 Hz 周波数入力 1 (DIO1) の最小周波数です。 1 = 1 Hz
11.43 Freq in 1 max 周波数入力 1 (周波数入力として使用する場合は 

DIO1) に実際に届く最大周波数を定めます。 パラ
メータ  11.42 Freq in 1 min を参照して ください。

16000 Hz

0～ 16000 Hz 周波数入力 1 (DIO1) の最大周波数です。 1 = 1 Hz
11.44 Freq in 1 at scaled 

min
パラメータ  11.42 Freq in 1 min で設定した最小入
力周波数に、 内部的に対応する必要がある値を設

定します。 パラ メータ 11.42 Freq in 1 min の図を
参照して ください。

0.000

-32768.000～
32767.000

周波数入力 1 の最小値に対応する値です。 1 = 1

11.45 Freq in 1 at scaled 
max

パラメータ  11.43 Freq in 1 max で設定した最大入
力周波数に、 内部的に対応する必要がある値を設

定します。 パラ メータ 11.42 Freq in 1 min の図を
参照して ください。

1500.000、
1800.000 
(95.20 b0)

-32768.000～
32767.000

周波数入力 1 の最大値に対応する値です。 1 = 1

11.54 Freq out 1 actual 
value

スケーリング後の周波数出力 1 の値を表示しま
す。 パラ メータ  11.58 Freq out 1 src min を参照し
て ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0～ 16000 Hz 周波数出力 1 の値です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

11.43

11.45

11.42

11.39

fin (11.38)

11.44
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11.55 Freq out 1 source 周波数出力 1 に接続する信号を選択します。 Motor speed 
used

Zero なし。 0
Motor speed used 01.01 Motor speed used (114 ページ ) です。 1
Output frequency 01.06 Output frequency (114 ページ ) です。 3
Motor current 01.07 Motor current (115 ページ ) です。 4
Motor torque 01.10 Motor torque (115 ページ ) です。 6
DC voltage 01.11 DC voltage (115 ページ ) です。 7
Power inu out 01.14 Output power (115 ページ ) です。 8
Speed ref ramp in 23.01 Speed ref ramp input (258 ページ ) です。 10
Speed ref ramped 23.02 Speed ref ramp output (258 ページ ) です。 11
Speed ref used 24.01 Used speed reference (266 ページ )。 12
Torq ref used 26.02 Torque reference used (287 ページ ) です。 13
Freq ref used 28.02 Frequency ref ramp output (296 ページ ) で

す。

14

Process PID out 40.01 Process PID output actual (371 ページ ) で
す。

16

Process PID fbk 40.02 Process PID feedback actual (371 ページ ) 
です。

17

Process PID act 40.03 Process PID setpoint actual (371 ページ ) で
す。

18

Process PID dev 40.04 Process PID deviation actual (372 ページ ) 
です。

19

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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11.58 Freq out 1 src min 周波数出力 1 の最小値 (パラメータ  11.55 Freq 
out 1 source で設定 ) に対応する信号の実績値 (パ
ラ メータ  11.54 Freq out 1 actual value で選択し、
11.60 Freq out 1 at src min で表示 ) を設定します。

0.000

-32768.000～
32767.000

周波数出力 1 の最小値に対応する信号の実績値で
す。

1 = 1

11.59 Freq out 1 src max 周波数出力 1 の最大値 (パラメータ  11.55 Freq 
out 1 source で設定 ) に対応する信号の実績値 (パ
ラ メータ  11.54 Freq out 1 actual value で選択し、
11.61 Freq out 1 at src max で表示 ) を設定しま
す。 パラ メータ  11.58 Freq out 1 src min を参照し
て ください。

1500.000; 
1800.000 
(95.20 b0)

-32768.000～
32767.000

周波数出力 1 の最大値に対応する信号の実績値で
す。

1 = 1

11.60 Freq out 1 at src 
min

周波数出力 1 の最小値を設定します。 パラ メータ  
11.58 Freq out 1 src min の図を参照して ください。

0 Hz

0～ 16000 Hz 周波数出力 1 の最小値です。 1 = 1 Hz
11.61 Freq out 1 at src 

max
周波数出力 1 の最大値を設定します。 パラ メータ  
11.58 Freq out 1 src min の図を参照して ください。

16000 Hz

0～ 16000 Hz 周波数出力 1 の最大値です。 1 = 1 Hz

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

11.61

11.60

11.59 11.58

11.5911.58

11.61

11.60

信号 (実績値 )
(パラ メータ  
11.55 で選択）

信号 (実績値 )
(パラ メータ  
11.55 で選択）

fout (11.54)

fout (11.54)
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11.81 DIO filter time パラメータ  11.01 DIO status のフ ィルター時間を
設定します。 フ ィルター時間は、 入力モードの 
DIO にのみ影響を及ぼします。

10.0 ミ リ秒

0.3～ 100.0 ms 11.01 のフ ィルター時間です。 10 = 1 ミ リ
秒

12
12 Standard AI (標準 AI) 標準的なアナログ入力の設定です。

12.01 AI tune アナログ入力のチューニング機能を ト リガしま

す。

信号を入力に接続し、 適切なチューニング機能を

選択します。

No action AI チューニングがオフです。 0
AI1 min tune 現在のアナログ入力 AI1 の信号の値は、 AI1 の最

小値としてパラ メータ  12.17 AI1 min に設定され
ます。 値は自動的に No action に戻ります。

1

AI1 max tune 現在のアナログ入力 AI1 の信号の値は、 AI1 の最
大値としてパラ メータ  12.18 AI1 max に設定され
ます。 値は自動的に No action に戻ります。

2

AI2 min tune 現在のアナログ入力 AI2 の信号の値は、 AI2 の最
小値としてパラ メータ  12.27 AI2 min に設定され
ます。 値は自動的に No action に戻ります。

3

AI2 max tune 現在のアナログ入力 AI2 の信号の値は、 AI2 の最
大値としてパラ メータ  12.28 AI2 max に設定され
ます。 値は自動的に No action に戻ります。

4

12.03 AI supervision 
function

アナログ入力信号が最低制限値と最高制限値の両

方、 またはどちらかについて、 範囲外になった場

合のドライブの反応を選択します。

制限値から  0.5 V～ 1.0 mA の範囲で監視を行い
ます。 例えば、 入力の最大制限値が 7.000 V のと
き、 最大制限値の監視は 7.500 V から実行されま
す。

パラ メータ  12.04 AI supervision selection で従う
べき入力および制限を選択します。

注意 ： アナログ入力信号の監視は以下の場合での

み有効となります。

• アナログ入力をパラメータ  AI1 scaled、 AI2 
scaled、 22.11、 22.12、 22.15、 22.17、 23.42、
26.11、 26.12、 26.16、 26.25、 28.11、 28.12、
30.21、 30.22、 40.16、 40.17、 40.50、 41.16 ま
たは 41.17 でソースに設定 (41.50 または 44.09 
の選択を使用 ) し、 アクテ ィブな信号として使
用するか、 または

• パラメータ  12.05 AI supervision force で強制的
に監視を行う場合に有効となります。

No action

No action 何も行いません。 0

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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Fault ド ライブが 80A0 AI supervision (AI 監視 ) により
ト リ ップします。

1

Warning ド ライブが A8A0 AI supervision (AI 監視 ) の警報
を生成します。

2

Last speed ド ライブが (A8A0 AI supervision (AI 監視 )) の警
報を生成し、 運転していた回転数 ( または周波数
) に固定します。 この回転数または周波数は、 850 
ミ リ秒のローパスフ ィルターを用いた実際の回転

数に基づき決定します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

3

Speed ref safe ド ライブが警報 (A8A0 AI supervision (AI 監視 )) 
を生成し、 パラ メータ  22.41 Speed ref safe (周波
数指令の場合は 28.41 Frequency ref safe) の設定
回転数に回転数を定めます。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

4

12.04 AI supervision 
selection

監視するアナログ入力の制限値を指定します。 パ

ラ メータ  12.03 AI supervision function を参照して
ください。

0000b

0000b～ 1111b アナログ入力の監視を有効にします。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 AI1 < MIN 1 = 監視するアクテ ィブな AI1 の最小制限値です。
1 AI1 > MAX 1 = 監視するアクテ ィブな AI1 の最大制限値です。
2 AI2 < MIN 1 = 監視するアクテ ィブな AI2 の最小制限値です。
3 AI2 > MAX 1 = 監視するアクテ ィブな AI2 の最大制限値です。
4～ 15 Reserved (予備 )
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12.05 AI supervision force アナログ入力の監視をそれぞれ異なる制御系統で

実行します (20 ページの 「ローカル制御 vs. 外部
制御」 のセクシ ョ ンを参照 )。
このパラ メータは、 アナログ入力がアプリケー

シ ョ ンプログラムと接続され、 ド ライブパラ メー

タで制御信号として選択されていない場合におけ

る、 アナログ入力の監視を主な目的としていま

す。

0000 0000b

0000 0000b～
0111 0111b

アナログ入力の監視の選択です。 1 = 1

12.11 AI1 actual value アナログ入力 AI1 の値を mA または V (ハード
ウェア設定で入力を電流と電圧のどちらに設定し

ているかで決まります ) で表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-22.000～
22.000 mA また
は V

アナログ入力 AI1 の値です。 1000 = 1 mA 
または V

12.12 AI1 scaled value スケーリング後のアナログ入力 AI1 の値を表示し
ます。 パラ メータ  12.19 AI1 scaled at AI1 min お
よび 12.20 AI1 scaled at AI1 max を参照して くだ
さい。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-32768.000 ～ 
32767.000

スケーリング後のアナログ入力 AI1 の値です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 AI1 Ext1 1 = EXT1 が使用されている時の AI1 の監視が有効です。
1 AI1 Ext2 1 = EXT2 が使用されている時の AI1 の監視が有効です。
2 AI1 Local 1 = ローカル制御が使用されている時の AI1 の監視が有効

です。
3 Reserved (予備 )
4 AI2 Ext1 1 = EXT1 が使用されている時の AI2 の監視が有効です。
5 AI2 Ext2 1 = EXT2 が使用されている時の AI2 の監視が有効です。
6 AI2 Local 1 = ローカル制御が使用されている時の AI2 の監視が有効

です。

7～ 15 Reserved (予備 )
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12.15 AI1 unit selection アナログ入力 AI1 に関する表示および設定での単
位を選択します。

注意 ： この設定は、 ド ライブコン ト ロールユニッ

トの対応するハードウェア設定に一致する必要が

あります ( ド ライブのハードウェアマニュアルを
参照 )。 ハードウェア設定の変更を有効にするた
めには、 制御基板の再起動 (電源を切って入れ直
すか、 パラ メータ  96.08 Control board boot によ
り ) が必要です。

V

V ボルトです。 2
mA ミ リアンペアです。 10

12.16 AI1 filter time アナログ入力 AI1 のフ ィルター時定数を設定しま
す。

注意 ：信号インターフェイスハードウェア (約 
0.25 ミ リ秒の時定数 ) によるフ ィルターも、 この
信号に対して行われます。 このフ ィルターはパラ

メータによる変更を行えません。

0.100 秒

0.000～ 30.000 
s

フ ィルター時定数です。 1000 = 1 秒

12.17 AI1 min アナログ入力 AI1 の最小サイ ト値を設定します。
工場出荷時のアナログ入力が最小設定となってい

る際に、 ド ライブに実際に送られる値を設定しま

す。

パラ メータ  12.01 AI tune も参照して ください。

0.000 mA ま
たは V

-22.000～
22.000 mA また
は V

AI1 の最小値です。 1000 = 1 mA 
または V

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

63

%

100

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = フ ィルター入力 ( ステップ )
O = フ ィルター出力
t = 時間
T = フ ィルター時定数

フ ィルターされていない信号

フ ィルターを行った信号
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12.18 AI1 max アナログ入力 AI1 の最大サイ ト値を設定します。
工場出荷時のアナログ入力が最大設定となってい

る際に、 ド ライブに実際に送られる値を設定しま

す。

パラ メータ  12.01 AI tune も参照して ください。

20.000 mA 
または 
10.000 V

-22.000～
22.000 mA また
は V

AI1 の最大値です。 1000 = 1 mA 
または V

12.19 AI1 scaled at AI1 
min

パラメータ  12.17 AI1 min で設定した最小アナロ
グ入力 AI1 の値に対応する実際の内部値を設定し
ます (12.1912.20 の極性設定を変更すると、 アナ
ログ入力の効果的な反転が可能です )。

0.000

-32768.000 ～ 
32767.000

AI1 の最小値に対応する実績値です。 1 = 1

12.20 AI1 scaled at AI1 
max

パラメータ  12.18 AI1 max で設定した最大アナロ
グ入力 AI1 の値に対応する実際の内部値を設定し
ます。 パラ メータ  12.19 AI1 scaled at AI1 min の
図を参照して く ださい。

1500.000、
1800.000 
(95.20 b0)

-32768.000 ～ 
32767.000

AI1 の最大値に対応する実績値です。 1 = 1

12.21 AI2 actual value アナログ入力 AI2 の値を mA または V (ハード
ウェア設定で入力を電流と電圧のどちらに設定し

ているかで決まります ) で表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-22.000～
22.000 mA また
は V

アナログ入力 AI2 の値です。 1000 = 1 mA 
または V

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

12.20

12.18

12.17

12.19

AIin (12.11)

AIscaled (12.12)
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12.22 AI2 scaled value スケーリング後のアナログ入力 AI2 の値を表示し
ます。 パラ メータ  12.29 AI2 scaled at AI2 min お
よび 12.30 AI2 scaled at AI2 max を参照して くだ
さい。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-32768.000 ～ 
32767.000

スケーリング後のアナログ入力 AI2 の値です。 1 = 1

12.25 AI2 unit selection アナログ入力 AI2 に関する表示および設定での単
位を選択します。

注意 ： この設定は、 ド ライブコン ト ロールユニッ

トの対応するハードウェア設定に一致する必要が

あります ( ド ライブのハードウェアマニュアルを
参照 )。 ハードウェア設定の変更を有効にするた
めには、 制御基板の再起動 (電源を切って入れ直
すか、 パラ メータ  96.08 Control board boot によ
り ) が必要です。

mA

V ボルトです。 2
mA ミ リアンペアです。 10

12.26 AI2 filter time アナログ入力 AI2 のフ ィルター時定数を設定しま
す。 パラ メータ  12.16 AI1 filter time を参照して く
ださい。

0.100 秒

0.000～ 30.000 
s

フ ィルター時定数です。 1000 = 1 秒

12.27 AI2 min アナログ入力 AI2 の最小サイ ト値を設定します。
工場出荷時のアナログ入力が最小設定となってい

る際に、 ド ライブに実際に送られる値を設定しま

す。

パラ メータ  12.01 AI tune も参照して ください。

0.000 mA ま
たは V

-22.000～
22.000 mA また
は V

AI2 の最小値です。 1000 = 1 mA 
または V

12.28 AI2 max アナログ入力 AI2 の最大サイ ト値を設定します。
工場出荷時のアナログ入力が最大設定となってい

る際に、 ド ライブに実際に送られる値を設定しま

す。

パラ メータ  12.01 AI tune も参照して ください。

20.000 mA 
または 
10.000 V

-22.000～
22.000 mA また
は V

AI2 の最大値です。 1000 = 1 mA 
または V

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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12.29 AI2 scaled at AI2 
min

パラメータ  12.27 AI2 min で設定した最小アナロ
グ入力 AI2 の値に対応する実績値を設定します 
(12.2912.30 の極性設定を変更すると、 アナログ
入力の効果的な反転が可能です )。

0.000

-32768.000 ～ 
32767.000

AI2 の最小値に対応する実績値です。 1 = 1

12.30 AI2 scaled at AI2 
max

パラメータ  12.28 AI2 max で設定した最大アナロ
グ入力 AI2 の値に対応する実際の値を設定しま
す。 パラ メータ  12.29 AI2 scaled at AI2 min の図
を参照して ください。

100.000

-32768.000 ～ 
32767.000

AI2 の最大値に対応する実績値です。 1 = 1

13
13 Standard AO (標準 
AO)

標準的なアナログ出力の設定です。

13.11 AO1 actual value AO1 の値を mA で表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0.000～ 22.000 
mA

AO1 の値です。 1000 = 1 mA

13.12 AO1 source アナログ出力 AO1 に接続する信号を選択します。
出力を励起モードにし、 温度センサーに一定の電

流を流す方法もあります。

Motor speed 
used

Zero なし。 0
Motor speed used 01.01 Motor speed used (114 ページ ) 1
Output frequency 01.06 Output frequency (114 ページ ) 3
Motor current 01.07 Motor current (115 ページ ) 4
Motor torque 01.10 Motor torque (115 ページ ) 6
DC voltage 01.11 DC voltage (115 ページ ) 7
Power inu out 01.14 Output power (115 ページ ) 8
Speed ref ramp in 23.01 Speed ref ramp input (258 ページ ) 10

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

12.30

12.28

12.27

12.29

AIin (12.21)

AIscaled (12.22)
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Speed ref ramp out 23.02 Speed ref ramp output (258 ページ ) 11
Speed ref used 24.01 Used speed reference (266 ページ ) 12
Torq ref used 26.02 Torque reference used (287 ページ ) 13
Freq ref used 28.02 Frequency ref ramp output (296 ページ ) 14
Process PID out 40.01 Process PID output actual (371 ページ ) 16
Process PID fbk 40.02 Process PID feedback actual (371 ページ ) 17
Process PID act 40.03 Process PID setpoint actual (371 ページ ) 18
Process PID dev 40.04 Process PID deviation actual (372 ページ ) 19
Force Pt100 
excitation

出力を、 1～ 3 の Pt100 センサー に励磁電流を流
すために使用します。 「モーターの熱保護」 のセ
クシ ョ ン (78 ページ ) を参照して ください。

20

Force KTY84 
excitation

出力を、 1～ 3 の KTY84 センサー に励磁電流を
流すために使用します。 「モーターの熱保護」 の
セクシ ョ ン (78 ページ ) を参照して ください。

21

Force PTC 
excitation

出力を、 1～ 3 の PTC センサー に励磁電流を流
すために使用します。 「モーターの熱保護」 のセ
クシ ョ ン (78 ページ ) を参照して ください。

22

Force Pt1000 
excitation

出力を、 1～ 3 の Pt1000 センサー に励磁電流を
流すために使用します。 「モーターの熱保護」 の
セクシ ョ ン (78 ページ ) を参照して ください。

23

AO1 data storage 13.91 AO1 data storage (174 ページ ) 37
AO2 data storage 13.92 AO2 data storage (174 ページ ) 38
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す

-

13.16 AO1 filter time アナログ出力 AO1 のフ ィルター時定数を設定し
ます。

0.100 秒

0.000～ 30.000 
s

フ ィルター時定数です。 1000 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

63

%

100

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = フ ィルター入力 ( ステップ )
O = フ ィルター出力
t = 時間
T = フ ィルター時定数

フ ィルターされていない信号

フ ィルターを行った信号
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13.17 AO1 source min AO1 出力に求められる最小値 (パラメータ  13.12 
AO1 source で設定 ) に対応する信号の実際の最小
値 (パラメータ  13.19 AO1 out at AO1 src min で
選択 ) を設定します。

13.17 を出力を反転する最大値として、 13.18 を
最小値としてプログラ ミングします。

0.0

-32768.0 ～ 
32767.0

AO1 の最小出力値に対応する信号の実績値です。 1 = 1

13.18 AO1 source max AO1 出力に求められる最大値 (パラメータ  13.12 
AO1 source で設定 ) に対応する信号の実際の最大
値 (パラメータ  13.20 AO1 out at AO1 src max で
選択 ) を設定します。 パラ メータ  13.17 AO1 
source min を参照して ください。

1500.0; 
1800.0 
(95.20 b0)

-32768.0 ～ 
32767.0

AO1 の最大出力値に対応する信号の実績値です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

13.1813.17

13.20

13.19

IAO1 (mA)

信号 (実績値 )
(13.12 で選択 )

IAO1 (mA)

13.20

13.19

13.18 13.17 信号 (実績値 )
(13.12 で選択 )
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13.19 AO1 out at AO1 src 
min

アナログ出力 AO1 の最小出力値を設定します。
パラ メータ  13.17 AO1 source min の図も参照して
ください。

0.000 mA

0.000～ 22.000 
mA

AO1 の最小出力値です。 1000 = 1 mA

13.20 AO1 out at AO1 src 
max

アナログ出力 AO1 の最大出力値を設定します。
パラ メータ  13.17 AO1 source min の図も参照して
ください。

20.000 mA

0.000～ 22.000 
mA

AO1 の最大出力値です。 1000 = 1 mA

13.21 AO2 actual value AO2 の値を mA で表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0.000～ 22.000 
mA

AO2 の値です。 1000 = 1 mA

13.22 AO2 source アナログ出力 AO2 に接続する信号を選択します。
出力を励起モードにし、 温度センサーに一定の電

流を流す方法もあります。

選択に関しては、 パラ メータ  13.12 AO1 source 
をご覧ください。

Motor 
current

13.26 AO2 filter time アナログ出力 AO2 のフ ィルター時定数を設定し
ます。 パラ メータ  13.16 AO1 filter time を参照し
て ください。

0.100 秒

0.000～ 30.000 
s

フ ィルター時定数です。 1000 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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13.27 AO2 source min AO2 出力に求められる最小値 (パラメータ  13.22 
AO2 source で設定 ) に対応する信号の実際の最小
値 (パラメータ  13.29 AO2 out at AO2 src min で
選択 ) を設定します。

13.27 を出力を反転する最大値として、 13.28 を
最小値としてプログラ ミングします。

0.0

-32768.0 ～ 
32767.0

AO2 の最小出力値に対応する信号の実績値です。 1 = 1

13.28 AO2 source max AO2 出力に求められる最大値 (パラメータ  13.22 
AO2 source で設定 ) に対応する信号の実際の最大
値 (パラメータ  13.30 AO2 out at AO2 src max で
選択 ) を設定します。 パラ メータ  13.27 AO2 
source min を参照して ください。

100.0

-32768.0 ～ 
32767.0

AO2 の最大値に対応する信号の実績値です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

13.2813.27

13.30

13.29

IAO2 (mA)

信号 (実績値 )
(13.22 で選択 )

IAO2 (mA)

13.30

13.29

13.28 13.27 信号 (実績値 )
(13.22 で選択 )
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13.29 AO2 out at AO2 src 
min

アナログ出力 AO2 の最小出力値を設定します。
パラ メータ  13.27 AO2 source min の図も参照して
ください。

0.000 mA

0.000～ 22.000 
mA

AO2 の最小出力値です。 1000 = 1 mA

13.30 AO2 out at AO2 src 
max

アナログ出力 AO2 の最大出力値を設定します。
パラ メータ  13.27 AO2 source min の図も参照して
ください。

20.000 mA

0.000～ 22.000 
mA

AO2 の最大出力値です。 1000 = 1 mA

13.91 AO1 data storage フ ィールドバス等を通じて、 アナログ出力 AO1 
を制御する保存パラメータです。

13.12 AO1 source で、 AO1 data storage を選択し
ます。 次にこのパラメータを受信値データの対象

に設定します。

内蔵フ ィールドバスインターフェイスで、 単純に

特定のデータ  (58.101～ 58.124) の対象選択パラ
メータを AO1 data storage に設定します。

0.00

-
327.68～ 327.67

AO1 の保存パラメータです。 100 = 1

13.92 AO2 data storage フ ィールドバス等を通じて、 アナログ出力 AO2 
を制御する保存パラメータです。

13.22 AO2 source で、 AO2 data storage を選択し
ます。 次にこのパラメータを受信値データの対象

に設定します。

内蔵フ ィールドバスインターフェイスで、 単純に

特定のデータ  (58.101～ 58.124) の対象選択パラ
メータを AO2 data storage に設定します。

0.00

-
327.68～ 327.67

AO2 の保存パラメータです。 100 = 1

14
14 I/O extension module 
(拡張 I/O モジュール ) 1

拡張 I/O モジュールの設定
「プログラマブル拡張 I/O」 のセクシ ョ ン (29 ペー
ジ ) も参照して ください。
注意 ：パラ メータグループの内容は、 選択した拡

張 I/O モジュールの種類によって異なります。
14.01 Module 1 type 拡張モジュール 1 を有効化 (および種類を指定 ) 

します。

None

None 無効になっています。 0
FIO-01 FIO-01 1
FIO-11 FIO-11 2
FDIO-01 FDIO-01 3
FAIO-01 FAIO-01 4

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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14.02 Module 1 location 拡張 I/O モジュールを組み込んだド ライブのコン
ト ロールユニッ トのスロッ ト  (1～ 3) を指定しま
す。 または、 FEA-03 拡張アダプタのスロッ トの
ノード  ID を指定します。

Slot 1

Slot 1 スロッ ト  1 です。 1
Slot 2 スロッ ト  2 です。 2
Slot 3 スロッ ト  3 です。 3

4～ 254 FEA-03 拡張アダプタのスロッ トのノード  ID で
す。

1 = 1

14.03 Module 1 status 拡張 I/O モジュール 1 のステータスを表示します。 No option
No option 指定したスロッ トでモジュールが検知されません

でした。

0

No communication モジュールを検知しましたが、 通信できませんで

した。

1

Unknown モジュールの型式が不明です。 2
FIO-01 FIO-01 モジュールが検知され、 有効な状態です。 15
FIO-11 FIO-11 モジュールが検知され、 有効な状態です。 20
FAIO-01 FAIO-01 モジュールが検知され、 有効な状態で

す。

24

14.05 DI status (14.01 Module 1 type = FDIO-01 のとき表示され
ます )
拡張モジュールのデジタル入力の状態を表示しま

す。 オンまたはオフになるまでの遅れ時間 (指定
している場合 ) を無視します。 フ ィルター時間 (
入力モード用 ) はパラメータ  14.08 DI filter time で
設定可能です。

ビッ ト  0 は DI1 の状態を示します。
注意 ： このパラ メータの有効なビッ ト数は、 拡張

モジュールのデジタル入出力の数によって決まり

ます。

例 ： 0101b = DI1 と  DI3 がオン、 残りがオフです。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000b～ 1111b デジタル入力の状態です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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14.05 DIO status (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
拡張モジュールのデジタル入出力の状態を表示し

ます。 オンまたはオフになるまでの遅れ時間 (指
定している場合 ) を無視します。 フ ィルター時間 
(入力モード用 ) はパラ メータ  14.08 DIO filter 
time で設定可能です。
ビッ ト  0 は DIO1 の状態を示します。
注意 ： このパラ メータの有効なビッ ト数は、 拡張

モジュールのデジタル入出力の数によって決まり

ます。

例 ： 1001b = DIO1 と  DIO4 がオン、 残りがオフで
す。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000b～ 1111b デジタル入力 /出力の状態です。 1 = 1
14.06 DI delayed status (14.01 Module 1 type = FDIO-01 のとき表示され

ます )
拡張モジュールのデジタル入力の遅れ時間状態を

表示します。 ワードはオンまたはオフになるまで

遅れ時間 (指定している場合 ) の後に更新されま
す。

ビッ ト  0 は DI1 の状態を示します。
注意 ： このパラ メータの有効なビッ ト数は、 拡張

モジュールのデジタル入力の数によって決まりま

す。

例 ： 0101b = DI1 と  DI3 がオン、 残りがオフです。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000b～ 1111b デジタル入力の遅れ時間状況です。 1 = 1
14.06 DIO delayed status (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FIO-11 のと

き表示されます )
拡張モジュールのデジタル入出力の遅れ時間状態

を表示します。 ワードはオンまたはオフになるま

での遅れ時間 (指定している場合 ) の後に更新さ
れます。

ビッ ト  0 は DIO1 の状態を示します。
注意 ： このパラ メータの有効なビッ ト数は、 拡張

モジュールのデジタル入出力の数によって決まり

ます。

例 ： 1001b = DIO1 と  DIO4 がオン、 残りがオフで
す。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000b～ 1111b デジタル入出力の遅れ時間のステータスです。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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14.08 DI filter time (14.01 Module 1 type = FDIO-01 のとき表示され
ます )
パラメータ  14.05 DI status のフ ィルター時間を設
定します。

10.0 ミ リ秒

0.8～ 100.0 ms 14.05 のフ ィルター時間です。 10 = 1 ミ リ
秒

14.08 DIO filter time (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.05 DIO status のフ ィルター時間を
設定します。 フ ィルター時間は、 入力モードの 
DIO にのみ影響を及ぼします。

10.0 ミ リ秒

0.8～ 100.0 ms 14.05 のフ ィルター時間です。 10 = 1 ミ リ
秒

14.09 DIO1 function (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
拡張モジュールの DIO1 をデジタル入力として用
いるか、 出力として用いるかを選択します。

Input

Output デジタル出力に DIO1 を使用します。 0
Input デジタル入力に DIO1 を使用します。 1

14.11 DIO1 output source (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.09 DIO1 function が Output に設定
されているとき、 拡張モジュールのデジタル入出

力 DIO1 に接続するド ライブの信号を選択します。

Not 
energized

Not energized 出力が通電していません。 0
Energized 出力が通電しています。 1
Ready run 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ

ト  1 です。
2

Enabled 06.16 Drive status word 1 (131 ページ参照 ) の
ビッ ト  0 です。

4

Started 06.16 Drive status word 1 (131 ページ参照 ) の
ビッ ト  5 です。

5

Magnetized 06.17 Drive status word 2 (132 ページ参照 ) の
ビッ ト  1 です。

6

Running 06.16 Drive status word 1 (131 ページ参照 ) の
ビッ ト  6 です。

7

Ready ref 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ
ト  2 です。

8

At setpoint 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ
ト  8 です。

9

Reverse 06.19 Speed control status word (134 ページ参照 ) 
のビッ ト  2 です。

10

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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Zero speed 06.19 Speed control status word (134 ページ参照 ) 
のビッ ト  0 です。

11

Above limit 06.17 Drive status word 2 (132 ページ参照 ) の
ビッ ト  10 です。

12

Warning 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ
ト  7 です。

13

Fault 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ
ト  3 です。

14

Fault (-1) 06.11 Main status word の反転されたビッ ト  3 
(130 ページ参照 ) です。

15

Open brake 
command

44.01 Brake control status (395 ページ参照 ) の
ビッ ト  0 です。

22

Ext2 active 06.16 Drive status word 1 (131 ページ参照 ) の
ビッ ト  11 です。

23

Remote control 06.11 Main status word (130 ページ参照 ) のビッ
ト  9 です。

24

Supervision 1 32.01 Supervision status (333 ページ参照 ) のビッ
ト  0 です。

33

Supervision 2 32.01 Supervision status (333 ページ参照 ) のビッ
ト  1 です。

34

Supervision 3 32.01 Supervision status (333 ページ参照 ) のビッ
ト  2 です。

35

RO/DIO control 
word bit0

10.99 RO/DIO control word (155 ページ参照 ) の
ビッ ト  0 です。

40

RO/DIO control 
word bit1

10.99 RO/DIO control word (155 ページ参照 ) の
ビッ ト  1 です。

41

RO/DIO control 
word bit2

10.99 RO/DIO control word (155 ページ参照 ) の
ビッ ト  2 です。

42

RO/DIO control 
word bit8

10.99 RO/DIO control word (155 ページ参照 ) の
ビッ ト  8 です。

43

RO/DIO control 
word bit9

10.99 RO/DIO control word (155 ページ参照 ) の
ビッ ト  9 です。

44

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16



パラメータ    179
14.12 DI1 ON delay (14.01 Module 1 type = FDIO-01 のとき表示され
ます )
デジタル入力 DI1 が ON する際のディ レイタイ
マーを設定します。

0.00 秒

tOn = 14.12 DI1 ON delay
tOff = 14.13 DI1 OFF delay
*DI の電気的ステータスまたは選択した信号 (出力モード ) のステータスです。 14.05 DI status で表示されま
す。

**14.06 DI delayed status で表示されます。

0.00～ 3000.00 
s

DI1 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

14.12 DIO1 ON delay (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
デジタル入出力 DIO1 が ON する際のディ レイタ
イマーを設定します。

0.00 秒

tOn = 14.12 DIO1 ON delay
tOff = 14.13 DIO1 OFF delay
*DIO (入力モード ) の電気的ステータスまたは選択した信号 (出力モード ) のステータスです。 14.05 DIO 
status で表示されます。
**14.06 DIO delayed status で表示されます。

0.00～ 3000.00 
s

DIO1 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

14.13 DI1 OFF delay (14.01 Module 1 type = FDIO-01 のとき表示され
ます )
デジタル入力 DI1 が OFF になる時のディ レイタ
イマーを設定します。 パラ メータ  14.12 DI1 ON 
delay を参照して ください。

0.00 秒

0.00～ 3000.00 
s

DI1 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

*DI ステータス

**遅れ時間 DI
ステータス

時間

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

*DIO ステータス

**遅れ時間 DIO
ステータス

時間
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14.13 DIO1 OFF delay (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
デジタル入出力 DIO1 が OFF になる時のディレイ
タイマーを設定します。 パラ メータ  14.12 DIO1 
ON delay を参照して ください。

0.00 秒

0.00～ 3000.00 
s

DIO1 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

14.14 DIO2 function (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
拡張モジュールの DIO2 をデジタル入力として用
いるか、 出力として用いるかを選択します。

Input

Output デジタル出力に DIO2 を使用します。 0
Input デジタル入力に DIO2 を使用します。 1

14.16 DIO2 output source (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.14 DIO2 function が Output に設定
されているとき、 デジタル入出力 DIO2 に接続す
るド ライブの信号を選択します。

選択可能な信号については、 パラ メータ  14.11 
DIO1 output source を参照して ください。

Not 
energized

14.17 DI2 ON delay (14.01 Module 1 type = FDIO-01 のとき表示され
ます )
デジタル入力 DI2 が ON する際のディ レイタイ
マーを設定します。 パラ メータ  14.12 DI1 ON 
delay を参照して ください。

0.00 秒

0.00～ 3000.00 
s

DI2 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

14.17 DIO2 ON delay (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
デジタル入出力 DIO2 が ON する際のディ レイタ
イマーを設定します。 パラ メータ  14.12 DIO1 ON 
delay を参照して ください。

0.00 秒

0.00～ 3000.00 
s

DIO2 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

14.18 DI2 OFF delay (14.01 Module 1 type = FDIO-01 のとき表示され
ます )
デジタル入力 DI2 が OFF になる時のディ レイタ
イマーを設定します。 パラ メータ  14.12 DI1 ON 
delay を参照して ください。

0.00 秒

0.00～ 3000.00 
s

DI2 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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14.18 DIO2 OFF delay (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
デジタル入出力 DIO2 が OFF になる時のディ レイ
タイマーを設定します。 パラ メータ  14.12 DIO1 
ON delay を参照して ください。

0.00 秒

0.00～ 3000.00 
s

DIO2 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

14.19 DIO3 function (14.01 Module 1 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
拡張モジュールの DIO3 をデジタル入力として用
いるか、 出力として用いるかを選択します。

Input

Output デジタル出力に DIO3 を使用します。 0
Input デジタル入力に DIO3 を使用します。 1

14.19 AI supervision 
function

(14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ入力信号が最低制限値と最高制限値の両

方、 またはどちらかについて、 範囲外になった場

合のドライブの反応を選択します。

パラ メータ  14.20 AI supervision selection で従う
べき入力および制限を選択します。

No action

No action 何も行いません。 0
Fault ド ライブが 80A0 AI supervision (AI 監視 ) により

ト リ ップします。

1

Warning ド ライブが A8A0 AI supervision (AI 監視 ) の警報
を生成します。

2

Last speed ド ライブが (A8A0 AI supervision (AI 監視 )) の警
報を生成し、 運転していた回転数 ( または周波数
) に固定します。 この回転数または周波数は、 850 
ミ リ秒のローパスフ ィルターを用いた実際の回転

数に基づき決定します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

3

Speed ref safe ド ライブが警報 (A8A0 AI supervision (AI 監視 )) 
を生成し、 パラ メータ  22.41 Speed ref safe (周波
数指令の場合は 28.41 Frequency ref safe) の設定
回転数に回転数を定めます。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

4

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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14.20 AI supervision 
selection

(14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
監視するアナログ入力の制限値を指定します。 パ

ラ メータ  14.19 AI supervision function を参照して
ください。

注意 ： このパラ メータの有効なビッ ト数は、 拡張

モジュールの入力の数によって決まります。

0000 0000b

0000 0000b～
0011 1111b

アナログ入力の監視を有効にします。 1 = 1

14.21 DIO3 output source (14.01 Module 1 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.19 DIO3 function が Output に設定
されているとき、 デジタル入出力 DIO3 に接続す
るド ライブの信号を選択します。

選択可能な信号については、 パラ メータ  14.11 
DIO1 output source を参照して ください。

Not 
energized

14.21 AI tune (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ入力のチューニング機能を ト リガし、 不

正確になり うる推定ではな く実際の測定を、 最小

および最大入力値に用いることができます。

入力に最小または最大信号を適用し、 適切な

チューニング機能を選択します。

パラ メータ  14.35 AI1 scaled at AI1 min の図も参
照して ください。

No action

No action チューニングが終了したか、 チューニングの要求

が行われませんでした。

このパラ メータは、 チューニングが行われた後、

自動的にこの値に戻ります。

0

AI1 min tune AI1 の測定値を AI1 の最小値として、 パラ メータ  
14.33 AI1 min に設定します。

1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 AI1 < MIN 1 = 監視するアクテ ィブな AI1 の最小制限値です。
1 AI1 > MAX 1 = 監視するアクテ ィブな AI1 の最大制限値です。
2 AI2 < MIN 1 = 監視するアクテ ィブな AI2 の最小制限値です。
3 AI2 > MAX 1 = 監視するアクテ ィブな AI2 の最大制限値です。
4 AI3 < MIN 1 = 監視するアクテ ィブな AI3 の最小制限値です (FIO-11 

のみ )。
5 AI3 > MAX 1 = 監視するアクテ ィブな AI3 の最大制限値です (FIO-11 

のみ )。
6～ 15 Reserved (予備 )
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AI1 max tune AI1 の測定値を AI1 の最大値として、 パラ メータ  
14.34 AI1 max に設定します。

2

AI2 min tune AI2 の測定値を AI2 の最小値として、 パラ メータ  
14.48 AI2 min に設定します。

3

AI2 max tune AI2 の測定値を AI2 の最大値として、 パラ メータ  
14.49 AI2 max に設定します。

4

AI3 min tune (14.01 Module 1 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
AI3 の測定値を AI3 の最小値として、 14.63 AI3 
min に設定します。

5

AI3 max tune (14.01 Module 1 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
AI3 の測定値を AI3 の最大値として、 パラ メータ  
14.64 AI3 max に設定します。

6

14.22 DI3 ON delay (14.01 Module 1 type = FDIO-01 のとき表示され
ます )
デジタル入力 DI3 が ON する際のディ レイタイ
マーを設定します。 パラ メータ  14.12 DI1 ON 
delay を参照して ください。

0.00 秒

0.00～ 3000.00 
s

DI3 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

14.22 DIO3 ON delay (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
デジタル入出力 DIO3 が ON する際のディ レイタ
イマーを設定します。 パラ メータ  14.12 DIO1 ON 
delay を参照して ください。

0.00 秒

0.00～ 3000.00 
s

DIO3 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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14.22 AI force selection (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ入力の測定値は、 例えば試験などを行う

ために上書きすることが可能です。 各アナログ入

力には強制値のパラメータが割り当てられてお

り、 このパラメータの対応するビッ トが 1 の場
合、 その値が反映されるようになっています。

0000b

0000b～ 0111b アナログ入力の強制値のセレクターです。 1 = 1
14.23 DI3 OFF delay (14.01 Module 1 type = FDIO-01 のとき表示され

ます )
デジタル入力 DI3 が OFF になる時のディ レイタ
イマーを設定します。 パラ メータ  14.12 DI1 ON 
delay を参照して ください。

0.00 秒

0.00～ 3000.00 
s

DI3 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

14.23 DIO3 OFF delay (14.01 Module 1 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
デジタル入出力 DIO3 が OFF になる時のディレイ
タイマーを設定します。 パラ メータ  14.12 DIO1 
ON delay を参照して ください。

0.00 秒

0.00～ 3000.00 
s

DIO3 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

14.24 DIO4 function (14.01 Module 1 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
拡張モジュールの DIO4 をデジタル入力として用
いるか、 出力として用いるかを選択します。

Input

Output デジタル出力に DIO4 を使用します。 0
Input デジタル入力に DIO4 を使用します。 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明
0 AI1 1 = 強制モード。 パラ メータ  14.28 AI1 force data の値を、 強

制的に AI1 にします。
1 AI2 1 = 強制モード。 パラ メータ  14.43 AI2 force data の値を、 強

制的に AI2 にします。
2 AI3 1 = 強制モード。 パラ メータ  14.58 AI3 force data の値を、 強

制的に AI3 にします (FIO-11 のみ )。
3～ 15 Reserved (予備 )
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14.26 DIO4 output source (14.01 Module 1 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.24 DIO4 function が Output に設定
されているとき、 デジタル入出力 DIO4 に接続す
るド ライブの信号を選択します。

選択可能な信号については、 パラ メータ  14.11 
DIO1 output source をご覧ください。

Not 
energized

14.26 AI1 actual value (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ入力 AI1 の値を mA または V (入力を電
流と電圧のどちらに設定しているかで決まります

) で表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-22.000～
22.000 mA また
は V

アナログ入力 AI1 の値です。 1000 = 1 mA 
または V

14.27 DIO4 ON delay (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
デジタル入出力 DIO4 が ON する際のディ レイタ
イマーを設定します。 パラ メータ  14.12 DIO1 ON 
delay を参照して ください。

0.00 秒

0.00～ 3000.00 
s

DIO4 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

14.27 AI1 scaled value (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
スケーリング後のアナログ入力 AI1 の値を表示し
ます。 パラ メータ  14.35 AI1 scaled at AI1 min を
参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-32768.000 ～ 
32767.000

スケーリング後のアナログ入力 AI1 の値です。 1 = 1

14.28 DIO4 OFF delay (14.01 Module 1 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
デジタル入出力 DIO4 が OFF になる時のディ レイ
タイマーを設定します。 パラ メータ  14.12 DIO1 
ON delay を参照して ください。

0.00 秒

0.00～ 3000.00 
s

DIO4 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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14.28 AI1 force data (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
入力の測定値の代わりに用いる強制値です。 パラ

メータ  14.22 AI force selection を参照して くださ
い。

0.000 mA

-22.000～
22.000 mA また
は V

アナログ入力 AI1 の強制値です。 1000 = 1 mA 
または V

14.29 AI1 HW switch 
position

(14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
拡張 I/O モジュールのハードウェア電流 /電圧セ
レクターの位置を表示します。

注意 ：電流 /電圧セレクターの設定は、 パラ メー
タ  14.30 AI1 unit selection でのユニッ ト選択と一
致している必要があります。 ハードウェア設定の

変更を有効にするためには、 電源を切って入れ直

すか、 パラ メータ  96.08 Control board boot によ
る I/O モジュールの再起動が必要です。

-

V ボルトです。 2
mA ミ リアンペアです。 10

14.30 AI1 unit selection (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ入力 AI1 に関する表示および設定での単
位を選択します。

注意 ： この設定は 拡張 I/O モジュールの関連ハー
ドウェア設定と一致する必要があります (拡張 
I/O モジュールのマニュアル参照 )。 このハード
ウェア設定はパラ メータ  14.29 AI1 HW switch 
position で表示されます。 ハードウェア設定の変
更を有効にするためには、 電源を切って入れ直す

か、 パラ メータ  96.08 Control board boot による 
I/O モジュールの再起動が必要です。

mA

V ボルトです。 2
mA ミ リアンペアです。 10

14.31 RO status (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
拡張 I/O モジュールのリレー出力のステータスで
す。 例 ： 0001b = RO1 が通電しており、 RO2 が
通電していません。

-

0000b～ 1111b リレー出力の状態です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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14.31 AI1 filter gain (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
AI1 のハードウェアのフ ィルター時間を選択しま
す。

パラ メータ  14.32 AI1 filter time も参照して くださ
い。

1 ms

No filtering フ ィルターしません。 0
125 us 125 ミ リ秒です。 1
250 us 250 ミ リ秒です。 2
500 us 500 ミ リ秒です。 3
1 ms 1 ミ リ秒です。 4
2 ms 2 ミ リ秒です。 5
4 ms 4 ミ リ秒です。 6
7.9375 ms 7.9375 ミ リ秒です。 7

14.32 AI1 filter time (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ入力 AI1 のフ ィルター時定数を設定しま
す。

注意 ：信号インターフェイスハードウェアによる

フ ィルターも、 この信号に対して行われます。 パ

ラ メータ  14.31 AI1 filter gain を参照して くださ
い。

0.100 秒

0.000～ 30.000 
s

フ ィルター時定数です。 1000 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

63

%

100

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = フ ィルター入力 ( ステップ )
O = フ ィルター出力
t = 時間
T = フ ィルター時定数

フ ィルターされていない信号

フ ィルターを行った信号
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14.33 AI1 min (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ入力 AI1 の最小値を設定します。
パラ メータ  14.21 AI tune も参照して ください。

0.000 mA ま
たは V

-22.000～
22.000 mA また
は V

AI1 の最小値です。 1000 = 1 mA 
または V

14.34 RO1 source (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
リレー出力 RO1 に接続するド ライブの信号を選
択します。

選択可能な信号については、 パラ メータ  14.11 
DIO1 output source をご覧ください。

Not 
energized

14.34 AI1 max (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ入力 AI1 の最大値を設定します。
パラ メータ  14.21 AI tune も参照して ください。

10.000 mA 
または V

-22.000～
22.000 mA また
は V

AI1 の最大値です。 1000 = 1 mA 
または V

14.35 RO1 ON delay (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
リレー出力 RO1 が ON する際のディ レイタイ
マーを設定します。

0.00 秒

tOn = 14.35 RO1 ON delay
tOff = 14.36 RO1 OFF delay

0.00～ 3000.00 
s

RO1 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

選択したソースの

ステータス

RO のステータス

時間
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14.35 AI1 scaled at AI1 
min

(14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.33 AI1 min で設定した最大アナロ
グ入力 AI1 の値に対応する実際の値を設定しま
す。

0.000

-32768.000 ～ 
32767.000

AI1 の最小値に対応する実績値です。 1 = 1

14.36 RO1 OFF delay (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
リレー出力 RO1 が OFF になる時のディ レイタイ
マーを設定します。 パラ メータ  14.35 RO1 ON 
delay を参照して ください。

0.00 秒

0.00～ 3000.00 
s

RO1 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

14.36 AI1 scaled at AI1 
max

(14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.34 AI1 max で設定した最大アナロ
グ入力 AI1 の値に対応する実際の値を設定しま
す。 パラ メータ  14.35 AI1 scaled at AI1 min の図
を参照して ください。

100.000

-32768.000 ～ 
32767.000

AI1 の最大値に対応する実績値です。 1 = 1

14.37 RO2 source (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
リレー出力 RO2 に接続するド ライブの信号を選
択します。

選択可能な信号については、 パラ メータ  14.11 
DIO1 output source をご覧ください。

Not 
energized

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

14.36

14.34

14.33

14.35

AIin (14.26)

AIscaled (14.27)
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14.38 RO2 ON delay (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
リレー出力 RO2 が ON する際のディ レイタイ
マーを設定します。 パラ メータ  14.35 RO1 ON 
delay を参照して ください。

0.00 秒

0.00～ 3000.00 
s

RO2 が ON する際のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

14.39 RO2 OFF delay (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
リレー出力 RO2 が OFF になる時のディ レイタイ
マーを設定します。 パラ メータ  14.35 RO1 ON 
delay を参照して ください。

0.00 秒

0.00～ 3000.00 
s

RO2 が OFF になる時のディ レイタイマーです。 10 = 1 秒

14.41 AI2 actual value (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ入力 AI2 の値を mA または V (入力を電
流と電圧のどちらに設定しているかで決まります

) で表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-22.000～
22.000 mA また
は V

アナログ入力 AI2 の値です。 1000 = 1 mA 
または V

14.42 AI2 scaled value (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
スケーリング後のアナログ入力 AI2 の値を表示し
ます。 パラ メータ  14.50 AI2 scaled at AI2 min を
参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-32768.000 ～ 
32767.000

スケーリング後のアナログ入力 AI2 の値です。 1 = 1

14.43 AI2 force data (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
入力の測定値の代わりに用いる強制値です。 パラ

メータ  14.22 AI force selection を参照して くださ
い。

0.000 mA

-22.000～
22.000 mA また
は V

アナログ入力 AI2 の強制値です。 1000 = 1 mA 
または V

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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14.44 AI2 HW switch 
position

(14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
拡張 I/O モジュールのハードウェア電流 /電圧セ
レクターの位置を表示します。

注意 ：電流 /電圧セレクターの設定は、 パラ メー
タ  14.45 AI2 unit selection でのユニッ ト選択と一
致している必要があります。 ハードウェア設定の

変更を有効にするためには、 電源を切って入れ直

すか、 パラ メータ  96.08 Control board boot によ
る I/O モジュールの再起動が必要です。

-

V ボルトです。 2
mA ミ リアンペアです。 10

14.45 AI2 unit selection (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ入力 AI2 に関する表示および設定での単
位を選択します。

注意 ： この設定は 拡張 I/O モジュールの関連ハー
ドウェア設定と一致する必要があります (拡張 
I/O モジュールのマニュアル参照 )。 このハード
ウェア設定はパラ メータ  14.44 AI2 HW switch 
position で表示されます。 ハードウェア設定の変
更を有効にするためには、 電源を切って入れ直す

か、 パラ メータ  96.08 Control board boot による 
I/O モジュールの再起動が必要です。

mA

V ボルトです。 2
mA ミ リアンペアです。 10

14.46 AI2 filter gain (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
AI2 のハードウェアのフ ィルター時間を選択しま
す。

パラ メータ  14.47 AI2 filter time も参照して くださ
い。

1 ms

No filtering フ ィルターしません。 0
125 us 125 ミ リ秒です。 1
250 us 250 ミ リ秒です。 2
500 us 500 ミ リ秒です。 3
1 ms 1 ミ リ秒です。 4
2 ms 2 ミ リ秒です。 5
4 ms 4 ミ リ秒です。 6
7.9375 ms 7.9375 ミ リ秒です。 7

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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14.47 AI2 filter time (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ入力 AI2 のフ ィルター時定数を設定しま
す。

注意 ：信号インターフェイスハードウェアによる

フ ィルターも、 この信号に対して行われます。 パ

ラ メータ  14.46 AI2 filter gain を参照して くださ
い。

0.100 秒

0.000～ 30.000 
s

フ ィルター時定数です。 1000 = 1 秒

14.48 AI2 min (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ入力 AI2 の最小値を設定します。
パラ メータ  14.21 AI tune も参照して ください。

0.000 mA ま
たは V

-22.000～
22.000 mA また
は V

AI2 の最小値です。 1000 = 1 mA 
または V

14.49 AI2 max (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ入力 AI2 の最大値を設定します。
パラ メータ  14.21 AI tune も参照して ください。

10.000 mA 
または V

-22.000～
22.000 mA また
は V

AI2 の最大値です。 1000 = 1 mA 
または V

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

63

%

100

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = フ ィルター入力 ( ステップ )
O = フ ィルター出力
t = 時間
T = フ ィルター時定数

フ ィルターされていない信号

フ ィルターを行った信号
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14.50 AI2 scaled at AI2 
min

(14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.48 AI2 min で設定した最大アナロ
グ入力 AI2 の値に対応する実際の値を設定しま
す。

0.000

-32768.000 ～ 
32767.000

AI2 の最小値に対応する実績値です。 1 = 1

14.51 AI2 scaled at AI2 
max

(14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.49 AI2 max で設定した最大アナロ
グ入力 AI2 の値に対応する実際の値を設定しま
す。 パラ メータ  14.50 AI2 scaled at AI2 min の図
を参照して ください。

100.000

-32768.000 ～ 
32767.000

AI2 の最大値に対応する実績値です。 1 = 1

14.56 AI3 actual value (14.01 Module 1 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
アナログ入力 AI3 の値を mA または V (入力を電
流と電圧のどちらに設定しているかで決まります

) で表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-22.000～
22.000 mA また
は V

アナログ入力 AI3 の値です。 1000 = 1 mA 
または V

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

14.51

14.49

14.48

14.50

AIin (14.41)

AIscaled (14.42)
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14.57 AI3 scaled value (14.01 Module 1 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
スケーリング後のアナログ入力 AI3 の値を表示し
ます。 パラ メータ  14.65 AI3 scaled at AI3 min を
参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-32768.000 ～ 
32767.000

スケーリング後のアナログ入力 AI3 の値です。 1 = 1

14.58 AI3 force data (14.01 Module 1 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
入力の測定値の代わりに用いる強制値です。 パラ

メータ  14.22 AI force selection を参照して くださ
い。

0.000 mA

-22.000～
22.000 mA また
は V

アナログ入力 AI3 の強制値です。 1000 = 1 mA 
または V

14.59 AI3 HW switch 
position

(14.01 Module 1 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
拡張 I/O モジュールのハードウェア電流 /電圧セ
レクターの位置を表示します。

注意 ：電流 /電圧セレクターの設定は、 パラ メー
タ  14.60 AI3 unit selection でのユニッ ト選択と一
致している必要があります。 ハードウェア設定の

変更を有効にするためには、 電源を切って入れ直

すか、 パラ メータ  96.08 Control board boot によ
る I/O モジュールの再起動が必要です。

-

V ボルトです。 2
mA ミ リアンペアです。 10

14.60 AI3 unit selection (14.01 Module 1 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
アナログ入力 AI3 に関する表示および設定での単
位を選択します。

注意 ： この設定は 拡張 I/O モジュールの関連ハー
ドウェア設定と一致する必要があります (拡張 
I/O モジュールのマニュアル参照 )。 このハード
ウェア設定はパラ メータ  14.59 AI3 HW switch 
position で表示されます。 ハードウェア設定の変
更を有効にするためには、 電源を切って入れ直す

か、 パラ メータ  96.08 Control board boot による 
I/O モジュールの再起動が必要です。

mA

V ボルトです。 2
mA ミ リアンペアです。 10

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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14.61 AI3 filter gain (14.01 Module 1 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
AI3 のハードウェアのフ ィルター時間を選択しま
す。

パラ メータ  14.62 AI3 filter time も参照して くださ
い。

1 ms

No filtering フ ィルターしません。 0
125 us 125 ミ リ秒です。 1
250 us 250 ミ リ秒です。 2
500 us 500 ミ リ秒です。 3
1 ms 1 ミ リ秒です。 4
2 ms 2 ミ リ秒です。 5
4 ms 4 ミ リ秒です。 6
7.9375 ms 7.9375 ミ リ秒です。 7

14.62 AI3 filter time (14.01 Module 1 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
アナログ入力 AI3 のフ ィルター時定数を設定しま
す。

注意 ：信号インターフェイスハードウェアによる

フ ィルターも、 この信号に対して行われます。 パ

ラ メータ  14.61 AI3 filter gain を参照して くださ
い。

0.100 秒

0.000～ 30.000 
s

フ ィルター時定数です。 1000 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

63

%

100

温度
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = フ ィルター入力 ( ステップ )
O = フ ィルター出力
t = 時間
T = フ ィルター時定数

フ ィルターされていない信号

フ ィルターを行った信号
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14.63 AI3 min (14.01 Module 1 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
アナログ入力 AI3 の最小値を設定します。
パラ メータ  14.21 AI tune も参照して ください。

0.000 mA ま
たは V

-22.000～
22.000 mA また
は V

AI3 の最小値です。 1000 = 1 mA 
または V

14.64 AI3 max (14.01 Module 1 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
アナログ入力 AI3 の最大値を設定します。
パラ メータ  14.21 AI tune も参照して ください。

10.000 mA 
または V

-22.000～
22.000 mA また
は V

AI3 の最大値です。 1000 = 1 mA 
または V

14.65 AI3 scaled at AI3 
min

(14.01 Module 1 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.63 AI3 min で設定した最大アナロ
グ入力 AI3 の値に対応する実際の値を設定しま
す。

0.000

-32768.000 ～ 
32767.000

AI3 の最小値に対応する実績値です。 1 = 1

14.66 AI3 scaled at AI3 
max

(14.01 Module 1 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.64 AI3 max で設定した最大アナロ
グ入力 AI3 の値に対応する実際の値を設定しま
す。 パラ メータ  14.65 AI3 scaled at AI3 min の図
を参照して ください。

100.000

-32768.000 ～ 
32767.000

AI3 の最大値に対応する実績値です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

14.66

14.64

14.63

14.65

AIin (14.56)

AIscaled (14.57)
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14.71 AO force selection (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ出力の値は、 例えば試験などを行うため

に上書きすることが可能です。 アナログ出力には

強制値のパラメータ  (14.78 AO1 force data) が割
り当てられており、 このパラメータのビッ トが 1 
になっていると、 その値を反映するようになって

います。

00b

00b～ 11b アナログ出力の強制値のセレクターです。 1 = 1
14.76 AO1 actual value (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の

とき表示されます )
AO1 の値を mA で表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0.000～ 22.000 
mA

AO1 の値です。 1000 = 1 mA

14.77 AO1 source (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ出力 AO1 に接続する信号を選択します。
出力を励起モードにし、 温度センサーに一定の電

流を流す方法もあります。

Zero

Zero なし。 0
Motor speed used 01.01 Motor speed used (114 ページ ) 1
Output frequency 01.06 Output frequency (114 ページ ) 3
Motor current 01.07 Motor current (115 ページ ) 4
Motor torque 01.10 Motor torque (115 ページ ) 6
DC voltage 01.11 DC voltage (115 ページ ) 7
Power inu out 01.14 Output power (115 ページ ) 8
Speed ref ramp in 23.01 Speed ref ramp input (258 ページ ) 10
Speed ref ramp out 23.02 Speed ref ramp output (258 ページ ) 11
Speed ref used 24.01 Used speed reference (266 ページ ) 12
Torq ref used 26.02 Torque reference used (287 ページ ) 13
Freq ref used 28.02 Frequency ref ramp output (296 ページ ) 14
Process PID out 40.01 Process PID output actual (371 ページ ) 16
Process PID fbk 40.02 Process PID feedback actual (371 ページ ) 17

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 AO1 1 = 強制モード。 パラ メータ  14.78 AO1 force data の値を、 強
制的に AO1 にします。

1 AO2 1 = 強制モード。 パラ メータ  14.88 AO2 force data の値を、 強
制的に AO2 にします (FAIO-01 のみ )。

3～ 15 Reserved (予備 )
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Process PID act 40.03 Process PID setpoint actual (371 ページ ) 18
Process PID dev 40.04 Process PID deviation actual (372 ページ ) 19
Force Pt100 
excitation

出力を、 1～ 3 の Pt100 センサー に励磁電流を流
すために使用します。 「モーターの熱保護」 のセ
クシ ョ ン (78 ページ ) を参照して ください。

20

Force KTY84 
excitation

出力を、 1～ 3 の KTY84 センサー に励磁電流を
流すために使用します。 「モーターの熱保護」 の
セクシ ョ ン (78 ページ ) を参照して ください。

21

Force PTC 
excitation

出力を、 1～ 3 の PTC センサー に励磁電流を流
すために使用します。 「モーターの熱保護」 のセ
クシ ョ ン (78 ページ ) を参照して ください。

22

Force Pt1000 
excitation

出力を、 1～ 3 の Pt1000 センサー に励磁電流を
流すために使用します。 「モーターの熱保護」 の
セクシ ョ ン (78 ページ ) を参照して ください。

23

AO1 data storage 13.91 AO1 data storage (174 ページ ) 37
AO2 data storage 13.92 AO2 data storage (174 ページ ) 38
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

14.78 AO1 force data (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
選択した出力信号の代わりに用いる強制値です。

パラ メータ  14.71 AO force selection を参照して く
ださい。

0.000 mA

0.000～ 22.000 
mA

アナログ出力 AO1 の強制値です。 1000 = 1 mA

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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14.79 AO1 filter time (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ出力 AO1 のフ ィルター時定数を設定し
ます。

0.100 秒

0.000～ 30.000 
s

フ ィルター時定数です。 1000 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

63

%

100

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = フ ィルター入力 ( ステップ )
O = フ ィルター出力
t = 時間
T = フ ィルター時定数

フ ィルターされていない信号

フ ィルターを行った信号
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14.80 AO1 source min (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
AO1 出力の最小値 (パラメータ  14.77 AO1 source 
で設定 ) に対応する信号の実際の値 (パラメータ  
14.82 AO1 out at AO1 src min で選択 ) を設定しま
す。

0.0

-32768.0 ～ 
32767.0

AO1 の最小出力値に対応する信号の実績値です。 1 = 1

14.81 AO1 source max (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
AO1 出力の最大値 (パラメータ  14.77 AO1 source 
で設定 ) に対応する信号の実際の値 (パラメータ  
14.83 AO1 out at AO1 src max で選択 ) を設定し
ます。パラ メータ  14.80 AO1 source min を参照し
て ください。

100.0

-32768.0 ～ 
32767.0

AO1 の最大出力値に対応する信号の実績値です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

IAO1 (mA)

14.83

14.82

14.81 14.80

14.8114.80

14.83

14.82

信号 (実績値 )
（パラ メータで
選択） 14.77

IAO1 (mA)

信号 (実績値 )
（パラ メータで
選択） 14.77
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14.82 AO1 out at AO1 src 
min

(14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ出力 AO1 の最小出力値を設定します。
パラ メータ  14.80 AO1 source min の図も参照して
ください。

0.000 mA

0.000～ 22.000 
mA

AO1 の最小出力値です。 1000 = 1 mA

14.83 AO1 out at AO1 src 
max

(14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
アナログ出力 AO1 の最大出力値を設定します。
パラ メータ  14.80 AO1 source min の図も参照して
ください。

10.000 mA

0.000～ 22.000 
mA

AO1 の最大出力値です。 1000 = 1 mA

14.86 AO2 actual value (14.01 Module 1 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
AO2 の値を mA で表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0.000～ 22.000 
mA

AO2 の値です。 1000 = 1 mA

14.87 AO2 source (14.01 Module 1 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
アナログ出力 AO2 に接続する信号を選択します。
出力を励起モードにし、 温度センサーに一定の電

流を流す方法もあります。

選択については、 パラ メータ  14.77 AO1 source 
を参照して ください。

Zero

14.88 AO2 force data (14.01 Module 1 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
選択した出力信号の代わりに用いる強制値です。

パラ メータ  14.71 AO force selection を参照して く
ださい。

0.000 mA

0.000～ 22.000 
mA

アナログ出力 AO2 の強制値です。 1000 = 1 mA

14.89 AO2 filter time (14.01 Module 1 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
アナログ出力 AO2 のフ ィルター時定数を設定し
ます。 パラ メータ  14.79 AO1 filter time を参照し
て ください。

0.100 秒

0.000～ 30.000 
s

フ ィルター時定数です。 1000 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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14.90 AO2 source min (14.01 Module 1 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
AO2 出力の最小値 (パラメータ  14.87 AO2 source 
で設定 ) に対応する信号の実際の値 (パラメータ  
14.92 AO2 out at AO2 src min で選択 ) を設定しま
す。

0.0

-32768.0 ～ 
32767.0

AO2 の最小出力値に対応する信号の実績値です。 1 = 1

14.91 AO2 source max (14.01 Module 1 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
AO2 出力の最大値 (パラメータ  14.87 AO2 source 
で設定 ) に対応する信号の実際の値 (パラメータ  
14.93 AO2 out at AO2 src max で選択 ) を設定し
ます。パラ メータ  14.90 AO2 source min を参照し
て ください。

100.0

-32768.0 ～ 
32767.0

AO2 の最大値に対応する信号の実績値です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

IAO2 (mA)

14.93

14.92

14.91 14.90

14.9114.90

14.93

14.92

信号 (実績値 )
（パラ メータで
選択） 14.87

IAO2 (mA)

信号 (実績値 )
（パラ メータで
選択） 14.87
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14.92 AO2 out at AO2 src 
min

(14.01 Module 1 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
アナログ出力 AO2 の最小出力値を設定します。
パラ メータ  14.90 AO2 source min の図も参照して
ください。

0.000 mA

0.000～ 22.000 
mA

AO2 の最小出力値です。 1000 = 1 mA

14.93 AO2 out at AO2 src 
max

(14.01 Module 1 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
アナログ出力 AO2 の最大出力値を設定します。
パラ メータ  14.90 AO2 source min の図も参照して
ください。

10.000 mA

0.000～ 22.000 
mA

AO2 の最大出力値です。 1000 = 1 mA

15
15 I/O extension module 
(拡張 I/O モジュール ) 2

拡張 I/O モジュール 2 の設定
「プログラマブル拡張 I/O」 のセクシ ョ ン (29 ページ ) も
参照して ください。

注意 ：パラ メータグループの内容は、 選択した拡

張 I/O モジュールの種類によって異なります。
15.01 Module 2 type パラメータ  14.01 Module 1 type を参照して くだ

さい。

None

15.02 Module 2 location パラメータ  14.02 Module 1 location を参照して く
ださい。

Slot 1

15.03 Module 2 status パラメータ  14.03 Module 1 status を参照して くだ
さい。

No option

15.05 DI status (15.01 Module 2 type = FDIO-01 のとき表示され
ます )
パラメータ  14.05 DI status を参照して ください。

-

15.05 DIO status (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.05 DIO status を参照して くださ
い。

-

15.06 DI delayed status (15.01 Module 2 type = FDIO-01 のとき表示され
ます )
パラメータ  14.06 DI delayed status を参照して く
ださい。

-

15.06 DIO delayed status (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.06 DIO delayed status を参照して
ください。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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15.08 DI filter time (15.01 Module 2 type = FDIO-01 のとき表示され
ます )
パラメータ  14.08 DI filter time を参照して くださ
い。

10.0 ミ リ秒

15.08 DIO filter time (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.08 DIO filter time を参照して くださ
い。

10.0 ミ リ秒

15.09 DIO1 function (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.09 DIO1 function を参照して くださ
い。

Input

15.11 DIO1 output source (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.11 DIO1 output source を参照して
ください。

Not 
energized

15.12 DI1 ON delay (15.01 Module 2 type = FDIO-01 のとき表示され
ます )
パラメータ  14.12 DI1 ON delay を参照して くださ
い。

0.00 秒

15.12 DIO1 ON delay (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.12 DIO1 ON delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

15.13 DI1 OFF delay (15.01 Module 2 type = FDIO-01 のとき表示され
ます )
パラメータ  14.13 DI1 OFF delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

15.13 DIO1 OFF delay (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.13 DIO1 OFF delay を参照して く
ださい。

0.00 秒

15.14 DIO2 function (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.14 DIO2 function を参照して くださ
い。

Input

15.16 DIO2 output source (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.16 DIO2 output source を参照して
ください。

Not 
energized

15.17 DI2 ON delay (15.01 Module 2 type = FDIO-01 のとき表示され
ます )
パラメータ  14.17 DI2 ON delay を参照して くださ
い。

0.00 秒
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15.17 DIO2 ON delay (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.17 DIO2 ON delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

15.18 DI2 OFF delay (15.01 Module 2 type = FDIO-01 のとき表示され
ます )
パラメータ  14.18 DI2 OFF delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

15.18 DIO2 OFF delay (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.18 DIO2 OFF delay を参照して く
ださい。

0.00 秒

15.19 DIO3 function (15.01 Module 2 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.19 DIO3 function を参照して くださ
い。

Input

15.19 AI supervision 
function

(15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.19 AI supervision function を参照し
て ください。

No action

15.20 AI supervision 
selection

(15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.20 AI supervision selection を参照
して ください。

0000 0000b

15.21 DIO3 output source (15.01 Module 2 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.21 DIO3 output source を参照して
ください。

Not 
energized

15.21 AI tune (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.21 AI tune を参照して ください。

No action

15.22 DI3 ON delay (15.01 Module 2 type = FDIO-01 のとき表示され
ます )
パラメータ  14.22 DI3 ON delay を参照して くださ
い。

0.00 秒

15.22 DIO3 ON delay (15.01 Module 2 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.22 DIO3 ON delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

15.22 AI force selection (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.22 AI force selection を参照して く
ださい。

0000b

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16



206   パラメータ
15.23 DI3 OFF delay (15.01 Module 2 type = FDIO-01 のとき表示され
ます )
パラメータ  14.23 DI3 OFF delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

15.23 DIO3 OFF delay (15.01 Module 2 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.23 DIO3 OFF delay を参照して く
ださい。

0.00 秒

15.24 DIO4 function (15.01 Module 2 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.24 DIO4 function を参照して くださ
い。

Input

15.26 DIO4 output source (15.01 Module 2 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.26 DIO4 output source を参照して
ください。

Not 
energized

15.26 AI1 actual value (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.26 AI1 actual value を参照して く だ
さい。

-

15.27 DIO4 ON delay (15.01 Module 2 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.27 DIO4 ON delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

15.27 AI1 scaled value (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.27 AI1 scaled value を参照して く
ださい。

-

15.28 DIO4 OFF delay (15.01 Module 2 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.28 DIO4 OFF delay を参照して く
ださい。

0.00 秒

15.28 AI1 force data (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.28 AI1 force data を参照して くだ
さい。

0.000 mA

15.29 AI1 HW switch 
position

(15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.29 AI1 HW switch position を参照し
て ください。

-

15.30 AI1 unit selection (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.30 AI1 unit selection を参照して く
ださい。

mA

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16



パラメータ    207
15.31 RO status (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.31 RO status を参照して ください。

-

15.31 AI1 filter gain (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.31 AI1 filter gain を参照して くださ
い。

1 ms

15.32 AI1 filter time (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.32 AI1 filter time を参照して くださ
い。

0.100 秒

15.33 AI1 min (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.33 AI1 min を参照して く ださい。

0.000 mA ま
たは V

15.34 RO1 source (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.34 RO1 source を参照して くださ
い。

Not 
energized

15.34 AI1 max (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.34 AI1 max を参照して く ださい。

10.000 mA 
または V

15.35 RO1 ON delay (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.35 RO1 ON delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

15.35 AI1 scaled at AI1 
min

(15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.35 AI1 scaled at AI1 min を参照し
て ください。

0.000

15.36 RO1 OFF delay (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.36 RO1 OFF delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

15.36 AI1 scaled at AI1 
max

(15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.36 AI1 scaled at AI1 max を参照し
て ください。

100.000

15.37 RO2 source (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.37 RO2 source を参照して くださ
い。

Not 
energized
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15.38 RO2 ON delay (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.38 RO2 ON delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

15.39 RO2 OFF delay (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.39 RO2 OFF delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

15.41 AI2 actual value (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.41 AI2 actual value を参照して く だ
さい。

-

15.42 AI2 scaled value (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.42 AI2 scaled value を参照して く
ださい。

-

15.43 AI2 force data (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.43 AI2 force data を参照して くだ
さい。

0.000 mA

15.44 AI2 HW switch 
position

(15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.44 AI2 HW switch position を参照し
て ください。

-

15.45 AI2 unit selection (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.45 AI2 unit selection を参照して く
ださい。

mA

15.46 AI2 filter gain (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.46 AI2 filter gain を参照して くださ
い。

1 ms

15.47 AI2 filter time (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.47 AI2 filter time を参照して く ださ
い。

0.100 秒

15.48 AI2 min (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.48 AI2 min を参照して ください。

0.000 mA ま
たは V

15.49 AI2 max (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.49 AI2 max を参照して ください。

10.000 mA 
または V
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15.50 AI2 scaled at AI2 
min

(15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.50 AI2 scaled at AI2 min を参照し
て ください。

0.000

15.51 AI2 scaled at AI2 
max

(15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.51 AI2 scaled at AI2 max を参照し
て ください。

100.000

15.56 AI3 actual value (15.01 Module 2 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.56 AI3 actual value を参照して く だ
さい。

-

15.57 AI3 scaled value (15.01 Module 2 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.57 AI3 scaled value を参照して く
ださい。

-

15.58 AI3 force data (15.01 Module 2 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.58 AI3 force data を参照して くだ
さい。

0.000 mA

15.59 AI3 HW switch 
position

(15.01 Module 2 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.59 AI3 HW switch position を参照し
て ください。

-

15.60 AI3 unit selection (15.01 Module 2 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.60 AI3 unit selection を参照して く
ださい。

mA

15.61 AI3 filter gain (15.01 Module 2 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.61 AI3 filter gain を参照して くださ
い。

1 ms

15.62 AI3 filter time (15.01 Module 2 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.62 AI3 filter time を参照して くださ
い。

0.100 秒

15.63 AI3 min (15.01 Module 2 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.63 AI3 min を参照して く ださい。

0.000 mA ま
たは V

15.64 AI3 max (15.01 Module 2 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.64 AI3 max を参照して く ださい。

10.000 mA 
または V
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15.65 AI3 scaled at AI3 
min

(15.01 Module 2 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.65 AI3 scaled at AI3 min を参照し
て ください。

0.000

15.66 AI3 scaled at AI3 
max

(15.01 Module 2 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.66 AI3 scaled at AI3 max を参照し
て ください。

100.000

15.71 AO force selection (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.71 AO force selection を参照して く
ださい。

00b

15.76 AO1 actual value (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.76 AO1 actual value を参照して く
ださい。

-

15.77 AO1 source (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.77 AO1 source を参照して くださ
い。

Zero

15.78 AO1 force data (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.78 AO1 force data を参照して くだ
さい。

0.000 mA

15.79 AO1 filter time (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.79 AO1 filter time を参照して くだ
さい。

0.100 秒

15.80 AO1 source min (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.80 AO1 source min を参照して く だ
さい。

0.0

15.81 AO1 source max (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.81 AO1 source max を参照して く
ださい。

100.0

15.82 AO1 out at AO1 src 
min

(15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.82 AO1 out at AO1 src min を参照
して ください。

0.000 mA

15.83 AO1 out at AO1 src 
max

(15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.83 AO1 out at AO1 src max を参照
して ください。

10.000 mA
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15.86 AO2 actual value (15.01 Module 2 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.86 AO2 actual value を参照して く
ださい。

-

15.87 AO2 source (15.01 Module 2 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.87 AO2 source を参照して くださ
い。

Zero

15.88 AO2 force data (15.01 Module 2 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.88 AO2 force data を参照して くだ
さい。

0.000 mA

15.89 AO2 filter time (15.01 Module 2 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.89 AO2 filter time を参照して くだ
さい。

0.100 秒

15.90 AO2 source min (15.01 Module 2 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.90 AO2 source min を参照して く だ
さい。

0.0

15.91 AO2 source max (15.01 Module 2 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.91 AO2 source max を参照して く
ださい。

100.0

15.92 AO2 out at AO2 src 
min

(15.01 Module 2 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.92 AO2 out at AO2 src min を参照
して ください。

0.000 mA

15.93 AO2 out at AO2 src 
max

(15.01 Module 2 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.93 AO2 out at AO2 src max を参照
して ください。

10.000 mA

16
16 I/O extension module 
(拡張 I/O モジュール ) 3

拡張 I/O モジュール 3 の設定
「プログラマブル拡張 I/O」 のセクシ ョ ン (29 ページ ) も
参照して ください。

注意 ：パラ メータグループの内容は、 選択した拡

張 I/O モジュールの種類によって異なります。
16.01 Module 3 type パラメータ  14.01 Module 1 type を参照して くだ

さい。

None

16.02 Module 3 location パラメータ  14.02 Module 1 location を参照して く
ださい。

Slot 1

16.03 Module 3 status パラメータ  14.03 Module 1 status を参照して くだ
さい。

No option
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16.05 DI status (16.01 Module 3 type = FDIO-01 のとき表示 )
パラメータ  14.05 DI status を参照して ください。

-

16.05 DIO status (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.05 DIO status を参照して くださ
い。

-

16.06 DI delayed status (16.01 Module 3 type = FDIO-01 のとき表示 )
パラメータ  14.06 DI delayed status を参照して く
ださい。

-

16.06 DIO delayed status (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.06 DIO delayed status を参照して
ください。

-

16.08 DI filter time (16.01 Module 3 type = FDIO-01 のとき表示 )
パラメータ  14.08 DI filter time を参照して くださ
い。

10.0 ミ リ秒

16.08 DIO filter time (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.08 DIO filter time を参照して くださ
い。

10.0 ミ リ秒

16.09 DIO1 function (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.09 DIO1 function を参照して くださ
い。

Input

16.11 DIO1 output source (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.11 DIO1 output source を参照して
ください。

Not 
energized

16.12 DI1 ON delay (16.01 Module 3 type = FDIO-01 のとき表示 )
パラメータ  14.12 DI1 ON delay を参照して くださ
い。

0.00 秒

16.12 DIO1 ON delay (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.12 DIO1 ON delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

16.13 DI1 OFF delay (16.01 Module 3 type = FDIO-01 のとき表示 )
パラメータ  14.13 DI1 OFF delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

16.13 DIO1 OFF delay (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.13 DIO1 OFF delay を参照して く
ださい。

0.00 秒
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16.14 DIO2 function (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.14 DIO2 function を参照して くださ
い。

Input

16.16 DIO2 output source (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.16 DIO2 output source を参照して
ください。

Not 
energized

16.17 DI2 ON delay (16.01 Module 3 type = FDIO-01 のとき表示 )
パラメータ  14.17 DI2 ON delay を参照して くださ
い。

0.00 秒

16.17 DIO2 ON delay (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.17 DIO2 ON delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

16.18 DI2 OFF delay (16.01 Module 3 type = FDIO-01 のとき表示 )
パラメータ  14.18 DI2 OFF delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

16.18 DIO2 OFF delay (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FIO-11 のと
き表示されます )
パラメータ  14.18 DIO2 OFF delay を参照して く
ださい。

0.00 秒

16.19 DIO3 function (16.01 Module 3 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.19 DIO3 function を参照して くださ
い。

Input

16.19 AI supervision 
function

(16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.19 AI supervision function を参照し
て ください。

No action

16.20 AI supervision 
selection

(16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.20 AI supervision selection を参照
して ください。

0000 0000b

16.21 DIO3 output source (16.01 Module 3 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.21 DIO3 output source を参照して
ください。

Not 
energized
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16.21 AI tune (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.21 AI tune を参照して ください。

No action

16.22 DI3 ON delay (16.01 Module 3 type = FDIO-01 のとき表示 )
パラメータ  14.22 DI3 ON delay を参照して くださ
い。

0.00 秒

16.22 DIO3 ON delay (16.01 Module 3 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.22 DIO3 ON delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

16.22 AI force selection (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.22 AI force selection を参照して く
ださい。

0000b

16.23 DI3 OFF delay (16.01 Module 3 type = FDIO-01 のとき表示 )
パラメータ  14.23 DI3 OFF delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

16.23 DIO3 OFF delay (16.01 Module 3 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.23 DIO3 OFF delay を参照して く
ださい。

0.00 秒

16.24 DIO4 function (16.01 Module 3 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.24 DIO4 function を参照して くださ
い。

Input

16.26 DIO4 output source (16.01 Module 3 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.26 DIO4 output source を参照して
ください。

Not 
energized

16.26 AI1 actual value (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.26 AI1 actual value を参照して く だ
さい。

-

16.27 DIO4 ON delay (16.01 Module 3 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.27 DIO4 ON delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

16.27 AI1 scaled value (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.27 AI1 scaled value を参照して く
ださい。

-
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16.28 DIO4 OFF delay (16.01 Module 3 type = FIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.28 DIO4 OFF delay を参照して く
ださい。

0.00 秒

16.28 AI1 force data (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.28 AI1 force data を参照して くだ
さい。

0.000 mA

16.29 AI1 HW switch 
position

(16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.29 AI1 HW switch position を参照し
て ください。

-

16.30 AI1 unit selection (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.30 AI1 unit selection を参照して く
ださい。

mA

16.31 RO status (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FDIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.31 RO status を参照して ください。

-

16.31 AI1 filter gain (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.31 AI1 filter gain を参照して くださ
い。

1 ms

16.32 AI1 filter time (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.32 AI1 filter time を参照して くださ
い。

0.100 秒

16.33 AI1 min (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.33 AI1 min を参照して く ださい。

0.000 mA ま
たは V

16.34 RO1 source (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.34 RO1 source を参照して くださ
い。

Not 
energized

16.34 AI1 max (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.34 AI1 max を参照して く ださい。

10.000 mA 
または V

16.35 RO1 ON delay (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.35 RO1 ON delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒
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16.35 AI1 scaled at AI1 
min

(16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.35 AI1 scaled at AI1 min を参照し
て ください。

0.000

16.36 RO1 OFF delay (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.36 RO1 OFF delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

16.36 AI1 scaled at AI1 
max

(16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.36 AI1 scaled at AI1 max を参照し
て ください。

100.000

16.37 RO2 source (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.37 RO2 source を参照して くださ
い。

Not 
energized

16.38 RO2 ON delay (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.38 RO2 ON delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

16.39 RO2 OFF delay (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FDIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.39 RO2 OFF delay を参照して くだ
さい。

0.00 秒

16.41 AI2 actual value (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.41 AI2 actual value を参照して く だ
さい。

-

16.42 AI2 scaled value (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.42 AI2 scaled value を参照して く
ださい。

-

16.43 AI2 force data (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.43 AI2 force data を参照して くだ
さい。

0.000 mA

16.44 AI2 HW switch 
position

(16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.44 AI2 HW switch position を参照し
て ください。

-

16.45 AI2 unit selection (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.45 AI2 unit selection を参照して く
ださい。

mA
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16.46 AI2 filter gain (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.46 AI2 filter gain を参照して くださ
い。

1 ms

16.47 AI2 filter time (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.47 AI2 filter time を参照して くださ
い。

0.100 秒

16.48 AI2 min (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.48 AI2 min を参照して く ださい。

0.000 mA ま
たは V

16.49 AI2 max (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.49 AI2 max を参照して く ださい。

10.000 mA 
または V

16.50 AI2 scaled at AI2 
min

(16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.50 AI2 scaled at AI2 min を参照し
て ください。

0.000

16.51 AI2 scaled at AI2 
max

(16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.51 AI2 scaled at AI2 max を参照し
て ください。

100.000

16.56 AI3 actual value (16.01 Module 3 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.56 AI3 actual value を参照して く だ
さい。

-

16.57 AI3 scaled value (16.01 Module 3 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.57 AI3 scaled value を参照して く
ださい。

-

16.58 AI3 force data (16.01 Module 3 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.58 AI3 force data を参照して くだ
さい。

0.000 mA

16.59 AI3 HW switch 
position

(16.01 Module 3 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.59 AI3 HW switch position を参照し
て ください。

-

16.60 AI3 unit selection (16.01 Module 3 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.60 AI3 unit selection を参照して く
ださい。

mA
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16.61 AI3 filter gain (16.01 Module 3 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.61 AI3 filter gain を参照して くださ
い。

1 ms

16.62 AI3 filter time (16.01 Module 3 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.62 AI3 filter time を参照して く ださ
い。

0.100 秒

16.63 AI3 min (16.01 Module 3 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.63 AI3 min を参照して ください。

0.000 mA ま
たは V

16.64 AI3 max (16.01 Module 3 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.64 AI3 max を参照して ください。

10.000 mA 
または V

16.65 AI3 scaled at AI3 
min

(16.01 Module 3 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.65 AI3 scaled at AI3 min を参照し
て ください。

0.000

16.66 AI3 scaled at AI3 
max

(16.01 Module 3 type = FIO-11 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.66 AI3 scaled at AI3 max を参照し
て ください。

100.000

16.71 AO force selection (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.71 AO force selection を参照して く
ださい。

00b

16.76 AO1 actual value (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.76 AO1 actual value を参照して く
ださい。

-

16.77 AO1 source (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.77 AO1 source を参照して くださ
い。

Zero

16.78 AO1 force data (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.78 AO1 force data を参照して くだ
さい。

0.000 mA

16.79 AO1 filter time (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.79 AO1 filter time を参照して くだ
さい。

0.100 秒
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16.80 AO1 source min (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.80 AO1 source min を参照して く だ
さい。

0.0

16.81 AO1 source max (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.81 AO1 source max を参照して く
ださい。

100.0

16.82 AO1 out at AO1 src 
min

(16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.82 AO1 out at AO1 src min を参照
して ください。

0.000 mA

16.83 AO1 out at AO1 src 
max

(16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01 の
とき表示されます )
パラメータ  14.83 AO1 out at AO1 src max を参照
して ください。

10.000 mA

16.86 AO2 actual value (16.01 Module 3 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.86 AO2 actual value を参照して く
ださい。

-

16.87 AO2 source (16.01 Module 3 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.87 AO2 source を参照して くださ
い。

Zero

16.88 AO2 force data (16.01 Module 3 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.88 AO2 force data を参照して くだ
さい。

0.000 mA

16.89 AO2 filter time (16.01 Module 3 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.89 AO2 filter time を参照して くだ
さい。

0.100 秒

16.90 AO2 source min (16.01 Module 3 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.90 AO2 source min を参照して く だ
さい。

0.0

16.91 AO2 source max (16.01 Module 3 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.91 AO2 source max を参照して く
ださい。

100.0

16.92 AO2 out at AO2 src 
min

(16.01 Module 3 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.92 AO2 out at AO2 src min を参照
して ください。

0.000 mA
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16.93 AO2 out at AO2 src 
max

(16.01 Module 3 type = FAIO-01 のとき表示されま
す )
パラメータ  14.93 AO2 out at AO2 src max を参照
して ください。

10.000 mA

19
19 Operation mode (運
転モード )

ローカルおよび外部の制御系統ソースと、 運転モードの
選択

「ド ライブの操作モード」 のセクシ ョ ン (22 ペー
ジ ) を参照して ください。

19.01 Actual operation 
mode

現在の運転モードを表示します。

パラ メータ   19.11～ 19.14 を参照して ください。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

Zero なし。 1
Speed 回転数制御 (DTC モーター制御モード ) です。 2
Torque トルク制御 (DTC モーター制御モード ) です。 3
Min トルクセレクターが、 回転数コン ト ローラの出力 

(25.01 Torque reference speed control) と トルク
の指令値 (26.74 Torque ref ramp out) を比較し、2 
つのうち値が小さいものを使用します。

4

Max トルクセレクターが、 回転数コン ト ローラの出力 
(25.01 Torque reference speed control) と トルク
の指令値 (26.74 Torque ref ramp out) を比較し、2 
つのうち値が大きいものを使用します。

5

Add 回転数コン ト ローラの出力を トルク指令に追加し

ます。

6

Scalar (Hz) V/f 制御モードにおける周波数制御です。 10
Scalar (rpm) V/f 制御モードにおける回転数制御です。 11
Forced magn. モーターが励磁モードです。 20

19.11 Ext1/Ext2 selection 外部制御系統のソースを EXT1 または EXT2 のど
ちらにするか選択します。

0 = EXT1
1 = EXT2

EXT1

EXT1 EXT1 (変更されません )。 0
EXT2 EXT2 (変更されません )。 1
FBA A MCW bit 11 フ ィールドバスインターフェイス A から受信した

コン ト ロールワードのビッ ト  11 です。
2

DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  0) です。

3

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

4

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

5
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DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

6

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

7

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

8

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

11

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

12

EFB MCW bit 11 内蔵フ ィールドバスインターフェイスから受信し

たコン ト ロールワードのビッ ト  11 です。
32

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

19.12 Ext1 control mode 外部制御系統 EXT1 の操作モードを選択します。 Speed
Zero なし。 1
Speed 回転数制御です。 使用する トルク指令は、 25.01 

Torque reference speed control (回転数指令
チェーンの出力 ) です。

2

Torque トルク制御です。 使用する トルク指令は 26.74 
Torque ref ramp out ( トルク指令チェーンの出力 ) 
です。

3

Minimum Speed と  Torque の選択の組み合わせです。 トル
クセレクターが回転数コン ト ローラの出力 (25.01 
Torque reference speed control) と トルク指令 
(26.74 Torque ref ramp out) を比較し、 小さい方を
選択します

回転数偏差が負になると、 再び正になるまでド ラ

イブは回転数コン ト ローラの出力に従います。 こ

れにより、 トルク制御で負荷がな く なった時、 ド

ライブが制御不可能な加速を行うのを防ぎます。

4

Maximum Speed と  Torque の選択の組み合わせです。 トル
クセレクターが回転数コン ト ローラの出力 (25.01 
Torque reference speed control) と トルク指令 
(26.74 Torque ref ramp out) を比較し、 大きい方を
選択します

回転数偏差が正になると、 再び負になるまでド ラ

イブは回転数コン ト ローラの出力に従います。 こ

れにより、 トルク制御で負荷がな く なった時、 ド

ライブが制御不可能な加速を行うのを防ぎます。

5

Add Speed と  Torque の選択の組み合わせです。 トル
クセレクターが、 トルク指令チェーンの出力に回

転数指令チェーンの出力を追加します。

6
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19.14 Ext2 control mode 外部制御系統 EXT2 の制御モードを選択します。
選択については、 パラ メータ  19.12 Ext1 control 
mode を参照して く ださい。

Speed

19.16 Local control mode ローカル制御の制御モードを選択します。 Speed
Speed 回転数制御です。 使用する トルク指令は、 25.01 

Torque reference speed control (回転数指令
チェーンの出力 ) です。

0

Torque トルク制御です。 使用する トルク指令は 26.74 
Torque ref ramp out ( トルク指令チェーンの出力 ) 
です。

1

19.17 Local control 
disable

ローカル制御 ( コン ト ロールパネルの開始 および
停止ボタンと、 PC ツールのローカル制御 ) の有
効化または無効化です。

警告 ! ローカル制御を無効化する前に、 ド
ライブの停止にコン ト ロールパネルが不要

なことを確認して ください。

No

No ローカル制御を有効にしました。 0
Yes ローカル制御を無効にしました。 1

19.20 Scalar control 
reference unit

V/f 制御モードでの指令の種類を選択します。
「ド ライブの操作モード」 セクシ ョ ン (22 ページ ) 
およびパラメータ  99.04 Motor control mode を参
照して ください。

Rpm

Hz Hz です。 指令はパラ メータ  28.02 Frequency ref 
ramp output (周波数制御チェーンの出力 ) から取
ります。

0

Rpm Rpm です。 指令はパラメータ  23.02 Speed ref 
ramp output (加減速および成形後の回転数指令 ) 
から取ります。

1

20
20 Start/stop/direction 
( 始動 / 停止 / 回転方向 )

始動 /停止 /回転方向 と  運転 /始動 / ジ ョギング許可信
号のソース選択です。 正 /負の指令許可信号の選択です。
制御系統に関する詳細は、 「ローカル制御 vs. 外部
制御」 のセクシ ョ ン (20 ページ ) を参照して くだ
さい。

20.01 Ext1 commands 外部制御系統 1 (EXT1) での始動、 停止、 回転方
向の指令のソースを選択します。

パラ メータ  20.02 20.05 も参照して ください。

In1 Start; In2 
Dir

Not selected 始動または停止指令のソースが選択されていませ

ん。

0
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In1 Start 始動または停止指令のソースをパラメータ  20.03 
Ext1 in1 source から選択します。 ソースのビッ ト
の状態遷移は以下のように解釈します。

1

In1 Start; In2 Dir 20.03 Ext1 in1 source で選択した信号が始動信号
となり、 20.04 Ext1 in2 source で選択した信号が
回転方向を決定します。 ソースのビッ トの状態遷

移は以下のように解釈します。

2

In1 Start fwd; In2 
Start rev

20.03 Ext1 in1 source で選択した信号が順回転開
始信号となり、 20.04 Ext1 in2 source で選択した
信号が逆回転開始信号となります。 ソースのビッ

トの状態遷移は以下のように解釈します。

3

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ソース 1 の状態 (20.03) 指令

0 -> 1 (20.02 = Edge)
1 (20.02 = Level) 始動

0 停止

ソース 1 の状態 
(20.03)

ソース 2 の状態 
(20.04) 指令

0 どちらでも 停止

0 -> 1 (20.02 = 
Edge)

1 (20.02 = Level)

0 順回転開

始

1 逆回転始

動

ソース 1 の状態 
(20.03)

ソース 2 の状態 
(20.04) 指令

0 0 停止

0 -> 1 (20.02 = 
Edge)

1 (20.02 = Level)
0 順回転開

始

0
0 -> 1 (20.02 = 

Edge)
1 (20.02 = Level)

逆回転始

動

1 1 停止
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In1P Start; In2 Stop 始動または停止指令のソースをパラメータ  20.03 
Ext1 in1 source および 20.04 Ext1 in2 source から
選択します。 ソースのビッ トの状態遷移は以下の

ように解釈します。

注意 ：パラ メータ  20.02 Ext1 start trigger type に
関係な く、 始動信号は常にこの設定によってエッ

ジを ト リガと します。

4

In1P Start; In2 Stop; 
In3 Dir

始動または停止指令のソースをパラメータ  20.03 
Ext1 in1 source および 20.04 Ext1 in2 source から
選択します。 20.05 Ext1 in3 source で選択した信
号が回転方向を決定します。 ソースのビッ トの状

態遷移は以下のように解釈します。

注意 ：パラ メータ  20.02 Ext1 start trigger type に
関係な く、 始動信号は常にこの設定によってエッ

ジを ト リガと します。

5

In1P Start fwd; In2P 
Start rev; In3 Stop

始動または停止指令のソースをパラメータ  20.03 
Ext1 in1 source および 20.04 Ext1 in2 source、
20.05 Ext1 in3 source から選択します。 ソースの
ビッ トの状態遷移は以下のように解釈します。

注意 ：パラ メータ  20.02 Ext1 start trigger type に
関係な く、 始動信号は常にこの設定によってエッ

ジを ト リガと します。

6

Control panel 始動および停止指令はコン ト ロールパネルから受

信します。

11

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ソース 1 の状態 
(20.03)

ソース 2 の状態 
(20.04) 指令

0 -> 1 1 始動

どちらでも 0 停止

ソース 1 の
状態 

(20.03)

ソース 2 の
状態 

(20.04)

ソース 3 の
状態 

(20.05)
指令

0 -> 1 1 0 順回転開始

0 -> 1 1 1 逆回転始動

どちらでも 0 どちらでも 停止

ソース 1 の
状態 

(20.03)

ソース 2 の
状態 

(20.04)

ソース 3 の
状態 

(20.05)
指令

0 -> 1 どちらでも 1 順回転開始

どちらでも 0 -> 1 1 逆回転始動

どちらでも どちらでも 0 停止
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Fieldbus A 始動および停止指令はフ ィールドバスアダプタ  A 
から受信します。

注意 ：パラ メータ  20.02 Ext1 start trigger type に
関係な く、 始動信号は常にこの設定によってレベ

ルを ト リガと します。

12

Embedded fieldbus 始動および停止指令は内蔵フ ィールドバスイン

ターフェイスから受信します。

注意 ：パラ メータ  20.02 Ext1 start trigger type に
関係な く、 始動信号は常にこの設定によってレベ

ルを ト リガと します。

14

M/F link 始動および停止指令は、 マスター ・ フォロワーリ

ンクを通じて他のドライブから受信します。

注意 ：パラ メータ  20.02 Ext1 start trigger type に
関係な く、 始動信号は常にこの設定によってレベ

ルを ト リガと します。

15

Application 
Program

始動および停止指令はアプリケーシ ョ ンプログラ

ムのコン ト ロールワード  (パラメータ  06.02 
Application control word) から受信します。
注意 ：パラ メータ  20.02 Ext1 start trigger type に
関係な く、 始動信号は常にこの設定によってレベ

ルを ト リガと します。

21

ATF Reserved (予備 ) 22
DDCS controller 始動および停止指令は外部 (DDCS) コン ト ローラ

から受信します。

注意 ：パラ メータ  20.02 Ext1 start trigger type に
関係な く、 始動信号は常にこの設定によってレベ

ルを ト リガと します。

16

20.02 Ext1 start trigger 
type

外部制御系統 EXT1 への始動信号がエッジを ト リ
ガとするかレベルを ト リガとするかを設定しま

す。

注意 ： このパラ メータは、 パラ メータ  20.01 Ext1 
commands が In1 Start、 In1 Start; In2 Dir、 In1 
Start fwd; In2 Start rev または Control panel に設定
されているときのみ有効です。

Edge

Edge 開始信号はエッジを ト リガと します。 0
Level 開始信号はレベルを ト リガと します。 1

20.03 Ext1 in1 source パラメータ  20.01 Ext1 commands のソース 1 の
選択です。

DI1

Not selected 0 (常にオフ )。 0
Selected 1 (常にオン )。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

20.04 Ext1 in2 source パラメータ  20.01 Ext1 commands のソース 2 の
選択です。

選択可能な信号については、 パラ メータ  
20.03Ext1 in1 source をご覧ください。

DI2

20.05 Ext1 in3 source パラメータ  20.01 Ext1 commands のソース 3 の
選択です。

選択可能な信号については、 パラ メータ  
20.03Ext1 in1 source をご覧ください。

Not selected

20.06 Ext2 commands 外部制御系統 2 (EXT2) での始動、 停止、 回転方
向の指令のソースを選択します。

パラ メータ  20.07 20.10 も参照して ください。

Not selected

Not selected 始動または停止指令のソースが選択されていませ

ん。

0

In1 Start 始動または停止指令のソースをパラメータ  20.08 
Ext2 in1 source から選択します。 ソースのビッ ト
の状態遷移は以下のように解釈します。

1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ソース 1 の状態 (20.08) 指令

0 -> 1 (20.07 = Edge)
1 (20.07 = Level) 始動

0 停止
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In1 Start; In2 Dir 20.08 Ext2 in1 source で選択した信号が始動信号
となり、 20.09 Ext2 in2 source で選択した信号が
回転方向を決定します。 ソースのビッ トの状態遷

移は以下のように解釈します。

2

In1 Start fwd; In2 
Start rev

20.08 Ext2 in1 source で選択した信号が順回転開
始信号となり、 20.09 Ext2 in2 source で選択した
信号が逆回転開始信号となります。 ソースのビッ

トの状態遷移は以下のように解釈します。

3

In1P Start; In2 Stop 始動または停止指令のソースをパラメータ  20.08 
Ext2 in1 source および 20.09 Ext2 in2 source から
選択します。 ソースのビッ トの状態遷移は以下の

ように解釈します。

注意 ：パラ メータ  20.07 Ext2 start trigger type に
関係な く、 始動信号は常にこの設定によってエッ

ジを ト リガと します。

4

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ソース 1 の状態 
(20.08)

ソース 2 の状態 
(20.09) 指令

0 どちらでも 停止

0 -> 1 (20.07 = 
Edge)

1 (20.07 = Level)

0 順回転開

始

1 逆回転始

動

ソース 1 の状態 
(20.08)

ソース 2 の状態 
(20.09) 指令

0 0 停止

0 -> 1 (20.07 = 
Edge)

1 (20.07 = Level)
0 順回転開

始

0
0 -> 1 (20.07 = 

Edge)
1 (20.07 = Level)

逆回転始

動

1 1 停止

ソース 1 の状態 
(20.08)

ソース 2 の状態 
(20.09) 指令

0 -> 1 1 始動

どちらでも 0 停止
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In1P Start; In2 Stop; 
In3 Dir

始動または停止指令のソースをパラメータ  20.08 
Ext2 in1 source および 20.09 Ext2 in2 source から
選択します。 20.10 Ext2 in3 source で選択した信
号が回転方向を決定します。 ソースのビッ トの状

態遷移は以下のように解釈します。

注意 ：パラ メータ  20.07 Ext2 start trigger type に
関係な く、 始動信号は常にこの設定によってエッ

ジを ト リガと します。

5

In1P Start fwd; In2P 
Start rev; In3 Stop

始動または停止指令のソースをパラメータ  20.08 
Ext2 in1 source および 20.09 Ext2 in2 source、
20.10 Ext2 in3 source から選択します。 ソースの
ビッ トの状態遷移は以下のように解釈します。

注意 ：パラ メータ  20.07 Ext2 start trigger type に
関係な く、 始動信号は常にこの設定によってエッ

ジを ト リガと します。

6

Control panel 始動および停止指令はコン ト ロールパネルから受

信します。

11

Fieldbus A 始動および停止指令はフ ィールドバスアダプタ  A 
から受信します。

注意 ：パラ メータ  20.07 Ext2 start trigger type に
関係な く、 始動信号は常にこの設定によってレベ

ルを ト リガと します。

12

Embedded fieldbus 始動および停止指令は内蔵フ ィールドバスイン

ターフェイスから受信します。

注意 ：パラ メータ  20.07 Ext2 start trigger type に
関係な く、 始動信号は常にこの設定によってレベ

ルを ト リガと します。

14

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ソース 1 の
状態 

(20.08)

ソース 2 の
状態 

(20.09)

ソース 3 の
状態 

(20.10)
指令

0 -> 1 1 0 順回転開始

0 -> 1 1 1 逆回転始動

どちらでも 0 どちらでも 停止

ソース 1 の
状態 

(20.08)

ソース 2 の
状態 

(20.09)

ソース 3 の
状態 

(20.10)
指令

0 -> 1 どちらでも 1 順回転開始

どちらでも 0 -> 1 1 逆回転始動

どちらでも どちらでも 0 停止
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M/F link 始動および停止指令は、 マスター ・ フォロワーリ

ンクを通じて他のドライブから受信します。

注意 ：パラ メータ  20.07 Ext2 start trigger type に
関係な く、 始動信号は常にこの設定によってレベ

ルを ト リガと します。

15

Application 
Program

始動および停止指令はアプリケーシ ョ ンプログラ

ムのコン ト ロールワード  (パラメータ  06.02 
Application control word) から受信します。
注意 ：パラ メータ  20.07 Ext2 start trigger type に
関係な く、 始動信号は常にこの設定によってレベ

ルを ト リガと します。

21

ATF Reserved (予備 ) 22
DDCS controller 始動および停止指令は外部 (DDCS) コン ト ローラ

から受信します。

注意 ：パラ メータ  20.07 Ext2 start trigger type に
関係な く、 始動信号は常にこの設定でレベルを ト

リガと します。

16

20.07 Ext2 start trigger 
type

外部制御系統 EXT2 への始動信号がエッジを ト リ
ガとするかレベルを ト リガとするかを設定しま

す。

注意 ： このパラ メータは、 パラ メータ  20.06 Ext2 
commands が In1 Start、 In1 Start; In2 Dir、 In1 
Start fwd; In2 Start rev または Control panel に設定
されているときのみ有効です。

Edge

Edge 開始信号はエッジを ト リガと します。 0
Level 開始信号はレベルを ト リガと します。 1

20.08 Ext2 in1 source パラメータ  20.06 Ext2 commands のソース 1 の
選択です。

選択可能な信号については、 パラ メータ  
20.03Ext1 in1 source をご覧ください。

Not selected

20.09 Ext2 in2 source パラメータ  20.06 Ext2 commands のソース 2 の
選択です。

選択可能な信号については、 パラ メータ  
20.03Ext1 in1 source をご覧ください。

Not selected

20.10 Ext2 in3 source パラメータ  20.06 Ext2 commands のソース 3 の
選択です。

選択可能な信号については、 パラ メータ  
20.03Ext1 in1 source をご覧ください。

Not selected

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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20.11 Run enable stop 
mode

運転許可信号のスイッチをオフにしたときモー

ターを停止する方法を選択します。

運転許可信号のソースをパラメータ  20.12 Run 
enable 1 source から選択します。

Coast 
(95.20 b10)

Coast ド ライブの出力半導体のスイッチを切ることで停

止します。 モーターはフリーラン停止します。

警告 !機械ブレーキを用いている場合は、
ド ライブをフリーラン停止しても安全か確

認して ください。

0

Ramp アクテ ィブな加減速に従い減速、 停止します。

258 ページのパラメータグループ 23 Speed 
reference ramp (速度指令加減速 ) を参照して く
ださい。

1

Torque limit トルクの制限値 (パラメータ  30.19 と  30.20) に従
い停止します。

2

20.12 Run enable 1 
source

外部運転許可信号のソースを選択します。 運転許

可信号のスイッチがオフの場合、 ド ライブは始動

しません。 すでに運転中の場合、 ド ライブは 
20.11 Run enable stop mode の設定に従い停止し
ます。

1 = 運転許可信号がオンです。
注意 ：信号の欠落を示す警報は、 パラ メータ  
20.30 Enable signals warning function を用いて差
し止め可能です。

パラ メータ  20.19 Enable start command も参照し
て ください。

DIIL 
(95.20 b10); 
Selected 
(95.20 b5); 
DI5 
(95.20 b9)

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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FBA A MCW bit 3 フ ィールドバスインターフェイス A から受信した
コン ト ロールワードのビッ ト  3 です。

30

EFB MCW bit 3 内蔵フ ィールドバスインターフェイスから受信し

たコン ト ロールワードのビッ ト  3 です。
32

DIIL DIIL 入力 (10.02 DI delayed status、 ビッ ト  15)。 33
アクテ ィブな制御
信号 MCW のビッ
ト  3

アクテ ィブな制御信号から受信したコン ト ロール

ワードのビッ ト  3 です。
注意 ：

• ド ライブがフ ィールドバス制御で動いていると
き、 ビッ ト  3 をスイッチオフすることで始動と
運転有効信号を効果的に取り除く ことができま

す。 この場合、 停止モードは 20.11 Run enable 
stop mode または 21.03 Stop mode のうち、 優
先度の高いもので決定します。 停止モードの優

先順位は、 高いものから  Coast – Torque limit – 
Ramp です。

• アクテ ィブな信号がコン ト ロールパネル、 PC 
ツールまたはドライブ I/O の場合、 運転有効化
信号は常にオンです。

34

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

20.19 Enable start 
command

始動許可信号のソースを選択します。

1 = 始動が有効化されました。
この信号のスイッチがオフの場合、 ド ライブ開始

指令は全て抑制されます ( ド ライブの運転中にこ
の信号のスイッチをオフにしても ド ライブは停止

しません )。
注意 ：

• レベルを ト リガとする始動指令がオンの場合、
始動有効化信号がオンになったときド ライブが

始動します。 ( ド ライブを始動する際に、 エッ
ジを ト リガとする始動信号を入れ直す必要があ

ります )パラメータ  20.02 Ext1 start trigger type 
および 20.07 Ext2 start trigger type を参照して
ください。

• 信号の欠落を示す警報は、 パラ メータ  20.30 
Enable signals warning function を用いて差し止
め可能です。

パラ メータ  20.12 Run enable 1 source も参照して
ください。

Selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

DIIL DIIL 入力 (10.02 DI delayed status、 ビッ ト  15)。 30
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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20.23 Positive speed 
enable

正の回転数の有効化指令の信号を選択します。

1 = 正の回転数を有効にします。
0 = 正の回転数をゼロ回転数指令として解釈しま
す。 下図では、 正の回転数有効化信号をクリアし

た後、 23.01 Speed ref ramp input はゼロに設定さ
れます。

異なる制御モードでのアクシ ョ ン ：

回転数制御 ：回転数指令はゼロに設定され、 モー

ターは現在アクテ ィブな加減速に従い減速、 停止

します。 ラ ッシュコン ト ローラにより、 正方向へ

のモーターの運転にトルク項を追加するのを防ぎ

ます。

トルク制御 ： ラ ッシュコン ト ローラはモーターの

回転方向を監視します。

Selected

例 ： モーターが順回転しています。 モーターを停

止するには、 ハードウェア制限スイッチ (デジタ
ル入力等 ) で正の回転数有効化信号を無効にしま
す。 正の回転数有効化信号が無効のままで、 負の

回転数有効化信号が有効の場合、 モーターは逆回

転のみ可能です。

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

20.23 Positive speed
enable

20.24 Negative speed
enable

23.01 Speed ref ramp
input

01.01 Motor speed used
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DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

20.24 Negative speed 
enable

負の回転数指令の有効化信号を選択します。 パラ

メータ  20.23 Positive speed enable を参照。
Selected

20.25 Jogging enable ジ ョギング許可信号のソースを選択します。

( このジ ョギング有効化信号は、パラ メータ  20.26 
Jogging 1 start source および 20.27 Jogging 2 
start source で選択します )。
1 = ジ ョギングを有効化しました。
0 = ジ ョギングを無効化しました。
注意 ：外部制御系統からのアクテ ィブな始動指令

がない場合のみ、 ジ ョギングは有効化できます。

一方、 ジ ョギングをすでに有効化している場合、

外部制御系統 ( フ ィールドバスからの寸動指令を
除き ) から始動することはできません。
「寸動 ( ジ ョギング )」 のセクシ ョ ン (55 ページ ) 
を参照して ください。

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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20.26 Jogging 1 start 
source

パラメータ  20.25 Jogging enable で有効化した場
合、 ジ ョギング機能 1 を実行するソースを選択し
ます。 ( ジ ョギング機能 1 は、 パラ メータ  20.25 
と関係な く フ ィールドバスからも実行可能です )。
1 = ジ ョギング 1 がアクテ ィブです。
注意 ： ジ ョギング 1 と  2 がどちらも有効化された
場合、 最初に有効化されたものが優先されます。

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

20.27 Jogging 2 start 
source

パラメータ  20.25 Jogging enable で有効化した場
合、 ジ ョギング機能 2 を実行するソースを選択し
ます。 ( ジ ョギング機能 2 は、 パラ メータ  20.25 
と関係な く フ ィールドバスからも実行可能です )。
1 = ジ ョギング 2 がアクテ ィブです。
選択に関しては、パラ メータ  20.26Jogging 1 start 
source を参照して ください。
注意 ： ジ ョギング 1 と  2 がどちらも有効化された
場合、 最初に有効化されたものが優先されます。

Not selected

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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20.30 Enable signals 
warning function

有効化信号 ( 運転有効化、 始動有効化等 ) の警報
を出力するかを選択します。 イベン ト ログがこ う

した警報で埋まるのを防ぎたい場合は、 このパラ

メータを用いることができます。

このパラ メータのビッ ト を 1 に設定すると対応す
る警報が差し止められ、 信号がオフになっても警

報が生成されることはありません。

この 2 進数は以下の警報を示します。

00b

00b～ 11b 「有効化信号なし」 の警報を差し止めます。 1 = 1
21
21 Start/stop mode (始
動 /停止モード )

始動および停止モード、 緊急停止モードおよび信号ソー
ス選択、 直流磁化の設定、 磁極位置検出モードの選択を
行います。

21.01 Start mode DTC モーター制御モードのとき、 すなわち 99.04 
Motor control mode が DTC に設定されているとき
のモーター始動機能を選択します。

注意 ：

• V/f 制御モードでの始動機能は、 パラ メータ  
21.19 Scalar start mode で選択します。

• 直流磁化を選択している場合、 回転モーター始
動はできません (Fast または Constant time)。

• 永久磁石モーターと リラクタンス型同期電動機
では、 Automatic 始動モードである必要があり
ます。

• ド ライブの運転中は、 このパラ メータを変更で
きません。

「直流磁化」 のセクシ ョ ン (62 ページ ) を参照して
ください。

Automatic

Fast モーターの始動前に、 ド ライブがモーターの予備

励磁を行います。 予備励磁時間は自動で決定しま

す。 時間はモーターのサイズによって異なります

が、 通常は 200 ミ リ秒 から  2 秒の間です。 高始
動トルクが必要な場合に選択します。

0

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 Warning
0 Enable Start AFEA Enable start signal missing (始動有効化信号な

し ) ( テキストは変更できます )
1 Run enable 1 AFEB Run enable missing (運転有効化信号なし )
2～ 15 Reserved (予備 )
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Constant time モーターの始動前に、 ド ライブがモーターの予備

励磁を行います。 予備励磁時間はパラメータ  
21.02 Magnetization time で設定します。 一定の予
備励磁時間が必要な場合

( モーターの始動を機械ブレーキの解除と同期す
る場合等 ) に、 このモードを選択します。 十分に
長い予備励磁時間が定められていれば、 この設定

により最大の始動トルクが保証されます。

警告 !設定した励磁時間が経過すると、 例
えモーターの励磁が完了していな く ても ド

ライブが始動します。 最大の始動トルクが必須な

場合は、 完全な励磁と トルクが実行されるだけの

励磁時間を確保して ください。

1

Automatic 大抵の場合、 自動始動により最適のモーターの始

動が約束されます。 フライング始動機能 (回転
モーター始動 ) および自動再始動機能 ( モーター
の磁束が無く なる前に、 停止したモーターを即座

に再始動可能 ) を含みます。 ド ライブモーターコ
ン ト ロールプログラムが磁束とモーターの機械的

状態を認識し、 どのような状態でも即座にモー

ターを始動します。

2

Flying start この方法は誘導電動機での使用のみを想定してお

り、 高周波数 (150 Hz 超 ) の回転モーター始動が
必要な場合について最適化されています。

3

21.02 Magnetization time 以下の場合の予備励磁時間を決定します

• パラメータ  21.01 Start mode が Constant time 
に設定されているとき (DTC 制御モード ) また
は

• パラメータ  21.19 Scalar start mode が Const 
time に設定されているとき (V/f 制御モード )。

始動指令の後、 定められた時間、 ド ライブが自動

的に予備励磁を行います。 最大の励磁を行うため

に、 ローターの時定数と同じか、 より高い値にこ

のパラメータを設定して ください。 不明な場合

は、 下表の目安値を使用します。

注意 ： ド ライブの運転中は、 このパラメータを変

更できません。

500 ミ リ秒

0～ 10000 ミ リ
秒

一定の直流励磁時間です。 1 = 1 ミ リ秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

モーターの定格出力 一定励磁時間

< 1 kW > 50 から  100 ms

1 から  10 kW > 100 から  200 ms

10 から  200 kW > 200 から  1000 ms

200 から  1000 kW > 1000 から  2000 ms
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21.03 Stop mode 停止信号を受信した際のモーターの停止方法を選

択します。

電磁ブレーキを選択することで追加のブレーキが

可能です (パラメータ  97.05 Flux braking を参照
して ください )。
注意 ： このパラ メータは、 マスター ・ フォロワー

設定でのフォラワード ライブに影響を及ぼしませ

ん。

Coast

Coast ド ライブの出力半導体のスイッチを切ることで停

止します。 モーターはフリーラン停止します。

警告 !機械ブレーキを用いている場合は、
ド ライブをフリーラン停止しても安全か確

認して ください。

0

Ramp アクテ ィブな加減速に従い減速、 停止します。

258 ページのパラメータグループ 23 Speed 
reference ramp (速度指令加減速 ) を参照して く
ださい。

1

Torque limit トルクの制限値 (パラメータ  30.19 と  30.20) に従
い停止します。

2

21.04 Emergency stop 
mode

緊急停止信号を受信した際のモーターの停止方法

を選択します。

緊急停止信号のソースをパラメータ  21.05 
Emergency stop source から選択します。

Ramp stop 
(Off1); 
Coast stop 
(Off2) 
(95.20 b1); 
Eme ramp 
stop (Off3) 
(95.20 b2)

Ramp stop (Off1) ド ライブが運転中の場合

• 1 = 通常運転を行います。
• 0 = 特定の指令タイプの標準の加減速に従い通
常減速、 停止を行います (加減速指令 セクシ ョ
ン、 42 ページ参照 )。 ド ライブの停止後は、 緊
急停止信号を解除し開始信号を 0 から  1 にする
ことで再始動が可能です。

停止したド ライブの場合

• 1 = 始動が許可されています。
0 = 始動が許可されていません。

0

Coast stop (Off2) ド ライブが運転中の場合

• 1 = 通常運転を行います。
• 0 = フリーラン停止します。 開始インターロッ
ク信号を復元し、 開始信号を 0 から  1 にするこ
とでド ライブの再始動が可能です。

停止したド ライブの場合

• 1 = 始動が許可されています。
• 0 = 始動が許可されていません。

1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16



パラメータ    239
Eme ramp stop 
(Off3)

ド ライブが運転中の場合

• 1 = 通常運転を行います。
• 0 = パラメータ  23.23Emergency stop time の定
めた緊急停止時の加減速に従い減速、 停止しま

す。 ド ライブの停止後は、 緊急停止信号を解除

し開始信号を 0 から  1 にすることで再始動が可
能です。

停止したド ライブの場合

• 1 = 始動が許可されています。
0 = 始動が許可されていません。

2

21.05 Emergency stop 
source

緊急停止信号のソースを選択します。 停止モード

はパラメータ  21.04 Emergency stop mode で選択
します。

0 =緊急停止がアクテ ィブです
1 = 通常運転を行います。
注意 ： ド ライブの運転中は、 このパラメータを変

更できません。

Inactive 
(true); DI4 
(95.20 b1, 
95.20 b2)

Active (false) 0。 0
Inactive (true) 1。 1
DIIL DIIL 入力 (10.02 DI delayed status、 ビッ ト  15)。 2
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
3

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

4

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

5

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

6

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

7

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

8

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

11

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

12

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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21.06 Zero speed limit ゼロ回転数制限を設定します。 設定された加減速

に従い (加減速に従った減速停止を選択した場合
)、 設定されたゼロ回転数制限に達するまでモー
ターが減速し、 停止します。 ゼロ回転数遅れ時間

の後、 モーターがフリーラン停止します。

30.00 rpm

0.00～
30000.00 rpm

ゼロ回転数制限値です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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21.07 Zero speed delay ゼロ回転数ディレイタイマー機能の遅れ時間を決

定します。 スムーズで迅速な再始動が重要な場合

に便利な機能です。 遅れ時間中は、 ド ライブは

ローターの位置を正確に把握します。

0 ミ リ秒

ゼロ回転数ディレイタイマーを用いない場合

停止指令を受信したド ライブは、 加減速に従い減

速します。 実際のモーター回転数が 21.06 Zero 
speed limit を下回ると、 インバータの変調が停止
し、 モーターがフリーラン停止します。

ゼロ回転数ディレイタイマーを用いる場合

停止指令を受信したド ライブは、 加減速に従い減

速します。 実際のモーター回転数がパラメータ  
21.06 Zero speed limit を下回ると、 ゼロ回転数
ディ レイタイマー機能が実行されます。 遅れ時間

中も、 回転数コン ト ローラは有効なままです。 イ

ンバータの変調、 モーターの磁化も続行し、 ド ラ

イブの素早い再始動が可能です。 ゼロ回転数ディ

レイタイマーは、 ジ ョギング機能等と共に使用で

きます。

0～ 30000 ミ リ
秒

ゼロ回転数遅れ時間です。 1 = 1 ミ リ秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

回転数コン ト ローラがオフ
になりモーターがフリーラ
ン停止します。

21.06 Zero speed limit

回転数

時間

回転数コン ト ローラがアク
テ ィブなままです。 モー
ターの回転数が実際にゼロ
になるまで減速します。

21.06 Zero speed limit

回転数

時間遅れ時間
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21.08 DC current control 直流ホールドおよび停止後励磁機能を有効化また

は無効化します。 「直流磁化」 のセクシ ョ ン (62 
ページ ) を参照して ください。
注意 ：

• これらの機能は、 DTC モーター制御モード  (22 
ページ参照 ) の回転数制御でのみ使用可能で
す。

• 直流磁化によってモーターは加熱します。 直流
磁化時間を長く とる必要がある場合は、 外部と

換気できるモーターを使用して ください。 直流

磁化が長いと、 モーターに一定の負荷がかかっ

ている場合、 直流磁化はモーターシャフ トの回

転を防ぐことができません。

0000b

0000b～ 0011b 直流磁化の選択です。 1 = 1
21.09 DC hold speed 直流ホールドの回転数を設定します。 パラ メータ  

21.08 DC current control、 およびセクシ ョ ン 直流
ホールド  (63 ページ ) を参照して ください。

5.00 rpm

0.00～
1000.00 rpm

直流ホールドの回転数です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

21.10 DC current 
reference

直流ホールドの電流の、 モーターの定格電流に対

する割合を％で設定します。 パラ メータ  21.08 
DC current control、 およびセクシ ョ ン 直流磁化 
(62 ページ ) を参照して く ださい。

30.0%

0.0～ 100.0% 直流ホールドの電流です。 1 = 1%
21.11 Post magnetization 

time
モーターの停止後、 停止後励磁を行う時間の長さ

を設定します。 磁化電流はパラメータ  21.10 DC 
current reference で設定します。
パラ メータ  21.08 DC current control を参照して く
ださい。

0 秒

0～ 3000 s 停止後励磁時間です。 1 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 値

0 1 = 直流ホールドを有効にします。 「直流ホールド」 のセクシ ョ ン (63 
ページ ) を参照して ください。
注意 ：直流ホールド機能は、 始動信号がオフの場合は機能しません。

1 1 = 停止後励磁を有効にします。 「停止後の励磁」 のセクシ ョ ン (63 ペー
ジ ) を参照して ください。
注意 ：停止後励磁は、 停止モードに加減速停止を選択している場合のみ可

能です (パラ メータ  21.03 Stop mode を参照 )。
2～ 15 Reserved (予備 )
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21.12 Continuous 
magnetization 
command

継続的な励磁を有効化 /無効化 ( または有効化 /無
効化するソースを選択 ) します。 「継続励磁」 のセ
クシ ョ ン (64 ページ ) を参照して ください。
磁化電流は磁束の指令 (パラ メータグループ 97 
Motor control ( モーター制御 ) を参照 ) に基いて計
算されます。

注意 ：

• この機能は、 停止モード  (パラメータ  21.03 
Stop mode 参照 ) で加減速を選択し、 DTC モー
ター制御モードが回転数制御 (22 ページ参照 ) 
のときのみ使用できます。

• 継続的な励磁によってモーターの加熱が起こり
ます。 磁化時間を長く とる必要がある場合は、

外部と換気できるモーターを使用して くださ

い。

• 継続的な励磁が長時間になると、 モーターに一
定の負荷がかかっている場合にモーターシャフ

トが回転する可能性があります。

0 = 通常運転を行います。
1 =磁化が有効です。

Off

Off 0。 0
On 1。 1
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

21.13 Autophasing mode 磁極位置検出を実行する方法を選択します。

59 ページの 「磁極位置検出」 のセクシ ョ ンを参照
して ください。

Turning

Turning このモードでは磁極位置検出に関して最も正確な

結果が得られます。 このモードは、 モーターが回

転を許可されており、 かつ始動に関して回転数を

重視しない場合に使用が可能かつ推奨されるモー

ドです。

注意 ： このモードではモーターが回転します。 負

荷トルクが 5% 未満である必要があります。

0

Standstill 1 Turning モードより速いですが、 正確さでは劣り
ます。 モーターは回転しません。

1

Standstill 2 も うひとつの静止磁極位置検出モードで、Turning 
モードが使用できず、 Standstill 1 モードの結果が
不安定な場合に使用します。 ただしこのモードは 
Standstill 1 より大幅に遅く なります。

2

Turning with Z-
pulse

パルスエンコーダのゼロパルス信号に従う必要が

あり、 他のモードで結果が得られない場合にこの

モードを使用します。 モーターは、 ゼロパルスを

検知するまで回転します。

3

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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21.14 Pre-heating input 
source

モーター予熱のオンオフ指令の信号を選択しま

す。 「予熱」 のセクシ ョ ン (62 ページ ) を参照して
ください。

注意 ：予熱機能は以下の場合は実行されません。

• セーフ トルクオフ機能がアクテ ィブの場合
• 重故障がアクテ ィブの場合
• 停止後、 1 分が経過していない場合
• PID スリープ機能がアクテイブな場合 .
ド ライブが始動すると、 予備励磁または停止後励

磁、 継続的な励磁で予熱が上書きされ、 無効にな

ります。

0 =予熱が非アクテ ィブです
1 =予熱がアクテ ィブです

Off

Off 0。 予熱を一切行いません。 0
On 1。 ド ライブが停止しているとき、 常に予熱を行

います。

1

DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  0) です。

2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

Supervision 1 監視機能 1 がアクテ ィブです (32.01 Supervision 
status、 ビッ ト  0)。

8

Supervision 2 監視機能 2 がアクテ ィブです (32.01 Supervision 
status、 ビッ ト  1)。

9

Supervision 3 監視機能 3 がアクテ ィブです (32.01 Supervision 
status、 ビッ ト  2)。

10

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

21.16 Pre-heating current 21.14 Pre-heating input source で選択した信号が
オンのとき、 モーターの予熱に使用する電流を設

定します。 値はモーターの定格電力に対する % 値
です。

0.0%

0.0～ 30.0% 予熱電流です。 1 = 1%

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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21.18 Auto restart time 自動再始動機能を使えば、 短時間の停電後にモー

ターを自動で始動させることが可能です。 「自動
再始動」 のセクシ ョ ン (75 ページ ) を参照して く
ださい。

このパラ メータが 0.0 秒に設定されている場合、
自動再始動は行われません。 それ以外の値の場

合、 このパラメータで、 再始動を試みる最大停電

時間を設定します。 この時間は直流プレ充電遅れ

時間も含めることに注意して ください。

警告 !機能をアクテ ィブ化する前に、 危険
が生じないことを確認して ください。 この

機能はドライブを自動的に再始動させ、 電力供給

の停止後も動作を続行します。

5.0 秒

0.0 秒 自動再始動が無効です。 0

0.1～ 5.0 秒 最大の停電時間 1 = 1 秒
21.19 Scalar start mode V/f 制御モードのとき、 すなわち 99.04 Motor 

control mode が Scalar に設定されているときの
モーター始動機能を選択します。

注意 ：

• DTC モーター制御モードでの始動機能は、 パラ
メータ  21.01 Start mode で選択します。

• 永久磁石モーターでは、 Automatic 始動モード
である必要があります。

• ド ライブの運転中は、 このパラ メータを変更で
きません。

「直流磁化」 のセクシ ョ ン (62 ページ ) を参照して
ください。

Normal

Normal ゼロ回転数から即座に始動します。 0
Const time モーターの始動前に、 ド ライブがモーターの予備

励磁を行います。 予備励磁時間はパラメータ  
21.02 Magnetization time で設定します。 一定の予
備励磁時間が必要な場合

( モーターの始動を機械ブレーキの解除と同期し
なければならない場合等 ) に、 このモードを選択
します。 十分に長い予備励磁時間が定められてい

れば、 この設定により最大の始動トルクが保証さ

れます。

注意 ：回転モーター始動にこのモードは使用でき

ません。

警告 !設定した励磁時間が経過すると、 例
えモーターの励磁が完了していな く ても ド

ライブが始動します。 最大の始動トルクが必須な

場合は、 完全な励磁と トルクが実行されるだけの

一定励磁時間を確保して ください。

1

Automatic この設定は、 フライング始動 (回転モーター始動
) が必要な場合に用います。

2
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21.20 Follower force ramp 
stop

トルク制御のフォロワード ライブの場合、 加減速

停止 (Off1 または Off3) 指令で強制的にドライブ
を回転数制御に切り替えます。 これはフォロワー

が独立して加減速停止を行うのに必要です。

「マスター ・ フォロワー機能」 のセクシ ョ ン (31 
ページ ) も参照して ください。
1 =加減速停止による強制回転数制御

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DIIL DIIL 入力 (10.02 DI delayed status、 ビッ ト  15)。 2
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
3

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

4

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

5

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

6

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

7

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

8

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

11

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

12

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

22
22 Speed reference 
selection (速度指令選択 )

回転数指令の選択、 モーターポテンシ ョ メーターの設定
です。

694～ 696 ページの制御ブロック図を参照して く
ださい。

22.01 Speed ref unlimited 回転数指令選択ブロックの出力を表示します。

695 ページの制御ブロック図を参照して くださ
い。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.00～
30000.00 rpm

選択回転数の指令値です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16



パラメータ    247
22.11 Speed ref1 source 回転数指令ソース 1 を選択します。
このパラ メータと  22.12 Speed ref2 source で、 2 
つの信号ソースを設定します。 22.14 Speed 
ref1/2 selection 
で選択したデジタルソースは 2 つのソースを切り
替えるため、 あるいは 2 点の信号に用いて指令を
導く数学関数 (22.13 Speed ref1 function) と して
使用可能です。

AI1 scaled

Zero なし。 0
AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (165 ページを参照 )。 1
AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (168 ページを参照 )。 2
FB A ref1 03.05 FB A reference 1 (118 ページを参照 )。 4
FB A ref2 03.06 FB A reference 2 (118 ページを参照 )。 5
EFB ref1 03.09 EFB reference 1 (119 ページを参照 )。 8
EFB ref2 03.10 EFB reference 2 (119 ページを参照 )。 9
DDCS ctrl ref1 03.11 DDCS controller ref 1 (119 ページを参照 )。 10
DDCS ctrl ref2 03.12 DDCS controller ref 2 (119 ページを参照 )。 11
M/F reference 1 03.13 M/F or D2D ref1 (119 ページを参照 )。 12
M/F reference 2 03.14 M/F or D2D ref2 (119 ページを参照 )。 13
Motor 
potentiometer

22.80 Motor potentiometer ref act ( モーターポテ
ンシ ョ メータの出力 ) です。

15

PID 40.01 Process PID output actual  ( プロセス PID 
コン ト ローラの出力 )。

16

Control panel (ref 
saved)

最後に用いたパネル指令を初期値とする、 コン ト

ロールパネルの指令です。 「コン ト ロールパネル
を外部制御ソースとして使用する」 のセクシ ョ ン 
(21 ページ ) を参照して ください。

18

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

22.13

Ref1

22.14

1

0
MUL
SUB
ADD

MIN
MAX

22.11

22.12

22.83

22.81

22.82

0

AI

…

その他

…

0

AI

…

その他

…



248   パラメータ
Control panel (ref 
copied)

前の信号または実績値を初期値とする、 コン ト

ロールパネルの指令です。 「コン ト ロールパネル
を外部制御ソースとして使用する」 のセクシ ョ ン 
(21 ページ ) を参照して く ださい。

19

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

22.12 Speed ref2 source 回転数指令ソース 2 を選択します。
この選択、 および指令ソース選択のための図につ

いては、 パラ メータ  22.11 Speed ref1 source を参
照して ください。

Zero

22.13 Speed ref1 function パラメータ  22.11 Speed ref1 source および 22.12 
Speed ref2 source で選んだ指令ソース間の数学関
数を選択します。 22.11 Speed ref1 source の図を
参照して ください。

Ref1

Ref1 22.11 Speed ref1 source の選んだ信号のままで回
転数指令 1 と して使用します (関数を適用せず )。

0

Add (ref1 + ref2) 指令ソースの合計を回転数指令 1 と して使用しま
す。

1

Sub (ref1 - ref2) 指令ソースの減算 ([22.11 Speed ref1 source] - 
[22.12 Speed ref2 source]) を回転数指令 1 と して
使用します。

2

Mul (ref1 × ref2) 指令ソースの積算を回転数指令 1 と して使用しま
す。

3

Min (ref1, ref2) 指令ソースのうち小さいものを回転数指令 1 と し
て使用します。

4

Max (ref1, ref2) 指令ソースのうち大きいものを回転数指令 1 と し
て使用します。

5

22.14 Speed ref1/2 
selection

回転数指令 1 と  2 の選択の設定です。 22.11 
Speed ref1 source の図を参照して ください。
0 = 回転数指令 1
1 = 回転数指令 2

Follow 
Ext1/Ext2 
selection

Speed reference 1 0。 0
Speed reference 2 1。 1
Follow Ext1/Ext2 
selection

外部制御系統 EXT1 がアクテ ィブなとき、 回転数
指令 1 を使います。 外部制御系統 EXT2 がアク
テ ィブなとき、 回転数指令 2 を使います。
パラ メータ  19.11 Ext1/Ext2 selection も参照して
ください。

2

DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  0) です。

3

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

4

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

5
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DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

6

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

7

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

8

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

11

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

12

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

22.15 Speed additive 1 
source

指令選択後に、 回転数指令に追加する指令を設定

します (694 ページ参照 )。
選択に関しては、 パラ メータ  22.11 Speed ref1 
source をご覧ください。
注意 ：安全性の観点から、 停止機能がアクテ ィブ

な場合は追加は行われません。

Zero

22.16 Speed share 選択した回転数指令のスケーリング係数を設定し

ます (回転数指令 1 または 2 に設定値を乗算 )。
回転数指令 1 または 2 は、 パラ メータ  22.14 
Speed ref1/2 selection で選択します。

1.000

-8.000～ 8.000 回転数指令のスケーリング係数です。 1000 = 1
22.17 Speed additive 2 

source
回転数共有機能後に、 回転数指令に追加する指令

を設定します (694 ページ参照 )。
選択に関しては、 パラ メータ  22.11 Speed ref1 
source をご覧ください。
注意 ：安全性の観点から、 停止機能がアクテ ィブ

な場合は追加は行われません。

Zero

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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22.21 Constant speed 
function

多段速度の選択方法と、 多段速度時に回転方向の

信号を考慮するかを決定します。

0000b

0000b～ 0011b 多段速度設定ワードです。 1 = 1
22.22 Constant speed 

sel1
パラメータ  22.21 Constant speed function のビッ
ト  0 が 0 (個別 ) の場合、 多段速度 1 を実行する
ソースを選択します。

パラ メータ 22.21 Constant speed function のビッ
ト  0 が 1 (一括 ) の場合、 このパラ メータとパラ
メータ  22.23 Constant speed sel2 および 22.24 
Constant speed sel3 は、 多段速度を以下のように
実行する 3 つのソースを選択します。

DI5

Not selected 0 (常にオフ )。 0

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 情報

0 Constant 
speed mode

1 = 一括 ：パラ メータ  22.22、 22.23、 22.24 の設定した 3 つ
のソースを用いて、 7 つの多段速度から選択可能です。
0 = 個別 ：パラ メータ  22.22、 22.23、 22.24 で設定したソー
スで、 多段速度 1、 2、 3 を別々に実行可能です。 対立する場
合は、 回転数の数字がより小さい多段速度が優先されます。

1 Direction 
enable

1 = 始動時回転方向 ：多段速度の運転方向を決定するには、
多段速度設定 (パラメータ  22.26～ 22.32) の符号に、回転方
向信号 (順回転 ： +1、 逆回転 ：- 1) を乗算します。 22.26～
22.32 の値が全て正の場合、 これにより ド ライブは 14 (順回
転 7、 逆回転 7) の多段速度を効果的にもつことになります。

警告 ：回転方向信号が逆回転で、 アクテ ィブな多段速

度が負の場合、 ド ライブは順回転で運転します。

0 = パラメータによります。 多段速度の回転方向は、 多段速
度設定 (パラメータ  22.26～ 22.32) の符号により決定しま
す。

2～ 15 Reserved (予備 )

パラメータ  
22.22 により
設定された

ソース

パラメータ  
22.23 により
設定された

ソース

パラメータ  
22.24 により
設定された

ソース

アクテ ィブな多段速度

0 0 0 なし

1 0 0 Constant speed 1
0 1 0 Constant speed 2
1 1 0 Constant speed 3
0 0 1 Constant speed 4
1 0 1 Constant speed 5
0 1 1 Constant speed 6
1 1 1 Constant speed 7
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Selected 1 (常にオン )。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

22.23 Constant speed 
sel2

パラメータ  22.21 Constant speed function のビッ
ト  0 が 0 (個別 ) の場合、 多段速度 2 を実行する
ソースを選択します。

パラ メータ 22.21 Constant speed function のビッ
ト  0 が 1 (一括 ) の場合、 このパラ メータとパラ
メータ  22.22 Constant speed sel1 および 22.24 
Constant speed sel3 は、 多段速度を実行するため
に用いる 3 つのソースを選択します。 パラ メータ  
22.22 Constant speed sel1 の表を参照して くださ
い。

選択に関しては、 パラ メータ  22.22 Constant 
speed sel1 を参照して ください。

Not selected

22.24 Constant speed 
sel3

パラメータ  22.21 Constant speed function のビッ
ト  0 が 0 (個別 ) の場合、 多段速度 3 を実行する
ソースを選択します。

パラ メータ 22.21 Constant speed function のビッ
ト  0 が 1 (一括 ) の場合、 このパラ メータとパラ
メータ  22.22 Constant speed sel1 および 22.23 
Constant speed sel2 は、 多段速度を実行するため
に用いる 3 つのソースを選択します。 パラ メータ  
22.22 Constant speed sel1 の表を参照して くださ
い。

選択に関しては、 パラ メータ  22.22 Constant 
speed sel1 を参照して ください。

Not selected

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16



252   パラメータ
22.26 Constant speed 1 多段速度 1 (多段速度 1 を選択した場合にモー
ターが回転する回転数 ) を設定します。

300.00 rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

多段速度 1 です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.27 Constant speed 2 多段速度 2 を設定します。 0.00 rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

多段速度 2 です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.28 Constant speed 3 多段速度 3 を設定します。 0.00 rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

多段速度 3 です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.29 Constant speed 4 多段速度 4 を設定します。 0.00 rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

多段速度 4 です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.30 Constant speed 5 多段速度 5 を設定します。 0.00 rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

多段速度 5 です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.31 Constant speed 6 多段速度 6 を設定します。 0.00 rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

多段速度 6 です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.32 Constant speed 7 多段速度 7 を設定します。 0.00 rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

多段速度 7 です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.41 Speed ref safe 以下のような監視機能で用いる安全回転数指令値

を設定します

• 12.03 AI supervision function
• 49.05 Communication loss action
• 50.02 FBA A comm loss func
• 50.32 FBA B comm loss func
• 58.14 Communication loss action。

0.00 rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

安全力回転数指令です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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22.42 Jogging 1 ref ジ ョギング機能 1 での回転数指令を設定します。
ジ ョギングに関する詳細は、 55 ページを参照して
ください。

0.00 rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

ジ ョギング機能 1 での回転数指令です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.43 Jogging 2 ref ジ ョギング機能 2 での回転数指令を設定します。
ジ ョギングに関する詳細は、 55 ページを参照して
ください。

0.00 rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

ジ ョギング機能 2 での回転数指令です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.51 Critical speed 
function

危険回転数機能を有効化 /無効化します。 指定し
た回転数域を両回転方向で有効にするかを決定し

ます。

「危険回転数 /周波数」 のセクシ ョ ン (43 ページ ) 
も参照して ください。

0000b

0000b～ 0011b 危険回転数設定ワードです。 1 = 1
22.52 Critical speed 1 low 危険回転数域 1 の下限を設定します。

注意 ： この値は 22.53 Critical speed 1 high 以下で
なければいけません。

0.00 rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

危険回転数 1 の下限です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.53 Critical speed 1 
high

危険回転数域 1 の上限を設定します。
注意 ： この値は 22.52 Critical speed 1 low 以上で
なければいけません。

0.00 rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

危険回転数 1 の上限です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 情報

0 Enable 1 =有効。 危険回転数を有効にします
0 = 無効。 危険回転数を無効にします

1 Sign mode 1 = 正負の符号を考慮します。 パラ メータ  22.52～ 22.57 の
正負を考慮します。

0 = 絶対値です。 パラ メータ  22.52～ 22.57 を絶対値として
扱います。 どちらの回転方向でも回転数域が有効です。

2～ 15 Reserved (予備 )
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22.54 Critical speed 2 low 危険回転数域 2 の下限を設定します。
注意 ： この値は 22.55 Critical speed 2 high 以下で
なければいけません。

0.00 rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

危険回転数 2 の下限です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.55 Critical speed 2 
high

危険回転数域 2 の上限を設定します。
注意 ： この値は 22.54 Critical speed 2 low 以上で
なければいけません。

0.00 rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

危険回転数 2 の上限です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.56 Critical speed 3 low 危険回転数域 3 の下限を設定します。
注意 ： この値は 22.57 Critical speed 3 high 以下で
なければいけません。

0.00 rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

危険回転数 3 の下限です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.57 Critical speed 3 
high

危険回転数域 3 の上限を設定します。
注意 ： この値は 22.56 Critical speed 3 low 以上で
なければいけません。

0.00 rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

危険回転数 3 の上限です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.71 Motor 
potentiometer 
function

モーターポテンシ ョ メーターのモードを有効化、

選択します。

「モーターポテンシ ョ メーター」 のセクシ ョ ン (68 
ページ ) を参照して ください。

Disabled

Disabled モーターポテンシ ョ メーターが無効で、 その値は 
0 に設定されています。

0

Enabled (init at 
stop/power-up)

有効になっている場合、 モーターポテンシ ョ メー

ターはまずパラメータ  22.72 Motor potentiometer 
initial value で設定した値を採用します。 ド ライブ
の運転中に、 パラ メータ  22.73 Motor 
potentiometer up source および 22.74 Motor 
potentiometer down source で設定した上下ソース
で値を調整可能です。

停止または電源を切って入れ直すことでモーター

ポテンシ ョ メーターを初期値 (22.72) にリセッ ト
します。

1

Enabled (resume 
always)

Enabled (init at stop/power-up) と基本的に同様で
すが、 モーターポテンシ ョ メーターの値は、 停止

または電源を切って入れ直しても保持されます。

2

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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22.72 Motor 
potentiometer initial 
value

モーターポテンシ ョ メーターの初期値 (始点 ) を
設定します。 パラ メータ  22.71 Motor 
potentiometer function の選択を参照して くださ
い。

0.00

-32768.00～
32767.00

モーターポテンシ ョ メーターの初期値です。 1 = 1

22.73 Motor 
potentiometer up 
source

モーターポテンシ ョ メーター上昇信号のソースを

選択します。

0 = 不変
1 = モーターポテンシ ョ メーター値を増やします (
上下信号が同時にオンになった場合、 モーターポ

テンシ ョ メーターの値は変化しません )。

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

22.74 Motor 
potentiometer down 
source

モーターポテンシ ョ メーター下降信号のソースを

選択します。

0 = 不変
1 = モーターポテンシ ョ メーター値を減らします。
(上下信号が同時にオンになった場合、 モーター
ポテンシ ョ メーターの値は変化しません )。
選択に関しては、 パラ メータ  22.73 Motor 
potentiometer up source をご覧ください。

Not selected

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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22.75 Motor 
potentiometer ramp 
time

モーターポテンシ ョ メーターの変化率を設定しま

す。 このパラメータは、 モーターポテンシ ョ メー

ターが最小 (22.76) から最大 (22.77) へ変化するの
にかかる時間を設定します。 どちらの回転方向に

ついても同じ変化率が適用されます。

60.0 秒

0.0～ 3600.0 秒 モーターポテンシ ョ メーターの変化時間です。 10 = 1 秒
22.76 Motor 

potentiometer min 
value

モーターポテンシ ョ メーターの最小値を設定しま

す。

-1500.00

-32768.00～
32767.00

モーターポテンシ ョ メーターの最小値です。 1 = 1

22.77 Motor 
potentiometer max 
value

モーターポテンシ ョ メーターの最大値を設定しま

す。

1500.00

-32768.00～
32767.00

モーターポテンシ ョ メーターの最大値です。 1 = 1

22.80 Motor 
potentiometer ref 
act

モーターポテンシ ョ メーター機能の出力を表示し

ます。 ( モーターポテンシ ョ メーターはパラ メー
タ  22.71～ 22.74 を用いて設定します )。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-32768.00～
32767.00

モーターポテンシ ョ メーターの値です。 1 = 1

22.81 Speed reference 
act 1

回転数指令ソース 1 (パラメータ  22.11 Speed 
ref1 source で選択 ) の値を表示します。 694 ペー
ジの制御ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.00～
30000.00 rpm

指令ソース 1 の値です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.82 Speed reference 
act 2

回転数指令ソース 2 (パラメータ  22.12 Speed 
ref2 source で選択 ) の値を表示します。 694 ペー
ジの制御ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.00～
30000.00 rpm

指令ソース 2 の値です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.83 Speed reference 
act 3

パラメータ  22.13 Speed ref1 function と指令の 
1/2 の選択 (22.14 Speed ref1/2 selection) の数学
関数を適用した後の回転数指令の値を表示しま

す。 694 ページの制御ブロック図を参照して くだ
さい。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.00～
30000.00 rpm

信号選択後の回転数指令です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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22.84 Speed reference 
act 4

最初の回転数の追加 (22.15 Speed additive 1 
source) 後の回転数指令値を表示します。 694 
ページの制御ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.00～
30000.00 rpm

追加 1 後の回転数指令です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.85 Speed reference 
act 5

回転数共有スケーリング係数 (22.16 Speed share) 
適用後の回転数指令値を表示します。 694 ページ
の制御ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.00～
30000.00 rpm

回転数共有スケーリング後の回転数指令です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.86 Speed reference 
act 6

第二の回転数の追加 (22.17 Speed additive 2 
source) 後の回転数指令値を表示します。 694 
ページの制御ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.00～
30000.00 rpm

追加 2 後の回転数指令です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

22.87 Speed reference 
act 7

危険回転数の適用前の回転数指令値を表示しま

す。 695 ページの制御ブロック図を参照して くだ
さい。

以下に上書きされない限り、 22.86 Speed 
reference act 6 からの値となります。
• 多段速度
• ジ ョギング指令
• ネッ トワーク制御 指令
• コン ト ロールパネル指令
• 安全回転数指令。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.00～
30000.00 rpm

危険回転数の適用前の回転数指令値です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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23
23 Speed reference 
ramp (速度指令加減速 )

回転数指令の加減速設定 ( ド ライブの加速および減速の
プログラ ミング ) です。
696 ページの制御ブロック図を参照して くださ
い。

23.01 Speed ref ramp 
input

加減速および成形機能前に使用した回転数指令 
(rpm) を表示します。 696 ページの制御ブロック
図を参照して く ださい。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.00～
30000.00 rpm

加減速と成形前の回転数指令です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

23.02 Speed ref ramp 
output

加減速および成形回転数指令を rpm で表示しま
す。 696 ページの制御ブロック図を参照して くだ
さい。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.00～
30000.00 rpm

加減速と成形後の回転数指令です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

23.11 Ramp set selection パラメータ  23.12～ 23.15 の設定した加減速時間 
2 セッ ト間を切り替えるソースを選択します。
0 = 加速時間 1 および減速時間 1 がアクテ ィブで
す

1 = 加速時間 2 および減速時間 2 がアクテ ィブで
す

DI4; 
Acc/Dec 
time 2 
(95.20 b1)

Acc/Dec time 1 0。 0
Acc/Dec time 2 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

23.12 Acceleration time 1 回転数が、 ゼロからパラ メータ  46.01 Speed 
scaling で定めた回転数 (パラ メータ  30.12 
Maximum speed ではな く  ) に到達するまでにかか
る時間を加速時間 1 と定義します。
定めた加速度より速く指令が上昇している場合、

モーターはこの加速度に従います。

定めた加速度より遅く回転数指令が増加している

場合、 モーター回転数は指令に従います。

設定した加速時間が短すぎた場合、 ド ライブは自

動的に加速を長引かせることでド ライブのトルク

制限を超えるのを防ぎます。

20.000 秒

0.000～
1800.000 s

加速時間 1 です。 10 = 1 秒

23.13 Deceleration time 1 回転数がパラメータ  46.01 Speed scaling で定め
た回転数から  (パラ メータ  30.12 Maximum speed 
ではな く  ) ゼロになるまでにかかる時間を減速時
間 1 と定義します。
定めた減速度より遅く回転数指令が減少している

場合、 モーター回転数は指令に従います。

定めた減速度より速く指令が変化している場合、

モーター回転数は減速度に従います。

設定した減速時間が短すぎた場合、 ド ライブは自

動的に減速を長引かせることでド ライブのトルク

制限を ( または安全 DC リンク電圧を ) 超えるの
を防ぎます 。 減速時間が短すぎる懸念がある場合
は、 直流過電圧制御がオンであることを確認して

ください (パラメータ  30.30 Overvoltage control)。
注意 ：大きい慣性モーメン ト を生むための短い減

速時間が必要な場合は、 ブレーキチ ョ ッパやブ

レーキ抵抗器のようなブレーキ装置をド ライブに

備え付けて ください。

20.000 秒

0.000～
1800.000 s

減速時間 1 です。 10 = 1 秒

23.14 Acceleration time 2 加速時間 2 を設定します。 パラ メータ  23.12 
Acceleration time 1 を参照して ください。

60.000 秒

0.000～
1800.000 s

加速時間 2 です。 10 = 1 秒

23.15 Deceleration time 2 減速時間 2 を設定します。 パラ メータ  23.13 
Deceleration time 1 を参照して ください。

60.000 秒

0.000～
1800.000 s

減速時間 2 です。 10 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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23.16 Shape time acc 1 加速の初期段階における加速の仕方を設定しま

す。

0.000 秒 ：線形の加減速です。 一定の加速または
減速、 および遅い加減速に適しています。

0.001～ 1000.000 s ： S カーブの加減速です。 S 
カーブの加減速は、 物を持ち上げる用途に適して

います。 S カーブは、 加減速の両端での対象な
カーブと、 その間の直線から成ります。

注意 ：安全上の観点から、 緊急停止時の減速に関

して S 字時間は適用されません。
加速

減速

0.000 秒

0.000～
1800.000 秒

加速開始時における加減速の仕方です。 10 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

S カーブの加減速 ： 
23.17 > 0 秒

線形の加減速 ： 
23.16 = 0 秒

線形の加減速 ： 
23.17 = 0 秒

S カーブの加減速 ： 
23.16 > 0 秒

回転数

時間

S 字時間

S カーブの加減速 ： 
23.18 > 0 秒

線形の加減速 ： 
23.18 = 0 秒 S カーブの加減速 ：

23.19 > 0 秒

回転数

時間

線形の加減速 ：

23.19 = 0 秒
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23.17 Shape time acc 2 加速の最終段階における加速の仕方を設定しま

す。 パラ メータ  23.16 Shape time acc 1 を参照し
て ください。

0.000 秒

0.000～
1800.000 秒

加速終了時における加速の仕方です。 10 = 1 秒

23.18 Shape time dec 1 減速の初期段階における減速の仕方を設定しま

す。 パラ メータ  23.16 Shape time acc 1 を参照し
て ください。

0.000 秒

0.000～
1800.000 s

減速開始時における減速の仕方です。 10 = 1 秒

23.19 Shape time dec 2 減速の最終段階における減速の仕方を設定しま

す。 パラ メータ  23.16 Shape time acc 1 を参照し
て ください。

0.000 秒

0.000～
1800.000 s

減速終了時における減速の仕方です。 10 = 1 秒

23.20 Acc time jogging ジ ョギング機能用の加速時間を設定します。 すな

わち、 回転数がゼロからパラ メータ  46.01 Speed 
scaling で設定した回転数値に到達するまでにかか
る時間です。

「寸動 ( ジ ョギング )」 のセクシ ョ ン (55 ページ ) 
を参照して ください。

60.000 秒

0.000～
1800.000 s

ジ ョギング用の加速時間です。 10 = 1 秒

23.21 Dec time jogging ジ ョギング機能用の減速時間を設定します。 すな

わち、 回転数がパラメータ  46.01 Speed scaling 
で設定した回転数値からゼロになるまでにかかる

時間です。

「寸動 ( ジ ョギング )」 のセクシ ョ ン (55 ページ ) 
を参照して ください。

60.000 秒

0.000～
1800.000 s

ジ ョギング用の減速時間です。 10 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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23.23 Emergency stop 
time

回転数制御モードでは、 このパラ メータを緊急停

止 Off3 での減速で、 回転数がパラメータ  46.01 
Speed scaling の値からゼロに減るまでにかかる
時間と定義します。 これは、 緊急停止 Off3 の指令
を受けると ド ライブが周波数指令となる トルク制

御においても同様です。

周波数制御モードでは、 このパラ メータは周波数

がパラメータ  46.02 Frequency scaling の値からゼ
ロに減るまでの時間を指します。

緊急停止モードおよび実行ソースをそれぞれパラ

メータ  21.04 Emergency stop mode と  21.05 
Emergency stop source から選択します。 緊急停
止は、 フ ィールドバスからも実行可能です。

注意 ：緊急停止 Off1 は、 パラ メータ  23.11～
23.19 (回転数およびトルク制御 ) または 28.71～
28.75 (周波数制御 ) で設定した標準減速を用いま
す。

3.000 秒

0.000～
1800.000 s

緊急停止 Off3 の減速時間です。 10 = 1 秒

23.24 Speed ramp in zero 
source

回転数指令を、 加減速機能が実行される直前に強

制的にゼロにする信号を選択します。

0 = 加減速機能前に、 回転数指令を強制的にゼロ
にします

1 = 通常通り、 回転数指令から継続して加減速機
能を実行します。

Inactive

Active 0。 0
Inactive 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

23.26 Ramp out balancing 
enable

回転数指令の加減速のバランス維持機能を有効ま

たは無効にするソースを選択します。

この機能は、 トルクまたは張力制御のモーターを

回転数制御にスムーズに移行する際に使用しま

す。 バランス維持出力は、 現在の 「ライン」 にお

ける速度を監視し、 移行が必要な際は、 正しいラ

インの速度になるように回転数指令を素早く 「後

押し」 します。 回転数コン ト ローラでもバランス

を保つことが可能です。 パラ メータ  25.09 Speed 
ctrl balancing enable を参照して ください。
パラ メータ  23.27 Ramp out balancing ref も参照
して ください。

0 = 無効
1 =有効

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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23.27 Ramp out balancing 
ref

回転数の加減速バランスを設定します。 パラ メー

タ  23.26 Ramp out balancing enable でバランス維
持機能を有効にした際に、 加減速ジェネレータの

出力を強制的にこの値にします。

0.00 rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

回転数の加減速バランスの指令です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

23.28 Variable slope 
enable

回転数指令の変更に伴う回転数の加減速の傾きを

制御する、 可変傾き機能を実行します。 これによ

り、 通常利用可能な 2 種類の標準加減速のかわり
に、 常に可変する加減回転数が生成可能になりま

す。

外部制御システムからの信号の更新間隔と、 可変

傾き率 (23.29 Variable slope rate) が等しい場合、
得られる回転数指令 (23.02 Speed ref ramp 
output) は直線となります。

この機能はリモート制御でのみ実行されます。

Off

Off 可変傾きが無効です。 0
On 可変傾きが有効です ( ローカル制御では使用でき

ません )。
1

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

23.29 Variable slope rate 可変傾きがパラメータ  23.28 Variable slope 
enable で有効化された場合の、 回転数指令の変化
率を設定します。

最善の結果を得るためには、 指令の更新間隔をこ

のパラメータに入力します。

50 ミ リ秒

2～ 30000 ms 可変傾き率です。 1 = 1 ミ リ秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

t

回転数指令

23.02 Speed ref ramp 
output

回転数指令

時間

A

t = 外部制御システムからの信号の更新間隔
A = t の間の回転数指令の変化
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23.39 Follower speed 
correction out

回転数制御のフォロワード ライブとの負荷共有機

能の、 回転数補正項を表示します。

「回転数制御のフォロワーとの負荷共有機能」 の
セクシ ョ ン (32 ページ ) を参照して ください。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.00～
30000.00 rpm

回転数補正項です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

23.40 Follower speed 
correction enable

回転数制御のフォロワーで、 負荷共有機能の有効

化 /無効化信号を選択します。
「回転数制御のフォロワーとの負荷共有機能」 の
セクシ ョ ン (32 ページ ) を参照して ください。
0 = 無効
1 =有効

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

23.41 Follower speed 
correction gain

回転数制御のフォロワーの、 回転数補正項のゲイ

ンを調整します。 これにより、 フォロワーがマス

ターのトルクに追従する際の正確性が決定しま

す。 値が大きいほど正確性が向上します。

「回転数制御のフォロワーとの負荷共有機能」 の
セクシ ョ ン (32 ページ ) を参照して ください。

1.00%

0.00～ 100.00% 回転数補正項の調整です。 1 = 1%

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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23.42 Follower speed corr 
torq source

負荷共有機能のトルク指令の信号を選択します。

「回転数制御のフォロワーとの負荷共有機能」 の
セクシ ョ ン (32 ページ ) を参照して ください。

MF ref 2

NULL なし。 0
MF ref 2 03.14 M/F or D2D ref2 (119 ページ ) です。 1
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

24
24 Speed reference 
conditioning (速度指令
条件付け )

回転数偏差の計算、 回転数偏差の窓制御設定、 回転数偏
差のステップについてです。

699 ページおよび 700 ページの制御ブロック図を
参照して ください。

24.01 Used speed 
reference

加減速を行い、 補正を行った回転数指令 (回転数
偏差計算前 ) を表示します。 699 ページの制御ブ
ロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.00～
30000.00 rpm

回転数偏差計算に用いた回転数指令です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

24.02 Used speed 
feedback

回転数偏差計算に用いた回転数フ ィードバックを

表示します。 699 ページの制御ブロック図を参照
して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.00～
30000.00 rpm

回転数偏差計算に用いた回転数フ ィードバックで

す。

パラ メータ  
46.01 を参
照

24.03 Speed error filtered フ ィルターされた回転数偏差を表示します。 699 
ページの制御ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.0～
30000.0 rpm

フ ィルターされた回転数偏差です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

24.04 Speed error 
inverted

反転した ( フ ィルターされていない ) 回転数偏差
を表示します。 699 ページの制御ブロック図を参
照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.0～
30000.0 rpm

反転した回転数偏差です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16



パラメータ    267
24.11 Speed correction 回転数指令の補正を設定します。 すなわち、 加減

速から制限までの間で、 既存の指令に加算する値

です。 例えば抄紙機で部位ごとにドローを調整す

る場合など、 必要に応じて回転数を調整するとき

に便利です。

注意 ：安全性の観点から、 緊急停止機能がアク

テ ィブな場合は補正は行われません。

警告 !回転数指令の補正が 21.06 Zero 
speed limit を超えると、 加減速停止が不可
能になる場合があります。 加減速停止が必

要な際に、 補正が停止または除去されていること

を確認して ください。

699 ページの制御ブロック図を参照して くださ
い。

0.00 rpm

-10000.00～
10000.00 rpm

回転数指令の補正です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

24.12 Speed error filter 
time

回転数偏差ローパスフ ィルターの時定数を設定し

ます。

使用した回転数指令が急激に変化した場合、 回転

数計測で起こり うる通信障害を、 回転数偏差フ ィ

ルターでフ ィルターすることができます。 この

フ ィルターにより リ ップルを減らすと、 回転数コ

ン ト ローラの同調に問題が発生するおそれがあり

ます。 長いフ ィルター時定数と素早い加速時間は

相反する関係にあります。 非常に長いフ ィルター

時間は、 不安定な制御につながります。

0 ミ リ秒

0～ 10000 ms 回転数偏差フ ィルター時定数です。 0 = フ ィルタ
リングが無効です。

1 = 1 ミ リ秒

24.13 RFE speed filter 共振周波数のフ ィルタ リングを有効化または無効

化します。 フ ィルタ リングはパラ メータ  24.13～
24.17 で設定します。
回転数コン ト ローラへの回転数の制御偏差を共通

二次帯域除去フ ィルターで取り除き、 機械の共振

周波数の増幅を除去します。

注意 ：共振周波数フ ィルターのチューニングは周

波数フ ィルターに関する基礎知識が必要です。

誤ったチューニングを行う と、 機械の振動を増幅

し ド ライブの破損につながるおそれがあります。

回転数コン ト ローラの安定性を確保するため、 パ

ラ メータ設定を変更する前にド ライブを停止する

かフ ィルターを無効にして ください。

0 = 共振周波数のフ ィルタ リングが無効です。
1 = 共振周波数のフ ィルタ リングが有効です。

Off

Off 0。 0
On 1。 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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24.14 Frequency of zero 共振周波数フ ィルターのゼロ周波数を設定しま

す。 回転数コン ト ローラの前でフ ィルターにより

取り除かれる共振周波数近くに値を設定します。

周波数応答は下図のようになります。

45.00 Hz

0.50～ 500.00 
Hz

ゼロ周波数です。 1 = 1 Hz

24.15 Damping of zero パラメータ  24.14 の減衰係数を設定します。 値が 
0 のとき、 共振周波数の除去が最大になります。

注意 ：共振周波数帯がフ ィルターされている (増
幅されていない ) ためには、 24.15 の値が 24.17 
より小さい必要があります。

0.000

-1.000～ 1.000 減衰係数です。 100 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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24.16 Frequency of pole 共振周波数フ ィルターの極の周波数を設定しま

す。

注意 ： この値が 24.14 の値と大き く異なる場合、
極の周波数付近の周波数が増幅されており、 機械

の破損につながるおそれがあります。

40.00 Hz

0.50～ 500.00 
Hz

極の周波数です。 1 = 1 Hz

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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24.17 Damping of pole パラメータ  24.16 の減衰係数を設定します。 この
係数が共振周波数フ ィルターの周波数応答を表し

ます。 帯域幅が狭いと、 より優れた動的特性を発

揮します。 このパラメータを 1 に設定すると、 極
の影響は除去されます。

注意 ：共振周波数帯がフ ィルターされている (増
幅されていない ) ためには、 24.15 の値が 24.17 
より小さい必要があります。

0.250

-1.000～ 1.000 減衰係数です。 100 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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24.41 Speed error window 
control enable

回転数偏差窓制御を有効化または無効化 ( あるいは、
有効化または無効化する信号を選択 ) します。 これは
デッ ドバンド制御またはスト リ ップ尾端保護と呼ば
れる場合もあります。 トルク制御のド ライブの回転
数監視機能を備えており、 保持している材料からの
張力が失われた際にモーターが暴走するのを防ぎま
す。
注意 ：回転数偏差窓制御は、 運転モード  Add がアク
テ ィブな場合 (パラメータ  19.12 と  19.14) またはド
ライブが回転数制御のフォロワー (32 ページ参照 ) の
場合のみ有効です。
通常の運転では、 窓制御が回転数コン ト ローラの入
力をゼロに抑え、 ド ライブはトルク制御のままとな
ります。
モーターの負荷が失われると、 トルクコン ト ローラ
がトルクを維持しよう とすることでモーターの回転
数が上がります。 回転数偏差窓が終了するまで回転
数偏差 (回転数指令 - 実際の回転数 ) が上昇します。
これを検知すると、 制御偏差の超過分を回転数コン
ト ローラに接続します。 回転数コン ト ローラは、 ト
ルクセレクタがトルク指令に追加する、 入力とゲイ
ン (25.02 Speed proportional gain) を比較した指令項
を生成します。 この結果はドライブの内部トルク指
令に用います。
回転数偏差窓制御の有効化は、 06.19 Speed control 
status word のビッ ト  3 で示されます。
窓の範囲は 24.43 Speed error window high と  24.44 
Speed error window low で以下のように設定します。

両回転方向に関する回転数超過制限を設定するのはパ

ラメータ  24.44 (24.43 ではな く ) であることに注意し
て ください。 この機能は回転数偏差 (回転数超過時は
負で、 回転数不足の場合は正 ) を監視するためです。
0 = 回転数偏差窓制御が無効です
1 = 回転数偏差窓制御が有効です

Disable

Disable 0。 0

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

回転数 (rpm)

0 rpm

指令 + [24.43] rpm

指令

指令 - [24.44] rpm

指令 + [24.44] rpm

指令

指令 - [24.43] rpm

回転数偏差
窓

回転数偏差
窓

順回転

逆回転
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Enable 1。 1
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

24.42 Speed window 
control mode

回転数偏差窓制御 (パラ メータ  24.41 Speed error 
window control enable を参照 ) を有効にすると、
このパラメータで回転数コン ト ローラが 3 項 (比
例、 積分、 微分項 ) すべてに従うか、 それとも比
例項のみに従うかを決定します。

通常回転数
制御

通常回転数制御 回転数コン ト ローラが 3 項すべて (パラメータ  
25.02、 25.03、 25.04) に従います。

0

P-control 回転数コン ト ローラが比例項 (25.02) のみに従い
ます。 積分および微分項は、 内部で強制的に 0 と
なります。

1

24.43 Speed error window 
high

回転数偏差窓の上限を設定します。 パラ メータ  
24.41 Speed error window control enable を参照し
て ください。

0.00 rpm

0.00～
3000.00 rpm

回転数偏差窓の上限を設定します。 パラ メータ  
46.01 を参
照

24.44 Speed error window 
low

回転数偏差窓の下限を設定します。 パラ メータ  
24.41 Speed error window control enable を参照し
て ください。

0.00 rpm

0.00～
3000.00 rpm

回転数偏差窓の下限です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

24.46 Speed error step 回転数コン ト ローラの入力に与える ( そして回転
数制御偏差に加える ) 追加の回転数偏差ステップ
を設定します。 大規模ドライブシステムの、 動的

回転数の標準化に利用可能です。

警告 !停止指令を与えるときは、 偏差ス
テップ値が除かれていることを確認して く

ださい。

0.00 rpm

-3000.00～
3000.00 rpm

回転数偏差ステップです。 パラ メータ  
46.01 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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25
25 Speed control (回転
数制御 )

回転数コン ト ローラの設定です。

699 ページおよび 700 ページの制御ブロック図を
参照して ください。

25.01 Torque reference 
speed control

トルクコン ト ローラに伝わる、 回転数コン ト ロー

ラの出力を表示します。 700 ページの制御ブロッ
ク図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-1600.0～
1600.0%

制限された回転数コン ト ローラの出力トルクで

す。

パラ メータ  
46.03 を参
照

25.02 Speed proportional 
gain

回転数コン ト ローラの比例ゲイン (Kp) を設定しま
す。 高すぎると、 ゲインにより回転数振動が発生

する場合があります。 下図は、 エラーが一定のま

まのエラーステップ後の回転数コン ト ローラの出

力を示しています。

10.00;
5.00 
(95.21 b1/b2)

ゲインが 1.00 に設定されているとき、 モーター
の同期回転数での 10% の偏差 (指令 - 実績値 ) 
で、 10% の比例項が生じます。
注意 ： このパラ メータは回転数コン ト ローラの

オートチューニング機能で自動的に設定されま

す。 「回転数コン ト ローラのオートチューニング」
のセクシ ョ ン (44 ページ ) を参照して ください。

0.00～ 250.00 回転数コン ト ローラの比例ゲインです。 100 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ゲイン = Kp = 1
TI = 積分時間 = 0
TI = 微分時間 = 0

%

コン ト ローラ

出力 = Kp × e

時間

e = エラー値
コン ト ローラ出力

エラー値
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25.03 Speed integration 
time

回転数コン ト ローラの積分時間を設定します。 積

分時間は、 エラー値が一定かつ回転数コン ト ロー

ラの比例ゲインが 1 の場合の、 コン ト ローラ出力
の比率を設定します。 積分時間が短いほど、 連続

エラー値は速く補正されます。

積分時間をゼロに設定すると、 コン ト ローラの I 
部分が無効になります。 これは比例ゲインを

チューニングする場合、 つまり最初に比例ゲイン

を調整しその後に積分時間を戻す場合に便利で

す。

積分器はトルクまたは電流の制限域での運転時の

ためのアンチワインドアップ制御機能を備えてい

ます。

下図は、 エラーが一定のままのエラーステップ後

の回転数コン ト ローラの出力を示しています。

2.50 秒 ；
5.00 
(95.21 b1/b2)

注意 ： このパラメータは回転数コン ト ローラの

オートチューニング機能で自動的に設定されま

す。 「回転数コン ト ローラのオートチューニング」
のセクシ ョ ン (44 ページ ) を参照して ください。

0.00～ 1000.00 
秒

回転数コン ト ローラの積分時間です。 10 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

Kp × e

Kp × e

%

e = エラー値

時間

ゲイン = Kp = 1
TI = 積分時間 > 0
TI = 微分時間 = 0

コン ト ローラ出力

TI
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25.04 Speed derivation 
time

回転数コン ト ローラの微分時間を設定します。 エ

ラー値が変化した場合、 微分動作はコン ト ローラ

出力をブースト します。 微分時間が長いほど、 変

化による回転数コン ト ローラの出力はブースト さ

れます。 微分時間がゼロに設定された場合、 コン

ト ローラは PI コン ト ローラと して機能しますが、
それ以外の場合は PID コン ト ローラと して機能し
ます。 微分により制御は外乱に対してより応答性

が高まります。 単純な用途の場合 (特にエンコー
ダが無い場合 )、 微分時間は通常必要ではないた
め 0 のままにする事を推奨します。
下図は、 エラーが一定のままのエラーステップ後

の回転数コン ト ローラの出力を示しています。 回

転数偏差微分は、 ローパスフ ィルターによって外

乱を取り除く必要があります。

0.000 秒

0.000～ 10.000 
s

回転数コン ト ローラの微分時間です。 1000 = 1 秒

25.05 Derivation filter time 微分フ ィルター時定数を設定します。 パラ メータ  
25.04 Speed derivation time を参照して ください。

8 ミ リ秒

0～ 10000 ms 微分フ ィルター時定数です。 1 = 1 ミ リ秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

Kp × e

ゲイン = Kp = 1
TI = 積分時間 > 0
TD = 微分時間 ＞ 0
Ts= サンプル時間周期 = 500 µs
De = 2 つのサンプル間のエラー値の変化

Kp × TD × 
De
Ts

コン ト ローラ出力

e = エラー値

エラー値

時間TI

Kp × e

%
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25.06 Acc comp 
derivation time

加速 ( または減速 ) 補償の微分時間を設定します。
加速時の大きな慣性荷重を補正するため、 指令を

微分したものを回転数コン ト ローラ出力に加えま

す。 微分動作の原理は、 パラ メータ  25.04 Speed 
derivation time で説明しています。
注意 ：一般的なルールとして、 このパラ メータは

モーターと機械の機械的時定数の合計の、 50～
100% の値に設定します。
下図は、 大きな慣性荷重を、 加減速に従い加速し

た場合の回転数の応答を示しています。

加速補償なし ：

加速補償 ：

0.00 秒

0.00～ 1000.00 
s

加速補償の微分時間です。 10 = 1 秒

25.07 Acc comp filter time 加速 ( または減速 ) 補償フ ィルター時定数を規定
します。 パラ メータ  25.04 Speed derivation time 
と  25.06 Acc comp derivation time を参照して く だ
さい。

8.0 ミ リ秒

0.0～ 1000.0 ms 加速または減速補償のフ ィルター時間です。 1 = 1 ミ リ秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

時間

%

回転数指令

実際の回転数

時間

%

回転数指令

実際の回転数
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25.08 Drooping rate 値はモーターの定格回転数に対するドループ率の 
% 値です。 ド ライブの負荷が上昇すると、 ドルー
プにより ド ライブの回転数はわずかに減少しま

す。 ある動作点における実際の回転数の減少は、

ドループ率の設定と ド ライブの負荷 (= トルク指
令 / 回転数コン ト ローラ出力 ) に依存します。 回
転数コン ト ローラ出力が 100% のとき、 ドループ
は定格レベル、 すなわちこのパラ メータの値と等

し く なります。 負荷が減少すると、 ドループ効果

はゼロまで線形に減少します。

ドループ率は、 例えば複数ドライブにおいてマス

ターとフォロワー間で共有する負荷の調整に用い

ることができます。 マスターとフォロワーを使用

するとき、 モーターシャフ トは互いに結合してい

ます。 
それぞれのプロセスにおける適切なドループ率

は、 実際の使用時にケースバイケースで見つける

必要があります。

0.00%

0.00～ 100.00% ドループ率です。 100 = 1%

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

定格に対するモーター
の回転数の %

100%

回転数の減少 = 回転数コン ト ローラ出力 × ドループ × 定格回転数
例 ：回転数コン トローラの出力が 50% のとき、 ドループ率は 1%、 ド ライブの定格回転数
は 1500 rpm です。
回転数の減少 = 0.50 × 0.01 × 1500 rpm = 7.5 rpm となります。

100%
25.08 Drooping rate

ドループなし

ドループ

回転数コン ト ローラの
出力 / %

ド ライブの負荷
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25.09 Speed ctrl 
balancing enable

回転数コン ト ローラの出力バランスを有効または

無効にする信号を選択します。

この機能は、 トルクまたは張力制御を行っている

モーターを回転数制御にスムーズに、 「凸凹せず」

移行させる際に使用します。 バランス維持機能を

有効にすると、 回転数コン ト ローラの出力は強制

的に 25.10 Speed ctrl balancing enable の値にな
ります。

加減速ジェネレータでもバランスを保つことが可

能です (パラ メータ  23.26 Ramp out balancing 
enable を参照 )。
0 = 無効
1 =有効

Not selected

Not selected 0。 1
Selected 1。 2
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

25.10 Speed ctrl 
balancing enable

回転数コン ト ローラの出力バランス維持に用いる

指令を設定します。 パラ メータ  25.09 Speed ctrl 
balancing enable でバランス維持機能を有効にし
た際に、 回転数コン ト ローラの出力を強制的にこ

の値にします。

0.0%

-300.0～ 300.0% 回転数制御の出力バランス維持の指令です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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25.11 Speed control min 
torque

回転数コン ト ローラの最小出力トルクを設定しま

す。

-300.0%

-1600.0～ 0.0% 回転数コン ト ローラの最小出力トルクです。 パラ メータ  
46.03 を参
照

25.12 Speed control max 
torque

回転数コン ト ローラの最大出力トルクを設定しま

す。

300.0%

0.0～ 1600.0% 回転数コン ト ローラの最大出力トルクです。 パラ メータ  
46.03 を参
照

25.13 Min torq sp ctrl em 
stop

緊急加減速停止 (Off1 または Off3)
での回転数コン ト ローラの最小出力トルクを設定

します。

-400.0%

-1600.0～ 0.0% 緊急加減速停止における回転数コン ト ローラの最

小出力トルクです。

パラ メータ  
46.03 を参
照

25.14 Max torq sp ctrl em 
stop

緊急加減速停止 (Off1 または Off3)
での回転数コン ト ローラの最大出力トルクを設定

します。

400.0%

0.0～ 1600.0% 緊急加減速停止における回転数コン ト ローラの最

大出力トルクです。

パラ メータ  
46.03 を参
照

25.15 Proportional gain 
em stop

緊急停止がアクテ ィブな時の、 回転数コン ト ロー

ラの比例ゲインを規定します。 パラ メータ  25.02 
Speed proportional gain を参照して ください。

10.00;
5.00 
(95.21 b1/b2
)

1.00 ～ 250.00 緊急停止時の比例ゲインです。 100 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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25.18 Speed adapt min 
limit

回転数コン ト ローラの調節における実際の最低回

転数です。

回転数コン ト ローラのゲインと積分時間は、 実際

の回転数 (90.01 Motor speed for control) に基づき
調節可能です。 これはゲイン (25.02 Speed 
proportional gain) と積分時間 (25.03 Speed 
integration time) を、 回転数ごとの係数で乗算する
ことで行います。 この係数は、 ゲインと積分時間

の双方に個別に設定されます。

実際の回転数が 25.18 Speed adapt min limit 以下
のとき、 ゲインと積分時間はそれぞれ 25.21 Kp 
adapt coef at min speed と  25.22 Ti adapt coef at 
min speed で乗算します。
実際の回転数が 25.19 Speed adapt max limit 以上
の時、 調節は行いません (係数は 1 です )。
実際の回転数が 25.18 Speed adapt min limit と  
25.19 Speed adapt max limit の間のとき、 ゲイン
と積分時間の係数はブレイクポイン トに基づき線

形に計算します。

700ページのブロック図も参照して ください。

0 rpm

0～ 30000 rpm 回転数コン ト ローラの調節における実際の最低回

転数です。

1 = 1 rpm

25.19 Speed adapt max 
limit

回転数コン ト ローラの調節における実際の最高回

転数です。

パラ メータ  25.18 Speed adapt min limit を参照し
て ください。

0 rpm

0～ 30000 rpm 回転数コン ト ローラの調節における実際の最高回

転数です。

1 = 1 rpm

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

Kp または TI の係数 Kp = 比例ゲイン
TI = 積分時間 > 0

実際の回転数
(90.01) (rpm)

25.18 Speed 
adapt min limit

25.19 Speed 
adapt max limit

1.000

0

25.21 Kp adapt coef at min speed また
は 25.22 Ti adapt coef at min speed
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25.21 Kp adapt coef at 
min speed

実際の最低回転数における比例ゲイン係数です。

パラ メータ  25.18 Speed adapt min limit を参照し
て ください。

1.000

0.000 ～ 10.000 実際の最低回転数における比例ゲイン係数です。 1000 = 1
25.22 Ti adapt coef at min 

speed
実際の最低回転数における積分時間係数です。

パラ メータ  25.18 Speed adapt min limit を参照し
て ください。

1.000

0.000 ～ 10.000 実際の最低回転数における積分時間係数です。 1000 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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25.25 Torque adapt max 
limit

回転数コン ト ローラの調節における最大トルク指

令です。

回転数コン ト ローラゲインは、 無制限の最終トル

ク指令 (26.01 Torque reference to TC) で調節可能
です。 小さな負荷およびバックラ ッシュで起こる

外乱による影響を補正するために用います。

この機能は、 特定のトルク域におけるゲイン 
(25.02 Speed proportional gain) と係数の乗算を含
みます。

トルク指令が 0% のとき、 ゲインをパラ メータ  
25.27 Kp adapt coef at min torque の値で乗算しま
す。

トルク指令が 25.25 Torque adapt max limit 以上の
時、 調節は行いません (係数は 1 です )。
0% と  25.25 Torque adapt max limit の間のとき、
ゲインの係数はブレイクポイン トに基づき線形に

計算されます。

フ ィルタ リングは、 パラ メータ  25.26 Torque 
adapt filt time を用いてトルク指令に適用可能で
す。

700 ページのブロック図も参照して ください。

0.0%

0.0～ 1600.0% 回転数コン ト ローラの調節における最大トルク指

令です。

パラ メータ  
46.03 を参
照

25.26 Torque adapt filt 
time

ゲインの変化率を調整するために、 調節のフ ィル

ター時定数を設定します。

パラ メータ  25.25 Torque adapt max limit を参照し
て ください。

0.000 秒

0.000～ 100.000 
s

調節のフ ィルター時間です。 100 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

Kp (比例ゲイン ) の係数

トルクの最終指令
(26.01) (rpm)

25.25 Torque 
adapt max limit

1.000

0

25.27 Kp adapt coef at min
torque



パラメータ    283
25.27 Kp adapt coef at 
min torque

0% のトルク指令での比例ゲイン係数です。
パラ メータ  25.25 Torque adapt max limit を参照し
て ください。

1.000

0.000 ～ 10.000 0% のトルク指令での比例ゲイン係数です。 1000 = 1
25.30 Flux adaption 

enable
モーターの磁束指令 (01.24 Flux actual %) に基づ
き、 回転数コン ト ローラの調節を有効化、 無効化

します。

回転数コン ト ローラの比例ゲインを、 0～ 100% 
の磁束指令に対応する 0～ 1 の係数でそれぞれ乗
算します。

700 ページのブロック図も参照して ください。

Enable

Disable 無効にした磁束指令に基づく回転数コン ト ローラ

の調節です。

0

Enable 有効にした磁束指令に基づく回転数コン ト ローラ

の調節です。

1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

Kp (比例ゲイン ) の係数

磁束指令 (01.24) (%)

1.000

0
0.000

100
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25.33 Speed controller 
autotune

回転数コン ト ローラのオートチューニング機能を

実行 ( または実行する信号を選択 ) します。 「回転
数コン ト ローラのオートチューニング」 のセク
シ ョ ン (44 ページ ) を参照して ください。
オートチューニングで、 自動的にパラメータ  
25.02 Speed proportional gain、 25.03 Speed 
integration time と  25.37 Mechanical time constant 
を設定します。

オートチューニングのルーテ ィンを実行する必要

条件は、

• モーターのオートチューニング (ID run) が問題
な く終了したこと

• 回転数およびトルクの制限 (パラ メータグルー
プ 30 Limits (制限値 )) が設定されていること

• 回転数フ ィードバックのフ ィルター (パラ メー
タグループ 90 Feedback selection ( フ ィード
バック選択 ))、 回転数偏差のフ ィルタ リング 
(24 Speed reference conditioning (速度指令条
件付け )) およびゼロ回転数 (21 Start/stop mode 
(始動 /停止モード )) が設定されていること、
そして

• ド ライブが始動しており、 回転数制御モードで
運転していること、 です。

警告 ! モーターと機械は、 オートチューニ
ングのルーテ ィン中はトルクおよび回転数

の制限を受けずに動作します。 オート

チューニング機能を実行しても安全なことを確認

して ください！

オートチューニングのルーテ ィンは、 ド ライブを

停止することで中止されます。

0 -> 1 = 回転数コン ト ローラのオートチューニン
グを実行

注意 ：値は自動的に 0 に戻りません。

Off

Off 0。 0
On 1。 1
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

25.34 Speed controller 
autotune mode

回転数コン ト ローラのオートチューニング機能の

制御プリセッ ト を設定します。 この設定は、 トル

ク指令の回転数指令ステップに対する応答に影響

を与えます。

Normal

Smooth 遅いが、 確実な応答を行います。 0
Normal 中間の設定です。 1
Tight 速い応答を行います。 用途によっては、 ゲイン値

が高く なりすぎる場合があります。

2

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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25.37 Mechanical time 
constant

ド ライブと機械の機械時定数です。 回転数コン ト

ローラのオートチューニング機能で決定します。

値は手動で調節可能です。

-

0.00～ 1000.00 
秒

機械時定数です。 10 = 1 秒

25.38 Autotune torque 
step

オートチューニング機能で用いる、 追加トルク値

を設定します。 この値は、 モーターの定格トルク

にスケーリングされます。

オートチューニング機能で用いる トルクは、 トル

ク制限 (パラ メータグループ 30 Limits (制限値 )) 
とモーターの定格トルクの制限を受けることに注

意して ください。

10.00%

0.00～ 100.00% オートチューニングのトルクステップです。 100 = 1%
25.39 Autotune speed 

step
オートチューニングルーティ ンの初期回転数に追

加する回転数の値を設定します。 初期回転数 (
オートチューニングを実行したときの回転数 ) に
このパラ メータの値を加算したものが、 オート

チューニングルーティンでの最高回転数となりま

す。 最高回転数は、 回転数制限 (パラ メータグ
ループ 30 Limits (制限値 )) およびモーターの定格
回転数に制限されます。

この値は、 モーターの定格回転数にスケーリング

されます。

注意 ：各加速ステージの最後に、 モーターの回転

数は計算された最高回転数をわずかに超過しま

す。

10.00%

0.00～ 100.00% オートチューニングの回転数ステップです。 100 = 1%
25.40 Autotune repeat 

times
オートチューニングのルーティン中の加減速サイ

クル数を決定します。 この値を増加させること

で、 オートチューニング機能の精度を向上させ、

より小さな トルクまたは回転数のステップ値を用

いることが可能となります。

10

1～ 10 オートチューニングルーティ ン中のサイクル数で

す。

1 = 1

25.53 Torque prop 
reference

回転数コン ト ローラの比例 (P) 部分の出力を表示
します。 700 ページの制御ブロック図を参照して
ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.0～
30000.0%

回転数コン ト ローラの P 部分の出力です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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25.54 Torque integral 
reference

回転数コン ト ローラの積分 (I) 部分の出力を表示
します。 700 ページの制御ブロック図を参照して
ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.0～
30000.0%

回転数コン ト ローラの I 部分の出力です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

25.55 Torque deriv 
reference

回転数コン ト ローラの微分 (D) 部分の出力を表示
します。 700 ページの制御ブロック図を参照して
ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.0～
30000.0%

回転数コン ト ローラの D 部分の出力です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

25.56 Torque acc 
compensation

加速補償機能の出力を表示します。 700 ページの
制御ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.0～
30000.0%

加速補償機能の出力です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

25.57 Torque reference 
unbalanced

回転数コン ト ローラの加速補償出力を表示しま

す。 700 ページの制御ブロック図を参照して くだ
さい。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-30000.0～
30000.0%

回転数コン ト ローラの加速補償を行った出力で

す。

パラ メータ  
46.03 を参
照

26
26 Torque reference 
chain ( トルク指令チェー
ン )

トルク指令チェーンの設定です。

701 ページおよび 703 ページの制御ブロック図を
参照して ください。

26.01 Torque reference to 
TC

トルクコン ト ローラへの最終トルク指令を % 表示
します。 そしてこの指令は、 動力やトルク、 負荷

等の様々な最終リ ミ ッ ターに従って実行されま

す。

703 ページおよび 704 ページの制御ブロック図を
参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-1600.0～
1600.0%

トルク制御における トルク指令です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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26.02 Torque reference 
used

DTC のコアへ与えられる、 周波数および電圧、 ト
ルク制限に従った後の最終トルク指令 ( モーター
の定格トルクの %) を表示します。
704 ページの制御ブロック図を参照して くださ
い。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-1600.0～
1600.0%

トルク制御における トルク指令です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

26.08 Minimum torque ref 最小トルク指令を設定します。 トルク加減速コン
ト ローラに伝えられる前に、 トルク指令をローカ

ル制限することを許可します。 絶対トルク制限に

ついては、 パラ メータ  30.19 Minimum torque 1 を
参照して ください。

-300.0%

-1000.0～ 0.0% 最小トルク指令です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

26.09 Maximum torque ref 最大トルク指令を設定します。 トルク加減速コン
ト ローラに伝えられる前に、 トルク指令をローカ

ル制限することを許可します。 絶対トルク制限に

ついては、 パラ メータ  30.20 Maximum torque 1 
を参照して ください。

300.0%

0.0～ 1000.0% 最大トルク指令です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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26.11 Torque ref1 source トルク指令ソース 1 を選択します。
このパラ メータと  26.12 Torque ref2 source で、 2 
つの信号ソースを設定します。 26.14 Torque 
ref1/2 selection 
で選択したデジタルソースは 2 つのソースを切り
替えるため、 あるいは 2 点の信号に用いて指令を
導く数学関数 (26.13 Torque ref1 function) と して
使用可能です。

Zero

Zero なし。 0
AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (165 ページを参照 )。 1
AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (168 ページを参照 )。 2
FB A ref1 03.05 FB A reference 1 (118 ページを参照 )。 4
FB A ref2 03.06 FB A reference 2 (118 ページを参照 )。 5
EFB ref1 03.09 EFB reference 1 (119 ページを参照 )。 8
EFB ref2 03.10 EFB reference 2 (119 ページを参照 )。 9
DDCS ctrl ref1 03.11 DDCS controller ref 1 (119 ページを参照 )。 10
DDCS ctrl ref2 03.12 DDCS controller ref 2 (119 ページを参照 )。 11
M/F reference 1 03.13 M/F or D2D ref1 (119 ページを参照 )。 12
M/F reference 2 03.14 M/F or D2D ref2 (119 ページを参照 )。 13
Motor 
potentiometer

22.80 Motor potentiometer ref act ( モーターポテ
ンシ ョ メータの出力 ) です。

15

PID 40.01 Process PID output actual  ( プロセス PID 
コン ト ローラの出力 )。

16

Control panel (ref 
saved)

最後に用いたパネル指令を初期値とする、 コン ト

ロールパネルの指令です。 「コン ト ロールパネル
を外部制御ソースとして使用する」 のセクシ ョ ン 
(21 ページ ) を参照して く ださい。

18

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

26.13

Ref1

26.14

1

0
MUL
SUB
ADD

MIN
MAX

26.11
0

AI
FB

26.12

26.72

26.70

26.71

…

その他

…

0
AI

FB
…

その他

…
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Control panel (ref 
copied)

前の信号または実績値を初期値とする、 コン ト

ロールパネルの指令です。 「コン ト ロールパネル
を外部制御ソースとして使用する」 のセクシ ョ ン 
(21 ページ ) を参照して ください。

19

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

26.12 Torque ref2 source トルク指令ソース 2 を選択します。
この選択、 および指令ソース選択のための図につ

いては、 パラ メータ  26.11 Torque ref1 source を
参照して ください。

Zero

26.13 Torque ref1 function パラメータ  26.11 Torque ref1 source および 26.12 
Torque ref2 source で選んだ指令ソース間の数学
関数を選択します。 26.11 Torque ref1 source の図
を参照して ください。

Ref1

Ref1 26.11 Torque ref1 source の選んだ信号のままでト
ルク指令 1 と して使用します (関数を適用せず )。

0

Add (ref1 + ref2) 指令ソースの合計を トルク指令 1 と して使用しま
す。

1

Sub (ref1 - ref2) 指令ソースの減算 ([26.11 Torque ref1 source] - 
[26.12 Torque ref2 source]) を トルク指令 1 と して
使用します。

2

Mul (ref1 × ref2) 指令ソースの積を トルク指令 1 と して使用しま
す。

3

Min (ref1, ref2) 指令ソースのうち小さいものを トルク指令 1 と し
て使用します。

4

Max (ref1, ref2) 指令ソースのうち大きいものを トルク指令 1 と し
て使用します。

5

26.14 Torque ref1/2 
selection

トルク指令 1 と  2 の選択の設定です。 26.11 
Torque ref1 source の図を参照して ください。
0 = トルク指令 1
1 = トルク指令 2

Torque 
reference 1

Torque reference 1 0。 0
Torque reference 2 1。 1
Follow Ext1/Ext2 
selection

外部制御系統 EXT1 がアクテ ィブなとき、 トルク
指令 1 を使います。 外部制御系統 EXT2 がアク
テ ィブなとき、 トルク指令 2 を使います。
パラ メータ  19.11 Ext1/Ext2 selection も参照して
ください。

2

DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  0) です。

3

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

4

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

5

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

6

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

7

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

8

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

26.15 Load share トルク指令のスケーリング係数を設定します ( ト
ルク指令をこの値で乗算します )。
これにより、 ド ライブが同一の施設の 2 つのモー
ターにそれぞれ適切な量の負荷を共有させつつ、

同じマスタートルク指令を用いることが可能にな

ります。

1.000

-8.000～ 8.000 トルク指令のスケーリング係数です。 1000 = 1
26.16 Torque additive 1 

source
トルク指令の追加 1 の信号を選択します。
注意 ：安全性の観点から、 緊急停止機能がアク

テ ィブな場合は追加は行われません。

701 ページの制御ブロック図を参照して くださ
い。

選択に関しては、 パラ メータ  26.11 Torque ref1 
source をご覧ください。

Zero

26.17 Torque ref filter time トルク指令のローパスフ ィルター時定数を規定し

ます。

0.000 秒

0.000～ 30.000 
s

トルク指令のフ ィルター時定数です。 1000 = 1 秒

26.18 Torque ramp up 
time

トルク指令の加速時間、 すなわち指令がゼロから

モーターの定格トルクに達するまでの時間を規定

します。

0.000 秒

0.000～ 60.000 
s

トルク指令の加減速 ： 100 = 1 秒

26.19 Torque ramp down 
time

トルク指令の減速時間、 すなわち指令がモーター

の定格トルクからゼロになるまでの時間を規定し

ます。

0.000 秒

0.000～ 60.000 
s

トルク指令の減速時間です。 100 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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26.25 Torque additive 2 
source

トルク指令の追加 2 の信号を選択します。
選択した信号から受け取る値は、 運転モードの選

択後にトルクに加算されます。 これにより、 追加

分を回転数およびトルクモードで使用可能になり

ます。

注意 ：安全性の観点から、 緊急停止機能がアク

テ ィブな場合は追加は行われません。

警告 !加算分がパラ メータ  25.11 Speed 
control min torque、 25.12 Speed control 

max torque、 で設定した制限を超過すると、 加減
速停止ができな く なる場合があります。 パラ メー

タ  26.26 Force torque ref add 2 zero 等で、 加減速
停止が必要な際に加算分が減少または除去されて

いることを確認して ください。

703 ページの制御ブロック図を参照して くださ
い。

選択に関しては、 パラ メータ  26.11 Torque ref1 
source をご覧ください。

Zero

26.26 Force torque ref 
add 2 zero

トルク指令の追加 2 (パラメータ  26.25 Torque 
additive 2 source を参照 ) を強制的に 0 にする信
号を選択します。

0 = 通常運転
1 = トルク指令の追加を強制的にゼロにします。

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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26.41 Torque step パラメータ  26.42 Torque step enable で有効に
なったとき、 トルク指令に追加ステップを加えま

す。

注意 ：安全性の観点から、 緊急停止機能がアク

テ ィブな場合はトルクステップを行いません。

警告 ! トルクステップがパラ メータ  25.11 
Speed control min torque、 25.12 Speed 

control max torque、 で設定した制限を超過する
と、 加減速停止ができな く なる場合があります。

パラ メータ  26.42 Torque step enable 等で、 加減
速停止が必要な際にトルクステップが減少または

除去されていることを確認して ください。

0.0%

-300.0～ 300.0% トルクステップです。 パラ メータ  
46.03 を参
照

26.42 Torque step enable トルクステップ (パラメータ  26.41 Torque step で
設定 ) を有効化、 無効化します。

Disable

Disable トルクステップが無効です。 0
Enable トルクステップが有効です。 1

26.51 Oscillation damping パラメータ  26.51～ 26.58 で振動減衰機能を設定
します。 「振動減衰」 セクシ ョ ン (47 ページ ) とブ
ロック図 (703 ページ ) も参照して ください。
このパラ メータで振動減衰アルゴリズムを有効化 
( または有効化する信号を選択 ) します。
1 = 振動減衰アルゴリズムが有効です

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11
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その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

26.52 Oscillation damping 
out enable

振動減衰機能の出力を、 トルク指令にも適用する

かを決定 ( または決定する信号を選択 ) します。
注意 ：振動減衰の出力を有効にする前に、 パラ

メータ  26.53～ 26.57 を調整します。 その後、 入
力信号 (26.53 で選択 ) および出力 (26.58) を監視
し、 補正を適用しても安全なことを確認します。

1 = 振動減衰出力を トルク指令に適用します

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

26.53 Oscillation 
compensation input

振動減衰機能の入力信号を選択します。

注意 ： このパラ メータのランタイムを変更する前

に、 パラ メータ  26.52 で振動減衰出力を無効にし
て ください。 出力を再度有効にする前に、 26.58 
の振る舞いを監視して ください。

Speed error

Speed error 24.01 Used speed reference - フ ィルタ リングを行
わないモーターの回転数です。 注意 ： この設定

は、 V/f 制御モードの場合には利用できません。

0

DC voltage パラメータ  01.11 DC voltage の図を参照して くだ
さい。 ( この値は内部でフ ィルターされます )

1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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26.55 Oscillation damping 
frequency

振動減衰フ ィルターの中心周波数を設定します。

監視信号 (26.53 で選択 ) の振動の秒間ピーク数に
基づき値を設定します。

注意 ： このパラ メータのランタイムを変更する前

に、 パラ メータ  26.52 で振動減衰出力を無効にし
て ください。 出力を再度有効にする前に、 26.58 
の振る舞いを監視して ください。

31.0 Hz

0.1～ 60.0 Hz 振動減衰の中心周波数です。 10 = 1 Hz
26.56 Oscillation damping 

phase
フ ィルター出力の移相を設定します。

注意 ： このパラ メータのランタイムを変更する前

に、 パラ メータ  26.52 で振動減衰出力を無効にし
て ください。 出力を再度有効にする前に、 26.58 
の振る舞いを監視して ください。

180 度

0～ 360 deg 振動減衰機能の出力の移相です。 10 = 1 度
26.57 Oscillation damping 

gain
振動減衰機能の出力のゲインを設定します。 すな

わち、 トルク指令に追加する前のフ ィルターの出

力がどれく らい増幅するかを設定します。

振動ゲインは、 ゲインを変更しても振動減衰を邪

魔しないように、 回転数コン ト ローラゲインに基

いてスケーリングします。

注意 ： このパラ メータのランタイムを変更する前

に、 パラ メータ  26.52 で振動減衰出力を無効にし
て ください。 出力を再度有効にする前に、 26.58 
の振る舞いを監視して ください。

1.0%

0.0～ 100.0% 振動減衰の出力用のゲインの設定です。 10 = 1%
26.58 Oscillation damping 

output
振動減衰機能の出力を表示します。 この値は、 ト

ルク指令に追加します (パラ メータ  26.52 
Oscillation damping out enable で許可します )。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-1600.000～
1600.000%

振動減衰機能の出力です。 10 = 1%

26.70 Torque reference 
act 1

トルク指令ソース 1 (パラメータ  26.11 Torque 
ref1 source で選択 ) の値を表示します。 701 ペー
ジの制御ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-1600.0～
1600.0%

トルク指令ソース 1 の値です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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26.71 Torque reference 
act 2

トルク指令ソース 2 (パラメータ  26.12 Torque 
ref2 source で選択 ) の値を表示します。 701 ペー
ジの制御ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-1600.0～
1600.0%

トルク指令ソース 2 の値です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

26.72 Torque reference 
act 3

パラメータ  26.13 Torque ref1 function ( もしある
場合 ) の関数を適用し、 26.14 Torque ref1/2 
selection で選択した後のトルク指令を表示しま
す。 701 ページの制御ブロック図を参照して くだ
さい。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-1600.0～
1600.0%

選択後のトルク指令です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

26.73 Torque reference 
act 4

指令追加 1 後のトルク指令を表示します。 701 
ページの制御ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-1600.0～
1600.0%

指令追加 1 後のトルク指令です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

26.74 Torque ref ramp out 制限および加減速後のトルク指令です。 701 ペー
ジの制御ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-1600.0～
1600.0%

制限および加減速後のトルク指令です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

26.75 Torque reference 
act 5

制御モード選択後のトルク指令を表示します。

703 ページの制御ブロック図を参照して くださ
い。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-1600.0～
1600.0%

制御モード選択後のトルク指令です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

26.76 Torque reference 
act 6

指令追加 2 後のトルク指令を表示します。 703 
ページの制御ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-1600.0～
1600.0%

指令追加 2 後のトルク指令です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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26.77 Torque ref add A 
actual

トルク指令の追加 2 の信号の値を表示します。
703 ページの制御ブロック図を参照して くださ
い。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-1600.0～
1600.0%

トルク指令の追加 2 です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

26.78 Torque ref add A 
actual

トルク指令に追加する前の、 トルク指令の追加 2 
の値を表示します。 703 ページの制御ブロック図
を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-1600.0～
1600.0%

トルク指令の追加 2 です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

26.81 Rush control gain ラ ッシュコン ト ローラのゲイン項です。 「ラ ッ
シュ制御」 のセクシ ョ ン (48 ページ ) を参照して
ください。

10.0

0.0～ 10000.0 ラ ッシュコン ト ローラのゲイン (0.0 = 無効 ) です。 1 = 1
26.82 Rush control 

integration time
ラ ッシュコン ト ローラの積分時間項です。 2.0 秒

0.0～ 10.0 s ラッシュコントローラの積分時間です (0.0 = 無効 )。 1 = 1 秒
28
28 Frequency reference 
chain (周波数指令チェー
ン )

周波数指令チェーンの設定です。

706 ページおよび 707 ページの制御ブロック図を
参照して ください。

28.01 Frequency ref ramp 
input

加減速前の、 使用した周波数指令を表示します。

707 ページの制御ブロック図を参照して くださ
い。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-500.00～
500.00 Hz

加減速前の周波数指令です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.02 Frequency ref ramp 
output

最終周波数指令 (選択、 制限、 加減速後 ) を表示
します。 707 ページの制御ブロック図を参照して
ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-500.00～
500.00 Hz

最終周波数指令です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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28.11 Frequency ref1 
source

周波数指令ソース 1 を選択します。
このパラ メータと  28.12 Frequency ref2 source 
で、 2 つの信号ソースを設定します。 28.14 
Frequency ref1/2 selection 
で選択したデジタルソースは 2 つのソースを切り
替えるため、 あるいは 2 点の信号に用いて指令を
導く数学関数 (28.13 Frequency ref1 function) と し
て使用可能です。

Zero

Zero なし。 0
AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (165 ページを参照 )。 1
AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (168 ページを参照 )。 2
FB A ref1 03.05 FB A reference 1 (118 ページを参照 )。 4
FB A ref2 03.06 FB A reference 2 (118 ページを参照 )。 5
EFB ref1 03.09 EFB reference 1 (119 ページを参照 )。 8
EFB ref2 03.10 EFB reference 2 (119 ページを参照 )。 9
DDCS ctrl ref1 03.11 DDCS controller ref 1 (119 ページを参照 )。 10
DDCS ctrl ref2 03.12 DDCS controller ref 2 (119 ページを参照 )。 11
M/F reference 1 03.13 M/F or D2D ref1 (119 ページを参照 )。 12
M/F reference 2 03.14 M/F or D2D ref2 (119 ページを参照 )。 13
Motor 
potentiometer

22.80 Motor potentiometer ref act ( モーターポテ
ンシ ョ メータの出力 ) です。

15

PID 40.01 Process PID output actual  ( プロセス PID 
コン ト ローラの出力 )。

16

Control panel (ref 
saved)

最後に用いたパネル指令を初期値とする、 コン ト

ロールパネルの指令です。 「コン ト ロールパネル
を外部制御ソースとして使用する」 のセクシ ョ ン 
(21 ページ ) を参照して ください。

18

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

28.14

1

0

28.13

MUL
SUB
ADD

28.11

28.12

28.92

28.90

28.91

0
AI

FB
…

その他

…

0
AI

FB
…

その他

…

Ref1

MIN
MAX
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Control panel (ref 
copied)

前の信号または実績値を初期値とする、 コン ト

ロールパネルの指令です。 「コン ト ロールパネル
を外部制御ソースとして使用する」 のセクシ ョ ン 
(21 ページ ) を参照して く ださい。

19

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

28.12 Frequency ref2 
source

周波数指令ソース 2 を選択します。
この選択、 および指令ソース選択のための図につ

いては、 パラ メータ  28.11 Frequency ref1 source 
を参照して ください。

Zero

28.13 Frequency ref1 
function

パラメータ  28.11 Frequency ref1 source および 
28.12 Frequency ref2 source で選んだ指令ソース
間の数学関数を選択します。28.11 Frequency ref1 
source の図を参照して ください。

Ref1

Ref1 28.11 Frequency ref1 source の選んだ信号のまま
で周波数指令 1 と して使用します (関数を適用せ
ず )。

0

Add (ref1 + ref2) 指令ソースの合計を周波数指令 1 と して使用しま
す。

1

Sub (ref1 - ref2) 指令ソースの減算 ([28.11 Frequency ref1 source] - 
[28.12 Frequency ref2 source]) を周波数指令 1 と
して使用します。

2

Mul (ref1 × ref2) 指令ソースの積を周波数指令 1 と して使用しま
す。

3

Min (ref1, ref2) 指令ソースのうち小さいほうを周波数指令 1 と し
て使用します。

4

Max (ref1, ref2) 指令ソースのうち大きいほうを周波数指令 1 と し
て使用します。

5

28.14 Frequency ref1/2 
selection

周波数指令 1 と  2 の選択の設定です。 28.11 
Frequency ref1 source の図を参照して ください。
0 = 周波数指令 1
1 = 周波数指令 2

Follow 
Ext1/Ext2 
selection

Frequency 
reference 1

0。 0

Frequency 
reference 2

1。 1

Follow Ext1/Ext2 
selection

外部制御系統 EXT1 がアクテ ィブなとき、 周波数
指令 1 を使います。 外部制御系統 EXT2 がアク
テ ィブなとき、 周波数指令 2 を使います。
パラ メータ  19.11 Ext1/Ext2 selection も参照して
ください。

2

DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  0) です。

3

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

4

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

5

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

6

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

7

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

8

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

28.21 Constant frequency 
function

多段周波数の選択方法と、 多段周波数時に回転方

向の信号を考慮するかを決定します。

0000b

0000b～ 0011b 多段周波数設定ワードです。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 情報
0 Constant freq 

mode
1 = 一括 ：パラ メータ  28.22、 28.23、 28.24 の設定した 3 つ
のソースを用いて、 7 つの多段周波数から選択可能です。
0 = 個別 ：パラ メータ  28.22、 28.23、 28.24 で設定したソー
スで、 多段周波数 1、 2、 3 を別々に実行可能です。 対立す
る場合は、 周波数の数字がより小さい多段周波数が優先さ

れます。
1 Direction 

enable
1 = 始動時回転方向 ：多段周波数の運転方向を決定するに
は、 多段周波数設定 (パラメータ  28.26～ 28.32) の符号に、
回転方向信号 (順回転 ： +1、 逆回転 ：- 1) を乗算します。
28.26～ 28.32 の値が全て正の場合、 これにより ド ライブは 
14 (順回転 7、 逆回転 7) の多段周波数を効果的にもつこと
になります。

警告 ：回転方向信号が逆回転で、 アクテ ィブな多段周

波数が負の場合、 ド ライブは順回転で運転します。

0 = パラメータによります。 多段周波数の回転方向は、 多段
速度設定の符号により決定します (パラ メータ  28.26～
28.32)。
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28.22 Constant frequency 
sel1

パラメータ  28.21 Constant frequency function の
ビッ ト  0 が 0 (個別 ) の場合、 多段周波数 1 を実
行するソースを選択します。

パラ メータ 28.21 Constant frequency function の
ビッ ト  0 が 1 (一括 ) の場合、 このパラメータ と
パラ メータ  28.23 Constant frequency sel2 および 
28.24 Constant frequency sel3 は、 多段周波数を
以下のように実行する 3 つのソースを選択しま
す。

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

パラメータ  
28.22 により
設定された

ソース

パラメータ  
28.23 により
設定された

ソース

パラメータ  
28.24 により
設定された

ソース

アクテ ィブな多段周波

数

0 0 0 なし

1 0 0 多段周波数 1
0 1 0 多段周波数 2
1 1 0 多段周波数 3
0 0 1 多段周波数 4
1 0 1 多段周波数 5
0 1 1 多段周波数 6
1 1 1 多段周波数 7
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28.23 Constant frequency 
sel2

パラメータ  28.21 Constant frequency function の
ビッ ト  0 が 0 (個別 ) の場合、 多段周波数 2 を実
行するソースを選択します。

パラ メータ  28.21 Constant frequency function の
ビッ ト  0 が 1 (一括 ) の場合、 このパラメータお
よびパラ メータ   28.22 Constant frequency sel1 と  
28.24 Constant frequency sel3 は、 多段周波数を
アクテ ィブにするための 3 つのソースを選択しま
す。 パラ メータ  28.22 Constant frequency sel1 の
表を参照して く ださい。

選択に関しては、 パラ メータ  28.22 Constant 
frequency sel1 をご覧ください。

Not selected

28.24 Constant frequency 
sel3

パラメータ  28.21 Constant frequency function の
ビッ ト  0 が 0 (個別 ) の場合、 多段周波数 3 を実
行するソースを選択します。

パラ メータ  28.21 Constant frequency function の
ビッ ト  0 が 1 (一括 ) の場合、 このパラメータお
よびパラ メータ   28.22 Constant frequency sel1 と  
28.23 Constant frequency sel2 は、 多段周波数を
アクテ ィブにするための 3 つのソースを選択しま
す。 パラ メータ  28.22 Constant frequency sel1 の
表を参照して く ださい。

選択に関しては、 パラ メータ  28.22 Constant 
frequency sel1 をご覧ください。

Not selected

28.26 Constant frequency 
1

多段周波数 1 (多段周波数 1 を選択した場合に
モーターが回転する周波数 ) を設定します。

0.00 Hz

-500.00～
500.00 Hz

多段周波数 1 です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.27 Constant frequency 
2

多段周波数 2 を設定します。 0.00 Hz

-500.00～
500.00 Hz

多段周波数 2 です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.28 Constant frequency 
3

多段周波数 3 を設定します。 0.00 Hz

-500.00～
500.00 Hz

多段周波数 3 です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.29 Constant frequency 
4

多段周波数 4 を設定します。 0.00 Hz

-500.00～
500.00 Hz

多段周波数 4 です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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28.30 Constant frequency 
5

多段周波数 5 を設定します。 0.00 Hz

-500.00～
500.00 Hz

多段周波数 5 です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.31 Constant frequency 
6

多段周波数 6 を設定します。 0.00 Hz

-500.00～
500.00 Hz

多段周波数 6 です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.32 Constant frequency 
7

多段周波数 7 を設定します。 0.00 Hz

-500.00～
500.00 Hz

多段周波数 7 です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.41 Frequency ref safe 以下のような監視機能で用いる安全周波数指令値

を設定します

• 12.03 AI supervision function
• 49.05 Communication loss action
• 50.02 FBA A comm loss func
• 50.32 FBA B comm loss func
• 58.14 Communication loss action。

0.00 Hz

-500.00～
500.00 Hz

安全周波数指令です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.51 Critical frequency 
function

危険周波数機能を有効化 /無効化します。 指定し
た回転数域を両回転方向で有効にするかを決定し

ます。

「危険回転数 /周波数」 のセクシ ョ ン (43 ページ ) 
も参照して ください。

0000b

0000b～ 0011b 危険周波数設定ワードです。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 情報

0 Enable 1 =有効。 危険周波数を有効にします。
0 = 無効。 危険周波数を無効にします。

1 Sign mode 1 = パラメータによります。 パラ メータ  28.52～ 28.57 の正
負を考慮します。

0 = 絶対値です。 パラ メータ  28.52～ 28.57 を絶対値として
扱います。 どちらの回転方向でも回転数域が有効です。
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28.52 Critical frequency 1 
low

危険周波数域 1 の下限を設定します。
注意 ： この値は 28.53 Critical frequency 1 high 以
下でなければいけません。

0.00 Hz

-500.00～
500.00 Hz

危険周波数 1 の下限です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.53 Critical frequency 1 
high

危険周波数域 1 の上限を設定します。
注意 ： この値は 28.52 Critical frequency 1 low 以
上でなければいけません。

0.00 Hz

-500.00～
500.00 Hz

危険周波数 1 の上限です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.54 Critical frequency 2 
low

危険周波数域 2 の下限を設定します。
注意 ： この値は 28.55 Critical frequency 2 high 以
下でなければいけません。

0.00 Hz

-500.00～
500.00 Hz

危険周波数 2 の下限です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.55 Critical frequency 2 
high

危険周波数域 2 の上限を設定します。
注意 ： この値は 28.54 Critical frequency 2 low 以
上でなければいけません。

0.00 Hz

-500.00～
500.00 Hz

危険周波数 2 の上限です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.56 Critical frequency 3 
low

危険周波数域 3 の下限を設定します。
注意 ： この値は 28.57 Critical frequency 3 high 以
下でなければいけません。

0.00 Hz

-500.00～
500.00 Hz

危険周波数 3 の下限です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.57 Critical frequency 3 
high

危険周波数域 3 の上限を設定します。
注意 ： この値は 28.56 Critical frequency 3 low 以
上でなければいけません。

0.00 Hz

-500.00～
500.00 Hz

危険周波数 3 の上限です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.71 Freq ramp set 
selection

パラメータ  28.72～ 28.75 の設定した加減速時間 
2 セッ ト間を切り替えるソースを選択します。
0 = 加速時間 1 および減速時間 1 がアクテ ィブで
す

1 = 加速時間 2 および減速時間 2 がアクテ ィブで
す

Acc/Dec 
time 1

Acc/Dec time 1 0。 0

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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Acc/Dec time 2 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

28.72 Freq acceleration 
time 1

周波数が、 ゼロからパラ メータで定めた周波数 
46.02 Frequency scaling (パラメータ  30.14 
Maximum frequency ではな く  ) に到達するまでに
かかる時間を加速時間 1 と定義します。
定めた加速度より速く指令が上昇している場合、

モーターはこの加速度に従います。

定めた加速度より遅く指令が増加している場合、

モーター周波数はこの指令に従います。

設定した加速時間が短すぎた場合、 ド ライブは自

動的に加速を長引かせることでド ライブのトルク

制限を超えるのを防ぎます。

20.000 秒

0.000～
1800.000 s

加速時間 1 です。 10 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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28.73 Freq deceleration 
time 1

回転数がパラメータ  46.02 Frequency scaling (パ
ラ メータ  30.14 Maximum frequency ではな く  ) で
定めた回転数からゼロになるまでにかかる時間を

減速時間 1 と定義します。
減速時間が短すぎる懸念がある場合は、 直流過電

圧制御がオンであることを確認して ください (パ
ラ メータ  30.30 Overvoltage control)。
注意 ：大きい慣性モーメン ト を生むための短い減

速時間が必要な場合は、 ブレーキチ ョ ッパやブ

レーキ抵抗器のようなブレーキ装置をド ライブに

備え付けて ください。

20.000 秒

0.000～
1800.000 s

減速時間 1 です。 10 = 1 秒

28.74 Freq acceleration 
time 2

加速時間 2 を設定します。パラ メータ  28.72 Freq 
acceleration time 1 を参照して ください。

60.000 秒

0.000～
1800.000 s

加速時間 2 です。 10 = 1 秒

28.75 Freq deceleration 
time 2

減速時間 2 を設定します。パラ メータ  28.73 Freq 
deceleration time 1 を参照して ください。

60.000 秒

0.000～
1800.000 s

減速時間 2 です。 10 = 1 秒

28.76 Freq ramp in zero 
source

周波数指令をゼロに強制するソースを選択しま

す。

0 = 周波数指令をゼロに強制します
1 = 通常運転

Inactive

Active 0。 0
Inactive 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

28.77 Freq ramp hold 周波数加減速ジェネレータの出力を強制的に実際

の周波数の値にする信号を選択します。

0 = 加減速出力を強制的に実際の周波数にします
1 = 通常運転

Inactive

Active 0。 0
Inactive 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

28.78 Freq ramp output 
balancing

回転数の加減速バランス維持指令を設定します。

パラ メータ  28.79 Freq ramp out balancing enable 
でバランス維持機能を有効にした際に、 加減速

ジェネレータの出力を強制的にこの値にします。

0.00 Hz

-500.00～
500.00 Hz

周波数の加減速バランスの指令です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.79 Freq ramp out 
balancing enable

回転数の加減速バランスを有効または無効にする

ソースを選択します。 パラ メータ  28.78 Freq 
ramp output balancing を参照して ください。
0 = 無効
1 =有効

Not selected

Not selected 0。
Selected 1。
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

28.90 Frequency ref act 1 周波数指令ソース 1 (パラメータ  28.11 Frequency 
ref1 source で選択 ) の値を表示します。 706 ペー
ジの制御ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-500.00～
500.00 Hz

周波数指令ソース 1 の値です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.91 Frequency ref act 2 周波数指令ソース 2 (パラメータ  28.12 Frequency 
ref2 source で選択 ) の値を表示します。 706 ペー
ジの制御ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-500.00～
500.00 Hz

周波数指令ソース 2 の値です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.92 Frequency ref act 3 パラメータ  28.13Frequency ref1 function  ( もしあ
る場合 ) の関数を適用し、 28.14 Frequency ref1/2 
selection で選択した後の周波数指令を表示しま
す。 706 ページの制御ブロック図を参照して くだ
さい。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-500.00～
500.00 Hz

選択後の周波数指令です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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28.96 Frequency ref act 7 多段周波数やコン ト ロールパネル指令等を用いた

後の周波数指令を表示します。 706 ページの制御
ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-500.00～
500.00 Hz

周波数指令 7 です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

28.97 Frequency ref 
unlimited

危険周波数を適用後、 そして加減速および制限前

の周波数指令を表示します。 707 ページの制御ブ
ロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-500.00～
500.00 Hz

加減速と制限前の周波数指令です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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30
30 Limits (制限値 ) ド ライブの運転制限です。

30.01 Limit word 1 制限ワード  1 を表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh 制限ワード  1 です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 Torq lim 1 = ド ライブのトルクはモーター制御により制限されてい
るか (低電圧制御、 電流制御、 位相角制御、 同期外れ制御
)、 またはパラメータの定める トルク制限により制限され
ています。

1 Spd ctl tlim min 1 = 回転数コン ト ローラ出力は 25.11 により制限されてい
ます Speed control min torque

2 Spd ctl tlim 
max

1 = 回転数コン ト ローラ出力は 25.12 により制限されてい
ます Speed control max torque

3 Torq ref max 1 = トルク指令の加減速入力は、 26.09 Maximum torque 
ref または、 30.25 Maximum torque sel、 30.26 Power 
motoring limit、 30.27 Power generating limit の信号によっ
て制限されます。 704 ページの図を参照して ください。

4 Torq ref min 1 = トルク指令の加減速入力は、26.08 Minimum torque ref 
または、30.18 Minimum torque sel、30.26 Power motoring 
limit、 30.27 Power generating limit の信号によって制限さ
れます。 704 ページの図を参照して ください。

5 Tlim max 
speed

1 = 最高回転数制限 (30.12 Maximum speed) のため、 トル
ク指令はラッシュ制御により制限されています

6 Tlim min speed 1 = 最低回転数制限 (30.11 Minimum speed) のため、 トル
ク指令はラッシュ制御により制限されています

7 Max speed ref 
lim

1 = 回転数指令は 30.12 により制限されています 
Maximum speed

8 Min speed ref 
lim

1 = 回転数指令は 30.11 により制限されています Minimum 
speed

9 Max freq ref lim 1 = 周波数指令は 30.14 により制限されています 
Maximum frequency

10 Min freq ref lim 1 = 周波数指令は 30.13 により制限されています Minimum 
frequency

11 Reserved (予備 )
12 Sw freq ref lim 1 = スイッチング周波数の制限により、 要求した出力周波

数が得られません (例えば出力フ ィルタ リングまたは 
ATEX 関連の保護により )。

13～
15

Reserved (予備 )
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30.02 Torque limit status トルク制限のステータスワードを表示します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh トルク制限のステータスワードです。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 低電圧 *1 = DC リンク回路が低電圧
1 過電圧 *1 = DC リンク回路が過電圧
2 Minimum 

torque
*1 = トルクは 30.26 Power motoring limit、 30.27 Power 
generating limit または 30.18 Minimum torque sel により制
限されています 704 ページの図を参照して く ださい。

3 Maximum 
torque

*1 = トルクは 30.26 Power motoring limit、 30.27 Power 
generating limit または 30.25 Maximum torque sel により
制限されています 704 ページの図を参照して ください。

4 Internal current 1 = インバータ電流制限 ( ビッ ト  8～ 11 で識別 ) がアク
テ ィブです

5 Load angle (永久磁石モーターおよびリラクタンス型同期電動機のみ
)
1 = 位相角制限がアクテ ィブです。 すなわち、 モーターは
これ以上トルクを発生させられません

6 Motor pullout (非同期モーターのみ )
1 = モーターの同期外れ制限がアクテ ィブです。 すなわち、
モーターはこれ以上トルクを発生させられません

7 Reserved (予備 )
8 Thermal 1 = 主回路の温度制限により入力電流が制限されています
9 Max current *1 = 最大出力電流 (IMAX) が制限されています
10 User current *1 = 出力電流が 30.17 により制限されています Maximum 

current
11 Thermal IGBT *1 = 出力電流は、 計算された熱電流の値により制限されて

います

12 IGBT 
overtemperatur
e (IGBT 過熱 )

*1 = 出力電流は、 推定 IGBT 温度により制限されています

13 IGBT overload 
(IGBT 過負荷 )

*1 = 出力電流は、 IGBT 接合部～ケース温度により制限さ
れています

14～
15

Reserved (予備 )

* ビッ ト  0～ 3 のうち一つ、 およびビッ ト  9～ 13 のうち一つのみが同時にオンに
なることができます。 一般的にこのビッ トは、 最初に超えた制限値を示します。
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30.11 Minimum speed 最小許容回転数を設定します。

警告 !値は 30.12 Maximum speed を超えて
はいけません。

警告 !周波数制御モードでは、 この制限は
効果を及ぼしません。 周波数制御を用いる

際は、 周波数制限 (30.13  および 30.14) が
適切に設定されていることを確認して ください。

警告 ! マスター ・ フォロワー設定では、 最
高および最低回転数制限をフォロワード ラ

イブと同じ符号で設定しないで く ださい。

「マスター ・ フォロワー機能」 のセクシ ョ ン (31 
ページ ) を参照して ください。

-1500.00 
rpm; 
-1800.00 rp
m (95.20 b0)

-30000.00～
30000.00 rpm

許容最低回転数です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

30.12 Maximum speed 最大許容回転数を設定します。

警告 !値は 30.11 Minimum speed を下回っ
てはいけません。

警告 !周波数制御モードでは、 この制限は
効果を及ぼしません。 周波数制御を用いる

際は、 周波数制限 (30.13  および 30.14) が
適切に設定されていることを確認して ください。

警告 ! マスター ・ フォロワー設定では、 最
高および最低回転数制限をフォロワード ラ

イブと同じ符号で設定しないで く ださい。

「マスター ・ フォロワー機能」 のセクシ ョ ン (31 
ページ ) を参照して ください。

1500.00 
rpm; 
1800.00 rpm 
(95.20 b0)

-30000.00～
30000.00 rpm

最大回転数です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

30.13 Minimum frequency 最低許容周波数を設定します。

警告 !値は 30.14 Maximum frequency を超
えてはいけません。

警告 ! この制限は、 周波数制御モードでの
み有効です。

-50.00 Hz; 
-60.00 Hz 
(95.20 b0)

-500.00～
500.00 Hz

最低周波数です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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30.14 Maximum 
frequency

最高許容周波数を設定します。

警告 !値は 30.13 Minimum frequency を下
回ってはいけません。

警告 ! この制限は、 周波数制御モードでの
み有効です。

50.00 Hz; 
60.00 Hz 
(95.20 b0)

-500.00～
500.00 Hz

最高周波数です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

30.15 Maximum start 
current enable

始動のための一時的なモーター電流制限は、 この

パラメータ と  30.16 Maximum start current で設定
します。

このパラ メータを Enable に設定すると、 ド ライ
ブは 30.16 Maximum start current で設定した始動
電流制限に従います。 この制限は、 (非同期誘導
電動機の ) 初期励磁後または (永久磁石モーター
の ) 磁極位置検出後に 2 秒間有効になりますが、
7 秒間に 1 度までしか有効になりません。 それ以
外では 30.17 Maximum current で設定した制限が
有効になります。

注意 ：全体的な制限より高い始動電流が使用でき

るかは、 ド ライブハードウェアによって決まりま

す。

Disable

Disable 始動電流制限が無効です。 0
Enable 始動電流制限が有効です。 1

30.16 Maximum start 
current

パラメータ  30.15 Maximum start current enable で
有効にした最大始動電流を設定します。

-

0.00～ 30000.00 
A

最大始動電流です。 1 = 1 A

30.17 Maximum current モーターの最高許容電流を設定します。 0.00 A

0.00～ 30000.00 
A

モーターの最大電流です。 1 = 1 A
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30.18 Minimum torque sel あらかじめ設定した、 2 つの異なる最小トルク制
限を切り替える信号を選択します。

0 = 30.19 で設定した最小トルク制限がアクテ ィブ
です

1 = 30.21 で選択した最小トルク制限がアクテ ィブ
です

ユーザーはトルク制限を 2 セッ ト設定し、 デジタ
ル入力をはじめとするバイナリー信号を用いて

セッ ト間で切り替えることができます。 最小制限

の選択 (30.18) は、 最大制限の選択 (30.25) に影響
を受けません。

制限の最初のセッ トはパラ メータ  30.19 および 
30.20 で設定します。 2 つ目のセッ トは、 最小制
限  (30.21) および最大制限 (30.22) の選択パラ
メータで決まり、 選択可能なアナログソース ( ア
ナログ入力等 ) を使用することができます。

注意 ： ユーザー設定の制限に加え、 トルクは他の

制限を受ける場合があります (動力制限等 )。 704 
ページのブロック図も参照して ください。

Minimum 
torque 1

Minimum torque 1 0 (30.19 で設定した最小トルク制限がアクテ ィブ
です )。

0

Minimum torque 2 
source

1 (30.21 で選択した最小トルク制限がアクテ ィブ
です )。

1

DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  0) です。

2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

30.21

ユーザー設定の最

小トルク制限

0
AI1
AI2
PID

30.23
その他

0
AI1
AI2
PID

30.24
その他

30.19

30.22

30.18

0

1

30.20

30.25

0

1

ユーザー設定の最

大トルク制限
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DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

30.19 Minimum torque 1 ド ライブの最小トルク制限を設定します ( モー
ターの定格トルクの % 表示 )。 パラ メータ 30.18 
Minimum torque sel の図を参照して ください。
この制限は以下の場合に有効となります

• 30.18 Minimum torque sel で選択した信号が 0 
か、 または

• 30.18 が Minimum torque 1 に設定されていると
き

-300.0%

-1600.0～ 0.0% 最小トルク制限 1 です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

30.20 Maximum torque 1 ド ライブの最大トルク制限を設定します ( モー
ターの定格トルクの % 表示 )。 パラ メータ 30.18 
Minimum torque sel の図を参照して ください。
この制限は以下の場合に有効となります

• 30.25 Maximum torque sel で選択した信号が 0 
か、 または

• 30.25 が Maximum torque 1 に設定されている
とき

300.0%

0.0～ 1600.0% 最大トルク  1 です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

30.21 Minimum torque 2 
source

パラメータ

• 30.18 Minimum torque sel で選択した信号が 1 
か、 または

• 30.18 が Minimum torque 2 source に設定され
ているとき

30.18 Minimum torque sel の図を参照して くださ
い。

注意 ：選択したソースから受け取った正の値は、

全て反転します。

Minimum 
torque 2

Zero なし。 0

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16



パラメータ    315
AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (165 ページを参照 )。 1
AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (168 ページを参照 )。 2
PID 40.01 Process PID output actual  ( プロセス PID 

コン ト ローラの出力 )。
5

Minimum torque 2 30.23 Minimum torque 2 です。 6
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

30.22 Maximum torque 2 
source

以下の場合のドライブの最大トルク制限のソース

を設定します ( モーターの定格トルクの % 表示 )
• 30.25 Maximum torque sel で選択した信号が 1 
か、 または

• 30.25 が Maximum torque 2 source に設定され
ているとき

30.18 Minimum torque sel の図を参照して くださ
い。

注意 ：選択したソースから受け取った負の値は、

全て反転します。

Maximum 
torque 2

Zero なし。 0
AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (165 ページを参照 )。 1
AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (168 ページを参照 )。 2
PID 40.01 Process PID output actual  ( プロセス PID 

コン ト ローラの出力 )。
5

Maximum torque 2 30.24 Maximum torque 2 です。 6
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

30.23 Minimum torque 2 以下の場合でのドライブの最小トルク制限を設定

します ( モーターの定格トルクの % 表示 )
• パラメータ  30.18 Minimum torque sel で選択し
た信号が 1 および

• 30.21 が Minimum torque 2 に設定されていると
き。

30.18 Minimum torque sel の図を参照して くださ
い。

-300.0%

-1600.0～ 0.0% 最小トルク制限 2 です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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30.24 Maximum torque 2 以下の場合でのドライブの最大トルク制限を設定

します ( モーターの定格トルクの % 表示 )
• パラメータ  30.25 Maximum torque sel で選択し
た信号が 1 および

• 30.22 が Maximum torque 2 に設定されている
とき

30.18 Minimum torque sel の図を参照して くださ
い。

300.0%

0.0～ 1600.0% 最大トルク制限 2 です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

30.25 Maximum torque 
sel

2 つの異なる最大トルク制限を切り替える信号を
選択します。

0 = 30.20 で設定した最大トルク制限 1 がアク
テ ィブです

1 = 30.22 で選択した最大トルク制限がアクテ ィブ
です

パラメータ  30.18 Minimum torque sel も参照して
ください。

Maximum 
torque 1

Maximum torque 1 0。 0
Maximum torque 2 
source

1。 1

DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  0) です。

2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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30.26 Power motoring 
limit

モーターモード、 すなわち動力がモーターから機

械に伝えられている際のシャフ トの最大出力を設

定します。 値はモーターの定格出力に対するパー

セン トで表されます。

300.00%

0.00～ 600.00% モーターモードでのシャフ トの最大出力です。 1 = 1%
30.27 Power generating 

limit
発電モード、 すなわち動力が機械からモーターに

伝えられている際のシャフ トの最大出力を設定し

ます。 値はモーターの定格出力に対するパーセン

トで表されます。

-300.00%

-600.00～ 0.00% 発電モードでのシャフ トの最大出力です。 1 = 1%
30.30 Overvoltage control 中間 DC リンクの過電圧制御を有効にします。 大

きな慣性荷重に急速なブレーキングを行う と、 電

圧が過電圧制御制限まで上昇します。 直流電圧が

この制限値を超えることを避けるため、 過電圧コ

ン ト ローラが自動的にブレーキングトルクを下げ

ます。

注意 ： ド ライブにブレーキチ ョ ッパおよび抵抗

器、 または回生整流ユニッ トがある場合、 このコ

ン ト ローラを無効にする必要があります。

Enable

Disable 過電圧制御無効。 0
Enable 過電圧制御有効。 1

30.31 Undervoltage 
control

中間 DC リンクの低電圧制御を有効にします。 入
力電力の喪失により直流電圧が低下すると、 電圧

を下限より高く保つため、 低電圧コン ト ローラが

自動的にモーターのトルクを下げます。 モーター

のトルクを下げることで荷重の慣性がドライブに

電力を回生し、 DC リンクを充電された状態にし、
モーターがフリーラン停止するまで低電圧ト リ ッ

プを防ぎます。 これにより、 遠心分離機やファン

のような慣性の大きいシステムで、 瞬時停電補償

機能を実現します。

Enable

Disable 低電圧制御無効。 0
Enable 低電圧制御有効。 1

31
31 Fault functions (重故
障に関する機能 )

外部イベン トの設定および、 重故障状況でのド ライブの
動作を選択します。

31.01 External event 1 
source

外部イベン ト  1 の信号を設定します。
パラ メータ  31.02 External event 1 type も参照し
て ください。

0 = ト リガイベン ト
1 = 通常運転

Inactive 
(true); DI6 
(95.20 b8)

Active (false) 0。 0
Inactive (true) 1。 1
DIIL DIIL 入力 (10.02 DI delayed status、 ビッ ト  15)。 2

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  0) です。

3

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

4

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

5

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

6

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

7

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

8

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

11

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

12

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

31.02 External event 1 
type

外部イベン ト  1 の種類を選択します。 Fault 
(95.20 b8)

Fault 外部イベン トにより重故障が生成されます。 0
Warning 外部イベン トが警報を生成します。 1
Warning/Fault ド ライブが変調すると、 外部イベン トが重故障を

生成します。 それ以外の場合は、 イベン トは警報

を生成します。

3

31.03 External event 2 
source

外部イベン ト  2 の信号を設定します。 パラ メータ  
31.04 External event 2 type も参照して ください。
選択については、パラ メータ  31.01 External event 
1 source を参照して ください。

Inactive 
(true); DIIL 
(95.20 b5)

31.04 External event 2 
type

外部イベン ト  2 の種類を選択します。

重故障 外部イベン トにより重故障が生成されます。 0
Warning 外部イベン トが警報を生成します。 1
Warning/Fault ド ライブが変調すると、 外部イベン トが重故障を

生成します。 それ以外の場合は、 イベン トは警報

を生成します。

3

31.05 External event 3 
source

外部イベン ト  3 の信号を設定します。 パラ メータ  
31.06 External event 3 type も参照して ください。
選択については、パラ メータ  31.01 External event 
1 source を参照して ください。

Inactive 
(true)

31.06 External event 3 
type

外部イベン ト  3 の種類を選択します。

重故障 外部イベン トにより重故障が生成されます。 0
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パラメータ    319
Warning 外部イベン トが警報を生成します。 1
Warning/Fault ド ライブが変調すると、 外部イベン トが重故障を

生成します。 それ以外の場合は、 イベン トは警報

を生成します。

3

31.07 External event 4 
source

外部イベン ト  4 の信号を設定します。 パラ メータ  
31.08 External event 4 type も参照して ください。
選択については、パラ メータ  31.01 External event 
1 source を参照して ください。

Inactive 
(true)

31.08 External event 4 
type

外部イベン ト  4 の種類を選択します。

重故障 外部イベン トにより重故障が生成されます。 0
Warning 外部イベン トが警報を生成します。 1
Warning/Fault ド ライブが変調すると、 外部イベン トが重故障を

生成します。 それ以外の場合は、 イベン トは警報

を生成します。

3

31.09 External event 5 
source

外部イベン ト  5 の信号を設定します。 パラ メータ  
31.10 External event 5 type も参照して ください。
選択については、パラ メータ  31.01 External event 
1 source を参照して ください。

Inactive 
(true)

31.10 External event 5 
type

外部イベン ト  5 の種類を選択します。

重故障 外部イベン トにより重故障が生成されます。 0
Warning 外部イベン トが警報を生成します。 1
Warning/Fault ド ライブが変調すると、 外部イベン トが重故障を

生成します。 それ以外の場合は、 イベン トは警報

を生成します。

3

31.11 Fault reset 
selection

外部重故障リセッ ト信号のソースを選択します。

現在の制御系統 (EXT1/EXT2/ ローカル ) でアク
テ ィブな信号でない場合も、 この信号に従いま

す。

( アクテ ィブな信号からのリセッ トは、 このパラ
メータに関係な く行われます )
0 -> 1 = リセッ ト

DI3

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

FBA A MCW bit 7 フ ィールドバスインターフェイス A から受信した
コン ト ロールワードのビッ ト  7 です。

30

EFB MCW bit 7 内蔵フ ィールドバスインターフェイスから受信し

たコン ト ロールワードのビッ ト  7 です。
32

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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31.12 Autoreset selection 自動リセッ トする重故障を選択します。 パラ メー

タは、 各ビッ トごとに異なるエラータイプに対応

している 16 ビッ トのワードです。 ビッ トが 1 に
設定されると、 そのビッ トに対応するエラーが必

ず自動リセッ ト されます。

この数と リセッ ト試行の間隔は、 パラ メータ  
31.14～ 31.16 で設定します。

警告 !機能をアクテ ィブ化する前に、 危険
が生じないことを確認して ください。 この

機能はドライブを自動的にリセッ ト し、 重故障後

も動作を続行します。

注意 ：

• 自動リセッ ト機能は、 外部制御でのみ行えま
す。 「ローカル制御 vs. 外部制御」 のセクシ ョ ン 
( 20ページ ) をご覧ください。

• セーフ トルクオフ  (STO) 機能に関する重故障
は、 自動的にリセッ ト されません。

この 2 進数は以下の重故障を示します。

0000h

0000h～ FFFFh 自動リセッ ト設定ワードです。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 重故障
0 過電流

1 過電圧

2 低電圧

3 AI 監視重故障
4 整流ユニッ ト

5～ 7 Reserved (予備 )
8 アプリケーシ ョ ンの重故障 1 ( アプリケーシ ョ ンプログラムで設定 )
9 アプリケーシ ョ ンの重故障 2 ( アプリケーシ ョ ンプログラムで設定 )
10 選択可能な重故障 (パラメータ  31.13 User selectable fault を参照 )
11 外部重故障 1 (パラメータ  31.01 External event 1 source により選択され

たソースから )
12 外部重故障 2 (パラメータ  31.03 External event 2 source により選択され

たソースから )
13 外部重故障 3 (パラメータ  31.05 External event 3 source により選択され

たソースから )
14 外部重故障 4 (パラメータ  31.07 External event 4 source により選択され

たソースから )
15 外部重故障 5 (パラメータ  31.09 External event 5 source により選択され

たソースから )
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31.13 User selectable 
fault

パラメータ  31.12 Autoreset selection、 ビッ ト  10 
で自動的にリセッ トできる重故障を設定します。

重故障は 「重故障追跡」 の章 (635 ページ ) に一覧
表示されています。

0000h

0000h～ FFFFh 重故障コードです。 10 = 1
31.14 Number of trials 31.15 Total trials time で設定した時間内に許され

るド ライブの自動リセッ トの最大試行数を決定し

ます。

重故障が解決しない場合は、 31.16 Delay time で
設定した間隔を置いて、 続けてリセッ トの試行が

行われます。

自動でリセッ トする重故障は、 31.12 Autoreset 
selection で設定します。

0

0～ 5 自動リセッ ト回数です。 -
31.15 Total trials time 重故障の自動リセッ トの時間窓を設定します。 こ

の時間窓の中で可能な最大試行数を、 31.14 
Number of trials で設定します。
注意 ：重故障の状態がリセッ トできない場合は、

リセッ トの各試行がイベン ト を生成し、 新しい時

間窓が開始します。 実際に指定した間隔 (31.14) 
中のリセッ トの回数 (31.16) が 31.15 の値より長
く なると、 原因が取り除かれるまでドライブは重

故障のリセッ トの試行を続行します。

30.0 秒

1.0～ 600.0 s 自動リセッ ト時間です。 10 = 1 秒
31.16 Delay time 重故障 ( またはその前のリセッ トの試行 ) 後、 自

動リセッ トするまでにド ライブが待つ時間を設定

します。 パラ メータ  31.12 Autoreset selection を
参照。

0.0 秒

0.0～ 120.0 s 自動リセッ ト遅れ時間です。 10 = 1 秒
31.19 Motor phase loss モーターの欠相を探知したときのド ライブの反応

を選択します。

Fault

No action 何も行いません。 0
Fault ド ライブは 3381Output phase loss (出力電源の欠

相 ) の重故障により ト リ ップします。
1

31.20 Earth fault 地絡故障または電流不平衡がモーターやモーター

ケーブルで検知された場合、 ド ライブがどう反応

するかを選択します。

Fault

No action 何も行いません。 0
Warning ド ライブは A2B3 Earth leakage (漏電 ) 警報を生

成します。

1

Fault ド ライブは 2330Earth leakage (漏電 ) の重故障に
より ト リ ップします。

2

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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31.21 Supply phase loss 電源の欠相を探知したときのド ライブの反応を選

択します。

Fault

No action 何も行いません。 0
Fault ド ライブは 3130Input phase loss (入力電源の欠

相 ) の重故障により ト リ ップします。
1

31.22 STO indication 
run/stop

1 点または両方のセーフ トルクオフ  (STO) 信号が
オフになるか消失した場合、 どの表示を行うかを

選択します。 これが起こった時にド ライブが運転

しているか停止しているかにより、 表示が異なり

ます。

以下の選択表で、 それぞれの設定での表示を示し

ています。

注意 ：

• このパラメータはセーフ トルクオフ機能自体に
は影響を与えません。 セーフ トルクオフ機能

は、 このパラメータの設定に関係な く作動しま

す。 1 点または両方のセーフ トルクオフ信号が
消失すると、 運転しているド ライブが停止し、

両方のセーフ トルクオフ信号が復元して全ての

重故障がリセッ ト されるまで始動しません。

• 片方のセーフ トルクオフ信号が消失した場合は
常に、 誤動作と解釈されて重故障が生成されま

す。

STO に関する詳細は、 ド ライブのハードウェアマ
ニュアルを参照して ください。

Fault/Fault

Fault/Fault 0

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

入力
表示 (運転中または停止中 )IN1 IN2

0 0 Fault 5091 Safe torque off ( セーフ ト
ルクオフ )

0 1

重故障 5091 Safe torque off ( セーフ
トルクオフ ) および FA81 Safe 

torque off 1 loss ( セーフ トルクオフ
機能 1 なし )

1 0

重故障 5091 Safe torque off ( セーフ
トルクオフ ) および FA82 Safe 

torque off 2 loss ( セーフ トルクオフ
機能 2 なし )

1 1 (通常運転 )



324   パラメータ
Fault/Warning 1
No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

入力 表示

IN1 IN2 運転中 停止中

0 0
Fault 5091 Safe 

torque off ( セーフ
トルクオフ )

警報 A5A0 Safe 
torque off ( セーフ
トルクオフ )

0 1

重故障 5091 Safe 
torque off ( セーフ
トルクオフ ) およ
び FA81 Safe 

torque off 1 loss (
セーフ トルクオフ
機能 1 なし )

警報 A5A0 Safe 
torque off ( セーフ
トルクオフ ) およ
び重故障  FA81 

Safe torque off 1 
loss ( セーフ トル
クオフ機能 1 なし

)

1 0

重故障 5091 Safe 
torque off ( セーフ
トルクオフ ) およ
び FA82 Safe 

torque off 2 loss (
セーフ トルクオフ
機能 2 なし )

警報 A5A0 Safe 
torque off ( セーフ
トルクオフ ) およ
び重故障  FA82 

Safe torque off 2 
loss ( セーフ トル
クオフ機能 2 なし

)
1 1 (通常運転 )
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Fault/Event 2

Warning/Warning 3

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

入力 表示

IN1 IN2 運転中 停止中

0 0
重故障 5091 Safe 
torque off ( セーフ
トルクオフ )

イベン ト  B5A0 
Safe torque off (
セーフ トルクオ

フ )

0 1

重故障 5091 Safe 
torque off ( セーフ
トルクオフ ) およ
び FA81 Safe 

torque off 1 loss (
セーフ トルクオフ
機能 1 なし )

イベン ト  B5A0 
Safe torque off (
セーフ トルクオ
フ ) および重故
障  FA81 Safe 

torque off 1 loss 
( セーフ トルク
オフ機能 1 なし

)

1 0

重故障 5091 Safe 
torque off ( セーフ
トルクオフ ) およ
び FA82 Safe 

torque off 2 loss (
セーフ トルクオフ
機能 2 なし )

イベン ト  B5A0 
Safe torque off (
セーフ トルクオ
フ ) および重故
障  FA82 Safe 

torque off 2 loss 
( セーフ トルク
オフ機能 2 なし

)
1 1 (通常運転 )

入力
表示 (運転中または停止中 )IN1 IN2

0 0 警告 A5A0 Safe torque off ( セーフ ト
ルクオフ )

0 1

警報 A5A0 Safe torque off ( セーフ ト
ルクオフ ) および重故障  FA81 Safe 
torque off 1 loss ( セーフ トルクオフ

機能 1 なし )

1 0

警報 A5A0 Safe torque off ( セーフ ト
ルクオフ ) および重故障  FA82 Safe 
torque off 2 loss ( セーフ トルクオフ

機能 2 なし )
1 1 (通常運転 )
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Event/Event 4

No indication/No 
indication

5

31.23 Wiring or earth fault 入力電力やモーターケーブルの配線が誤っている 
(入力電力ケーブルがドライブモーター接続部に
配線されている ) 場合に、 ド ライブがどのように
反応するかを選択します。

注意 ：一般 DC バスから ド ライブまたはインバー
タハードウェアへ電力供給する場合、 保護を無効

にする必要があります。

Fault

No action アクシ ョ ンなし  (保護は無効です )。 0
Fault ド ライブは 3181Wiring or earth fault (配線または

地絡故障 ) の重故障により ト リ ップします。
1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

入力
表示 (運転中または停止中 )IN1 IN2

0 0 イベン ト  B5A0 Safe torque off ( セー
フ トルクオフ )

0 1

イベン ト  B5A0 Safe torque off ( セー
フ トルクオフ ) および重故障  FA81 

Safe torque off 1 loss ( セーフ トルク
オフ機能 1 なし )

1 0

イベン ト  B5A0 Safe torque off ( セー
フ トルクオフ ) および重故障  FA82 

Safe torque off 2 loss ( セーフ トルク
オフ機能 2 なし )

1 1 (通常運転 )

入力
表示 (運転中または停止中 )IN1 IN2

0 0 なし

0 1 重故障 FA81 Safe torque off 1 loss (
セーフ トルクオフ機能 1 なし )

1 0 重故障 FA82 Safe torque off 2 loss (
セーフ トルクオフ機能 2 なし )

1 1 (通常運転 )



パラメータ    327
31.24 Stall function モーターがストール状態の場合に、 ド ライブがど

のように反応するかを選択します。

ス トール状態とは次のような場合です。

• ド ライブがストール電流制限値 (31.25Stall 
current limit)  を超え、

• 出力周波数がパラメータ  31.27 Stall frequency 
limit で設定されたレベル以下か、 モーター回転
数がパラメータ  31.26 Stall speed limit で設定さ
れたレベル以下で、

• この状態がパラ メータ  31.28 Stall time で設定さ
れた時間以上続く場合。

Fault

No action 何も行いません。 ( ストールの監視が無効 ) 0
Warning ド ライブは A780 Motor stall ( モーターのストール

) 警報を生成します。
1

Fault ド ライブは 7121Motor stall ( モーターのストール
) の重故障により ト リ ップします。

2

31.25 Stall current limit ストール電流制限値 ( モーターの定格電流に対す
るパーセン ト ) です。 パラ メータ  31.24 Stall 
function を参照して ください。

200.0%

0.0～ 1600.0% ストール電流制限値です。 -
31.26 Stall speed limit ストール回転数制限値 (rpm) です。 パラ メータ  

31.24 Stall function を参照して ください。
150.00 rpm; 
180.00 rpm 
(95.20 b0)

0.00～
10000.00 rpm

ストール回転数制限値です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

31.27 Stall frequency limit ストール周波数制限値です。 パラ メータ  31.24 
Stall function を参照して ください。
注意 ： 10 Hz 以下の設定はお勧めしません。

15.00 Hz; 
18.00 Hz 
(95.20 b0)

0.00～ 500.00 
Hz

ストール周波数制限値です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

31.28 Stall time ストール時間です。 パラ メータ  31.24 Stall 
function を参照して ください。

20 秒

0～ 3600 s ストール時間です。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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31.30 Overspeed trip 
margin

30.11 Minimum speed および 30.12 Maximum 
speed と ともにモーターの最大許容回転数 (過回
転保護 ) を設定します。 90.01 Motor speed for 
control または推定回転数がパラ メータ  30.11 また
は 30.12 で決められた回転数制限値をこのパラ
メータ値以上超えた場合、 ド ライブは 7310 
Overspeed (過回転 ) の重故障により ト リ ップし
ます。

例 ：最大回転数が 1420 rpm で回転数のト リ ップ
マージンが 300 rpm の場合は、 ド ライブは 
1720 rpm でト リ ップします。

500.00 rpm

0.00～
10000.0 rpm

過回転のト リ ップマージンです。 パラ メータ  
46.01 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

回転数 (90.01)

時間

30.12

30.11

31.30

過回転ト リ ップレベル

過回転ト リ ップレベル

31.30

0
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31.32 Emergency ramp 
supervision

パラメータ  31.32 Emergency ramp supervision お
よび 31.33 Emergency ramp supervision delay、
そして 01.29 Speed change rate で、 緊急停止
モード  Off1 および Off3 の監視機能が得られます。
監視は、

• モードが停止する時間の監視、 または
• 実際の減速率と予定した減速率との比較によっ
て行います。

パラ メータが 0% に設定されている場合は、 最大
停止時間は直接パラメータ  31.33 により設定され
ます。 それ以外の場合はパラメータ  31.32～
23.11 (Off1) または 23.19 23.23 (Off3) により、 期
待減速度からの最大許容偏差 Emergency stop 
time が計算されます。 実際の回転数 (01.29) から
の偏差が大きすぎる場合は、 ド ライブは 73B0 
Emergency ramp failed (緊急加減速失敗 ) でト
リ ップし、 06.17 Drive status word 2 の 8 ビッ ト
がオンになり、 フリーラン停止します。

31.32 が 0% に、 31.33 が 0 秒に設定されると、
緊急停止加減速監視機能は無効になります。

パラ メータ  21.04 Emergency stop mode も参照し
て ください。

0%

0～ 300% 期待減速度からの最大偏差です。 1 = 1%
31.33 Emergency ramp 

supervision delay
パラメータ  31.32 Emergency ramp supervision が 
0% に設定されると、 緊急停止 (Off1 または Off3 
モード ) までの最大時間が決まります。 この時間
が経過してもモーターが停止しない場合、 ド ライ

ブは 73B0 Emergency ramp failed (緊急加減速失
敗 ) により ト リ ップし、 06.17 Drive status word 2 
の 8 ビッ トがオンになり、 フリーラン停止しま
す。

31.32 が 0% 以外に設定された場合は、 このパラ
メータにより緊急停止指令を受け取ってから監視

を開始するまでの時間が決まります。 回転数変化

率が安定するよう、 遅れ時間を短く指定すること

をお勧めします。

0 秒

0～ 32767 s 最大減速時間、 または監視開始遅れ時間です。 1 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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31.35 Main fan fault 
function

メ イン冷却ファンの重故障を探知したときのド ラ

イブの反応を選択します。

注意 ：回転数制御のファンを備えた 1 台以上の 
R8 ｉ  フレームのインバータモジュールの場合、
モジュールのメインファンが停止しても運転を続

行できる場合があります。 ファンの故障を探知す

ると、 コン ト ロールプログラムが自動で

• モジュールの他のファンを最高回転数に設定し
ます

• 他のモジュール ( ある場合 ) のファンを最高回
転数に設定します

• スイッチング周波数を最小に減らし、
• モジュール間の温度差の監視を無効化します。
このパラ メータが Fault に設定されていると、 イ
ンバータユニッ トはト リ ップします ( ただし、 上
記のアクシ ョ ンは実行します )。 それ以外の場合、
インバータは運転継続の試行を行います。

Warning

Fault ド ライブは 5080Fan( ファン ) の重故障により ト
リ ップします。

0

Warning ド ライブは A581 Fan ( ファン ) 警報を生成しま
す。

1

No action 何も行いません。 2
31.36 Aux fan fault 

bypass
(ZCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )
補助ファン重故障を一時的に抑制します。

ド ライブ機種 (特に保護等級 IP55 の機種 ) によっ
ては、 標準品でフロン ト カバーに補助ファンが内

蔵されています。 ファンが固定したり外れていた

りすると、 コン ト ロールプログラムが重故障を生

成します (5081 Auxiliary fan missing (補助ファン
故障 ))。
ド ライブをフロン ト カバーなしで作動する必要が

ある場合 (試運転中など ) は、 このパラ メータは
重故障ではな く警報 (A582 Auxiliary fan missing (
補助ファンなし )) 扱いにするようにできます。
注意 ：

• パラメータはコン ト ロールユニッ トの再起動の 
2 分以内に (電源を入れ直すかパラ メータ  
96.08 を使用して ) アクテ ィブにする必要があ
ります。

• パラメータは補助ファンが接続され検知される
まで、 または次のコン ト ロールユニッ トが再起

動されるまで有効です。

Off

Off 通常運転です。 0

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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Temporarily 
bypassed

補助ファンの重故障が一時的に警報表示に変わり

ます。

設定は自動的に Off に戻ります。

1

31.37 Ramp stop 
supervision

パラメータ  31.37 Ramp stop supervision および 
31.38 Ramp stop supervision delay、そして 01.29 
Speed change rate で、 通常の (緊急でない ) 加減
速停止の監視機能が得られます。

監視は、

• モードが停止する時間の監視、 または
• 実際の減速率と予定した減速率との比較によっ
て行います。

パラ メータが 0% に設定されている場合は、 最大
停止時間は直接パラメータ  31.38 により設定され
ます。 それ以外の場合はパラメータ  31.37～
23.11 により、 期待減速度からの最大許容偏差 
23.19 を計算します。 期待減速度からの実際の減
速度 (01.29) の偏差が大きすぎる場合は、 ド ライ
ブは 73B1 Stop failed (停止失敗 ) でト リ ップし、
06.17 Drive status word 2 の 14 ビッ トがオンにな
り、 フリーラン停止します。

31.32 が 0% に、 31.33 が 0 秒に設定されると、
加減速停止の監視機能は無効になります。

0%

0～ 300% 期待減速度からの最大偏差です。 1 = 1%
31.38 Ramp stop 

supervision delay
パラメータ  31.37 Ramp stop supervision が 0% に
設定されると、 加減速停止までの最大時間が決ま

ります。 この時間が経過してもモーターが停止し

ない場合、 ド ライブは 73B1 Stop failed (停止失敗
) により ト リ ップし、 06.17 Drive status word 2 の 
14 ビッ トがオンになり、 フリーラン停止します。
31.37 が 0% 以外に設定された場合は、 このパラ
メータにより停止指令を受け取ってから監視を開

始するまでの時間が決まります。 回転数変化率が

安定するよう、 遅れ時間を短く指定することをお

勧めします。

0 秒

0～ 32767 s 最大減速時間、 または監視開始遅れ時間です。 1 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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31.40 Disable warning 
messages

差し止める警報を選択します。 パラ メータは、 各

ビッ トごとに異なる警報に対応している 16 ビッ
トのワードです。 ビッ トが 1 に設定されると、 そ
のビッ トに対応する警報が必ず差し止められま

す。

この 2 進数は以下の警報を示します。

0000b

0000b～ 1101b 警報差し止めワードです。 1 = 1
31.42 Overcurrent fault 

limit
カスタムのモーター電流の重故障制限を設定しま

す。

ド ライブハードウェアに従って、 ド ライブが内部

モーター電流制限を自動的に設定します。 この内

部制限はほとんどの場合に適切ですが、 このパラ

メータは、 例えば永久磁石モーターを消磁から守

るような場合に、 電流の下限を設定するためにも

利用可能です。

注意 ：相の最大ピーク電流の制限を設定します。

このパラ メータが 0.0 A のとき、 内部制限のみ有
効となります。

0.00 A

0.00～ 30000.00 
A

カスタムのモーター電流の重故障制限です。 パラ メータ  
46.05 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 重故障

0 過電圧
1 Reserved (予備 )
2 エンコーダ 1
3 エンコーダ 2
4 CU ( コン ト ロールユニッ ト ) のバッテリー
5～ 15 Reserved (予備 )
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32
32 Supervision (監視 ) 信号監視機能 1～ 3 の設定です。

3 つの値を選んで監視できます。 設定した制限値
を超えると、 警報または重故障が生成されます。

「信号の監視」 のセクシ ョ ン (85 ページ ) も参照し
て ください。

32.01 Supervision status 信号監視ステータスワードです。

信号監視機能により監視された値が、 それぞれの

制限値内に入っているか否かを表示します。

注意 ： このワードはパラメータ  32.06、 32.16、
32.26 により設定されたド ライブの動作とは関連
しません。

0000b

0000～ 0111b 信号監視ステータスワードです。 1 = 1
32.05 Supervision 1 

function
信号監視機能 1 のモードを選択します。 監視する
信号 (パラメータ  32.07 を参照 ) を上限、 下限制
限値 (32.09 および 32.10) と照らし合わせる方法
を設定します。 条件が満たされた時動作を 32.06 
により選択します。

Disabled

Disabled 信号監視機能 1 を使用しません。 0
Low 信号が下限制限値未満になった場合に動作しま

す。

1

High 信号が上限制限値を超えた場合に動作します。 2
Abs low 信号の絶対値が (絶対 ) 下限制限値未満になった

場合に動作します。

3

Abs high 信号の絶対値が (絶対 ) 上限制限値を超えた場合
に動作します。

4

Both 信号が下限制限値未満または上限制限値を超えた

場合に動作します。

5

Abs both 信号絶対値が (絶対 ) 下限制限値未満になった場
合、 または (絶対 ) 上限制限値を超えた場合に動
作します。

6

32.06 Supervision 1 
action

信号監視機能 1 の監視する値が制限値を超えた場
合に、 ド ライブがとる動作を選択します。

注意 ： このパラ メータは、 32.01 Supervision 
status が示すステータスには影響しません。

No action

No action 何も行いません。 0

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明
0 Supervision 1 active 1 = 32.07 により選択された信号が制限値外です。
1 Supervision 2 active 1 = 32.17 により選択された信号が制限値外です。
2 Supervision 3 active 1 = 32.27 により選択された信号が制限値外です。
3～ 15 Reserved (予備 )
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Warning 警報 (A8B0 Signal supervision (信号監視機能 )) が
生成されます。

1

Fault ド ライブは 80B0Signal supervision (信号監視機
能 ) により ト リ ップします。

2

Fault if running 運転している場合、 ド ライブは 80B0Signal 
supervision (信号監視機能 ) により ト リ ップしま
す。

3

32.07 Supervision 1 
signal

信号監視機能 1 で監視する信号を選択します。 Zero

Zero なし。 0
Speed 01.01 Motor speed used (114 ページ ) 1
Frequency 01.06 Output frequency (114 ページ ) 3
Current 01.07 Motor current (115 ページ ) 4
Torque 01.10 Motor torque (115 ページ ) 6
DC voltage 01.11 DC voltage (115 ページ ) 7
Output power 01.14 Output power (115 ページ ) 8
AI1 12.11 AI1 actual value (165 ページ ) 9
AI2 12.21 AI2 actual value (167 ページ ) 10
Speed ref ramp in 23.01 Speed ref ramp input (258 ページ ) 18
Speed ref ramp out 23.02 Speed ref ramp output (258 ページ ) 19
Speed ref used 24.01 Used speed reference (266 ページ ) 20
Torque ref used 26.02 Torque reference used (287 ページ ) 21
Freq ref used 28.02 Frequency ref ramp output (296 ページ ) 22
Process PID output 40.01 Process PID output actual (371 ページ ) 24
Process PID 
feedback

40.02 Process PID feedback actual (371 ページ ) 25

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

32.08 Supervision 1 filter 
time

信号監視機能 1 で監視する信号のフ ィルター時定
数を設定します。

0.000 秒

0.000～ 30.000 
s

信号のフ ィルター時間です。 1000 = 1 秒

32.09 Supervision 1 low 信号監視機能 1 の下限制限値を設定します。 0.00

-21474830.00～
21474830.00

下限値です。 -

32.10 Supervision 1 high 信号監視機能 1 の上限制限値を設定します。 0.00

-21474830.00～
21474830.00

上限値です。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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32.15 Supervision 2 
function

信号監視機能 2 のモードを選択します。 監視する
信号 (パラメータ  32.17 を参照 ) を上限、 下限制
限値 (32.19 および 32.20) と照らし合わせる方法
を設定します。 条件が満たされた時動作を 32.16 
により選択します。

Disabled

Disabled 信号監視機能 2 を使用しません。 0
Low 信号が下限制限値未満になった場合に動作しま

す。

1

High 信号が上限制限値を超えた場合に動作します。 2
Abs low 信号の絶対値が (絶対 ) 下限制限値未満になった

場合に動作します。

3

Abs high 信号の絶対値が (絶対 ) 上限制限値を超えた場合
に動作します。

4

Both 信号が下限制限値未満または上限制限値を超えた

場合に動作します。

5

Abs both 信号絶対値が (絶対 ) 下限制限値未満になった場
合、 または (絶対 ) 上限制限値を超えた場合に動
作します。

6

32.16 Supervision 2 
action

信号監視機能 2 の監視する値が制限値を超えた場
合に、 ド ライブがとる動作を選択します。

注意 ： このパラ メータは、 32.01 Supervision 
status が示すステータスには影響しません。

No action

No action 何も行いません。 0
Warning 警報 (A8B1 Signal supervision (信号監視機能 ) 2) 

が生成されます。

1

Fault ド ライブは 80B1Signal supervision (信号監視機
能 ) 2 により ト リ ップします。

2

Fault if running 運転している場合、 ド ライブは 80B0Signal 
supervision (信号監視機能 ) により ト リ ップしま
す。

3

32.17 Supervision 2 
signal

信号監視機能 2 で監視する信号を選択します。
選択可能な信号については、 パラ メータ  
32.07Supervision 1 signal をご覧ください。

Zero

32.18 Supervision 2 filter 
time

信号監視機能 2 で監視する信号のフ ィルター時定
数を設定します。

0.000 秒

0.000～ 30.000 
s

信号のフ ィルター時間です。 1000 = 1 秒

32.19 Supervision 2 low 信号監視機能 2 の下限制限値を設定します。 0.00

-21474830.00～
21474830.00

下限値です。 -

32.20 Supervision 2 high 信号監視機能 2 の上限制限値を設定します。 0.00

-21474830.00～
21474830.00

上限値です。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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32.25 Supervision 3 
function

信号監視機能 3 のモードを選択します。 監視する
信号 (パラメータ  32.27 を参照 ) を上限、 下限制
限値 (32.29 および 32.30) と照らし合わせる方法
を設定します。 条件が満たされた時動作を 32.26 
により選択します。

Disabled

Disabled 信号監視機能 3 を使用しません。 0
Low 信号が下限制限値未満になった場合に動作しま

す。

1

High 信号が上限制限値を超えた場合に動作します。 2
Abs low 信号の絶対値が (絶対 ) 下限制限値未満になった

場合に動作します。

3

Abs high 信号の絶対値が (絶対 ) 上限制限値を超えた場合
に動作します。

4

Both 信号が下限制限値未満または上限制限値を超えた

場合に動作します。

5

Abs both 信号絶対値が (絶対 ) 下限制限値未満になった場
合、 または (絶対 ) 上限制限値を超えた場合に動
作します。

6

32.26 Supervision 3 
action

信号監視機能 3 の監視する値が制限値を超えた場
合に、 ド ライブがとる動作を選択します。

注意 ： このパラ メータは、 32.01 Supervision 
status が示すステータスには影響しません。

No action

No action 何も行いません。 0
Warning 警報 (A8B2 Signal supervision (信号監視機能 ) 3) 

が生成されます。

1

Fault ド ライブは 80B2Signal supervision (信号監視機
能 ) 3 により ト リ ップします。

2

Fault if running 運転している場合、 ド ライブは 80B0Signal 
supervision (信号監視機能 ) により ト リ ップしま
す。

3

32.27 Supervision 3 
signal

信号監視機能 3 で監視する信号を選択します。
選択可能な信号については、 パラ メータ  
32.07Supervision 1 signal をご覧ください。

Zero

32.28 Supervision 3 filter 
time

信号監視機能 3 で監視する信号のフ ィルター時定
数を設定します。

0.000 秒

0.000～ 30.000 
s

信号のフ ィルター時間です。 1000 = 1 秒

32.29 Supervision 3 low 信号監視機能 3 の下限制限値を設定します。 0.00

-21474830.00～
21474830.00

下限値です。 -

32.30 Supervision 3 high 信号監視機能 3 の上限制限値を設定します。 0.00

-21474830.00～
21474830.00

上限値です。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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33
33 Generic timer & 
counter (汎用タイマーと
カウンタ )

メンテナンスタイマーとカウンタの設定です。

「メンテナンスタイマーおよびカウンタ」 のセク
シ ョ ン (85 ページ ) も参照して ください。

33.01 Counter status 制限値を超えたメンテナンスタイマーまたはカウ

ンタを表示する、 メンテナンスタイマーとカウン

タのステータスワードを表示します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000 0000b～
0011 1111b

メンテナンスタイマーとカウンタのステータス

ワードです。

1 = 1

33.10 On-time 1 actual オンタイムタイマー 1 の現在の実績値を表示しま
す。

このタイマーは、 パラ メータ  33.13 On-time 1 
source で選択した信号がオンになっている間は常
に動いています。

タイマーが 33.11 On-time 1 warn limit で設定した
制限値を超えた場合、 33.01 Counter status の
ビッ ト  0 が 1 に設定されます。 33.14 On-time 1 
warn message で有効にした場合、 33.12 On-time 
1 function で指定した警報も生成されます。
ド ライブコンポーザー PC ツールか、 コン ト ロー
ルパネルからリセッ ト を 3 秒以上長押しすること
でタイマーをリセッ トできます。

-

0～ 4294967295 
s

オンタイムタイマー 1 の現在の実績値です。 -

33.11 On-time 1 warn limit オンタイムタイマー 1 の警報制限を設定します。 0 秒
0～ 4294967295 
s

オンタイムタイマー 1 の警報制限です。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 On-time1 1 = オンタイムタイマー 1 が設定された制限に達しました。
1 On-time2 1 = オンタイムタイマー 2 が設定された制限に達しました。
2 Edge 1 1 = 信号エッジカウンタ  1 が設定された制限に達しました。
3 Edge 2 1 = 信号エッジカウンタ  2 が設定された制限に達しました。
4 Value 1 1 = 値カウンタ  1 が設定された制限に達しました。
5 Value 2 1 = 値カウンタ  2 が設定された制限に達しました。
6～ 15 Reserved (予備 )
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33.12 On-time 1 function オンタイムタイマー 1 を設定します。 0000b

0000b～ 0011b オンタイムタイマー 1 の設定ワードです。 1 = 1
33.13 On-time 1 source オンタイムタイマー 1 で監視する信号を選択しま

す。

False

False 定数 0 ( タイマーが無効 ) です。 0
True 定数 1 です。 1
RO1 10.21 RO status のビッ ト  0 (152 ページ ) です。 2
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

33.14 On-time 1 warn 
message

オンタイムタイマー 1 のオプシ ョ ンの警報メ ッ
セージを選択します。

On-time 1 
exceeded

On-time 1 
exceeded

パラメータ  A886 On-time ( オンタイムタイマー ) 
1 の図を参照して ください。 メ ッセージの文章は、
コン ト ロールパネルで Menu – Settings – Edit 
texts を選択することで編集できます。

0

Clean device パラメータ  A88C Device clean (デバイス清掃 ) の
図を参照して く ださい。

6

Maintain additional 
cooling fan

パラメータ  A890 Additional cooling (追加冷却 ) の
図を参照して く ださい。

7

Maintain cabinet 
fan

パラメータ  A88E Cabinet fan (キャビネッ ト ファ
ン ) の図を参照して ください。

8

Maintain DC 
capacitors

パラメータ  A88D DC capacitor (DC コンデンサ ) 
の図を参照して ください。

9

Maintain motor 
bearing

パラメータ  A880 Motor bearing ( モーターベアリ
ング ) の図を参照して ください。

10

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 機能
0 カウンタモードです

0 = ループ ：制限値に達するとカウンタはリセッ ト されます。 カウンタの
ステータス (33.01 のビッ ト  0) が 1 秒間 1 に切り替わります。 警報 (有効
になっている場合 ) は少な く とも  10 秒間アクテ ィブなままです。
1 = サチュレート :制限値に達すると、 カウンタのステータス (33.01 の
ビッ ト  0) が 1 に切り替わり、 33.10 がリセッ ト されるまでそのままになり
ます。 33.10 がリセッ ト されるまで、 警報 (有効な場合 ) もアクテ ィブな
ままとなります。

1 警報を有効にします

0 = 無効。 制限値に達した時、 警報を生成しません。
1 =有効。 制限値に達した時、 警報 (33.14 を参照 ) を生成します。

2～ 15 Reserved (予備 )
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33.20 On-time 2 actual オンタイムタイマー 2 の現在の実績値を表示しま
す。

このタイマーは、 パラ メータ  33.23 On-time 2 
source で選択した信号がオンになっている間は常
に動いています。

タイマーが 33.21 On-time 2 warn limit で設定した
制限値を超えた場合、 33.01 Counter status の
ビッ ト  1 が 1 に設定されます。 33.24 On-time 2 
warn message で有効にした場合、 33.22 On-time 
2 function で指定した警報も生成されます。
ド ライブコンポーザー PC ツールか、 コン ト ロー
ルパネルからリセッ ト を 3 秒以上長押しすること
でタイマーをリセッ トできます。

-

0～ 4294967295 
s

オンタイムタイマー 2 の現在の実績値です。 -

33.21 On-time 2 warn limit オンタイムタイマー 2 の警報制限を設定します。 0 秒
0～ 4294967295 
s

オンタイムタイマー 2 の警報制限です。 -

33.22 On-time 2 function オンタイムタイマー 2 を設定します。 0000b

0000b～ 0011b オンタイムタイマー 2 の設定ワードです。 1 = 1
33.23 On-time 2 source オンタイムタイマー 2 で監視する信号を選択しま

す。

False

False 定数 0 ( タイマーが無効 ) です。 0
True 定数 1 です。 1
RO1 10.21 RO status のビッ ト  0 (152 ページ ) です。 2
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 機能

0 カウンタモードです

0 = ループ :制限値に達するとカウンタはリセッ ト されます。 カウンタの
ステータス (33.01 のビッ ト  1) が 1 秒間 1 に切り替わります。 警報 (有効
になっている場合 ) は少な く とも  10 秒間アクテ ィブなままです。
1 = サチュレート :制限値に達すると、 カウンタのステータス (33.01 の
ビッ ト  1) が 1 に切り替わり、 33.20 がリセッ ト されるまでそのままになり
ます。 33.20 がリセッ ト されるまで、 警報 (有効な場合 ) もアクテ ィブな
ままとなります。

1 警報を有効にします

0 = 無効。 制限値に達した時、 警報を生成しません。
1 =有効。 制限値に達した時、 警報 (33.24 を参照 ) を生成します。

2～ 15 Reserved (予備 )
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33.24 On-time 2 warn 
message

オンタイムタイマー 2 のオプシ ョ ンの警報メ ッ
セージを選択します。

On-time 2 
exceeded

On-time 2 
exceeded

パラメータ  A887 On-time ( オンタイムタイマ ) 2 
の図を参照して ください。 メ ッセージの文章は、

コン ト ロールパネルで Menu – Settings – Edit 
texts を選択することで編集できます。

1

Clean device パラメータ  A88C Device clean (デバイス清掃 ) の
図を参照して く ださい。

6

Maintain additional 
cool fan

パラメータ  A890 Additional cooling (追加冷却 ) の
図を参照して く ださい。

7

Maintain cabinet 
fan

パラメータ  A88E Cabinet fan (キャビネッ ト ファ
ン ) の図を参照して ください。

8

Maintain DC 
capacitors

パラメータ  A88D DC capacitor (DC コンデンサ ) 
の図を参照して ください。

9

Maintain motor 
bearing

パラメータ  A880 Motor bearing ( モーターベアリ
ング ) の図を参照して ください。

10

33.30 Edge counter 1 
actual

信号のエッジカウンタ  1 の現在の実績値です。
パラ メータ  33.33 Edge counter 1 source で選択し
た信号がオンまたはオフ  (33.32 Edge counter 1 
function の設定によってはどちらか一方 ) になる
たびにカウンタが増加します。 カウンタに除数を

適用することが可能です (33.34 Edge counter 1 
divider 参照 )。
カウンタが 33.31 Edge counter 1 warn limit で設
定した制限値を超えた場合、 33.01 Counter status 
のビッ ト  2 が 1 に設定されます。 33.35 Edge 
counter 1 warn message で有効にした場合、
33.32 Edge counter 1 function で指定した警報も
生成されます。

ド ライブコンポーザー PC ツールか、 コン ト ロー
ルパネルからリセッ ト を 3 秒以上長押しすること
でカウンタをリセッ トできます。

-

0～ 4294967295 信号のエッジカウンタ  1 の現在の実績値です。 -
33.31 Edge counter 1 

warn limit
信号エッジカウンタ  1 の警報制限を設定します。 0

0～ 4294967295 信号エッジカウンタ  1 の警報制限です。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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33.32 Edge counter 1 
function

信号エッジカウンタ  1 を設定します。 0000b

0000b～ 1111b エッジカウンタ  1 の設定ワードです。 1 = 1
33.33 Edge counter 1 

source
信号エッジカウンタ  1 で監視する信号を選択しま
す。

False

False 定数 0 です。 0
True 定数 1 です。 1
RO1 10.21 RO status のビッ ト  0 (152 ページ ) です。 2

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

33.34 Edge counter 1 
divider

信号エッジカウンタ  1 の除数を設定します。 カウ
ンタを 1 増加させるのに必要な信号エッジの数を
決定します。

1

1～ 4294967295 信号エッジカウンタ  1 の除数です。 -
33.35 Edge counter 1 

warn message
信号エッジカウンタ  1 のオプシ ョ ンの警報メ ッ
セージを選択します。

Edge 
counter 1 
exceeded

Edge counter 1 
exceeded

A888 Edge counter ( エッジカウンタ ) 1 です。
メ ッセージの文章は、 コン ト ロールパネルで 
Menu – Settings – Edit texts を選択することで編
集できます。

2

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 機能
0 カウンタモードです

0 = ループ :制限値に達するとカウンタはリセッ ト されます。 カウンタのス
テータス (33.01 のビッ ト  2) が 1 に切り替わり、 カウンタが再び増加する
までそのままになります。 警報 (有効になっている場合 ) は少な く とも  10 
秒間アクテ ィブなままです。

1 = サチュレート :制限値に達すると、 カウンタのステータス (33.01 の
ビッ ト  2) が 1 に切り替わり、 33.30 がリセッ ト されるまでそのままになり
ます。 33.30 がリセッ ト されるまで、 警報 (有効な場合 ) もアクテ ィブなま
まとなります。

1 警報を有効にします

0 = 無効。 制限値に達した時、 警報を生成しません。
1 =有効。 制限値に達した時、 警報 (33.35 を参照 ) を生成します。

2 立ち上がりエッジのカウン ト

0 = 無効 ：立ち上がりエッジをカウン ト しません
1 =有効 ：立ち上がりエッジをカウン ト します

3 立ち下がりエッジのカウン ト

0 = 無効 ：立ち下がりエッジをカウン ト しません
1 =有効 ：立ち下がりエッジをカウン ト します

4～ 15 Reserved (予備 )



342   パラメータ
Counted main 
contactor

パラメータ  A884 Main contactor (電磁接触器 ) の
図を参照して く ださい。

11

Counted output 
relay

パラメータ  A881 Output relay (出力リレー ) の図
を参照して ください。

12

Counted motor 
starts

パラメータ  A882 Motor starts ( モーター始動 ) の
図を参照して く ださい。

13

Counted power ups パラメータ  A883 Power ups (電源投入 ) の図を参
照して ください。

14

Counted DC 
charges

パラメータ  A885 DC charge (直流充電 ) の図を参
照して ください。

15

33.40 Edge counter 2 
actual

信号のエッジカウンタ  2 の現在の実績値を表示し
ます。

パラ メータ  33.43 Edge counter 2 source で選択し
た信号がオンまたはオフ  (33.42 Edge counter 2 
function の設定によってはどちらか一方 ) になる
たびにカウンタが増加します。 カウンタに除数を

適用することが可能です (33.44 Edge counter 2 
divider 参照 )。
カウンタが 33.41 Edge counter 2 warn limit で設
定した制限値を超えた場合、 33.01 Counter status 
のビッ ト  3 が 1 に設定されます。 33.45 Edge 
counter 2 warn message で有効にした場合、
33.42 Edge counter 2 function で指定した警報も
生成されます。

ド ライブコンポーザー PC ツールか、 コン ト ロー
ルパネルからリセッ ト を 3 秒以上長押しすること
でカウンタをリセッ トできます。

-

0～ 4294967295 信号のエッジカウンタ  2 の現在の実績値です。 -
33.41 Edge counter 2 

warn limit
信号エッジカウンタ  2 の警報制限を設定します。 0

0～ 4294967295 信号エッジカウンタ  2 の警報制限です。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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33.42 Edge counter 2 
function

信号エッジカウンタ  2 を設定します。 0000b

0000b～ 1111b エッジカウンタ  2 の設定ワードです。 1 = 1
33.43 Edge counter 2 

source
信号エッジカウンタ  2 で監視する信号を選択しま
す。

False

False 0。 0
True 1。 1
RO1 10.21 RO status のビッ ト  0 (152 ページ ) です。 2
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

33.44 Edge counter 2 
divider

信号エッジカウンタ  2 の除数を設定します。 カウ
ンタを 1 増加させるのに必要な信号エッジの数を
決定します。

1

1～ 4294967295 信号エッジカウンタ  2 の除数です。 -
33.45 Edge counter 2 

warn message
信号エッジカウンタ  2 のオプシ ョ ンの警報メ ッ
セージを選択します。

Edge 
counter 2 
exceeded

Edge counter 2 
exceeded

パラメータ  A889 Edge counter ( エッジカウンタ ) 
2 の図を参照して ください。 メ ッセージの文章は、
コン ト ロールパネルで Menu – Settings – Edit 
texts を選択することで編集できます。

3

Counted main 
contactor

パラメータ  A884 Main contactor (電磁接触器 ) の
図を参照して く ださい。

11

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 機能
0 カウンタモードです

0 = ループ :制限値に達するとカウンタはリセッ ト されます。 カウンタのス
テータス (33.01 のビッ ト  3) は、 カウンタが再び増加するまで 1 のままに
なります。 警報 (有効になっている場合 ) は少な く とも  10 秒間アクテ ィブ
なままです。

1 = サチュレート :制限値に達すると、 カウンタのステータス (33.01 の
ビッ ト  3) は 33.40 がリセッ ト されるまで 1 のままになります。 33.40 がリ
セッ ト されるまで、 警報 (有効な場合 ) もアクテ ィブなままとなります。

1 警報を有効にします

0 = 無効。 制限値に達した時、 警報を生成しません。
1 =有効。 制限値に達した時、 警報 (33.45 を参照 ) を生成します。

2 立ち上がりエッジのカウン ト

0 = 無効。 立ち上がりエッジをカウン ト しません
1 =有効。 立ち上がりエッジをカウン ト します

3 立ち下がりエッジのカウン ト

0 = 無効。 立ち下がりエッジをカウン ト しません
1 =有効。 立ち下がりエッジをカウン ト します

4～ 15 Reserved (予備 )
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Counted output 
relay

パラメータ  A881 Output relay (出力リレー ) の図
を参照して ください。

12

Counted motor 
starts

パラメータ  A882 Motor starts ( モーター始動 ) の
図を参照して く ださい。

13

Counted power ups パラメータ  A883 Power ups (電源投入 ) の図を参
照して ください。

14

Counted DC 
charges

パラメータ  A885 DC charge (直流充電 ) の図を参
照して ください。

15

33.50 Value counter 1 
actual

値カウンタ  1 の現在の実績値を表示します。
パラ メータ  33.53 Value counter 1 source で選択
した信号の値は、 1 秒間隔で読み込まれカウンタ
に追加されます。 カウンタに除数を適用すること

が可能です (33.54 Value counter 1 divider 参照 )。
カウンタが 33.51 Value counter 1 warn limit で設
定した制限値を超えた場合、 33.01 Counter status 
のビッ ト  4 が 1 に設定されます。 33.55 Value 
counter 1 warn message で有効にした場合、
33.52 Value counter 1 function で指定した警報も
生成されます。

ド ライブコンポーザー PC ツールか、 コン ト ロー
ルパネルからリセッ ト を 3 秒以上長押しすること
でカウンタをリセッ トできます。

-

-2147483008～
2147483008

値カウンタ  1 の現在の実績値です。 -

33.51 Value counter 1 
warn limit

値カウンタ  1 の制限を設定します。
正の制限の際に、 カウンタが制限値以上になると  
33.01 Counter status のビッ ト  4 は 1 に設定され (
オプシ ョ ンで警報が生成され ) ます。
負の制限の際に、 カウンタが制限値以下になると  
33.01 Counter status のビッ ト  4 は 1 に設定され (
オプシ ョ ンで警報が生成され ) ます。
0 = フ ィルタ リングが無効です。

0

-2147483008～
2147483008

値カウンタ  1 の制限です。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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33.52 Value counter 1 
function

値カウンタ 1 を設定します。 0000b

0000b～ 0011b 値カウンタ  1 の設定ワードです。 1 = 1
33.53 Value counter 1 

source
値カウンタ  1 で監視する信号を選択します。 Not selected

Not selected なし  ( カウンタが無効です )。 0
モーター回転数 01.01 Motor speed used (114 ページを参照 )。 1
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

33.54 Value counter 1 
divider

値カウンタ  1 の除数を設定します。 監視している
信号の値は、 積分前にこの値で除算されます。

1.000

0.001 ～ 
2147483.000

値カウンタ  1 の除数です。 -

33.55 Value counter 1 
warn message

値カウンタ  1 のオプシ ョ ンの警報メ ッセージを選
択します。

Value 
counter 1 
exceeded

Value counter 1 
exceeded

パラメータ  A88A Value counter (値カウンタ ) 1 
の図を参照して ください。 メ ッセージの文章は、

コン ト ロールパネルで Menu – Settings – Edit 
texts を選択することで編集できます。

4

Maintain motor 
bearing

パラメータ  A880 Motor bearing ( モーターベアリ
ング ) の図を参照して ください。

10

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 機能
0 カウンタモードです

0 = ループ :制限値に達するとカウンタはリセッ ト されます。 カウンタの
ステータス (33.01 のビッ ト  4) が 1 秒間 1 に切り替わります。 警報 (有効
になっている場合 ) は少な く とも  10 秒間アクテ ィブなままです。
1 = サチュレート :制限値に達すると、 カウンタのステータス (33.01 の
ビッ ト  4) が 1 に切り替わり、 33.50 がリセッ ト されるまでそのままになり
ます。 33.50 がリセッ ト されるまで、 警報 (有効な場合 ) もアクテ ィブな
ままとなります。

1 警報を有効にします

0 = 無効。 制限値に達した時、 警報を生成しません。
1 =有効。 制限値に達した時、 警報 (33.55 を参照 ) を生成します。

2～ 15 Reserved (予備 )
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33.60 Value counter 2 
actual

値カウンタ  2 の現在の実績値を表示します。
パラ メータ  33.63 Value counter 2 source で選択
した信号の値は、 1 秒間隔で読み込まれカウンタ
に追加されます。 カウンタに除数を適用すること

が可能です (33.64 Value counter 2 divider 参照 )。
カウンタが 33.61 Value counter 2 warn limit で設
定した制限値を超えた場合、 33.01 Counter status 
のビッ ト  5 が 1 に設定されます。 33.65 Value 
counter 2 warn message で有効にした場合、
33.62 Value counter 2 function で指定した警報も
生成されます。

ド ライブコンポーザー PC ツールか、 コン ト ロー
ルパネルからリセッ ト を 3 秒以上長押しすること
でカウンタをリセッ トできます。

-

-2147483008～
2147483008

値カウンタ  2 の現在の実績値です。 -

33.61 Value counter 2 
warn limit

値カウンタ  2 の制限を設定します。
正の制限の際に、 カウンタが制限値以上になると  
33.01 Counter status のビッ ト  5 は 1 に設定され (
オプシ ョ ンで警報が生成され ) ます。
負の制限の際に、 カウンタが制限値以下になると  
33.01 Counter status のビッ ト  5 は 1 に設定され (
オプシ ョ ンで警報が生成され ) ます。
0 = カウンタが無効です。

0

-2147483008～
2147483008

値カウンタ  2 の制限です。 -

33.62 Value counter 2 
function

値カウンタ 2 を設定します。 0000b

0000b～ 0011b 値カウンタ  2 の設定ワードです。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 機能

0 カウンタモードです

0 = ループ :制限値に達するとカウンタはリセッ ト されます。 カウンタの
ステータス (33.01 のビッ ト  5) が 1 秒間 1 に切り替わります。 警報 (有効
になっている場合 ) は少な く とも  10 秒間アクテ ィブなままです。
1 = サチュレート :制限値に達すると、 カウンタのステータス (33.01 の
ビッ ト  5) が 1 に切り替わり、 33.60 がリセッ ト されるまでそのままになり
ます。 33.60 がリセッ ト されるまで、 警報 (有効な場合 ) もアクテ ィブな
ままとなります。

1 警報を有効にします

0 = 無効。 制限値に達した時、 警報を生成しません。
1 =有効。 制限値に達した時、 警報 (33.65 を参照 ) を生成します。

2～ 15 Reserved (予備 )
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33.63 Value counter 2 
source

値カウンタ  2 で監視する信号を選択します。 Not selected

Not selected なし  ( フ ィルタ リングが無効です )。 0
モーター回転数 01.01 Motor speed used (114 ページを参照 )。 1
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

33.64 Value counter 2 
divider

値カウンタ  2 の除数を設定します。 監視している
信号の値は、 積分前にこの値で除算されます。

1.000

0.001 ～ 
2147483.000

値カウンタ  2 の除数です。 -

33.65 Value counter 2 
warn message

値カウンタ  2 のオプシ ョ ンの警報メ ッセージを選
択します。

Value 
counter 2 
exceeded

Value counter 2 
exceeded

パラメータ  A88B Value counter (値カウンタ ) 2 
の図を参照して ください。 メ ッセージの文章は、

コン ト ロールパネルで Menu – Settings – Edit 
texts を選択することで編集できます。

5

Maintain motor 
bearing

パラメータ  A880 Motor bearing ( モーターベアリ
ング ) の図を参照して ください。

10

35
35 Motor thermal 
protection ( モーターの
熱保護 )

温度測定設定、 負荷曲線設定およびモーターファン制御
設定などの、 モーター温度保護設定です。

「モーターの熱保護」 のセクシ ョ ン (78 ページ ) を
参照して ください。

35.01 Motor estimated 
temperature

内部モーター温度保護モデルが推定するモーター

温度を表示します (パラメータ   35.50～ 35.55 を
参照 )。 単位はパラメータ   96.16 で選択します。 
Unit selection
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-60～ 1000 °C 
または °F

推定モーター温度です。 1 = 1°

35.02 Measured 
temperature 1

パラメータ  35.11 Temperature 1 source により設
定されたソースから得た温度を表示します。 単位

はパラメータ  96.16 Unit selection で選択します。
注意 ： PTC センサーの場合、 単位は Ω です。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-60～
1000 °C、- 76～
1832 °F または 0
～ 5000 ohm

測定温度 1 1 = 1 単位

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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35.03 Measured 
temperature 2

パラメータ  35.21 Temperature 2 source により設
定されたソースから得た温度を表示します。 単位

はパラメータ  96.16 Unit selection で選択します。
注意 ： PTC センサーの場合、 単位は Ω です。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-60～
1000 °C、- 76～
1832 °F または 0
～ 5000 ohm

測定温度 2 1 = 1 単位

35.04 FPTC status word オプシ ョ ンの FPTC-xx サーミスタ保護モジュー
ルのステータスを表示します。 このワードは (例
えば外部イベン トの ) 信号として使用可能です。
注意 ： 「モジュール発見」 ビッ トは、 対応するモ

ジュールが作動しているかに関わらず更新されま

す。 ただし、 「重故障がアクテ ィブ」 および 「警

報がアクテ ィブ」 のビッ トは、 モジュールが作動

していない場合は更新されません。 モジュールは

パラメータ  35.30 FPTC configuration word で始動
します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh FPTC-xx のステータスワードです。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明
0 Module found in slot 

1
1 = はい ： スロッ ト  1 で FPTC-xx モジュールが検知
されました。

1 Fault active in slot 1 1 = はい ： スロッ ト  1 のモジュールにアクテ ィブな
重故障が存在します (4991)。

2 Warning active in 
slot 1

1 = はい ： スロッ ト  1 のモジュールにアクテ ィブな
警報が存在します (A497)。

3 Module found in slot 
2

1 = はい ： スロッ ト  2 で FPTC-xx モジュールが検知
されました。

4 Fault active in slot 2 1 = はい ： スロッ ト  2 のモジュールにアクテ ィブな
重故障が存在します (4992)。

5 Warning active in 
slot 2

1 = はい ： スロッ ト  2 のモジュールにアクテ ィブな
警報が存在します (A498)。

6 Module found in slot 
3

1 = はい ： スロッ ト  3 で FPTC-xx モジュールが検知
されました。

7 Fault active in slot 3 1 = はい ： スロッ ト  3 のモジュールにアクテ ィブな
重故障が存在します (4993)。

8 Warning active in 
slot 3

1 = はい ： スロッ ト  3 のモジュールにアクテ ィブな
警報が存在します (A499)。

9～ 15 Reserved (予備 )
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35.11 Temperature 1 
source

測定温度 1 を読み込むソースを選択します。
配線に関する詳細は、 ド ライブのハードウェアマ

ニュアルを参照して ください。

通常このソースは、 ド ライブが制御するモーター

に接続されたセンサーですが、 選択リス トに沿っ

て適切なセンサーが使用されている限り、 プロセ

スの他のパーツから測定し監視した温度を使用す

ることもできます。

Disabled

Disabled なし。 温度監視機能 1 は無効です。 0
Estimated 
temperature

推定モーター温度 (パラメータ  35.01 Motor 
estimated temperature  を参照 ) です。
温度は内部ドライブの計算で推定されます。

35.50 Motor ambient temperature でモーターの周
囲温度を設定することが重要です。

1

KTY84 analog I/O パラメータ  35.14 Temperature 1 AI source で選択
したアナログ入力とアナログ出力に接続された 
KTY84 センサーです。 出入力は、 ド ライブのコン
ト ロールユニッ トまたは拡張モジュールにありま

す。

次の設定が必要です ：

• 必要なアナログ入力のジャンパ / スイッチを U 
(電圧 ) へ変更します。 変更を行った場合は、
コン ト ロールユニッ トの再起動が必要です。

• 入力の単位選択パラメータをボルトに設定しま
す。

• アナログ出力の信号選択パラメータを Force 
KTY84 excitation に設定します。

• アナログ入力をパラメータ  35.14 で選択しま
す。 入力が 拡張 I/O モジュールにある場合は、
その他 から入力の実績値パラメータ  (例えば 
14.26 AI1 actual value) を指定します。

アナログ出力はセンサーから定電流を流します。

温度とともにセンサーの抵抗が変化すると、 セン

サーの電圧も変化します。 アナログ入力により電

圧が読み込まれて温度に変換されます。

2

KTY84 encoder 
module 1

エンコーダインターフェイス 1 に接続した KTY84 
センサーです。

パラ メータ  91.21 Module 1 temp sensor type およ
び  91.22 Module 1 temp filter time も参照して く だ
さい。

3

KTY84 encoder 
module 2

エンコーダインターフェイス 2 に接続した KTY84 
センサーです。

パラ メータ  91.24 Module 2 temp sensor type およ
び  91.25 Module 2 temp filter time も参照して く だ
さい。

4

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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1 × Pt100 analog 
I/O

パラメータ  35.14 Temperature 1 AI source が選択
した標準アナログ入力とアナログ出力に接続され

た Pt100 センサーです。 出入力は、 ド ライブのコ
ン ト ロールユニッ トまたは拡張モジュールにあり

ます。

アナログ出力の信号選択パラメータを KTY84 
analog I/O に設定する必要があることを除けば、
必要な設定は Force Pt100 excitation の選択と同様
です。

5

2 × Pt100 analog 
I/O

1 × Pt100 analog I/O の選択で 2 つのセンサーを並
列に接続します。 複数のセンサーを使用すること

により、 測定精度が大幅に上がります。

6

3 × Pt100 analog 
I/O

1 × Pt100 analog I/O の選択で 3 つのセンサーを並
列に接続します。 複数のセンサーを使用すること

により、 測定精度が大幅に上がります。

7

PTC DI6 デジタル入力 DI6 に接続した PTC センサー (78 
ページの配線図参照 ) です。
注意 ： 35.02 Measured temperature 1 に、 0 Ω (標
準温度 ) または 4000 Ω (超過温度 ) が表示されま
す。 デフォルトではパラ メータ  35.13 
Temperature 1 warning limit により超過温度の際
に警報が生成されます。 かわりに重故障を生成さ

せたい場合は、 35.12 Temperature 1 fault limit を 
4000 Ω に設定します。

8

PTC analog I/O パラメータ  35.14 Temperature 1 AI source が選択
した標準アナログ入力とアナログ出力に接続され

た PTC センサーです。 出入力は、 ド ライブのコ
ン ト ロールユニッ トまたは拡張モジュールにあり

ます。

アナログ出力の信号選択パラメータを KTY84 
analog I/O に設定する必要があることを除けば、
必要な設定は Force PTC excitation の選択と同様
です。

20

PTC encoder 
module 1

エンコーダインターフェイス 1 に接続した PTC 
センサーです。

パラ メータ  91.21 Module 1 temp sensor type およ
び  91.22 Module 1 temp filter time も参照して く だ
さい。

9

PTC encoder 
module 2

エンコーダインターフェイス 2 に接続した PTC 
センサーです。

パラ メータ  91.24 Module 2 temp sensor type およ
び  91.25 Module 2 temp filter time も参照して く だ
さい。

10

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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Direct temperature 温度は、 パラ メータ  35.14 Temperature 1 AI 
source が選択したソースから得られます。 信号の
値は、 96.16 Unit selection で指定した温度の単位
と推定されます。

11

1 × Pt1000 analog 
I/O

パラメータ  35.14 Temperature 1 AI source が選択
した標準アナログ入力とアナログ出力に接続され

た Pt1000 センサーです。 出入力は、 ド ライブの
コン ト ロールユニッ トまたは拡張モジュールにあ

ります。

アナログ出力の信号選択パラメータを KTY84 
analog I/O に設定する必要があることを除けば、
必要な設定は Force Pt1000 excitation の選択と同
様です。

13

2 × Pt1000 analog 
I/O

1 × Pt1000 analog I/O の選択で 2 つのセンサーを
並列に接続します。 複数のセンサーを使用するこ

とにより、 測定精度が大幅に上がります。

14

3 × Pt1000 analog 
I/O

1 × Pt1000 analog I/O の選択で 3 つのセンサーを
並列に接続します。 複数のセンサーを使用するこ

とにより、 測定精度が大幅に上がります。

15

35.12 Temperature 1 fault 
limit

温度監視機能 1 の重故障制限値を設定します。 測
定温度 1 が制限値を超えると、 ド ライブは 4981 
External temperature (外部温度 ) 1 の重故障でト
リ ップします。

単位はパラメータ  96.16 Unit selection で選択しま
す。

注意 ： PTC センサーの場合、 単位は Ω です。

130 °C、
266 °F また
は 4500 Ω

-60～
1000 °C、- 76～
1832 °F または 0
～ 5000 ohm

温度監視機能 1 の重故障制限値です。 1 = 1 単位

35.13 Temperature 1 
warning limit

温度監視機能 1 の警報制限値を設定します。 測定
温度 1 がこの制限値を超えると、 警報 A491 
External temperature (外部温度 ) 1 が生成されま
す。

単位はパラメータ  96.16 Unit selection で選択しま
す。

注意 ： PTC センサーの場合、 単位は Ω です。

110 °C、
230 °F また
は 4000 Ω

-60～
1000 °C、- 76～
1832 °F または 0
～ 5000 ohm

温度監視機能 1 の警報制限値です。 1 = 1 単位

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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35.14 Temperature 1 AI 
source

35.11 Temperature 1 source の設定にアナログ入
力による測定が必要な場合、 アナログ入力を指定

します。

注意 ：入力が 拡張 I/O モジュールにある場合は、
その他 でグループ 14、 15、 16 (例えば 14.26 AI1 
actual value) から  AI の実績値を指定します。

Not selected

Not selected なし。 0
AI1 actual value コン ト ロールユニッ トの AI1 へのアナログ入力で

す。

1

AI2 actual value コン ト ロールユニッ トの AI2 へのアナログ入力で
す。

2

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

35.21 Temperature 2 
source

測定温度 2 を読み込むソースを選択します。
配線に関する詳細は、 ド ライブのハードウェアマ

ニュアルを参照して ください。

通常このソースは、 ド ライブが制御するモーター

に接続されたセンサーですが、 選択リス トに沿っ

て適切なセンサーが使用されている限り、 プロセ

スの他のパーツから測定し監視した温度を使用す

ることもできます。

Disabled

Disabled なし。 温度監視機能 2 は無効です。 0
Estimated 
temperature

推定モーター温度 (パラメータ  35.01 Motor 
estimated temperature  を参照 ) です。
温度は内部ドライブの計算で推定されます。

35.50 Motor ambient temperature でモーターの周
囲温度を設定することが重要です。

1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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KTY84 analog I/O パラメータ  35.24 Temperature 2 AI source で選択
したアナログ入力とアナログ出力に接続された 
KTY84 センサーです。 出入力は、 ド ライブのコン
ト ロールユニッ トまたは拡張モジュールにありま

す。

次の設定が必要です ：

• 必要なアナログ入力のジャンパ / スイッチを U 
(電圧 ) へ変更します。 変更を行った場合は、
コン ト ロールユニッ トの再起動が必要です。

• 入力の単位選択パラメータをボルトに設定しま
す。

• アナログ出力の信号選択パラメータを Force 
KTY84 excitation に設定します。

• アナログ入力をパラメータ  35.24 で選択しま
す。 入力が 拡張 I/O モジュールにある場合は、
その他 から入力の実績値パラメータ  (例えば 
14.26 AI1 actual value) を指定します。

アナログ出力はセンサーから定電流を流します。

温度とともにセンサーの抵抗が変化すると、 セン

サーの電圧も変化します。 アナログ入力により電

圧が読み込まれて温度に変換されます。

2

KTY84 encoder 
module 1

エンコーダインターフェイス 1 に接続した KTY84 
センサーです。

パラ メータ  91.21 Module 1 temp sensor type およ
び  91.22 Module 1 temp filter time も参照して く だ
さい。

3

KTY84 encoder 
module 2

エンコーダインターフェイス 2 に接続した KTY84 
センサーです。

パラ メータ  91.24 Module 2 temp sensor type およ
び  91.25 Module 2 temp filter time も参照して く だ
さい。

4

1 × Pt100 analog 
I/O

パラメータ  35.24 Temperature 2 AI source が選択
した標準アナログ入力とアナログ出力に接続され

た Pt100 センサーです。 出入力は、 ド ライブのコ
ン ト ロールユニッ トまたは拡張モジュールにあり

ます。

アナログ出力の信号選択パラメータを KTY84 
analog I/O に設定する必要があることを除けば、
必要な設定は Force Pt100 excitation の選択と同様
です。

5

2 × Pt100 analog 
I/O

1 × Pt100 analog I/O の選択で 2 つのセンサーを並
列に接続します。 複数のセンサーを使用すること

により、 測定精度が大幅に上がります。

6

3 × Pt100 analog 
I/O

1 × Pt100 analog I/O の選択で 3 つのセンサーを並
列に接続します。 複数のセンサーを使用すること

により、 測定精度が大幅に上がります。

7

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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PTC DI6 デジタル入力 DI6 に接続した PTC センサー (78 
ページの配線図参照 ) です。
注意 ： 35.03 Measured temperature 2 に、 0 Ω (標
準温度 ) または 4000 Ω (超過温度 ) が表示されま
す。 デフォルトではパラ メータ  35.23 
Temperature 2 warning limit により超過温度の際
に警報が生成されます。 かわりに重故障を生成さ

せたい場合は、 35.22 Temperature 2 fault limit を 
4000 Ω に設定します。

8

PTC analog I/O パラメータ  35.24 Temperature 2 AI source が選択
した標準アナログ入力とアナログ出力に接続され

た PTC センサーです。 出入力は、 ド ライブのコ
ン ト ロールユニッ トまたは拡張モジュールにあり

ます。

アナログ出力の信号選択パラメータを KTY84 
analog I/O に設定する必要があることを除けば、
必要な設定は Force PTC excitation の選択と同様
です。

20

PTC encoder 
module 1

エンコーダインターフェイス 1 に接続した PTC 
センサーです。

パラ メータ  91.21 Module 1 temp sensor type およ
び  91.22 Module 1 temp filter time も参照して く だ
さい。

9

PTC encoder 
module 2

エンコーダインターフェイス 2 に接続した PTC 
センサーです。

パラ メータ  91.24 Module 2 temp sensor type およ
び  91.25 Module 2 temp filter time も参照して く だ
さい。

10

Direct temperature 温度は、 パラ メータ  35.24 Temperature 2 AI 
source が選択したソースから得られます。 信号の
値は、 96.16 Unit selection で指定した温度の単位
と推定されます。

11

1 × Pt1000 analog 
I/O

パラメータ  35.24 Temperature 2 AI source が選択
した標準アナログ入力とアナログ出力に接続され

た Pt1000 センサーです。 出入力は、 ド ライブの
コン ト ロールユニッ トまたは拡張モジュールにあ

ります。

アナログ出力の信号選択パラメータを KTY84 
analog I/O に設定する必要があることを除けば、
必要な設定は Force Pt1000 excitation の選択と同
様です。

13

2 × Pt1000 analog 
I/O

1 × Pt1000 analog I/O の選択で 2 つのセンサーを
並列に接続します。 複数のセンサーを使用するこ

とにより、 測定精度が大幅に上がります。

14

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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3 × Pt1000 analog 
I/O

1 × Pt1000 analog I/O の選択で 3 つのセンサーを
並列に接続します。 複数のセンサーを使用するこ

とにより、 測定精度が大幅に上がります。

15

35.22 Temperature 2 fault 
limit

温度監視機能 2 の重故障制限値を設定します。 測
定温度 2 が制限値を超えると、 ド ライブは 4982 
External temperature (外部温度 ) 2 の重故障でト
リ ップします。

単位はパラメータ  96.16 Unit selection で選択しま
す。

注意 ： PTC センサーの場合、 単位は Ω です。

130 °C、
266 °F また
は 4500 Ω

-60～
1000 °C、- 76～
1832 °F または 0
～ 5000 ohm

温度監視機能 2 の重故障制限値です。 1 = 1 単位

35.23 Temperature 2 
warning limit

温度監視機能 2 の警報制限値を設定します。 測定
温度 2 が制限値を超えると、 警報 (A492 External 
temperature (外部温度 ) 2) が生成されます。
単位はパラメータ  96.16 Unit selection で選択しま
す。

注意 ： PTC センサーの場合、 単位は Ω です。

110 °C、
230 °F また
は 4000 Ω

-60～
1000 °C、- 76～
1832 °F または 0
～ 5000 ohm

温度監視機能 2 の警報制限値です。 1 = 1 単位

35.24 Temperature 2 AI 
source

パラメータ  35.21 Temperature 2 source、 選択 
KTY84 analog I/O、 1 × Pt100 analog I/O、 2 × 
Pt100 analog I/O、 3 × Pt100 analog I/O、 Direct 
temperature の入力を選択します。

Not selected

Not selected なし。 0
AI1 actual value コン ト ロールユニッ トの AI1 へのアナログ入力で

す。

1

AI2 actual value コン ト ロールユニッ トの AI2 へのアナログ入力で
す。

2

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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35.30 FPTC configuration 
word

ド ライブのコン ト ロールユニッ トに取り付けられ

た FPTC-xx サーミスタ保護モジュールを有効に
します。 このワードで各モジュールからの警報を

差し止めることが可能です (重故障は差し止めま
せん )。

0010 1010b

0000 0000b～
0011 1111b

FPTC-xx モジュールの設定ワードです。 1 = 1

35.50 Motor ambient 
temperature

モーター熱保護モード用にモーターの周囲温度を

設定します。 単位はパラ メータ  96.16 Unit 
selection で選択します。
モーター温度保護モデルによりモーター温度はパ

ラ メータ  35.50～ 35.55 に基いて推定されます。
モーターは負荷曲線の上の領域で運転している場

合は温度が上昇し、 負荷曲線の下の領域で運転し

ている場合は下降します。

警告 ! モーターに塵埃等が入っているため
に十分に冷却されない場合は、 モデルは

モータの保護ができません。

20 °C また
は 68 °F

-60～ 100 °C ま
たは -75～
212 °F

周囲温度です。 1 = 1°

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明
0 Module in slot 1 1 = はい ： スロッ ト  1 にモジュールが取り付けられ

ています。

1 Disable slot 1 warning 1 = はい ： スロッ ト  1 のモジュールからの警報が差
し止められています。

2 Module in slot 2 1 = はい ： スロッ ト  2 にモジュールが取り付けられ
ています。

3 Disable slot 2 warning 1 = はい ： スロッ ト  2 のモジュールからの警報が差
し止められています。

4 Module in slot 3 1 = はい ： スロッ ト  3 にモジュールが取り付けられ
ています。

5 Disable slot 3 warning 1 = はい ： スロッ ト  3 のモジュールからの警報が差
し止められています。

6～ 15 Reserved (予備 )
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35.51 Motor load curve パラメータ  35.52 Zero speed load および 35.53 
Break point と ともにモーターの負荷曲線を設定し
ます。 負荷曲線はモーター熱保護モデルがモー
ター温度を推定するのに使用します。

パラ メータが 100% に設定されると、 最大負荷が
パラメータ値となります 99.06 Motor nominal 
current ( これ以上負荷が高いとモーターが昇温し
ます )。 周囲温度が 35.50 Motor ambient 
temperature に設定された定数と異なる場合は、
負荷曲線レベルの調整が必要です。

100%

50～ 150% モーター負荷曲線のゼロ回転数負荷です。 1 = 1%
35.52 Zero speed load パラメータ  35.51 Motor load curve および 35.53 

Break point と ともにモーターの負荷曲線を設定し
ます。 負荷曲線のゼロ回転数での最大モーター負

荷を設定します。 モーターに外部モーターファン

があり、 冷却装置を起動できる場合は、 これより

高い値が使用できます。 モーターメーカーの推奨

事項を参照して ください。

パラ メータ  35.51 Motor load curve を参照して く
ださい。

100%

50～ 150% モーター負荷曲線のゼロ回転数負荷です。 1 = 1%

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

50

100

150

35.51

35.53

35.52

I/IN
(%) I = モーター電流

IN = モーターの定格電流

ドライブ出力
周波数
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35.53 Break point パラメータ  35.51 Motor load curve および 35.52 
Zero speed load と ともにモーターの負荷曲線を
設定します。 モーター負荷曲線のゼロ周波数の折

れ点を設定します。 すなわち、 モーターの負荷曲

線が、 パラ メータ  35.51 Motor load curve の値か
らパラメータ  35.52 Zero speed load の値に向け
て減少を始める点です。 
パラメータ  35.51 Motor load curve を参照して く
ださい。

45.00 Hz

1.00～ 500.00 
Hz

モーター負荷曲線の折れ点です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

35.54 Motor nominal 
temperature rise

モーターに定格電流が流れた際の、 モーターの周

囲温度からの上昇温度を設定します。 モーター

メーカーの推奨事項を参照して ください。

単位はパラメータ  96.16 Unit selection で選択しま
す。

80 °C また
は 176 °F

-0～ 300 °C また
は -32～ 572 °F

上昇温度です。 1 = 1°

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

モータの標準上昇温度

温度

時間

周囲温度
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35.55 Motor thermal time 
constant

定格モーター温度の 63% に到達する時間が設定
されているモーター温度保護モデルで、 使用する

温度時定数を設定します。 モーターメーカーの推

奨事項を参照して ください。

256 秒

100～ 10000 s モーターの熱時定数 1 = 1 秒
35.60 Cable temperature モーターケーブルの計算温度を表示します。

「モーターケーブルの熱保護」 のセクシ ョ ン (81 
ページ ) を参照して ください。
102% = 過熱警報 (A480 Motor cable overload (
モーターケーブルの過負荷 )) です。
106% = 過熱重故障 (4000 Motor cable overload (
モーターケーブルの過負荷 )) です。
このパラ メータは読み取り専用です。

0.0%

0.0～ 200.0% モーターケーブルの計算温度です。 1 = 1%
35.61 Cable nominal 

current
コン ト ロールプログラムの熱保護機能用モーター

ケーブルの定常電流を指定します。

警告 ! このパラメータに入力した値は、 周
囲温度やケーブルの配置、 被覆等、 ケーブ

ルの負荷量に影響を及ぼす全ての要素から

の制限を受けます。 ケーブルのメーカーからの技

術データを参照して ください。

10000.00 A

0.00～ 10000.00 
A

モーターケーブルの定常電流容量です。 1 = 1 A

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

100%

63%

100%

時間

時間

モーターの熱時間

モーター電流

上昇温度
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35.62 Cable thermal rise 
time

コン ト ロールプログラムの熱保護機能用モーター

ケーブルの熱時間を指定します。 この値は、 ケー

ブルに定格電流 (パラ メータ  35.61 Cable nominal 
current) が流れるときケーブルの定格温度の 63% 
に達するまでの時間です。

0 s = モーターケーブルの熱保護が無効です
ケーブルのメーカーからの技術データを参照して

ください。

1 秒

0 s モーターケーブルの熱保護が無効です。 1 = 1 秒
1～ 50000 s モーターケーブルの熱時定数です。 1 = 1 秒

35.100 DOL starter control 
source

パラメータ  35.100～ 35.106 で、 接触機制御の
モーター冷却ファン等の、 外部装置の監視を行う

始動と停止制御ロジックを設定します。

このパラ メータは、 ファンの始動および停止を行

う信号を選択します。

0 = 停止
1 = 始動
パラメータ  35.105 のビッ ト  1 に接続しファン接
触機を制御する出力です。 ファンがオンまたはオ

フになるまでの遅れ時間は、 それぞれ 35.101 と  
35.102 で設定可能です。 ファンからのフ ィード
バック信号は、 35.103 で選択した入力と接続可能
です。 オプシ ョ ンでフ ィードバックのロスを警報

または重故障のト リガにすることができます 
(35.104 および 35.106 参照 )。

Off; 06.16 
b6 (95.20 
b6)

Off 0 (機能が無効です )。 0
On 1。 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

100%

63%

100%

時間

時間

ケーブルの熱時間

ケーブル電流

上昇温度
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Running 06.16 Drive status word 1 (131 ページ参照 ) の
ビッ ト  6 です。

2

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

35.101 DOL starter on 
delay

モータファンの始動遅れ時間を設定します。

パラ メータ  35.100 で選択した制御信号がオンに
なると、 ディ レイタイマーが開始します。 遅れ時

間後に 35.105 のビッ ト  1 がオンになります。

0 秒

0～ 42949673 s モーターファンの始動遅れ時間です。 1 = 1 秒
35.102 DOL starter off 

delay
モータファンの停止遅れ時間を設定します。

パラ メータ  35.100 で選択した制御信号がオフに
なると、 ディ レイタイマーが開始します。 遅れ時

間後に 35.105 のビッ ト  1 がオフになります。

20 分

0～ 715828 min モーターファンの停止遅れ時間です。 1 = 1分
35.103 DOL starter 

feedback source
モーターファンのフ ィードバック信号の入力を選

択します。

0 = 停止
1 = 運転中
ファンの始動 (35.105 のビッ ト  1 がオンになる ) 
後、 35.104 で設定した時間内にフ ィードバックが
予想されます。

Not 
selected; 
DI5 
(95.20 b6)

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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35.104 DOL starter 
feedback delay

モータファンのフ ィードバック遅れ時間を設定し

ます。

35.105 のビッ ト  1 がオンになると、 ディ レイタイ
マーが開始します。 遅れ時間時間が経過するまで

ファンからフ ィードバックが得られない場合、

35.106 で選択したアクシ ョ ンを行います。
注意 ：遅れ時間は始動時のみ発生します。 運転中

にフ ィードバック信号が失われた場合、 即座に 
35.106 で選択したアクシ ョ ンが取られます。

0 秒、 5秒 
(95.20 b6)

0～ 42949673 s モーターファンの始動遅れ時間です。 1 = 1 秒
35.105 DOL starter status 

word
モーターファンの制御ロジックのステータスで

す。

ビッ ト  1 は、 例えばデジタルまたはリレー出力の
信号として選択するファンの制御出力です。

他のビッ トは、 選択した制御およびフ ィードバッ

ク信号のステータスと、 重故障ステータスを表し

ます。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000b～ 1111b モーターファンの制御ロジックのステータスで

す。

1 = 1

35.106 DOL starter event 
type

モーターファンの制御ロジックにより欠落してい

たファンのフ ィードバックが探知された際のアク

シ ョ ンを選択します。

Fault

No action 何も行いません。 0

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 Start 
command

35.100 で選択したファン制御信号のステータスです。
0 = 停止の要求が行われました
1 = 始動の要求が行われました

1 Delayed start 
command

ファンの制御ビッ ト  (遅れ時間に従います ) です。 ファン
を制御する出力の信号に、 このビッ ト を選択して くださ

い。

0 = 停止済
1 = 始動済

2 DOL feedback フ ィードバックのステータスです (35.103 で選択した信号
)。
0 = 停止済
1 = 運転中

3 DOL fault (-1) 重故障ステータスです。
0 = 重故障 ( ファンのフ ィードバックがありません )。
35.106 で選択したアクシ ョ ンが行われます。
1 = 重故障なし

4～ 15 Reserved (予備 )
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Warning ド ライブは警報 (A781 Motor fan ( モーターファン
)) を生成します。

1

Fault ド ライブが 71B1 Motor fan ( モーターファン ) に
より ト リ ップします。

2

36
36 Load analyzer (負荷
アナライザー )

ピークロガーと振幅ロガー設定です。

「負荷アナライザー」 のセクシ ョ ン (86 ページ ) を
参照して ください。

36.01 PVL signal source ピークロガーが監視する信号を選択します。 .
パラメータ  36.02 PVL filter time により指定され
たフ ィルター時間を使用して信号をフ ィルタ リン

グします。

ピーク値はパラメータ  36.10…36.15 にその他あ
らかじめ選択した信号とともに保存されます。

ピークロガーはパラメータ  36.09 Reset loggers を
使用してリセッ トできます。 信号ソースが変更さ

れると、 必ずロガーもリセッ ト されます。 最後の

リセッ ト をした日付と時間はパラ メータ  36.16 お
よび 36.17 にそれぞれ保存されます。

Power inu 
out

Zero なし  ( ピークロガー無効化 )。 0
Motor speed used 01.01 Motor speed used (114 ページ ) 1
Output frequency 01.06 Output frequency (114 ページ ) 3
Motor current 01.07 Motor current (115 ページ ) 4
Motor torque 01.10 Motor torque (115 ページ ) 6
DC voltage 01.11 DC voltage (115 ページ ) 7
Power inu out 01.14 Output power (115 ページ ) です。 8
Speed ref ramp in 23.01 Speed ref ramp input (258 ページ ) 10
Speed ref ramped 23.02 Speed ref ramp output (258 ページ ) です。 11
Speed ref used 24.01 Used speed reference (266 ページ ) 12
Torq ref used 26.02 Torque reference used (287 ページ ) です。 13
Freq ref used 28.02 Frequency ref ramp output (296 ページ ) 14
Process PID out 40.01 Process PID output actual (371 ページ ) 16
Process PID fbk 40.02 Process PID feedback actual (371 ページ ) 

です。

17

Process PID act 40.03 Process PID setpoint actual (371 ページ ) で
す。

18

Process PID dev 40.04 Process PID deviation actual (372 ページ ) 
です。

19

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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36.02 PVL filter time ピークロガーのフ ィルター時間を設定します。 パ

ラ メータ  36.01 PVL signal source を参照。
2.00 秒

0.00～ 120.00 秒 ピークロガーのフ ィルター時間です。 100 = 1 秒
36.06 AL2 signal source 振幅ロガー 2 で監視する信号を選択します。 信号

は 200 ミ リ秒の間隔で抽出します。
結果はパラメータ  36.40～ 36.49 により表示され
ます。 各パラメータは振幅レンジを表し、 サンプ

ルのどの部分がその範囲内にあるかも示します。

100% に対応する信号値は、 パラ メータ  36.07 
AL2 signal scaling により設定されます。
振幅ロガー 2 は、パラ メータ  36.09 Reset loggers 
でリセッ トできます。 信号ソースまたはスケーリ

ングが変更されると、 必ずロガーもリセッ ト され

ます。 最後のリセッ ト をした日付と時間はパラ

メータ  36.50 および 36.51 にそれぞれ保存されま
す。

選択に関しては、 パラ メータ  36.01PVL signal 
source を参照して ください。

Motor 
torque

36.07 AL2 signal scaling 100% に対応する信号値を設定します。 100.00

0.00 ～ 32767.00 100% に対応する信号値です。 1 = 1
36.09 Reset loggers ピークロガーや振幅ロガー 2 をリセッ ト します。 (

振幅ロガー 1 はリセッ トできません )
Done

Done 完了または (通常運転の ) 要求がなかった場合に
リセッ ト します。

0

All ピークロガーと振幅ロガー 2 の両方をリセッ ト し
ます。

1

PVL ピークロガーをリセッ ト します。 2
AL2 振幅ロガー 2 をリセッ ト します。 3

36.10 PVL peak value ピークロガーに記録されたピーク値を表示しま

す。

0.00

-32768.00～
32767.00

ピーク値です。 1 = 1

36.11 PVL peak date ピーク値が記録された日付を表示します。 -
- ピーク発生日です。 -

36.12 PVL peak time ピーク値が記録された時間を表示します。 -
- ピーク発生時間です。 -

36.13 PVL current at peak ピーク値が記録された時のモーター電流を表示し
ます。

0.00 A

-32768.00～
32767.00 A

ピーク時のモーター電流です。 1 = 1 A

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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36.14 PVL DC voltage at 
peak

ピーク値が記録された時のドライブの DC リンク
の直流電圧を表示します。

0.00 V

0.00～ 2000.00 
V

ピーク時の直流電圧です。 10 = 1 V

36.15 PVL speed at peak ピーク値が記録された時のモーターの回転数を表

示します。

0.00 rpm

-32768.00～
32767.00 rpm

ピーク時のモーター回転数です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

36.16 PVL reset date ピークロガーが最後にリセッ ト された日付を表示

します。

-

- ピークロガーの最後のリセッ ト日です。 -
36.17 PVL reset time ピークロガーが最後にリセッ ト された時間を表示

します。

-

- ピークロガーの最後のリセッ ト時間です。 -
36.20 AL1 0 to 10% 0 と  10% の間として振幅ロガー 1 が記録したサン

プルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 0～ 10% の振幅ロガー 1 のサンプルです。 1 = 1%
36.21 AL1 10 to 20% 10 と  20% の間として振幅ロガー 1 が記録したサ

ンプルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 10～ 20% の振幅ロガー 1 のサンプルです。 1 = 1%
36.22 AL1 20 to 30% 20 と  30% の間として振幅ロガー 1 が記録したサ

ンプルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 20～ 30% の振幅ロガー 1 のサンプルです。 1 = 1%
36.23 AL1 30 to 40% 30 と  40% の間として振幅ロガー 1 が記録したサ

ンプルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 30～ 40% の振幅ロガー 1 のサンプルです。 1 = 1%
36.24 AL1 40 to 50% 40 と  50% の間として振幅ロガー 1 が記録したサ

ンプルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 40～ 50% の振幅ロガー 1 のサンプルです。 1 = 1%
36.25 AL1 50 to 60% 50 と  60% の間として振幅ロガー 1 が記録したサ

ンプルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 50～ 60% の振幅ロガー 1 のサンプルです。 1 = 1%
36.26 AL1 60 to 70% 60 と  70% の間として振幅ロガー 1 が記録したサ

ンプルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 60～ 70% の振幅ロガー 1 のサンプルです。 1 = 1%
36.27 AL1 70 to 80% 70 と  80% の間として振幅ロガー 1 が記録したサ

ンプルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 70～ 80% の振幅ロガー 1 のサンプルです。 1 = 1%

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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36.28 AL1 80 to 90% 80 と  90% の間として振幅ロガー 1 が記録したサ
ンプルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 80～ 90% の振幅ロガー 1 のサンプルです。 1 = 1%
36.29 AL1 over 90% 振幅ロガー 1 が記録した 90% 以上のサンプルの

割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 90% を超える振幅ロガー 1 のサンプルです。 1 = 1%
36.40 AL2 0 to 10% 0 と  10% の間として振幅ロガー 2 が記録したサン

プルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 0～ 10% の振幅ロガー 2 のサンプルです。 1 = 1%
36.41 AL2 10 to 20% 10 と  20% の間として振幅ロガー 2 が記録したサ

ンプルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 10～ 20% の振幅ロガー 2 のサンプルです。 1 = 1%
36.42 AL2 20 to 30% 20 と  30% の間として振幅ロガー 2 が記録したサ

ンプルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 20～ 30% の振幅ロガー 2 のサンプルです。 1 = 1%
36.43 AL2 30 to 40% 30 と  40% の間として振幅ロガー 2 が記録したサ

ンプルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 30～ 40% の振幅ロガー 2 のサンプルです。 1 = 1%
36.44 AL2 40 to 50% 40 と  50% の間として振幅ロガー 2 が記録したサ

ンプルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 40～ 50% の振幅ロガー 2 のサンプルです。 1 = 1%
36.45 AL2 50 to 60% 50 と  60% の間として振幅ロガー 2 が記録したサ

ンプルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 50～ 60% の振幅ロガー 2 のサンプルです。 1 = 1%
36.46 AL2 60 to 70% 60 と  70% の間として振幅ロガー 2 が記録したサ

ンプルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 60～ 70% の振幅ロガー 2 のサンプルです。 1 = 1%
36.47 AL2 70 to 80% 70 と  80% の間として振幅ロガー 2 が記録したサ

ンプルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 70～ 80% の振幅ロガー 2 のサンプルです。 1 = 1%
36.48 AL2 80 to 90% 80 と  90% の間として振幅ロガー 2 が記録したサ

ンプルの割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 80～ 90% の振幅ロガー 2 のサンプルです。 1 = 1%
36.49 AL2 over 90% 振幅ロガー 2 が記録した 90% 以上のサンプルの

割合を表示します。

0.00%

0.00～ 100.00% 90% を超える振幅ロガー 2 のサンプルです。 1 = 1%
36.50 AL2 reset date 振幅ロガー 2 が最後にリセッ ト された日を表示し

ます。

-

- 振幅ロガー 2 が最後にリセッ ト された日です。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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36.51 AL2 reset time 振幅ロガー 2 が最後にリセッ ト された時間を表示
します。

-

- 振幅ロガー 2 が最後にリセッ ト された時間です。 -
37
37 User load curve (ユー
ザー負荷曲線 )

特殊な負荷曲線の設定です。

「ユーザー負荷曲線」 のセクシ ョ ン (81 ページ ) を
参照して ください。

37.01 ULC output status 
word

監視されている信号のステータスを表示します。 (
このステータスワードは、 パラ メータ  37.03、
37.04、 37.41、 37.42 で選択した動作と遅れ時間
の影響を受けません )
このパラ メータは読み取り専用です。

-

000b～ 101b 監視されている信号のステータスです。 1 = 1
37.02 ULC supervision 

signal
監視する信号を選択します。 この機能は、 信号の

絶対値を負荷曲線と比較します。

Not selected

Not selected 信号が選択されていません (監視は無効です )。 0
Motor current % 01.07 Motor current (115 ページを参照 )。 2
Motor torque % 01.10 Motor torque (115 ページを参照 )。 3
Output power % of 
motor nominal

01.15 Output power % of motor nom (115 ページを
参照 )。

4

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

37.03 ULC overload 
actions

37.41 ULC overload timer の値より長い間、 監視
している信号の絶対値が過負荷曲線を上回った場

合のドライブの対応を選択します。

Disabled

Disabled 何も行いません。 0
Warning ド ライブは警報 (A8BE ULC overload warning (

ユーザー負荷曲線の過負荷警報 )) を生成します。
1

Fault ド ライブが 8002 ULC overload fault (ULC 過負荷
重故障 ) により ト リ ップします。

2

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 情報
0 Under load limit 1 = 監視信号が、 軽負荷曲線より下です
1 Reserved (予備 )
2 Over load limit 1 = 監視信号が、 過負荷曲線より上です
3～ 15 Reserved (予備 )
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Warning/Fault A8BE ULC overload warning (ユーザー負荷曲線
の過負荷警報 ) で設定した時間の半分、 信号が過
負荷曲線を継続して上回り続ける場合、 ド ライブ

は警報 (37.41 ULC overload timer) を生成します。
8002 ULC overload fault (ULC 過負荷重故障 ) で設
定した間、 信号が過負荷曲線を継続して上回り続

ける場合、 ド ライブは 37.41 ULC overload timer 
でト リ ップします。

3

37.04 ULC underload 
actions

37.42 ULC underload timer の値より長い間、 監視
している信号の絶対値が軽負荷曲線を下回った場

合のドライブの対応を選択します。

Disabled

Disabled 何も行いません。 0
Warning ド ライブは警報 (A8BF ULC underload warning (

ユーザー負荷曲線の軽負荷警報 )) を生成します。
1

Fault ド ライブが 8001 ULC underload fault (ULC 軽負荷
重故障 ) により ト リ ップします。

2

Warning/Fault A8BF ULC underload warning (ユーザー負荷曲線
の軽負荷警報 ) で設定した時間の半分、 信号が軽
負荷曲線を継続して下回り続ける場合、 ド ライブ

は警報 (37.42 ULC underload timer) を生成しま
す。

8001 ULC underload fault (ULC 軽負荷重故障 ) で
設定した間、 信号が軽負荷曲線を継続して下回り

続ける場合、 ド ライブは 37.42 ULC underload 
timer でト リ ップします。

3

37.11 ULC speed table 
point 1

ユーザー負荷曲線の X 軸上の、 最初の回転数点を
設定します。

回転数点は DTC モーター制御モードで用いられ、
回転数制御時には V/f 制御モード となります。
5 点が低い点から高い点まで順番になっている必
要がります。 各点は正の値を取りますが、 負の回

転方向の場合でも対称な範囲に効果を及ぼしま

す。 これらの 2 つの範囲外では、 監視はアクテ ィ
ブになりません。

150.0 rpm

0.0～
30000.0 rpm

回転数。 1 = 1 rpm

37.12 ULC speed table 
point 2

ユーザー負荷曲線の X 軸上の、 2 番目の回転数点
を設定します。

750.0 rpm

0.0～
30000.0 rpm

回転数。 1 = 1 rpm

37.13 ULC speed table 
point 3

ユーザー負荷曲線の X 軸上の、 3 番目の回転数点
を設定します。

1290.0 rpm

0.0～
30000.0 rpm

回転数。 1 = 1 rpm

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16



パラメータ    369
37.14 ULC speed table 
point 4

ユーザー負荷曲線の X 軸上の、 4 番目の回転数点
を設定します。

1500.0 rpm

0.0～
30000.0 rpm

回転数。 1 = 1 rpm

37.15 ULC speed table 
point 5

ユーザー負荷曲線の X 軸上の、 5 番目の回転数点
を設定します。

1800.0 rpm

0.0～
30000.0 rpm

回転数。 1 = 1 rpm

37.16 ULC frequency 
table point 1

ユーザー負荷曲線の X 軸上の、 最初の周波数点を
設定します。

周波数点は、 周波数制御時には V/f 制御モードで
用いられます。

5 点が低い点から高い点まで順番になっている必
要がります。 各点は正の値を取りますが、 負の回

転方向の場合でも対称な範囲に効果を及ぼしま

す。 これらの 2 つの範囲外では、 監視はアクテ ィ
ブになりません。

5.0 Hz

0.0～ 500.0 Hz 周波数です。 1 = 1 Hz
37.17 ULC frequency 

table point 2
ユーザー負荷曲線の X 軸上の、 2 番目の周波数点
を設定します。

25.0 Hz

0.0～ 500.0 Hz 周波数です。 1 = 1 Hz
37.18 ULC frequency 

table point 3
ユーザー負荷曲線の X 軸上の、 3 番目の周波数点
を設定します。

43.0 Hz

0.0～ 500.0 Hz 周波数です。 1 = 1 Hz
37.19 ULC frequency 

table point 4
ユーザー負荷曲線の X 軸上の、 4 番目の周波数点
を設定します。

50.0 Hz

0.0～ 500.0 Hz 周波数です。 1 = 1 Hz
37.20 ULC frequency 

table point 5
ユーザー負荷曲線の X 軸上の、 5 番目の周波数点
を設定します。

60.0 Hz

0.0～ 500.0 Hz 周波数です。 1 = 1 Hz
37.21 ULC underload 

point 1
軽負荷曲線の最初の点を設定します。

軽負荷曲線の各点は、 対応する過負荷点の値より

低い必要があります。

10.0%

0.0～ 1600.0% 軽負荷点です。 1 = 1%
37.22 ULC underload 

point 2
軽負荷曲線の 2 番目の点を設定します。 15.0%

0.0～ 1600.0% 軽負荷点です。 1 = 1%
37.23 ULC underload 

point 3
軽負荷曲線の 3 番目の点を設定します。 25.0%

0.0～ 1600.0% 軽負荷点です。 1 = 1%
37.24 ULC underload 

point 4
軽負荷曲線の 4 番目の点を設定します。 30.0%

0.0～ 1600.0% 軽負荷点です。 1 = 1%

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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37.25 ULC underload 
point 5

軽負荷曲線の 5 番目の点を設定します。 30.0%

0.0～ 1600.0% 軽負荷点です。 1 = 1%
37.31 ULC overload point 

1
過負荷曲線の最初の点を設定します。

過負荷曲線の各点は、 対応する過負荷点の値より

高い必要があります。

300.0%

0.0～ 1600.0% 過負荷点です。 1 = 1%
37.32 ULC overload point 

2
過負荷曲線の 2 番目の点を設定します。 300.0%

0.0～ 1600.0% 過負荷点です。 1 = 1%
37.33 ULC overload point 

3
過負荷曲線の 3 番目の点を設定します。 300.0%

0.0～ 1600.0% 過負荷点です。 1 = 1%
37.34 ULC overload point 

4
過負荷曲線の 4 番目の点を設定します。 300.0%

0.0～ 1600.0% 過負荷点です。 1 = 1%
37.35 ULC overload point 

5
過負荷曲線の 5 番目の点を設定します。 300.0%

0.0～ 1600.0% 過負荷点です。 1 = 1%
37.41 ULC overload timer ここで設定する時間、 監視した信号が過負荷曲線

を上回り続けると、 ド ライブが 37.03 ULC 
overload actions で選択した動作を行います。

20.0 秒

0.0～ 10000.0 s 過負荷タイマーです。 1 = 1 秒
37.42 ULC underload 

timer
ここで設定する時間、 監視した信号が軽負荷曲線

を下回り続けると、 ド ライブが 37.04 ULC 
underload actions で選択した動作を行います。

20.0 秒

0.0～ 10000.0 s 軽負荷タイマーです。 1 = 1 秒
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40
40 Process PID set 1 ( プ
ロセス PID セッ ト  1)

プロセス PID 制御のパラメータ値です。
ド ライブは単一のアクテ ィブな PID コン ト ローラ  
をプロセスに使用しますが、 2 種類の完全なセッ
トアップをプログラムおよび保存することが可能

です。

最初のセッ トはパラ メータ  40.07～ 40.56*、 第 2 
のセッ トはパラ メータグループ 41 Process PID 
set 2 ( プロセス PID セッ ト  2) で設定します。 ど
のセッ ト を使用するかのバイナリー信号は、 パラ

メータ  40.57 PID set1/set2 selection で設定しま
す。

708 ページおよび 709 ページの制御ブロック図を
参照して ください。

* このグループの残りのパラメータは両方のセッ
トに共通です。

40.01 Process PID output 
actual

プロセス PID コン ト ローラの出力表示です。 709 
ページの制御ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。 単位はパラ

メータ  40.12 Set 1 unit selection で選択します。

-

-32768.00～
32767.00

プロセス PID コン ト ローラ出力です。 1 = 1 単位

40.02 Process PID 
feedback actual

信号選択後、 数学関数 (パラ メータ  40.10 Set 1 
feedback function)、 フ ィルタ リングを通した後の
プロセスフ ィードバック値を表示します。 708 
ページの制御ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。 単位はパラ

メータ  40.12 Set 1 unit selection で選択します。

-

-32768.00～
32767.00

プロセスフ ィードバックです。 1 = 1 単位

40.03 Process PID 
setpoint actual

信号選択後、 数学関数 (40.18 Set 1 setpoint 
function)、 制限、 加減速を通した後のプロセス設
定点を表示します。 709 ページの制御ブロック図
を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。 単位はパラ

メータ  40.12 Set 1 unit selection で選択します。

-

-32768.00～
32767.00

プロセス PID コン ト ローラの設定点です。 1 = 1 単位

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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40.04 Process PID 
deviation actual

プロセス PID 偏差を表示します。 デフォルトでは
この値は設定点 - フ ィードバックと同等ですが、
偏差はパラメータ  40.31 Set 1 deviation inversion 
により変えることができます。 709 ページの制御
ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。 単位はパラ

メータ  40.12 Set 1 unit selection で選択します。

-

-32768.00～
32767.00

PID 偏差 1 = 1 単位

40.05 Process PID trim 
output act

ト リ ミ ングされた指令出力を表示します。 709 
ページの制御ブロック図を参照して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。 単位はパラ

メータ  40.12 Set 1 unit selection で選択します。

-

-32768.00～
32767.00

ト リ ミ ングされた指令です。 1 = 1 単位

40.06 Process PID status 
word

プロセス PID 制御に関するステータス情報を表示
します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh プロセス PID 制御ステータスワードです。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 値

0 PID active 1 = プロセス PID 制御がアクテ ィブです。
1 Setpoint frozen 1 =  プロセス PID 設定点固定されます。
2 Output frozen 1 = プロセス PID コン ト ローラ出力は固定されます。
3 PID sleep mode 1 = スリープモードはアクテ ィブです。
4 Sleep boost 1 = スリープ起動はアクテ ィブです。
5 ト リ ミ ングモー

ド

1 = ト リ ミ ング機能がアクテ ィブです。

6 Tracking mode 1 = ト ラ ッキング機能はアクテ ィブです。
7 Output limit high 1 = PID 出力はパラメータ  40.37 により制限されていま

す。

8 Output limit low 1 = PID 出力はパラメータ  40.36 により制限されていま
す。

9 Deadband 
active

1 = デッ ドバンドはアクテ ィブです (パラメータ  40.39 を
参照 )

10 PID set 0 = パラメータセッ ト  1 使用 1 = パラメータセッ ト  2 使
用

11 Reserved (予備 )
12 Internal setpoint 

active
1 = 内部設定点はアクテ ィブです (パラ メータ  40.16～
40.16 を参照 )

13～
15

Reserved (予備 )
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40.07 Set 1 PID operation 
mode

プロセス PID 制御の有効 /無効。 パラ メータ  
40.60 Set 1 PID activation source も参照して くだ
さい。

注意 ： プロセス PID 制御は、 外部制御でのみ行え
ます。 「ローカル制御 vs. 外部制御」 のセクシ ョ ン 
( 20ページ ) をご覧ください。

Off

Off プロセス PID 制御は非アクテ ィブです。 0
On プロセス PID 制御はアクテ ィブです。 1
On when drive 
running

ド ライブが運転中はプロセス PID 制御はアクテ ィ
ブです。

2

40.08 Set 1 feedback 1 
source

プロセスフ ィードバックの最初の信号を選択しま

す。 708 ページの制御ブロック図を参照して くだ
さい。

AI1 scaled

Not selected なし。 0
AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (165 ページを参照 )。 1
AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (168 ページを参照 )。 2
Freq in scaled 11.39 Freq in 1 scaled (159 ページを参照 )。 3
Motor current 01.07 Motor current (115 ページを参照 )。 5
Power inu out 01.14 Output power (115 ページを参照 )。 6
Motor torque 01.10 Motor torque (115 ページを参照 )。 7
Feedback data 
storage

40.91 Feedback data storage (388 ページを参照
)。

10

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

40.09 Set 1 feedback 2 
source

プロセスフ ィードバックの第 2 信号を選択しま
す。

選択については、 パラ メータ  40.08 Set 1 
feedback 1 source を参照して ください。

Not selected

40.10 Set 1 feedback 
function

パラメータ  40.08 Set 1 feedback 1 source および 
40.09 Set 1 feedback 2 source により選択された 
2 つのフ ィードバック信号からどのようにプロセ
スフ ィードバックが計算されるかを設定します。

In1

In1 信号 1 です。 0
In1+In2 信号 1 と  2 の合計です。 1
In1-In2 信号 1 から信号 2 を引いた数値です。 2
In1/In2 信号 1 に信号 2 をかけた数値です。 3
In1/In2 信号 1 を信号 2 で割った数値です。 4
MIN(In1,In2) 2 つの信号のうち小さい方です。 5
MAX(In1,In2) 2 つの信号のうち大きい方です。 6
AVE(In1,In2) 2 つの信号の平均値です。 7
sqrt(In1) 信号 1 の平方根です。 8

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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sqrt(In1-In2) (信号 1 - 信号 2) の平方根です。 9
sqrt(In1+In2) (信号 1 + 信号 2) の平方根です。 10
sqrt(In1)+sqrt(In2) 信号 1 の平方根 + 信号 2 の平方根です。 11

40.11 Set 1 feedback filter 
time

プロセスフ ィードバックのフ ィルター時定数を設

定します。

0.000 秒

0.000～ 30.000 
s

フ ィードバックのフ ィルター時間です。 1 = 1 秒

40.12 Set 1 unit selection パラメータ  40.01～ 40.05、 40.21～ 40.24 およ
び 40.47 の単位を設定します。

%

rpm rpm です。 7
% % です。 4
Hz Hz です。 3
PID user unit 1 ユーザー設定の単位 1 です。 単位名は、 コン ト

ロールパネルで Menu – Settings – Edit texts を選
択することで編集できます。

250

40.14 Set 1 setpoint 
scaling

パラメータ  40.15 Set 1 output scaling と ともにプ
ロセス PID 制御チェーンの一般的なスケーリング
係数を設定します。

スケーリングは例えばプロセス設定点が Hz で入
力され、 PID コン ト ローラの出力が回転数制御の 
rpm 値として使用される場合に使用できます。 そ
の場合このパラメータは 50 に、 パラ メータ   
40.15 は 50 Hz 入力時の定格回転数に設定するこ
とができます。

PID コン ト ローラの出力 = [40.15] となるには、
偏差 (設定点 - フ ィードバック ) = [40.14] かつ 
[40.32] = 1 であることが条件です。
注意 ： スケーリングは 40.14 と   40.15 の比に基い
ています。 例えば、 50 と  1500 は、 1 と  30 と同
じスケーリングとなります。

100.00

-32768.00～
32767.00

プロセス設定点のベース。 1 = 1

40.15 Set 1 output scaling パラメータ  40.14 Set 1 setpoint scaling を参照し
て ください。

1500.00; 
1800.00 
(95.20 b0)

-32768.00～
32767.00

プロセス PID コン ト ローラ出力ベース。 1 = 1

40.16 Set 1 setpoint 1 
source

プロセス PID 設定点の最初の信号を選択します。
この設定点は、 パラ メータ  40.25 Set 1 setpoint 
selection の設定点 1 と して使用できます。 708 
ページの制御ブロック図を参照して ください。

Internal 
setpoint

Not selected なし。 0
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Control panel 03.01 Panel reference (118 ページを参照 )。 「コン
ト ロールパネルを外部制御ソースとして使用す
る」 のセクシ ョ ン (21 ページ ) を参照して くださ
い。

1

Internal setpoint 内部設定点です。 パラ メータ  40.19 Set 1 internal 
setpoint sel1 を参照して ください。

2

AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (165 ページを参照 )。 3
AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (168 ページを参照 )。 4
Motor 
potentiometer

22.80 Motor potentiometer ref act ( モーターポテ
ンシ ョ メータの出力 ) です。

8

Freq in scaled 11.39 Freq in 1 scaled (159 ページを参照 )。 10
Setpoint data 
storage

40.92 Setpoint data storage (389 ページを参照 )。 24

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

40.17 Set 1 setpoint 2 
source

プロセスフ ィードバックの第 2 信号を選択しま
す。 この設定点は、 パラ メータ  40.25 Set 1 
setpoint selection の設定点 2 と して使用できま
す。

選択については、 パラ メータ  40.16 Set 1 setpoint 
1 source を参照して ください。

Not selected

40.18 Set 1 setpoint 
function

パラメータ  40.16 Set 1 setpoint 1 source および 
40.17 Set 1 setpoint 2 source に選択された設定点
信号間の数学関数を選択します。

In1 または 
In2

In1 または In2 数学関数は適用されません。 パラ メータ  40.25 
Set 1 setpoint selection で選択した信号を使用し
ます。

0

In1+In2 信号 1 と  2 の合計です。 1
In1-In2 信号 1 から信号 2 を引いた数値です。 2
In1/In2 信号 1 に信号 2 をかけた数値です。 3
In1/In2 信号 1 を信号 2 で割った数値です。 4
MIN(In1,In2) 2 つの信号の小さい方です。 5
MAX(In1,In2) 2 つの信号の大きい方です。 6
AVE(In1,In2) 2 つの信号の平均値です。 7
sqrt(In1) 信号 1 の平方根です。 8
sqrt(In1-In2) (信号 1 - 信号 2) の平方根です。 9
sqrt(In1+In2) (信号 1 + 信号 2) の平方根です。 10
sqrt(In1)+sqrt(In2) 信号 1 の平方根 + 信号 2 の平方根です。 11
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40.19 Set 1 internal 
setpoint sel1

パラメータ  40.20～ Set 1 internal setpoint sel2 で
設定したプリセッ トから内部設定点を 40.21 
40.24 と ともに選択します。

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

40.20 Set 1 internal 
setpoint sel2

パラメータ  40.19～ Set 1 internal setpoint sel1 で
設定したプリセッ トから内部設定点を 40.21 
40.24 と ともに選択します。 40.19 Set 1 internal 
setpoint sel1 の表を参照して ください。

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

パラメータ  
40.19により設
定されたソース 

パラ メータ
40.20 により設
定されたソース 

設定点プリセッ トが
アクテ ィブ

0 0 1 (パラメータ  40.21)
1 0 2 (パラメータ  40.22)
0 1 3 (パラメータ  40.23)
1 1 4 (パラメータ  40.24)



パラメータ    377
DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

40.21 Set 1 internal 
setpoint 1

プロセス設定点のプリセッ ト  1 を設定します。 パ
ラ メータ  40.19 Set 1 internal setpoint sel1 を参
照。

単位はパラメータ  40.12 Set 1 unit selection で選
択します。

0.00

-32768.00～
32767.00

プロセス設定点のプリセッ ト  1 です。 1 = 1 単位

40.22 Set 1 internal 
setpoint 2

プロセス設定点のプリセッ ト  2 を設定します。 パ
ラ メータ  40.19 Set 1 internal setpoint sel1 を参
照。

単位はパラメータ  40.12 Set 1 unit selection で選
択します。

0.00

-32768.00～
32767.00

プロセス設定点のプリセッ ト  2 です。 1 = 1 単位

40.23 Set 1 internal 
setpoint 3

プロセス設定点のプリセッ ト  3 を設定します。 パ
ラ メータ  40.19 Set 1 internal setpoint sel1 を参
照。

単位はパラメータ  40.12 Set 1 unit selection で選
択します。

0.00

-32768.00～
32767.00

プロセス設定点のプリセッ ト  3 です。 1 = 1 単位

40.24 Set 1 internal 
setpoint 4

プロセス設定点のプリセッ ト  4 を設定します。 パ
ラ メータ  40.19 Set 1 internal setpoint sel1 を参
照。

単位はパラメータ  40.12 Set 1 unit selection で選
択します。

0.00

-32768.00～
32767.00

プロセス設定点のプリセッ ト  4 です。 1 = 1 単位

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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40.25 Set 1 setpoint 
selection

設定点信号 1 (40.16) と  2 (40.17) の選択の設定で
す。

このパラ メータは、 パラ メータ  40.18 Set 1 
setpoint function が In1 または In2 に設定されてい
るときのみ有効です。

0 = 設定点信号 1
1 = 設定点信号 2

Setpoint 
source 1

Setpoint source 1 0。 0
Setpoint source 2 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

40.26 Set 1 setpoint min プロセス PID コン ト ローラ設定点の最小制限値を
設定します。

0.00

-32768.00～
32767.00

プロセス PID コン ト ローラ設定点の最小制限値で
す。

1 = 1

40.27 Set 1 setpoint max プロセス PID コン ト ローラ設定点の最大制限値を
設定します。

32767.00

-32768.00～
32767.00

プロセス PID コン ト ローラ設定点の最大制限値で
す。

1 = 1

40.28 Set 1 setpoint 
increase time

設定点が 0% から  100% に増加するのにかかる最
短時間を設定します。

0.0 秒

0.0～ 1800.0 s 設定点増加時間です。 1 = 1
40.29 Set 1 setpoint 

decrease time
設定点が 100% から  0% に減少するのにかかる最
短時間を設定します。

0.0 秒

0.0～ 1800.0 s 設定点減少時間です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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40.30 Set 1 setpoint 
freeze enable

プロセス PID コン ト ローラの設定点を固定する
か、 あるいは固定可能な信号を設定します。 この

機能は、 指令がアナログ入力に接続されたプロセ

スフ ィードバックに基いており、 プロセスを止め

ることな く センサーを修理しなければならない場

合に便利です。

1 = プロセス PID コン ト ローラ設定点固定
パラメータ  40.38 Set 1 output freeze enable も参
照して ください。

Not selected

Not selected プロセス PID コン ト ローラ設定点は固定されませ
ん。

0

Selected プロセス PID コン ト ローラ設定点固定 です。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

40.31 Set 1 deviation 
inversion

プロセス PID コン ト ローラの入力を反転させま
す。

0 = 偏差は反転されません (偏差 = 設定点 - フ ィー
ドバック )
1 = 偏差は反転されます (偏差 = フ ィードバック  - 
設定点 )
「プロセス PID 制御のスリープ機能」 のセクシ ョ
ン (66 ページ ) を参照して ください。

Not inverted 
(Ref - Fbk)

Not inverted 
(Ref - Fbk)

0。 0

Inverted (Fbk - Ref) 1。 1
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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40.32 Set 1 gain プロセス PID コン ト ローラのゲインを設定しま
す。 パラ メータ  40.33 Set 1 integration time を参
照して ください。

1.00

0.10 ～ 100.00 PID コン ト ローラのゲイン です。 100 = 1
40.33 Set 1 integration 

time
プロセス PID コン ト ローラの積分時間を設定しま
す。 この時間は、 制御するプロセスの反応時間と

同じ桁である必要があり、 そうでない場合は不安

定になります。

注意 ： この値を設定すると、 “I” 部分が無効とな
り、 PID コン ト ローラは PD コン ト ローラになり
ます。

60.0 秒

0.0～ 32767.0 s 積分時間です。 1 = 1 秒
40.34 Set 1 derivation 

time
プロセス PID コン ト ローラの微分時間を設定しま
す。 コン ト ローラ出力の微分成分は 2 つの連続し
たエラー値 (EK-1および EK) をもとに、 次の式で
計算されます。

PID DERIV TIME × (EK - EK-1)/TS ここで、 
TS = 2 ms sample time
E = エラー = プロセス指令 - プロセスフ ィード
バックです。

0.000 秒

0.000～ 10.000 
s

微分時間です。 1000 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

Ti

O
I

G × I

G × I

I = コン ト ローラ入力 ( エラー )
O = コン ト ローラ出力
G = ゲイン
Ti = 積分時間

時間

エラー / コン ト ローラ出力
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40.35 Set 1 derivation 
filter time

プロセス PID コン ト ローラの微分成分をスムーズ
にするために、 使用する単極フ ィルター時定数を

設定します。

0.0 秒

0.0～ 10.0 s フ ィルター時定数です。 10 = 1 秒
40.36 Set 1 output min プロセス PID コン ト ローラ出力の最小制限値を設

定します。 最小最大制限値を使う ことにより、 運

転範囲を制限することができます。

0.0

-32768.0～
32767.0

プロセス PID コン ト ローラ出力の最小制限値で
す。

1 = 1

40.37 Set 1 output max プロセス PID コン ト ローラ出力の最大制限値を設
定します。 パラ メータ  40.36 Set 1 output min を
参照して ください。

1500.0; 
1800.0 
(95.20 b0)

-32768.0～
32767.0

プロセス PID コン ト ローラ出力の最大制限値。 1 = 1

40.38 Set 1 output freeze 
enable

プロセス PID コン ト ローラの出力を固定 (固定に
使用できる信号を設定 ) し、 出力を固定する前の
値に保ちます。 この機能は例えば、 プロセスを止

めることな く プロセスフ ィードバックを提供する

センサーを修理する必要がある場合などに使う こ

とができます。

1 = プロセス PID コン ト ローラ出力固定。
パラ メータ  40.30 Set 1 setpoint freeze enable も
参照して ください。

Not selected

Not selected プロセス PID コン ト ローラ設定点は固定されませ
ん。

0

Selected プロセス PID コン ト ローラ出力は固定されます。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

63

%

100

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = フ ィルター入力 ( ステップ )
O = フ ィルター出力
t = 時間
T = フ ィルター時定数

フ ィルターされていない信号

フ ィルターを行った信号
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DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

40.39 Set 1 deadband 
range

設定点周辺のデッ ドバンドを設定します。 プロセ

スのフ ィードバックがデッ ドバンドに入ると、

ディ レイタイマーが開始します。 フ ィードバック

が遅れ時間 (40.40 Set 1 deadband delay) より長
くデッ ドバンド内に留まると、 PID コン ト ローラ
の出力が固定されます。 フ ィードバック値がデッ

ドバンド外になると通常の運転を再開します。

0.0

0.0 ～ 32767.0 デッ ドバンド域です。 1 = 1
40.40 Set 1 deadband 

delay
デッ ドバンドの遅れ時間です。 パラ メータ  40.39 
Set 1 deadband range を参照。

0.0 秒

0.0～ 3600.0 s デッ ドバンド範囲の遅れ時間です。 1 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

設定点

時間

フ ィードバック

PID コン ト ローラ
出力

40.39 Set 1
deadband range

40.40 Set 1 deadband delay

プロセス PID コン
ト ローラ出力が固
定



パラメータ    383
40.41 Set 1 sleep mode スリープ機能のモードを選択します。

「プロセス PID 制御のスリープ機能」 のセクシ ョ
ン (66 ページ ) も参照して ください。

Not selected

Not selected スリープ機能が無効です。 0
Internal PID コン ト ローラの出力を 40.43 Set 1 sleep level 

の値と比較します。

PID コン ト ローラ出力がスリープ遅れ時間 (40.44 
Set 1 sleep delay) より長く スリープレベル以下に
留まると、 ド ライブはスリープモードに移行しま

す。

パラ メータ  40.44～ 40.48 が有効となります。

1

External パラメータ  40.42 Set 1 sleep enable が選択した
信号でスリープ機能を実行します。

パラ メータ  40.44～ 40.46 および 40.48 が有効と
なります。

2

40.42 Set 1 sleep enable パラメータ  40.41 Set 1 sleep mode が External に
設定されているときの PID スリープ機能をアク
テ ィブにする信号を設定します。

0 = スリープ機能が無効です
1 = スリープ機能が有効です

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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40.43 Set 1 sleep level パラメータ  40.41 Set 1 sleep mode が Internal に
設定されている場合のスリープ機能の始動制限を

設定します。

0.0

0.0 ～ 32767.0 スリープ開始レベルです。 1 = 1
40.44 Set 1 sleep delay 余計なスリープを生じないよう、 スリープ機能が

実際に有効になるまでの遅れ時間を設定します。

パラ メータ  40.41 Set 1 sleep mode で選択した条
件が真になるとディ レイタイマーが開始し、 この

条件が偽になると タイマーはリセッ ト されます。

60.0 秒

0.0～ 3600.0 s スリープ開始遅れ時間です。 1 = 1 秒
40.45 Set 1 sleep boost 

time
スリープ起動ステップの起動時間を設定します。

パラ メータ  40.46 Set 1 sleep boost step を参照し
て ください。

0.0 秒

0.0～ 3600.0 s スリープ起動時間です。 1 = 1 秒
40.46 Set 1 sleep boost 

step
ド ライブがスリープモードに入る際に、 パラ メー

タ  40.45 Set 1 sleep boost time の設定した時間
中、 プロセス設定点がこの値だけ増加します。

アクテ ィブな場合は、 スリープの起動はドライブ

のウェイクアップ時に無効となります。

0.0

0.0 ～ 32767.0 スリープ起動ステップです。 1 = 1
40.47 Set 1 wake-up 

deviation
40.41 Set 1 sleep mode が Internal に設定されて
いる場合、 このパラメータでプロセス設定点と

フ ィードバック間の偏差としてウェイクアップレ

ベルが設定されます。 単位はパラ メータ  40.12 
Set 1 unit selection で選択します。
偏差がこのパラメータの値を超え、 ウェイクアッ

プ遅れ時間 (40.48 Set 1 wake-up delay) の間そこ
にとどまると ド ライブはウェイクアップします。

パラ メータ  40.31 Set 1 deviation inversion も参照
して ください。

0.00 rpm ま
たは %、 Hz

-32768.00～
32767.00 rpm ま
たは %、 Hz

( プロセス設定点とフ ィードバック間の偏差とし
て ) ウェイクアップレベルが設定されます。

1 = 1 単位

40.48 Set 1 wake-up 
delay

余計なスリープを生じないよう、 スリープ機能の

ウェイクアップ遅れ時間を設定します。 パラ メー

タ  40.47 Set 1 wake-up deviation を参照して くだ
さい。

ディ レイタイマーは偏差がウェイクアップレベル 
(40.47 Set 1 wake-up deviation) を超えた時に開始
し、 偏差がウェイクアップレベル未満になると リ

セッ ト されます。

0.50 秒

0.00～ 60.00 s ウェイクアップ遅れ時間です。 1 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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40.49 Set 1 tracking mode ト ラ ッキングモードを有効に ( または有効にする
信号を選択 ) します。 ト ラ ッキングモードでは、
パラ メータ  40.50 Set 1 tracking ref selection によ
り選択された値が PID コン ト ローラ出力に代わり
ます。 「ト ラ ッキング」 のセクシ ョ ン (67 ページ ) 
を参照して ください。

1 = ト ラ ッキングモード有効

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

40.50 Set 1 tracking ref 
selection

ト ラ ッキングモードの値の信号を選択します。 パ

ラ メータ  40.49 Set 1 tracking mode を参照して く
ださい。

Not selected

Not selected なし。 0
AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (165 ページを参照 )。 1
AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (168 ページを参照 )。 2
FB A ref1 03.05 FB A reference 1 (118 ページを参照 )。 3
FB A ref2 03.06 FB A reference 2 (118 ページを参照 )。 4
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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40.51 Set 1 trim mode ト リ ミ ング機能を実行し、 直接と比例ト リ ミ ング 
( または両者の組み合わせ ) 間の選択を行います。
ト リ ミ ングでは、 ド ライブ指令 (設定点 ) に補正
係数を適用することが可能です。 ト リ ミ ング後の

出力は、 パラ メータ  40.05 Process PID trim 
output act で可能です。
709 ページの制御ブロック図を参照して くださ
い。

Off

Off ト リ ミ ング機能が無効です。 0
Direct ト リ ミ ング機能が有効です。 ト リ ミ ング係数は、

最大回転数やトルク、 周波数と関連しており、 パ

ラ メータ  40.52 Set 1 trim selection でこれらの選
択を行います。

1

Proportional ト リ ミ ング機能が有効です。 ト リ ミ ング係数は、

パラ メータ  40.53 Set 1 trimmed ref pointer が選択
した指令と関連しています。

2

Combined ト リ ミ ング機能が有効です。 ト リ ミ ング係数は、

Direct および Proportional モードの組み合わせで
す。 両者の割合は、 パラ メータ  40.54 Set 1 trim 
mix で決定します。

3

40.52 Set 1 trim selection ト リ ミ ングを回転数またはトルク、 周波数指令の

補正に用いるかどうかを選択します。

Torque

Torque トルク指令のト リ ミ ングです。 1
Speed 回転数指令のト リ ミ ングです。 2
Frequency 周波数指令のト リ ミ ングです。 3

40.53 Set 1 trimmed ref 
pointer

ト リ ミ ング指令の信号ソースを選択します。 Not selected

Not selected なし。 0
AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (165 ページを参照 )。 1
AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (168 ページを参照 )。 2
FB A ref1 03.05 FB A reference 1 (118 ページを参照 )。 3
FB A ref2 03.06 FB A reference 2 (118 ページを参照 )。 4
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

40.54 Set 1 trim mix パラメータ  40.51 Set 1 trim mode が Combined に
設定されている場合に、 直接および比例ト リ ミン

グ信号の最終ト リ ミ ング係数に及ぼす影響を設定

します。

0.000 = 100% が比例
0.500 = 50% が比例、 50% が直接
1.000 = 100% が直接

0.000

0.000 ～ 1.000 ト リ ミ ングの混合です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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40.55 Set 1 trim adjust ト リ ミ ング係数の乗数を設定します。 この値に、

パラ メータ  40.51 Set 1 trim mode の結果を乗算し
ます。 それにより、 この乗算により得られた値は

パラメータ  40.56 Set 1 trim source の結果の乗算
に用いられます。

1.000

-100.000～
100.000

ト リ ミ ング係数の乗数です。 1 = 1

40.56 Set 1 trim source ト リ ミ ングする指令を選択します。 PID ref
PID ref PID の設定点です。 1
PID output PID コン ト ローラの出力です。 2

40.57 PID set1/set2 
selection

プロセス PID パラメータセッ ト  1 (パラメータ  
40.07～ 40.56) またはセッ ト  2 ( グループ 41 
Process PID set 2 ( プロセス PID セッ ト  2)) のど
ちらを使用するか決める信号を選択します。 
0 = プロセス PID パラメータセッ ト  1 を使用して
います

1 = プロセス PID パラメータセッ ト  2 を使用して
います

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-
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40.60 Set 1 PID activation 
source

プロセス PID 制御を有効または無効にする信号を
選択します。

パラ メータ  40.07 Set 1 PID operation mode も参
照して ください。

0 = プロセス PID 制御が無効です。
1 = プロセス PID 制御が有効です。

On

Off 0。 0
On 1。 1
Follow Ext1/Ext2 
selection

プロセス PID 制御は、 外部制御系統 EXT1 がアク
テ ィブな場合に無効になり、 外部制御系統 EXT2 
がアクテ ィブな場合に有効になります。

パラ メータ  19.11 Ext1/Ext2 selection も参照して
ください。

2

DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  0) です。

3

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

4

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

5

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

6

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

7

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

8

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

11

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

12

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

40.91 Feedback data 
storage

内蔵フ ィールドバスインターフェイスなどを通し

てプロセスフ ィードバック値を受け取るための、

保存パラ メータです。

値は Modbus I/O データと して送ることができま
す。 そのデータの目的の選択パラ メータ  (58.101
～ 58.124) を Feedback data storage に設定しま
す。 40.08 Set 1 feedback 1 source ( または 40.09 
Set 1 feedback 2 source) で、 Feedback data 
storage を選択します。

-

-327.68～
327.67

プロセスフ ィードバックのための保存パラ メータ

です。

100 = 1
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40.92 Setpoint data 
storage

内蔵フ ィールドバスインターフェイスなどを通し

てプロセス設定点の値を受け取るための、 保存パ

ラ メータです。

値は Modbus I/O データと して送ることができま
す。 そのデータの目的の選択パラ メータ  (58.101
～ 58.124) を Setpoint data storage に設定します。
40.16 Set 1 setpoint 1 source ( または 40.17 Set 1 
setpoint 2 source) で、 Setpoint data storage を選
択します。

-

-327.68～
327.67

プロセス設定点のための保存パラ メータです。 100 = 1

41
41 Process PID set 2 ( プ
ロセス PID セッ ト  2)

プロセス PID 制御のパラメータ値の別のセッ トです。
このセッ ト と最初のセッ ト  (パラメータグループ 
40 Process PID set 1 ( プロセス PID セッ ト  1)) 間
の選択は、 パラ メータ  40.57 PID set1/set2 
selection によって行われます。
708 および 709 ページの、 パラ メータ  40.01～
40.06、 40.91、 40.92 および制御ブロック図を参
照して ください。

41.07 Set 2 PID operation 
mode

パラメータ  40.07 Set 1 PID operation mode を参
照して ください。

Off

41.08 Set 2 feedback 1 
source

パラメータ  40.08 Set 1 feedback 1 source を参照
して ください。

AI1 scaled

41.09 Set 2 feedback 2 
source

パラメータ  40.09 Set 1 feedback 2 source を参照
して ください。

Not selected

41.10 Set 2 feedback 
function

パラメータ  40.10 Set 1 feedback function を参照
して ください。

In1

41.11 Set 2 feedback filter 
time

パラメータ  40.11 Set 1 feedback filter time を参照
して ください。

0.000 秒

41.12 Set 2 unit selection パラメータ  41.21～ 41.24 および 41.47 の単位を
設定します。

%

rpm rpm です。 7
% % です。 4
Hz Hz です。 3
PID user unit 2 ユーザー設定の単位 2 です。 単位名は、 コン ト

ロールパネルで Menu – Settings – Edit texts を選
択することで編集できます。

249

41.14 Set 2 setpoint 
scaling

パラメータ  40.14 Set 1 setpoint scaling を参照し
て ください。

100.00

41.15 Set 2 output scaling パラメータ  40.15 Set 1 output scaling を参照して
ください。

1500.00; 
1800.00 
(95.20 b0)

41.16 Set 2 setpoint 1 
source

パラメータ  40.16 Set 1 setpoint 1 source を参照し
て ください。

Internal 
setpoint
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41.17 Set 2 setpoint 2 
source

パラメータ  40.17 Set 1 setpoint 2 source を参照し
て ください。

Not selected

41.18 Set 2 setpoint 
function

パラメータ  40.18 Set 1 setpoint function を参照し
て ください。

In1 または 
In2

41.19 Set 2 internal 
setpoint sel1

パラメータ  40.19 Set 1 internal setpoint sel1 を参
照して ください。

Not selected

41.20 Set 2 internal 
setpoint sel2

パラメータ  40.20 Set 1 internal setpoint sel2 を参
照して ください。

Not selected

41.21 Set 2 internal 
setpoint 1

パラメータ  40.21 Set 1 internal setpoint 1 を参照
して ください。

0.00

41.22 Set 2 internal 
setpoint 2

パラメータ  40.22 Set 1 internal setpoint 2 を参照
して ください。

0.00

41.23 Set 2 internal 
setpoint 3

パラメータ  40.23 Set 1 internal setpoint 3 を参照
して ください。

0.00

41.24 Set 2 internal 
setpoint 4

パラメータ  40.24 Set 1 internal setpoint 4 を参照
して ください。

0.00

41.25 Set 2 setpoint 
selection

パラメータ  40.25 Set 1 setpoint selection を参照
して ください。

Setpoint 
source 1

41.26 Set 2 setpoint min パラメータ  40.26 Set 1 setpoint min を参照して く
ださい。

0.00

41.27 Set 2 setpoint max パラメータ  40.27 Set 1 setpoint max を参照して
ください。

32767.00

41.28 Set 2 setpoint 
increase time

パラメータ  40.28 Set 1 setpoint increase time を
参照して ください。

0.0 秒

41.29 Set 2 setpoint 
decrease time

パラメータ  40.29 Set 1 setpoint decrease time を
参照して ください。

0.0 秒

41.30 Set 2 setpoint 
freeze enable

パラメータ  40.30 Set 1 setpoint freeze enable を
参照して ください。

Not selected

41.31 Set 2 deviation 
inversion

パラメータ  40.31 Set 1 deviation inversion を参照
して ください。

Not inverted 
(Ref - Fbk)

41.32 Set 2 gain パラメータ  40.32 Set 1 gain を参照して ください。 1.00
41.33 Set 2 integration 

time
パラメータ  40.33 Set 1 integration time を参照し
て ください。

60.0 秒

41.34 Set 2 derivation 
time

パラメータ  40.34 Set 1 derivation time を参照して
ください。

0.000 秒

41.35 Set 2 derivation 
filter time

パラメータ  40.35 Set 1 derivation filter time を参
照して ください。

0.0 秒

41.36 Set 2 output min パラメータ  40.36 Set 1 output min を参照して く
ださい。

0.0

41.37 Set 2 output max パラメータ  40.37 Set 1 output max を参照して く
ださい。

1500.0; 
1800.0 
(95.20 b0)
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41.38 Set 2 output freeze 
enable

パラメータ  40.38 Set 1 output freeze enable を参
照して ください。

Not selected

41.39 Set 2 deadband 
range

パラメータ  40.39 Set 1 deadband range を参照し
て ください。

0.0

41.40 Set 2 deadband 
delay

パラメータ  40.40 Set 1 deadband delay を参照し
て ください。

0.0 秒

41.41 Set 2 sleep mode パラメータ  40.41 Set 1 sleep mode を参照して く
ださい。

Not selected

41.42 Set 2 sleep enable パラメータ  40.42 Set 1 sleep enable を参照して
ください。

Not selected

41.43 Set 2 sleep level パラメータ  40.43 Set 1 sleep level を参照して く
ださい。

0.0

41.44 Set 2 sleep delay パラメータ  40.44 Set 1 sleep delay を参照して く
ださい。

60.0 秒

41.45 Set 2 sleep boost 
time

パラメータ  40.45 Set 1 sleep boost time を参照し
て ください。

0.0 秒

41.46 Set 2 sleep boost 
step

パラメータ  40.46 Set 1 sleep boost step を参照し
て ください。

0.0

41.47 Set 2 wake-up 
deviation

パラメータ  40.47 Set 1 wake-up deviation を参照
して ください。

0.00 rpm ま
たは %、 Hz

41.48 Set 2 wake-up 
delay

パラメータ  40.48 Set 1 wake-up delay を参照。 0.50 秒

41.49 Set 2 tracking mode パラメータ  40.49 Set 1 tracking mode を参照して
ください。

Not selected

41.50 Set 2 tracking ref 
selection

パラメータ  40.50 Set 1 tracking ref selection を参
照。

Not selected

41.51 Set 2 trim mode パラメータ  40.51 Set 1 trim mode を参照。 Off
41.52 Set 2 trim selection パラメータ  40.52 Set 1 trim selection を参照。 Torque
41.53 Set 2 trimmed ref 

pointer
パラメータ  40.53 Set 1 trimmed ref pointer を参
照。

Not selected

41.54 Set 2 trim mix パラメータ  40.54 Set 1 trim mix を参照。 0.000
41.55 Set 2 trim adjust パラメータ  40.55 Set 1 trim adjust を参照して く だ

さい。

1.000

41.56 Set 2 trim source パラメータ  40.56 Set 1 trim source を参照して く
ださい。

PID ref

41.60 Set 2 PID activation 
source

パラメータ  40.60 Set 1 PID activation source を参
照して ください。

On
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43
43 Brake chopper ( ブ
レーキチョ ッパ )

内蔵ブレーキチ ョ ッパの設定です。

43.01 Braking resistor 
temperature

ブレーキ抵抗器の推定温度、 またはブレーキ抵抗

器がどれほどで熱く なるかを表示します。

値は % で表示されます。 定格最大負荷容量で十分
長く使用した際の、 抵抗器の最終的な温度を 
100% と して計算します (43.09 Brake resistor 
Pmax cont)。
温度はパラメータ  43.08、 43.09 および 43.10 の
値に基いて計算され、 また抵抗器がメーカーの指

示に従って据え付けられていること  (すなわち予
定通りに冷却すること ) を前提としています。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0.0～ 120.0% 推定ブレーキ抵抗器温度です。 1 = 1%
43.06 Brake chopper 

function
ブレーキチョ ッパ制御を有効にし、 ブレーキ抵抗
器過負荷保護方法を (計算または測定の中から ) 
選択します。

注意 ： ブレーキチ ョ ッパ制御を有効にする前に、

以下を確認して ください。

• ブレーキ抵抗器が接続されており
• 過電圧制御を無効にしていて (パラ メータ  

30.30 Overvoltage control)、 かつ
• 供給電圧域 (パラ メータ  95.01 Supply voltage) 
が正し く選択されている。

Disabled

Disabled ブレーキチョ ッパ制御が無効です。 0
Enabled with 
thermal model

熱モデルに基づいたブレーキ抵抗器保護を備えた

ブレーキチョ ッパ制御が有効です。 これを選択す

る場合は、 モデルに必要な値、 パラメータ  43.08
～ 43.12 を指定する必要があります。 抵抗器の
データシート を参照して ください。

1

Enabled without 
thermal model

熱モデルに基づいたブレーキ抵抗器保護を用いな

い、 ブレーキチョ ッパ制御が有効です。 抵抗器が

過熱した時、 ド ライブが停止するように配線され

た熱回路遮断器付き抵抗器などの場合に、 この設

定は使用されます。

この設定を使用する前に、 過電圧制御がオフに

なっていることを確認して ください (パラメータ  
30.30 Overvoltage control)。

2
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Overvoltage peak 
protection

ブレーキチョ ッパ制御が、 過負荷状態で有効にな

ります。

この設定は次のような状況に対処するものです。

• ランタイム運転でモーターの慣性エネルギーを
放散するブレーキチ ョ ッパが不要で、

• 巻線に大量に磁気エネルギーを保存でき、 かつ
• モーターが故意または不注意で、 フリーラン停
止し うる場合。

そのような場合、 モーターは大きな磁気エネル

ギーをド ライブに向けて放出し、 ド ライブを損傷

する可能性があります。 ブレーキチ ョ ッパにモー

ターの磁気エネルギーだけを (慣性エネルギーで
はな く ) 扱うのに十分なサイズの小型の抵抗器を
用いることで、 ド ライブを保護することが可能で

す。

この設定により、 直流電圧が過電圧制限値を超え

た場合のみブレーキチ ョ ッパを作動させることが

できます。 通常の使用ではブレーキチ ョ ッパは作

動しません。

3

43.07 Brake chopper run 
enable

簡単なブレーキチョ ッパのオン ・ オフ制御の信号

を選択します。

0 = ブレーキチョ ッパの IGBT パルスを切断。
1 = 通常のブレーキチ ョ ッパの IGBT 変調を許可
します。

ド ライブの回生整流ユニッ トからの電力供給がな

い場合のみ、 このパラメータでチ ョ ッパを作動さ

せることができます。

On

Off 0。 0
On 1。 1
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

43.08 Brake resistor 
thermal tc

ブレーキ抵抗器熱モデルの熱時定数を設定しま

す。

0 秒

0～ 10000 s ブレーキ抵抗器熱時定数、 すなわち 63% 温度に
到達するまでの定格時間です。

1 = 1 秒

43.09 Brake resistor 
Pmax cont

ブレーキ抵抗器の最大継続負荷を設定し、 抵抗器

の温度を最大許容値 (= 抵抗器の継続的放熱能力、
kW) まで上昇させ、 それ以上は上昇しないように
します。 この値は熱モデルに基づいており、 抵抗

器過負荷保護に使用されます。 パラ メータ  43.06 
Brake chopper function およびブレーキ抵抗器の
データシート を参照して ください。

0.00 kW

0.00～
10000.00 kW

ブレーキ抵抗器の最大継続負荷です。 1 = 1 kW
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43.10 Brake resistance ブレーキ抵抗器の抵抗値を設定します。 この値は

熱モデルに基づいており、 ブレーキチ ョ ッパの保

護に使用されます。 パラ メータ  43.06 Brake 
chopper function を参照して ください。

0.0 Ω

0.0～ 1000.0 
ohm

ブレーキ抵抗器の抵抗値です。 1 = 1 Ω

43.11 Brake resistor fault 
limit

熱モデルに基づいた ブレーキ抵抗器保護の重故障
限界値を選択します。 パラ メータ  43.06 Brake 
chopper function を参照して ください。 制限値を
超えると、 ド ライブが重故障 7183 BR excess 
temperature ( ブレーキ抵抗器の過熱 ) を生成しま
す。

パラ メータ  43.09 Brake resistor Pmax cont で設定
した電力が供給される時の抵抗器の温度に対する 
% で示されます。

105%

0～ 150% ブレーキ抵抗器温度重故障限界値 1 = 1%
43.12 Brake resistor 

warning limit
熱モデルに基づいたブレーキ抵抗器保護の警報限

界値を選択します。 パラ メータ  43.06 Brake 
chopper function を参照して ください。 制限値を
超えると、 ド ライブは A793BR excess 
temperature ( ブレーキ抵抗器の過熱 )警報を生成
します。

パラ メータ  43.09 Brake resistor Pmax cont で設定
した電力が供給される時の抵抗器の温度に対する 
% で示されます。

95%

0～ 150% ブレーキ抵抗器温度警報限界値です。 1 = 1%
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44
44 Mechanical brake 
control (機械ブレーキ制
御 )

機械ブレーキ制御の設定

「機械ブレーキ制御」 のセクシ ョ ン (69 ページ ) を
参照して ください。

44.01 Brake control status 機械ブレーキ制御ステータスワードを表示しま
す。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh 機械ブレーキ制御ステータスワードです。 1 = 1
44.02 Brake torque 

memory
以前のブレーキ閉指令の時点における トルク  (%) 
を表示します。

値はブレーキ開トルクの指令として用いることが

できます。 パラ メータ  44.09 Brake open torque 
source と  44.10 Brake open torque を参照して く
ださい。

-

-1600.0～
1600.0%

ブレーキを閉じる際のトルクです。 パラ メータ  
46.03 を参
照

44.03 Brake open torque 
reference

現在アクテ ィブなブレーキ開トルクを表示しま

す。 パラ メータ  44.09 Brake open torque source 
および 44.10 Brake open torque を参照して くだ
さい。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-1600.0～
1600.0%

現在アクテ ィブなブレーキ開トルクです。 パラ メータ  
46.03 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 情報

0 Open command ブレーキ操作回路への閉 /開指令  (0 = 閉、 1 = 開 ) です。
このビッ ト を希望の出力に接続します。

1 Opening torque 
request

1 = 運転ロジックからの開トルク要求

2 Hold stopped 
request

1 = 運転ロジックからの持続要求

3 Ramp to 
stopped

1 = 運転ロジックからのゼロ回転数への減速要求

4 Enabled 1 = ブレーキ制御は有効
5 Closed 1 = ブレーキ制御ロジックが BRAKE CLOSED の状態
6 Opening 1 = ブレーキ制御ロジックが BRAKE OPENING の状態
7 Open 1 = ブレーキ制御ロジックが BRAKE OPEN の状態
8 Closing 1 = ブレーキ制御ロジックが BRAKE CLOSING の状態
9～ 15 Reserved (予備 )
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44.06 Brake control 
enable

機械ブレーキ制御ロジックを有効化 /無効化する (
または有効化 /無効化する信号を選択する )。
0 = ブレーキ制御は非アクテ ィブ
1 = ブレーキ制御はアクテ ィブ

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

44.07 Brake acknowledge 
selection

ブレーキの開閉ステータス (確認応答 ) 監視を有
効化または無効化 (および信号の選択 ) を行いま
す。

ブレーキ制御エラー (確認応答信号の予期しない
状態 ) を検知すると、 ド ライブはパラ メータ  
44.17 Brake fault function で設定した動作を行い
ます。

0 = ブレーキ閉
1 = ブレーキ開

No 
acknowledg
e

Off 0。 0
On 1。 1
No acknowledge ブレーキの開閉監視が無効です。 2
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
3

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

4

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

5

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16



パラメータ    397
DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

6

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

7

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

8

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

11

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

12

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

44.08 Brake open delay ブレーキ開の遅れ時間、 すなわち内部ブレーキ開

指令とモーター回転数制御リ リースとの時間差を

設定します。 ド ライブによりモーターが励磁さ

れ、 モータートルクがブレーキ開放の要求水準 (
パラメータ  44.03 Brake open torque reference) ま
で高まるとディ レイタイマーが開始します。 タイ

マーがスタートすると同時に、 ブレーキ制御ロ

ジックがブレーキ制御出力を通電し、 ブレーキは

開状態を開始します。

ブレーキメーカー指定の機械的に開になるまでの

遅れ時間の値に合わせて、 このパラメータを設定

して ください。

0.00 秒

0.00～ 5.00 s ブレーキ開遅れ時間です。 100 = 1 秒
44.09 Brake open torque 

source
ブレーキ開トルク指令の絶対値が

• パラメータ  44.10 Brake open torque より大き
く 、

• 符号が 44.10 Brake open torque の設定と同じ
になった際のブレーキ開トルク指令の信号を設

定します。

パラ メータ  44.10 Brake open torque を参照して
ください。

Brake open 
torque

Zero ゼロです。 0
AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (165 ページを参照 )。 1
AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (168 ページを参照 )。 2
EFB ref1 03.05 FB A reference 1 (118 ページを参照 )。 3
EFB ref2 03.06 FB A reference 2 (118 ページを参照 )。 4
Brake torque 
memory

パラメータ  44.02 Brake torque memory です。 7

Brake open torque パラメータ  44.10 Brake open torque です。 8
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-
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44.10 Brake open torque 符号 (すなわち回転方向 ) と、 ブレーキ開トルク  (
ブレーキ開放で要求されるモータートルクの、

モーターの定格トルクに対する % 値 ) の最小絶対
値を設定します。

パラ メータ  44.09 Brake open torque source で選
択した信号の値は、 ブレーキ開トルクと同じ符号

かつ絶対値がより大きい場合のみブレーキ開トル

クと して用いられます。

注意 ： このパラ メータは V/f 制御モードの場合に
は利用できません。

0.0%

-1600.0～
1600.0%

ブレーキ開放時の最小トルクです。 パラ メータ  
46.03 を参
照

44.11 Keep brake closed ブレーキ開放を防ぐ信号を選択します。

0 = 通常のブレーキ動作を行います
1 = ブレーキを閉じたままにします
注意 ： ド ライブの運転中は、 このパラメータを変

更できません。

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16



パラメータ    399
44.12 Brake close request 外部ブレーキ閉要求信号のソースを選択します。
オンになると、 この信号は内部ロジックより優先

され、 ブレーキが閉じられます。

0 = 通常の動作 /外部閉信号が接続されていませ
ん

1 = ブレーキを閉じます
注意 ：

• 開ループ ( エンコーダなし ) の場合、 変調中の
ドライブに対するブレーキ閉要求によりブレー

キが閉じた状態が 5 秒より長く続く と、 ブレー
キが強制的に閉じ ド ライブは重故障 71A5 
Mechanical brake opening not allowed (機械ブ
レーキの 「開」 不可 ) でト リ ップします。

• ド ライブの運転中は、 このパラ メータを変更で
きません。

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

44.13 Brake close delay 閉指令 ( ブレーキ制御出力への通電が停止 ) から
ド ライブが変調を停止するまでの遅れ時間を設定

します。 これは、 ブレーキが実際に閉じるまで

モーターを制御下にお くためです。

このパラ メータは、 ブレーキメーカーの指定す

る、 ブレーキの機械的ウェイクアップ時間 (閉じ
るまでの遅れ時間 ) の値に設定して ください。

0.00 秒

0.00～ 60.00 s ブレーキ閉遅れ時間です。 100 = 1 秒
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44.14 Brake close level ブレーキ閉回転数は絶対値を設定して ください。

ブレーキ閉水準遅れ時間 (44.15 Brake close level 
delay) の間、 モーターの回転数がこの水準を下回
ると、 閉指令が与えられます。

注意 ： この設定の適合性を、 21.03 Stop mode ( と
適用可能な減速時間 ) で確認して ください。

10.00 rpm

0.00～
1000.00 rpm

ブレーキ閉回転数です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

44.15 Brake close level 
delay

ブレーキ閉水準遅れ時間を設定します。 パラ メー

タ  44.14 Brake close level を参照して ください。
0.00 秒

0.00～ 10.00 s ブレーキ閉水準遅れ時間です。 100 = 1 秒
44.16 Brake reopen delay ブレーキの閉とそれに続く開指令までの間の最小

時間を設定します。

0.00 秒

0.00～ 10.00 s ブレーキの再開放の遅れ時間です。 100 = 1 秒
44.17 Brake fault function 機械ブレーキ制御エラーに対するド ライブの対応

を決定します。

注意 ：パラ メータ  44.07 Brake acknowledge 
selection が No acknowledge に設定されている
と、 確認応答のステータス監視が全て無効にな

り、 警報や重故障を生成しな く なります。 ただ

し、 ブレーキの開条件は常に監視されます。

Fault

Fault もし確認応答のステータスがブレーキ制御ロジッ

クで推定されたステータスと異なると、 ド ライブ

が 71A2 Mechanical brake closing failed (機械ブ
レーキの 「閉」 に失敗 ) または 71A3 Mechanical 
brake opening failed (機械ブレーキの 「開」 に失
敗 ) の重故障でト リ ップします。
ブレーキの開条件が満たされない (例えばモー
ターの始動に必要なトルクに達しない ) と、 ド ラ
イブが 71A5 Mechanical brake opening not 
allowed (機械ブレーキの 「開」 不可 ) の重故障で
ト リ ップします。

0

Warning もし確認応答のステータスがブレーキ制御ロジッ

クで推定されたステータスと異なると、 ド ライブ

が A7A1 Mechanical brake closing failed (機械ブ
レーキの投入に失敗 ) または A7A2 Mechanical 
brake opening failed (機械ブレーキの開放に失敗 ) 
の警報を生成します。

ブレーキの開条件が満たされない (例えばモー
ターの始動に必要なトルクに達しない ) と、 ド ラ
イブが A7A5 Mechanical brake opening not 
allowed (機械ブレーキの 「開」 不可 ) の警報を生
成します。

1
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Open fault もし確認応答のステータスがブレーキ制御ロジッ

クで推定されたステータスと異なると、 ブレーキ

を閉じる際にド ライブが A7A1 Mechanical brake 
closing failed (機械ブレーキの投入に失敗 ) の警
報を生成します。

もし確認応答のステータスがブレーキ制御ロジッ

クで推定されたステータスと異なると、 ブレーキ

を開放する際にド ライブが 71A3 Mechanical 
brake opening failed (機械ブレーキの 「開」 に失
敗 ) の重故障でト リ ップします。
ブレーキの開条件が満たされない (例えばモー
ターの始動に必要なトルクに達しない ) と、 ド ラ
イブが 71A5 Mechanical brake opening not 
allowed (機械ブレーキの 「開」 不可 ) の重故障で
ト リ ップします。

2

44.18 Brake fault delay 閉の重故障遅れ時間、 すなわちブレーキが閉じる

のとブレーキ閉重故障ト リ ップの間の時間を設定

します。

0.00 秒

0.00～ 60.00 s ブレーキ閉重故障遅れ時間です。 100 = 1 秒
45
45 Energy efficiency ( エ
ネルギー効率 )

省エネルギー計算機能の設定です。

「省エネルギー計算機能」 のセクシ ョ ン (85 ペー
ジ ) を参照して ください。

45.01 Saved GW hours 直入れ始動するモーター接続と比較し、 省電と

なった GWh を表示します。 このパラメータは
45.02Saved MW hours繰り越す度に増加します。
このパラ メータは読み取り専用です (パラメータ  
45.21 Energy calculations reset 参照 )。

-

0～ 65535 
GW ｈ

GWh での省電です。 1 = 1 GWh

45.02 Saved MW hours 直入れ始動するモーター接続と比較し、 省電と

なった MWh を表示します。 このパラ メータは
45.03Saved kW hours繰り越す度に増加します。
このパラ メータが繰り越されると、 パラ メータ  
45.01 Saved GW hours が増加します。
このパラ メータは読み取り専用です (パラメータ  
45.21 Energy calculations reset 参照 )。

-

0～ 999 MWh MWh での省電です。 1 = 1 MWh
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45.03 Saved kW hours 直入れ始動するモーター接続と比較し、 省電と

なった kWh を表示します。
ド ライブの内蔵ブレーキチョ ッパが有効になる

と、 モーターから ド ライブへ供給される電力はす

べて熱に変換されたと推定されますが、 この計算

では回転数の制御による節減が記録されます。

チ ョ ッパが無効になるとモーターからのエネル

ギーもここに記録されます。

このパラ メータが繰り越されると、 パラ メータ  
45.02 Saved MW hours が増加します。
このパラ メータは読み取り専用です (パラメータ  
45.21 Energy calculations reset 参照 )。

-

0.0～ 999.9 kWh kWh での省電です。 10 = 1 kWh
45.05 Saved money 

x1000
直入れ始動するモーター接続と比較し、 千単位の

省電額を表示します。 このパラメータは

45.06Saved money繰り越す度に増加します。
通貨はパラメータ  45.17 Tariff currency unit で設定
します。

このパラ メータは読み取り専用です (パラメータ  
45.21 Energy calculations reset 参照 )。

-

0～ 4294967295 
thousands (千 )

千単位の節電額です。 -

45.06 Saved money 直入れ始動するモーター接続と比較し、 省電額を

表示します。 この値は節電 kWh に現在使用され
ている電気料金をかけて計算します (45.14 Tariff 
selection)。
このパラ メータが繰り越されると、 パラ メータ  
45.05 Saved money x1000 が増加します。
通貨はパラメータ  45.17 Tariff currency unit で設定
します。

このパラ メータは読み取り専用です (パラメータ  
45.21 Energy calculations reset 参照 )。

-

0.00～ 999.99 単
位

節電金額です。 1 = 1 単位

45.08 CO2 reduction in 
kilotons

直入れ始動するモーター接続と比較した CO2 排
出の削減量をメートル法のキロ ト ンで表示しま

す。 この値はパラ メータ 45.09CO2 reduction in 
tons を繰り越す度に増加します。
このパラ メータは読み取り専用です (パラメータ  
45.21 Energy calculations reset 参照 )。

-

0～ 65535 
metric kilotons

CO2 排出量削減のメートル法のキロ ト ン量です。 1 = 1 キロ ト
ン ( メート
ル法 )
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45.09 CO2 reduction in 
tons

直入れ始動するモーター接続と比較した CO2 排
出の削減量をメートル法のト ン単位で表示しま

す。 この値は、 MWh 単位の節減エネルギーにパ
ラ メータ  45.18 CO2 conversion factor の値をかけ
て計算します (デフォルトで 0.5 メ ト リ ッ ク ト ン
/MWh)。
このパラ メータが繰り越すと、 パラ メータ  45.08 
CO2 reduction in kilotons が増加します。
このパラ メータは読み取り専用です (パラメータ  
45.21 Energy calculations reset 参照 )。

-

0.0～ 999.9 
metric tons

CO2 排出量削減のメートル法のトン量です。 1 = 1 ト ン (
メートル法 )

45.11 Energy optimizer エネルギー最適化機能を有効化 /無効化します。
この機能はモーターの磁束を最適化し、 ド ライブ

が定格負荷未満で作動している時の総エネルギー

消費とモーターのノイズレベルを抑えます。 負荷

トルクと回転数次第で、 全体の効率 ( モーターお
よびド ライブ ) を 1～ 20% 改善します。
注意 ：永久磁石モーターまたはリラクタンス型同

期電動機では、 このパラメータに関係な く常時エ

ネルギー最適化機能が有効となります。

Disable

Disable エネルギーの最適化が無効です。 0
Enable エネルギーの最適化が有効です。 1

45.12 Energy tariff 1 電気料金 1 (kWh あたりの料金 ) を設定します。
節減金額の計算では、 パラ メータ  45.14 Tariff 
selection の設定により、 この値または 45.13 
Energy tariff 2 が基準として使用されます。
通貨はパラメータ  45.17 Tariff currency unit で設定
します。

注意 ：選択の時点では料金は読み取り専用で、 遡

及的に修正されることはありません。

1 = 1.000 単
位

0.000～
4294967.295 単
位

Energy tariff 1 -

45.13 Energy tariff 2 電気料金 2 (kWh あたりの料金 ) を設定します。
パラ メータ  45.12 Energy tariff 1 を参照して くだ
さい。

1 = 2.000 単
位

0.000～
4294967.295 単
位

Energy tariff 2 -
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45.14 Tariff selection あらかじめ決められた電気料金のうちどれを使用

するかを選択 ( または選択するソースを設定 ) し
ます。

0 = 45.12 Energy tariff 1
1 = 45.13 Energy tariff 2

Energy tariff 
1

Energy tariff 1 0。 0
Energy tariff 2 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

45.17 Tariff currency unit 省電額の計算に用いた通貨です。 EUR
Local currency 現地通貨です。 通貨名は、 コン ト ロールパネルの 

Menu - Settings - Edit texts で編集可能です。
100

EUR ユーロです。 101
USD 米ドルです。 102

45.18 CO2 conversion 
factor

節減エネルギーから  CO2 排出量 (kg/kWh または 
tn/MWh) への変換係数を設定します。

0.500 
tn/MWh

0.000～ 65.535 
tn/MWh

節減エネルギーから  CO2 排出量への変換係数を
設定します。

1 = 1 
tn/MWh

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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45.19 Comparison power モーターを直入れ始動しパラ メータセッ ト を作動

させている時の、 モーターの実際の吸収電力で

す。 節電を計算する時にこの値を基準として使用

します。

注意 ：節減エネルギーの計算精度は、 この数値の

正確性に大き く依存します。 ここに何も入力しな

い場合、 モーターの定格出力が計算に使用されま

す。 しかし銘板に書かれた電力を吸収しないモー

ターが多いので、 エネルギー節減報告は実際より

数値が大き く なる場合があります。

0.0 kW

0.0～ 100000.0 
kW

モーター電力 パラメータ  
46.04 を参
照

45.21 Energy calculations 
reset

節減カウンタのパラメータ  45.01～ 45.09 をリ
セッ ト します。

Done

Done リセッ トが要求されていない (通常の運転 ) また
はリセッ トが完了しました。

0

Reset 節減カウンタのパラメータをリセッ ト します。 こ

の値は自動的に Done に戻ります。
1

46
46 Monitoring/scaling 
settings (監視 / スケーリ
ング設定 )

回転数監視設定、 実信号フ ィルタ リング、 一般スケーリ
ング設定を行います。

46.01 Speed scaling 加速率を設定する際に使用される最大回転数値、

および減速率を設定する際に使用される初期回転

数値を設定します (パラメータグループ 23 Speed 
reference ramp (速度指令加減速 ) を参照 )。 従っ
て加減速時間は (パラ メータ  30.12 Maximum 
speed ではな く )、 この値と関連があります。
さらに回転数関連のパラメータの 16 ビッ トス
ケーリングも設定します。 このパラメータ値は、

マスター ・ フォロワー間等のフ ィールドバス通信

で使われる、 20000 の値に対応しています。

1500.00 
rpm、
1800.00 rpm 
(95.20 b0)

0.10～
30000.00 rpm

加速 /減速、 終端 /初期回転数です。 1 = 1 rpm

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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46.02 Frequency scaling 加速率を設定する際に使用される最大周波数、 お

よび減速率を設定する際に使用される初期周波数

を設定します (パラメータグループ 28 Frequency 
reference chain (周波数指令チェーン ) を参照 )。
従って周波数加減速時間は (パラメータ  30.14 
Maximum frequency ではな く )、 この値と関連が
あります。

さらに周波数関連のパラ メータの 16 ビッ トス
ケーリングも設定します。 このパラメータ値は、

マスター ・ フォロワー間等のフ ィールドバス通信

で使われる、 20000 の値に対応しています。

50.00 Hz、
60.00 Hz 
(95.20 b0)

0.10～ 1000.00 
Hz

加速 /減速、 終端 /初期周波数です。 10 = 1 Hz 

46.03 Torque scaling さらにトルク関連のパラ メータの 16 ビッ トス
ケーリングも設定します。 この ( モーター定格ト
ルクのパーセン トで示す ) パラメータ値は、 マス
ター ・ フォロワー間等のフ ィールドバス通信で使

われる、 10000 の値に対応しています。
パラ メータ  46.42 Torque decimals も参照して く
ださい。

100.0%

0.1～ 1000.0% フ ィールドバスの 10000 に対応する トルクです。 10 = 1%
46.04 Power scaling マスター ・ フォロワー間などのフ ィールドバス通

信で使われる、 10000 の値に対応する出力電力値
を設定します。 単位はパラメータ  96.16 Unit 
selection で選択します。

1000.00 kW 
または HP

0.10～ 30000.00 
kW または 0.10
～ 40214.48 hp

フ ィールドバスの 10000 に対応する トルクです。 1 = 1 単位

46.05 Current scaling 電流パラ メータの 16 ビッ トスケーリングを設定
します。 このパラ メータ値は、 マスター ・ フォロ

ワー間等のフ ィールドバス通信で使われる、

10000 の値に対応しています。

10000 A

0～ 30000 A フ ィールドバスの 10000 に対応する電流です。 -
46.06 Speed ref zero 

scaling
フ ィールドバスから受け取ったゼロ基準に対応す

る回転数を設定します (内蔵フ ィールドバスイン
ターフェイスまたは FBA A または FBA B イン
ターフェイス ) 。 例えば 500 に設定すると、
フ ィールドバス指令範囲 0～ 20000 は回転数 500
～ [46.01] rpm に対応します。
注意 ： このパラ メータは ABB ド ライブ通信プロ
ファイルに対してのみ有効です。

0.00 rpm

0.00～
30000.00 rpm

最小フ ィールドバス指令に対応する回転数です。 1 = 1 rpm

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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46.07 Frequency ref zero 
scaling

フ ィールドバスから受け取ったゼロ基準に対応す

る周波数を設定します (内蔵フ ィールドバスイン
ターフェイスまたは FBA A または FBA B イン
ターフェイス ) 。 例えば 30 に設定すると、
フ ィールドバス指令範囲 0～ 20000 は回転数 30
～ [46.02] Hz に対応します。
注意 ： このパラ メータは ABB ド ライブ通信プロ
ファイルに対してのみ有効です。

0.00 Hz

0.00～ 1000.00 
Hz

最小フ ィールドバス指令に対応する周波数です。 10 = 1 Hz

46.11 Filter time motor 
speed

信号 01.01 Motor speed used、01.02 Motor speed 
estimated、 01.04 Encoder 1 speed filtered、 01.05 
Encoder 2 speed filtered のフ ィルター時間を設定
します。

500 ms

0～ 20000 ms モーター回転数信号のフ ィルター時間です。 1 = 1 ms
46.12 Filter time output 

frequency
信号 01.06 Output frequency のフ ィルター時間を
設定します。

500 ms

0～ 20000 ms モーター周波数信号のフ ィルター時間です。 1 = 1 ms
46.13 Filter time motor 

torque
信号 01.10 Motor torque のフ ィルター時間を設定
します。

100 ms

0～ 20000 ms モータートルク信号のフ ィルター時間です。 1 = 1 ms
46.14 Filter time power 

out
信号 01.14 Output power のフ ィルター時間を設定
します。

100 ms

0～ 20000 ms 出力電力信号のフ ィルター時間 1 = 1 ms
46.21 At speed hysteresis 回転数制御時に、 設定点とする範囲を設定しま

す。

指令値 (22.87 Speed reference act 7) と実際の回
転数 (90.01 Motor speed for control) の差が 46.21 
At speed hysteresis より小さい場合は、 「設定点」
にあると認識します。 これは 06.11 Main status 
word のビッ ト  8 で示されます。

100.00 rpm

0.00～
30000.00 rpm

回転数制御の 「設定点での」 制限表示です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

90.01 (rpm)

0 rpm

22.87 + 46.21 (rpm)

22.87 (rpm)

22.87 - 46.21 (rpm)

ド ライブが設定点
(06.11 bit 8 = 1)
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46.22 At frequency 
hysteresis

周波数制御時に、 「設定点」 とする範囲を設定し

ます。 指令値 (28.96 Frequency ref ramp input) と
実際の周波数 (01.06 Output frequency) の差が 
46.22 At frequency hysteresis より小さい場合は、
「設定点」 にあると認識します。 これは 06.11 
Main status word のビッ ト  8 で示されます。

10.00 Hz

0.00～ 1000.00 
Hz

周波数制御の 「設定点」 制限表示です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

46.23 At torque hysteresis トルク制御時に、 「設定点」 とする範囲を設定し

ます。 指令値 (26.73 Torque reference act 4) と実
際のトルク  (01.10 Motor torque) の絶対値の差が 
46.23 At torque hysteresis より小さい場合は、 「設
定点」 にあると認識します。 これは 06.11 Main 
status word のビッ ト  8 で示されます。

10.0%

0.0～ 300.0% トルク制御の 「設定点」 制限表示です。 パラ メータ  
46.03 を参
照

46.31 Above speed limit 回転数制御で 「制限値超え」 のト リガレベルを設

定します。 実際の回転数が制限値を超えた場合

は、 06.17 のビッ ト  10 Drive status word 2 が設定
されます。

1500.00 rpm

0.00～
30000.00 rpm

回転数制御の 「制限値超え」 のト リガレベルで

す。

パラ メータ  
46.01 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

01.06 (Hz)

0 Hz

28.96 + 46.22 (Hz)

28.96 (Hz)

28.96 - 46.22 (Hz)

ド ライブが設定点
(06.11 bit 8 = 1)

01.10 (%)

0 %

26.73 + 46.23 (%)

26.73 (%)

26.73 - 46.23 (%)

ド ライブが設定点
(06.11 bit 8 = 1)
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46.32 Above frequency 
limit

周波数制御で 「制限値超え」 のト リガレベルを設

定します。 実際の周波数が制限値を超えた場合

は、 06.17 のビッ ト  10 Drive status word 2 が設定
されます。

50.00 Hz

0.00～ 1000.00 
Hz

周波数制御の 「制限値超え」 のト リガレベルで

す。

パラ メータ  
46.02 を参
照

46.33 Above torque limit トルク制御で 「制限値超え」 のト リガレベルを設

定します。 実際のトルクが制限値を超えた場合

は、 06.17 のビッ ト  10 Drive status word 2 が設定
されます。

300.0%

0.0～ 1600.0% トルク制御の 「制限値超え」 のト リガレベルで

す。

パラ メータ  
46.03 を参
照

46.42 Torque decimals トルク関連パラメータの小数点以下の桁数を設定

します。

1

0～ 2 トルクパラ メータの小数点以下の桁数です。 1 = 1
47
47 Data storage (データ
保存 )

他のパラメータ信号または対象設定を用いた書き込み、
読み取りができるデータ保存パラ メータです。

データ型により保存パラメータも異なることに注

意して ください。 整数形式の保存パラメータは、

他のパラ メータの信号として用いることはできま

せん。

「データス ト レージパラメータ」 のセクシ ョ ン (89 
ページ ) も参照して ください。

47.01 Data storage 1 
real32

データ保存パラメータ  1 です。
パラ メータ  47.01～ 47.08 は、 他のパラ メータの
信号値として用いることが出来る 32 ビッ トの実
数です。

保存パラ メータ  47.01～ 47.08 は、 受信した 16 
ビッ トデータの宛先 (パラメータグループ 62 
D2D and DDCS receive data (D2D および DDCS 
受信データ )) または送信した 16 ビッ トデータの
ソース (パラ メータグループ 61 D2D and DDCS 
transmit data (D2D および DDCS 伝送データ )) と
して用いることが可能です。 スケーリングおよび

範囲はパラメータ  47.31～ 47.38 で設定します。

0.000

パラメータ  47.31 
を参照

32 ビッ トの実数 (浮動小数点 ) です。 パラ メータ  
47.31 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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47.02 Data storage 2 
real32

データ保存パラメータ  2 です。
パラ メータ  47.01 Data storage 1 real32 も参照し
て ください。

0.000

パラメータ  47.32 
を参照

32 ビッ トの実数 (浮動小数点 ) です。 パラ メータ  
47.32 を参
照

47.03 Data storage 3 
real32

データ保存パラメータ  3 です。
パラ メータ  47.01 Data storage 1 real32 も参照し
て ください。

0.000

パラメータ  47.33 
を参照

32 ビッ トの実数 (浮動小数点 ) です。 パラ メータ  
47.33 を参
照

47.04 Data storage 4 
real32

データ保存パラメータ  4 です。
パラ メータ  47.01 Data storage 1 real32 も参照し
て ください。

0.000

パラメータ  47.34 
を参照

32 ビッ トの実数 (浮動小数点 ) です。 パラ メータ  
47.34 を参
照

47.05 Data storage 5 
real32

データ保存パラメータ  5 です。
パラ メータ  47.01 Data storage 1 real32 も参照し
て ください。

0.000

パラメータ  47.35 
を参照

32 ビッ トの実数 (浮動小数点 ) です。 パラ メータ  
47.35 を参
照

47.06 Data storage 6 
real32

データ保存パラメータ  6 です。
パラ メータ  47.01 Data storage 1 real32 も参照し
て ください。

0.000

パラメータ  47.36 
を参照

32 ビッ トの実数 (浮動小数点 ) です。 パラ メータ  
47.36 を参
照

47.07 Data storage 7 
real32

データ保存パラメータ  7 です。
パラ メータ  47.01 Data storage 1 real32 も参照し
て ください。

0.000

パラメータ  47.37 
を参照

32 ビッ トの実数 (浮動小数点 ) です。 パラ メータ  
47.37 を参
照

47.08 Data storage 8 
real32

データ保存パラメータ  8 です。
パラ メータ  47.01 Data storage 1 real32 も参照し
て ください。

0.000

パラメータ  47.38 
を参照

32 ビッ トの実数 (浮動小数点 ) です。 パラ メータ  
47.38 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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47.11 Data storage 1 
int32

データ保存パラメータ  9 です。 0

-2147483648～
2147483647

32 ビッ トの整数です。 -

47.12 Data storage 2 
int32

データ保存パラメータ  10 です。 0

-2147483648～
2147483647

32 ビッ トの整数です。 -

47.13 Data storage 3 
int32

データ保存パラメータ  11 です。 0

-2147483648～
2147483647

32 ビッ トの整数です。 -

47.14 Data storage 4 
int32

データ保存パラメータ  12 です。 0

-2147483648～
2147483647

32 ビッ トの整数です。 -

47.15 Data storage 5 
int32

データ保存パラメータ  13 です。 0

-2147483648～
2147483647

32 ビッ トの整数です。 -

47.16 Data storage 6 
int32

データ保存パラメータ  14 です。 0

-2147483648～
2147483647

32 ビッ トの整数です。 -

47.17 Data storage 7 
int32

データ保存パラメータ  15 です。 0

-2147483648～
2147483647

32 ビッ トの整数です。 -

47.18 Data storage 8 
int32

データ保存パラメータ  16 です。 0

-2147483648～
2147483647

32 ビッ トの整数です。 -

47.21 Data storage 1 
int16

データ保存パラメータ  17 です。 0

-32768～ 32767 16 ビッ トの整数です。 1 = 1
47.22 Data storage 2 

int16
データ保存パラメータ  18 です。 0

-32768～ 32767 16 ビッ トの整数です。 1 = 1
47.23 Data storage 3 

int16
データ保存パラメータ  19 です。 0

-32768～ 32767 16 ビッ トの整数です。 1 = 1
47.24 Data storage 4 

int16
データ保存パラメータ  20 です。 0

-32768～ 32767 16 ビッ トの整数です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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47.25 Data storage 5 
int16

データ保存パラメータ  21 です。 0

-32768～ 32767 16 ビッ トの整数です。 1 = 1
47.26 Data storage 6 

int16
データ保存パラメータ  22 です。 0

-32768～ 32767 16 ビッ トの整数です。 1 = 1
47.27 Data storage 7 

int16
データ保存パラメータ  23 です。 0

-32768～ 32767 16 ビッ トの整数です。 1 = 1
47.28 Data storage 8 

int16
データ保存パラメータ  24 です。 0

-32768～ 32767 16 ビッ トの整数です。 1 = 1
47.31 Data storage 1 

real32
パラメータ  47.01 Data storage 1 real32 の、 16 
ビッ ト整数形式からのスケーリングおよび同形式

へのスケーリングを設定します。 このスケーリン

グは、 受信した 16 ビッ トデータの宛先 (パラ
メータグループ 62 D2D and DDCS receive data 
(D2D および DDCS 受信データ ) で設定 ) がデー
タ保存パラメータか、 または送信した 16 ビッ ト
データのソース (パラ メータグループ 61 D2D and 
DDCS transmit data (D2D および DDCS 伝送デー
タ ) で設定 ) がデータ保存パラ メータのとき、 こ
のスケーリングを用います。

この設定では保存パラメータの可視域も設定しま

す。

Unscaled

Unscaled データの保存のみを行います。 範囲

は- 2147483.264～ 2147473.264。
0

Transparent スケーリング ： 1 = 1範囲は- 32768～ 32767。 1
General スケーリング ： 1 = 100範囲は- 327.68～ 327.67。 2
Torque スケーリングはパラメータ  46.03 Torque scaling 

で設定します。 範囲は- 1600.0～ 1600.0.
3

Speed スケーリングはパラメータ  46.01 Speed scaling 
で設定します。 範囲は- 30000.00～ 30000.00.

4

Frequency スケーリングはパラメータ  46.02 Frequency 
scaling で設定します。 範囲は- 500.00～ 500.00.

5

47.32 Data storage 2 
real32

パラメータ  47.02 Data storage 2 real32 の 16 ビッ
トスケーリングを設定します。

パラ メータ  47.31 Data storage 1 real32 を参照。

Unscaled

47.33 Data storage 3 
real32

パラメータ  47.03 Data storage 3 real32 の 16 ビッ
トスケーリングを設定します。

パラ メータ  47.31 Data storage 1 real32 を参照。

Unscaled

47.34 Data storage 4 
real32

パラメータ  47.04 Data storage 4 real32 の 16 ビッ
トスケーリングを設定します。

パラ メータ  47.31 Data storage 1 real32 を参照。

Unscaled

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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47.35 Data storage 5 
real32

パラメータ  47.05 Data storage 5 real32 の 16 ビッ
トスケーリングを設定します。

パラ メータ  47.31 Data storage 1 real32 を参照。

Unscaled

47.36 Data storage 6 
real32

パラメータ  47.06 Data storage 6 real32 の 16 ビッ
トスケーリングを設定します。

パラ メータ  47.31 Data storage 1 real32 を参照。

Unscaled

47.37 Data storage 7 
real32

パラメータ  47.07 Data storage 7 real32 の 16 ビッ
トスケーリングを設定します。

パラ メータ  47.31 Data storage 1 real32 を参照。

Unscaled

47.38 Data storage 8 
real32

パラメータ  47.08 Data storage 8 real32 の 16 ビッ
トスケーリングを設定します。

パラ メータ  47.31 Data storage 1 real32 を参照。

Unscaled

49
49 Panel port 
communication (パネル
ポートの通信 )

ド ライブのコン ト ロールパネルポートの通信設定を行い
ます。

49.01 Node ID number ド ライブのノード  ID を設定します。 ネッ トワー
クに接続する装置はすべて固有のノード  ID をも
つ必要があります。

注意 ： ネッ トワーク ド ライブには、 スペア /交換
ドライブ用の ID 1 を備えてお く ことをお勧めしま
す。

1

1～ 32 ノード  ID 1 = 1
49.03 Baud rate リンクの転送速度を設定します。 230.4 kbps

38.4 kbps 38.4 kbit/秒 1
57.6 kbps 57.6 kbit/秒 2
86.4 kbps 86.4 kbit/秒 3
115.2 kbps 115.2 kbit/秒 4
230.4 kbps 230.4 kbit/秒 5

49.04 Communication 
loss time

コン ト ロールパネル ( または PC ツール ) 通信の
タイムアウト を設定します。 . タイムアウト時間
以上に通信が停止する場合は、 パラ メータ  49.05 
Communication loss action で指定した動作を行い
ます。

10.0 秒

0.3～ 3000.0 秒 パネル /PC ツール通信タイムアウトです。 10 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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49.05 Communication 
loss action

このパラ メータで、 コン ト ロールパネルまたは 
PC ツールからの通信が停止した際のドライブ動
作を選択できます。

このパラ メータの変更は、 コン ト ロールユニッ ト

を再起動するか新しい設定がパラ メータ  49.06 
Refresh settings により確認された後有効になり
ます。

パラ メータ  49.07 Panel comm supervision force 
および  49.08 Secondary comm. loss action も参
照して ください。

Fault

No action 何も行いません。 0
Fault ド ライブが 7081 Control panel loss (制御パネル

の通信切断 ) により ト リ ップします。 コン ト ロー
ルパネルからの制御が予想される (現在アクテ ィ
ブな制御系統のうち始動、 停止、 指令のソースと

して選択されている ) 場合か、 パラ メータ  49.07 
Panel comm supervision force を用いて監視を強
制している場合のみ発生します。

1

Last speed ド ライブが (A7EE Control panel loss (制御パネル
の切断 )) の警報を生成し、 運転していた回転数 (
または周波数 ) で運転を継続します。 コン ト ロー
ルパネルからの制御が予想されるか、 パラ メータ  
49.07 Panel comm supervision force を用いて監視
を強制している場合のみ発生します。

この回転数は、 850 ミ リ秒のローパスフ ィルター
を用いた実際の回転数に基づき決定します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

2

Speed ref safe ド ライブが警報 (A7EE Control panel loss (制御パ
ネルの切断 )) を生成し、 パラ メータ  22.41 Speed 
ref safe (周波数指令の場合は 28.41 Frequency ref 
safe) の設定回転数で運転を継続します。 コン ト
ロールパネルからの制御が予想されるか、 パラ

メータ  49.07 Panel comm supervision force を用
いて監視を強制している場合のみ発生します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

3

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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Warning ド ライブが A7EE Control panel loss (制御パネル
の切断 ) の警報を生成します。 コン ト ロールパネ
ルからの制御が予想されるか、 パラ メータ  49.07 
Panel comm supervision force を用いて監視を強
制している場合のみ発生します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

5

49.06 Refresh settings パラメータ  49.01～ 49.05 の設定を適用します。
注意 ：更新すると通信が停止し、 再接続が必要に

なる場合があります。

Done

Done 更新済みまたは更新不要です。 0
Refresh パラメータ  49.01～ 49.05 を更新します。 この値

は自動的に Done に戻ります。
1

49.07 Panel comm 
supervision force

コン ト ロールパネルの通信監視をそれぞれ異なる

制御系統で実行します (20 ページのセクシ ョ ン
「ローカル制御 vs. 外部制御」 を参照 )。
このパラ メータの主な目的は、 入力がアプリケー

シ ョ ンプログラムと接続されド ライブパラ メータ

によって制御信号として選択されていない場合

の、 パネルによる通信の監視です。

0000b

0000b～ 0111b パネル通信監視の選択です。 1 = 1
49.08 Secondary comm. 

loss action
このパラ メータで、 コン ト ロールパネルまたは 
PC ツールからの通信が停止した際のドライブ動
作を選択できます。 この動作は以下の場合に行わ

れます。

• パネルが代替の制御または指令ソースとしてパ
ラ メータ化されているが現在アクテ ィブなソー

スではな く、 かつ

• アクテ ィブな制御系統の通信監視が 49.07 
Panel comm supervision force によって強制さ
れていない場合。

No action

No action 何も行いません。 0

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 値

0 Ext 1 1 = Ext 1 を使用する時、 通信監視がアクテ ィブです。
1 Ext 2 1 = Ext 2 を使用する時、 通信監視がアクテ ィブです。
2 Local: 1 = ローカル制御を使用する時、 通信監視がアクテ ィブ

です。

3～ 15 Reserved (予備 )
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Warning ド ライブが A7EE Control panel loss (制御パネル
の切断 ) の警報を生成します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

5

49.14 Panel speed 
reference unit

コン ト ロールパネルから与えられる回転数指令の

単位を設定します。

rpm

rpm rpm です。 0
% 30.12 Maximum speed または 30.11 Minimum 

speed の絶対値のうち、 大きい方の % です。
1

49.15 Minimum ext speed 
ref panel

外部制御におけるコン ト ロールパネルの回転数指

令の最小制限を設定します。

ローカル制御では、パラ メータグループ 30 Limits 
(制限値 ) の制限が有効となります。 「ローカル制
御 vs. 外部制御」 のセクシ ョ ン (20 ページ ) を参
照して ください。

-30000.00 
rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

回転数指令の最小値です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

49.16 Maximum ext 
speed ref panel

外部制御におけるコン ト ロールパネルの回転数指

令の最大制限を設定します。

ローカル制御では、パラ メータグループ 30 Limits 
(制限値 ) の制限が有効となります。 「ローカル制
御 vs. 外部制御」 のセクシ ョ ン (20 ページ ) を参
照して ください。

30000.00 
rpm

-30000.00～
30000.00 rpm

回転数指令の最大値です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

49.17 Minimum ext 
frequency ref panel

外部制御におけるコン ト ロールパネルの周波数指

令の最小制限を設定します。

ローカル制御では、パラ メータグループ 30 Limits 
(制限値 ) の制限が有効となります。 「ローカル制
御 vs. 外部制御」 のセクシ ョ ン (20 ページ ) を参
照して ください。

-500.00 Hz

-500.00～
500.00 Hz

周波数指令の最小値です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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49.18 Maximum ext 
frequency ref panel

外部制御におけるコン ト ロールパネルの周波数指

令の最大制限を設定します。

ローカル制御では、パラ メータグループ 30 Limits 
(制限値 ) の制限が有効となります。 「ローカル制
御 vs. 外部制御」 のセクシ ョ ン (20 ページ ) を参
照して ください。

500.00 Hz

-500.00～
500.00 Hz

周波数指令の最大値です。 パラ メータ  
46.02 を参
照

50
50 Fieldbus adapter 
(FBA) ( フ ィールドバスア
ダプタ  (FBA))

フ ィールドバス通信設定です。

681 ページの 「フ ィールドバスアダプタによる
フ ィールドバス制御」 の章も参照して ください。

50.01 FBA A enable ド ライブとフ ィールドバスアダプタ  A 間の通信を
有効 /無効にし、 アダプタを取り付けるスロッ ト
を指定します。

Disable

Disable ド ライブとフ ィールドバスアダプタ  A 間の通信を
無効にします。

0

Option slot 1 ド ライブとフ ィールドバスアダプタ  A 間の通信を
有効にします。 アダプタがスロッ ト  1 にありま
す。

1

Option slot 2 ド ライブとフ ィールドバスアダプタ  A 間の通信を
有効にします。 アダプタがスロッ ト  2 にありま
す。

2

Option slot 3 ド ライブとフ ィールドバスアダプタ  A 間の通信を
有効にします。 アダプタがスロッ ト  3 にありま
す。

3

50.02 FBA A comm loss 
func

フ ィールドバス通信が停止した際のドライブ動作

を選択できます。 動作の遅れ時間はパラメータ  
50.03 FBA A comm loss t out で規定します。
パラ メータ  50.26 FBA A comm supervision force 
も参照して ください。

No action

No action 何も行いません。 0
Fault ド ライブが 7510 FBA A communication (FBA A 通

信 ) により ト リ ップします。 FBA A インターフェ
イスからの制御が予想される (現在アクテ ィブな
制御系統のうち FBA A が始動、 停止、 指令のソー
スとして選択されている ) 場合か、 パラ メータ  
50.26 FBA A comm supervision force を用いて監
視を強制している場合のみ発生します。

1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16



418   パラメータ
Last speed ド ライブが (A7C1 FBA A communication (FBA A 
通信 )) の警報を生成し、 運転していた回転数 ( ま
たは周波数 ) で運転を継続します。 FBA A イン
ターフェイスからの制御が予想されるか、 パラ

メータ  50.26 FBA A comm supervision force を用
いて監視を強制している場合のみ発生します。

この回転数は、 850 ミ リ秒のローパスフ ィルター
を用いて実際の回転数に基づき決定します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

2

Speed ref safe ド ライブが警報 (A7C1 FBA A communication 
(FBA A 通信 )) を生成し、 パラ メータ  22.41 
Speed ref safe (回転数指令の場合 ) または (周波
数指令の場合は 28.41 Frequency ref safe) の設定
回転数で運転を継続します。 FBA A インターフェ
イスからの制御が予想されるか、 パラ メータ  
50.26 FBA A comm supervision force を用いて監
視を強制している場合のみ発生します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

3

Fault always ド ライブが 7510 FBA A communication (FBA A 通
信 ) により ト リ ップします。 これは、 FBA A イン
ターフェイス からの制御がな く ても実行されま
す。

4

Warning ド ライブが A7C1 FBA A communication (FBA A 
通信 ) の警報を生成します。 FBA A インターフェ
イスからの制御が予想されるか、 パラ メータ  
50.26 FBA A comm supervision force を用いて監
視を強制している場合のみ発生します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

5

50.03 FBA A comm loss t 
out

パラメータ  50.02 FBA A comm loss func により設
定されたアクシ ョ ンがなされるまでの遅延時間を

設定します。 時間のカウン トは、 通信リンクが

メ ッセージの更新に失敗した時に開始します。

大体の目安として、 このパラメータはマスターの

送信間隔に対して少な く とも  3 倍に設定して くだ
さい。

0.3 秒

0.3～ 6553.5 s 遅延時間。 1 = 1 秒
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50.04 FBA A ref1 type フ ィールドバスアダプタ  A から受け取る指令 1 の
種類とスケーリングを選択します。

注意 ： フ ィールドバス向けの通信プロファイルは

他のスケーリングを用いる場合があります。 詳細

は、 フ ィールドバスアダプタに関するマニュアル

を参照して ください。

Auto

Auto どの指令チェーンに受信指令が接続されているか 
(Torque、 Speed、 Frequency の設定を参照 ) に基
づき、 形式とスケーリングが自動で選択されま

す 。 指令がチェーンに接続されていないと、 ス
ケーリングは行われません (Transparent の設定と
同様 )。

0

Transparent スケーリングを適用していません。 1
General 100 = 1 スケーリングの汎用指令 (すなわち整数部

と小数 2 桁 ) です。
2

Torque スケーリングはパラメータ  46.03 Torque scaling 
で設定します。

3

Speed スケーリングはパラメータ  46.01 Speed scaling 
で設定します。

4

Frequency スケーリングはパラメータ  46.02 Frequency 
scaling で設定します。

5

50.05 FBA A ref2 type フ ィールドバスアダプタ  A から受け取る指令 2 の
種類とスケーリングを選択します。

パラ メータ  50.04 FBA A ref1 type を参照。

Auto

50.07 FBA A actual 1 type フ ィールドバスアダプタ  A を経由してフ ィールド
バスネッ トワークに伝送される、 実績値 1 の種類
またはソースとスケーリングを選択します。

注意 ： フ ィールドバス向けの通信プロファイルは

他のスケーリングを用いる場合があります。 詳細

は、 フ ィールドバスアダプタに関するマニュアル

を参照して ください。

Auto

Auto 種類またはソースとスケーリングは、 パラ メータ  
50.04 FBA A ref1 type で選択した指令 1 の形式に
従います。 ソースとスケーリングについては以下

の個別設定を参照して ください。

0

Transparent パラメータ  50.10 FBA A act1 transparent source 
で選択した値は、 実績値 1 と して送信されます。
スケーリングは行われません (16 ビッ トのスケー
リングは 1 = 1 単位 )。

1

General パラメータ  50.10 FBA A act1 transparent source 
で選択した値は、 16 ビッ トの 100 = 1 単位 (整数
部と小数 2 桁 ) のスケーリングを行った実績値 1 
と して送信されます。

2

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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Torque 01.10 Motor torque が実績値 1 と して送られます。
スケーリングはパラメータ  46.03 Torque scaling 
で設定します。

3

Speed 01.01 Motor speed used が実績値 1 と して送られ
ます。 スケーリングはパラメータ  46.01 Speed 
scaling で設定します。

4

Frequency 01.06 Output frequency が実績値 1 と して送られ
ます。 スケーリングはパラメータ  46.02 
Frequency scaling で設定します。

5

Position モーターの位置が実績値 1 と して送られます。 パ
ラ メータ  90.06 Motor position scaled を参照。

6

50.08 FBA A actual 2 type フ ィールドバスアダプタ  A を経由してフ ィールド
バスネッ トワークに伝送される、 実績値 2 の種類
またはソースとスケーリングを選択します。

パラ メータ  50.07 FBA A actual 1 type を参照。

Auto

50.09 FBA A SW 
transparent source

フ ィールドバスアダプタが、 例えば設定パラメー

タ  (グループ 51 FBA A settings (FBA A 設定 )) に
より ト ランスペアレン ト通信プロファイルに設定

されている際の、 フ ィールドバスのステータス

ワードの信号を選択します。

Not selected

Not selected 信号は選択されません。 -
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

50.10 FBA A act1 
transparent source

パラメータ  50.07 FBA A actual 1 type が 
Transparent または General に設定されている場
合、 このパラメータはフ ィールドバスアダプタ  A 
を経由してフ ィールドバスネッ トワークに伝送さ

れる、 実績値 1 の信号を選択します。

Not selected

Not selected 信号は選択されません。 -
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

50.11 FBA A act2 
transparent source

パラメータ  50.08 FBA A actual 2 type が 
Transparent または General に設定されている場
合、 このパラメータはフ ィールドバスアダプタ  A 
を経由してフ ィールドバスネッ トワークに伝送さ

れる、 実績値 2 の信号を選択します。

Not selected

Not selected 信号は選択されません。 -
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-
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50.12 FBA A debug mode パラメータ  50.13～ 50.18 のフ ィールドバスアダ
プタ  A とやり取りをする生データの表示を有効に
します。

この機能は、 デバッグ時のみ使用して ください。

Disable

Disable フ ィールドバスアダプタ  A からの生データの表示
が無効になりました。

0

Fast フ ィールドバスアダプタ  A からの生データの表示
が有効になりました。

1

50.13 FBA A control word パラメータ  50.12 FBA A debug mode によりデ
バッグモードが有効になっている場合、 マスター 
(PLC) からフ ィールドバスアダプタ  A に送られる
生のコン ト ロールワードが表示されます。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

00000000h～
FFFFFFFFh

マスターからフ ィールドバスアダプタ  A に送られ
るコン ト ロールワードです。

-

50.14 FBA A reference 1 パラメータ  50.12 FBA A debug mode によりデ
バッグモードが有効になっている場合、 マスター 
(PLC) からフ ィールドバスアダプタ  A に送られる
生の指令 REF1 が表示されます。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-2147483648～
2147483647

マスターからフ ィールドバスアダプタ  A に送られ
る生の REF1 です。

-

50.15 FBA A reference 2 パラメータ  50.12 FBA A debug mode によりデ
バッグモードが有効になっている場合、 マスター 
(PLC) からフ ィールドバスアダプタ  A に送られる
生の指令 REF2 が表示されます。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-2147483648～
2147483647

マスターからフ ィールドバスアダプタ  A に送られ
る生の REF2 です。

-

50.16 FBA A status word パラメータ  50.12 FBA A debug mode によりデ
バッグモードが有効になっている場合、 フ ィール

ドバスアダプタ  A からマスター (PLC) に送られる
生のステータスワードが表示されます。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

00000000h～
FFFFFFFFh

フ ィールドバスアダプタ  A からマスターに送られ
るステータスワードです。

-

50.17 FBA A actual value 
1

パラメータ  50.12 FBA A debug mode によりデ
バッグモードが有効になっている場合、 フ ィール

ドバスアダプタ  A からマスター (PLC) に送られる
生の実績値 ACT 1 が表示されます。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-2147483648～
2147483647

フ ィールドバスアダプタ  A からマスターに送られ
る生の ACT 1 です。

-
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50.18 FBA A actual value 
2

パラメータ  50.12 FBA A debug mode によりデ
バッグモードが有効になっている場合、 フ ィール

ドバスアダプタ  A からマスター (PLC) に送られる
生の実績値 ACT 2 が表示されます。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-2147483648～
2147483647

フ ィールドバスアダプタ  A からマスターに送られ
る生の ACT 2 です。

-

50.21 FBA A timelevel sel 通信時間レベルを選択します。

一般的に、 時間レベルが低い読み取りまたは書き

込みサービスでは CPU 負荷が低下します。 以下
のテーブルは、 各パラメータ設定での高サイクル

および低サイクルのデータでの、 読み取りまたは

書き込みサービスの時間レベルを表示していま

す。

* 高サイクリ ックのデータは、 フ ィールドバスのス
テータスワード  Act1 と  Act2 からなっています。
** 低サイクリ ックのデータは、 パラ メータグルー
プ 52 FBA A data in (FBA A データ入力 )、53 FBA 
A data out (FBA A データ出力 ) と非サイクリ ック
データにマッピングされたパラメータデータから

なっています。

コン ト ロールワード  Ref1 と  Ref2 は、 高サイク
リ ック メ ッセージを受信すると生成される割り込

みとして扱われます。

Normal

Normal 通常の速さです。 0
Fast 高速です。 1
Very fast 非常に高速です。 2
Monitoring 低速です。 PC ツール通信および監視目的に最適

化されています。

3

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

選択 高サイクリ ック  * 低サイクリ ック  *
Monitoring 10 ms 2 ms
Normal 2 ms 10 ms
Fast 500 µs 2 ms
Very fast 250 µs 2 ms



パラメータ    423
50.26 FBA A comm 
supervision force

フ ィールドバスの通信監視をそれぞれ異なる制御

系統で実行します (20 ページのセクシ ョ ン 「ロー
カル制御 vs. 外部制御」 を参照 )。
このパラ メータの主な目的は、 入力がアプリケー

シ ョ ンプログラムと接続されド ライブパラ メータ

によって制御信号として選択されていない場合

の、 FBA A による通信の監視です。

0000b

0000b～ 0111b FBA A 通信監視の選択です。 1 = 1
50.31 FBA B enable ド ライブとフ ィールドバスアダプタ  B 間の通信を

有効 /無効にし、 アダプタを取り付けるスロッ ト
を指定します。

Disable

Disable ド ライブとフ ィールドバスアダプタ  B 間の通信を
無効にします。

0

Option slot 1 ド ライブとフ ィールドバスアダプタ  B 間の通信を
有効にします。 アダプタがスロッ ト  1 にありま
す。

1

Option slot 2 ド ライブとフ ィールドバスアダプタ  B 間の通信を
有効にします。 アダプタがスロッ ト  2 にありま
す。

2

Option slot 3 ド ライブとフ ィールドバスアダプタ  B 間の通信を
有効にします。 アダプタがスロッ ト  3 にありま
す。

3

50.32 FBA B comm loss 
func

フ ィールドバス通信が停止した際のドライブ動作

を選択できます。 動作の遅れ時間はパラメータ  
50.33 FBA B comm loss timeout で規定します。
パラ メータ  50.56 FBA B comm supervision force 
も参照して ください。

No action

No action 何も行いません。 0
Fault ド ライブが 7520 FBA B communication (FBA B 通

信 ) により ト リ ップします。 FBA B インターフェ
イスからの制御が予想される (現在アクテ ィブな
制御系統のうち FBA B が始動、 停止、 指令のソー
スとして選択されている ) 場合か、 パラ メータ  
50.56 FBA B comm supervision force を用いて監
視を強制している場合のみ発生します。

1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 値
0 Ext 1 1 = Ext 1 を使用するとき通信監視がアクテ ィブです。
1 Ext 2 1 = Ext 2 を使用するとき通信監視がアクテ ィブです。
2 Local: 1 = ローカル制御を使用するとき通信監視がアクテ ィブで

す。

3～ 15 Reserved (予備 )
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Last speed ド ライブが (A7C2 FBA B communication (FBA B 
通信 )) の警報を生成し、 運転していた回転数 ( ま
たは周波数 ) で運転を継続します。 FBA B イン
ターフェイスからの制御が予想されるか、 パラ

メータ  50.56 FBA B comm supervision force を用
いて監視を強制している場合のみ発生します。

この回転数は、 850 ミ リ秒のローパスフ ィルター
を用いて実際の回転数に基づき決定します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

2

Speed ref safe ド ライブが警報 (A7C2 FBA B communication 
(FBA B 通信 )) を生成し、 パラ メータ  22.41 
Speed ref safe (回転数指令の場合 ) または (周波
数指令の場合は 28.41 Frequency ref safe) の設定
回転数で運転を継続します。 FBA B インターフェ
イスからの制御が予想されるか、 パラ メータ  
50.56 FBA B comm supervision force を用いて監
視を強制している場合のみ発生します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

3

Fault always ド ライブが 7520 FBA B communication (FBA B 通
信 ) により ト リ ップします。 これは、 FBA B イン
ターフェイス からの制御がな く ても実行されま
す。

4

Warning ド ライブが A7C2 FBA B communication (FBA B 
通信 ) の警報を生成します。 FBA B インターフェ
イスからの制御が予想されるか、 パラ メータ  
50.56 FBA B comm supervision force を用いて監
視を強制している場合のみ発生します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

5

50.33 FBA B comm loss 
timeout

パラメータ  50.32 FBA B comm loss func により設
定されたアクシ ョ ンがなされるまでの遅延時間を

設定します。 時間のカウン トは、 通信リンクが

メ ッセージの更新に失敗した時に開始します。

大体の目安として、 このパラメータはマスターの

送信間隔に対して少な く とも  3 倍に設定して くだ
さい。

0.3 秒

0.3～ 6553.5 秒 遅延時間。 1 = 1 秒
50.34 FBA B ref1 type フ ィールドバスアダプタ  B から受け取る指令 1 の

種類とスケーリングを選択します。

パラ メータ  50.04 FBA A ref1 type を参照。

Auto

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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50.35 FBA B ref2 type フ ィールドバスアダプタ  B から受け取る指令 2 の
種類とスケーリングを選択します。

パラ メータ  50.04 FBA A ref1 type を参照。

Auto

50.37 FBA B actual 1 type フ ィールドバスアダプタ  B を経由してフ ィールド
バスネッ トワークに伝送される、 実績値 1 の種類
またはソースとスケーリングを選択します。

パラ メータ  50.07 FBA A actual 1 type を参照。

Auto

50.38 FBA B actual 2 type フ ィールドバスアダプタ  B を経由してフ ィールド
バスネッ トワークに伝送される、 実績値 2 の種類
またはソースとスケーリングを選択します。

パラ メータ  50.08 FBA A actual 2 type を参照。

Auto

50.39 FBA B SW 
transparent source

フ ィールドバスアダプタが、 例えば設定パラメー

タ  (グループ 54 FBA B settings (FBA B 設定 )) に
より ト ランスペアレン ト通信プロファイルに設定

されている際の、 フ ィールドバスのステータス

ワードの信号を選択します。

Not selected

Not selected 信号は選択されません。 -
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

50.40 FBA B act1 
transparent source

パラメータ  50.37 FBA B actual 1 type が 
Transparent または General に設定されている場
合、 このパラメータはフ ィールドバスアダプタ  B 
を経由してフ ィールドバスネッ トワークに伝送さ

れる、 実績値 1 の信号を選択します。

Not selected

Not selected 信号は選択されません。 -

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

50.41 FBA B act2 
transparent source

パラメータ  50.38 FBA B actual 2 type が 
Transparent または General に設定されている場
合、 このパラメータはフ ィールドバスアダプタ  B 
を経由してフ ィールドバスネッ トワークに伝送さ

れる、 実績値 2 の信号を選択します。

Not selected

Not selected 信号は選択されません。 -
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

50.42 FBA B debug mode パラメータ  50.43～ 50.48 のフ ィールドバスアダ
プタ  B とやり取りをする生データの表示を有効に
します。

この機能は、 デバッグ時のみ使用して ください。

Disable

Disable フ ィールドバスアダプタ  B からの生データの表示
が無効になりました。

0

Fast フ ィールドバスアダプタ  B からの生データの表示
が有効になりました。

1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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50.43 FBA B control word パラメータ  50.42 FBA B debug mode によりデ
バッグモードが有効になっている場合、 マスター 
(PLC) からフ ィールドバスアダプタ  B に送られる
生のコン ト ロールワードが表示されます。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

00000000h～
FFFFFFFFh

マスターからフ ィールドバスアダプタ  B に送られ
るコン ト ロールワードです。

-

50.44 FBA B reference 1 パラメータ  50.42 FBA B debug mode によりデ
バッグモードが有効になっている場合、 マスター 
(PLC) からフ ィールドバスアダプタ  B に送られる
生の指令 REF1 が表示されます。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-2147483648～
2147483647

マスターからフ ィールドバスアダプタ  B に送られ
る生の REF1 です。

-

50.45 FBA B reference 2 パラメータ  50.42 FBA B debug mode によりデ
バッグモードが有効になっている場合、 マスター 
(PLC) からフ ィールドバスアダプタ  B に送られる
生の指令 REF2 が表示されます。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-2147483648～
2147483647

マスターからフ ィールドバスアダプタ  B に送られ
る生の REF2 です。

-

50.46 FBA B status word パラメータ  50.42 FBA B debug mode によりデ
バッグモードが有効になっている場合、 フ ィール

ドバスアダプタ  B からマスター (PLC) に送られる
生のステータスワードが表示されます。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

00000000h～
FFFFFFFFh

フ ィールドバスアダプタ  B からマスターに送られ
るステータスワードです。

-

50.47 FBA B actual value 
1

パラメータ  50.42 FBA B debug mode によりデ
バッグモードが有効になっている場合、 フ ィール

ドバスアダプタ  B からマスター (PLC) に送られる
生の実績値 ACT 1 が表示されます。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-2147483648～
2147483647

フ ィールドバスアダプタ  B からマスターに送られ
る生の ACT 1 です。

-

50.48 FBA B actual value 
2

パラメータ  50.42 FBA B debug mode によりデ
バッグモードが有効になっている場合、 フ ィール

ドバスアダプタ  B からマスター (PLC) に送られる
生の実績値 ACT2 が表示されます。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-2147483648～
2147483647

フ ィールドバスアダプタ  B からマスターに送られ
る生の ACT2 です。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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50.51 FBA B timelevel sel 通信時間レベルを選択します。

一般的に、 時間レベルが低い読み取りまたは書き

込みサービスでは CPU 負荷が低下します。 以下
のテーブルは、 各パラメータ設定での高サイクル

および低サイクルのデータでの、 読み取りまたは

書き込みサービスの時間レベルを表示していま

す。

* 高サイクリ ックのデータは、 フ ィールドバスのス
テータスワード  Act1 と  Act2 からなっています。
** 低サイクリ ックのデータは、 パラ メータグルー
プ 55 FBA B data in (FBA B データ入力 )、56 FBA 
B data out (FBA B データ出力 ) と非サイクリ ック
データにマッピングされたパラメータデータから

なっています。

コン ト ロールワード  Ref1 と  Ref2 は、 高サイク
リ ック メ ッセージを受信すると生成される割り込

みとして扱われます。

Normal

Normal 通常の速さです。 0
Fast 高速です。 1
Very fast 非常に高速です。 2
Monitoring 低速です。 PC ツール通信および監視目的に最適

化されています。

3

50.56 FBA B comm 
supervision force

フ ィールドバスの通信監視をそれぞれ異なる制御

系統で実行します (20 ページのセクシ ョ ン 「ロー
カル制御 vs. 外部制御」 を参照 )。
このパラ メータの主な目的は、 入力がアプリケー

シ ョ ンプログラムと接続されド ライブパラ メータ

によって制御信号として選択されていない場合

の、 FBA B による通信の監視です。

0000b

0000b～ 0111b FBA B 通信監視の選択です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

選択 高サイクリ ック  * 低サイクリ ック  *
Monitoring 10 ms 2 ms
Normal 2 ms 10 ms
Fast 500 µs 2 ms
Very fast 250 µs 2 ms

ビッ ト 名前 値

0 Ext 1 1 = Ext 1 を使用するとき通信監視がアクテ ィブです。
1 Ext 2 1 = Ext 2 を使用するとき通信監視がアクテ ィブです。
2 Local: 1 = ローカル制御を使用するとき通信監視がアクテ ィブで

す。

3～ 15 Reserved (予備 )
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51
51 FBA A settings (FBA 
A 設定 )

フ ィールドバスアダプタ  A の設定です。

51.01 FBA A type 接続されているフ ィールドバスアダプタモジュー

ルの種類を表示します。

0 = モジュールが見つからないか、 正し く接続さ
れていないか、パラ メータ  50.01 FBA A enable に
よって無効になっています。 1 = FPBA、
32 = FCAN、 37 = FDNA、 101 = FCNA、
128 = FENA-11/21、 135 = FECA、 136 = FEPL、
485 = FSCA。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

51.02 FBA A Par2 パラメータ  51.02～ 51.26 はアダプタモジュール
により異なります。 詳細は、 フ ィールドバスアダ

プタモジュールに関する文書を参照して くださ

い。 これらパラ メータはすべて使用する必要があ

ることにご注意ください。

-

0～ 65535 フ ィールドバスアダプタ設定パラ メータです。 1 = 1
… … … …
51.26 FBA A Par26 パラメータ  51.02 FBA A Par2 を参照。 -

0～ 65535 フ ィールドバスアダプタ設定パラ メータです。 1 = 1
51.27 FBA A par refresh フ ィールドバスアダプタモジュールの設定を有効

にします。 更新後、 この値は自動的に Done に戻
ります。

注意 ： ド ライブの運転中は、 このパラメータを変

更できません。

Done

Done 更新完了です。 0
Refresh 更新中です。 1

51.28 FBA A par table ver ( ド ライブのメモリに保存された ) フ ィールドバ
スアダプタモジュールマッピングファイルのパラ

メータ表のリビジ ョ ンを示します。

axyz で表示します。 ax =表の大きなリビジ ョ ン
の数、 yz = 表の小さなリビジ ョ ンの数です。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

アダプタモジュールのパラメータ表のリビジ ョ ン

です。

-

51.29 FBA A drive type 
code

( ド ライブのメモリに保存された ) フ ィールドバ
スアダプタモジュールマッピングファイルの、 ド

ライブの種類コードを示します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0～ 65535 マッピングファイルに保存された、 ド ライブの種

類コードです。

1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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51.30 FBA A mapping file 
ver

ド ライブのメモリに保存されたフ ィールドバスア

ダプタモジュールのマッピングファイルのリビ

ジ ョ ンを 10 進数表記で表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0～ 65535 マッピングファイルのリビジ ョ ンです。 1 = 1
51.31 D2FBA A comm 

status
フ ィールドバスアダプタモジュール通信のステー

タスを表示します。

-

Not configured アダプタは設定されていません。 0
Initializing アダプタを初期化しています。 1
Time out アダプタと ド ライブ間の通信でタイムアウトが発

生しました。

2

Configuration error アダプタ設定エラー。 ド ライブのファイルシステ

ムのマッピングファイルが見つかりません。 マッ

ピングファイルのアップロードが 3 回以上失敗し
ました。

3

Off-line フ ィールドバス通信がオフラインです。 4
On-line フ ィールドバス通信がオンライン、 またはフ ィー

ルドバスアダプタが通信停止を検知しないように

設定されています。 詳細は、 フ ィールドバスアダ

プタに関する文書を参照して ください。

5

Reset アダプタはハードウェアリセッ ト を行っていま

す。

6

51.32 FBA A comm SW 
ver

アダプターモジュールのファームウェアの、 パッ

チおよびビルドバージ ョ ンを xxyy 形式で表示し
ます (xx = パッチのバージ ョ ン番号、 yy = ビルド
バージ ョ ン番号 )。
例 ： C802 = 200.02 (パッチバージ ョ ン 200、 ビル
ドバージ ョ ン 2)。
アダプターモジュールのファームウェアのパッチ

およびビルドバージ ョ ンです。

-

51.33 FBA A appl SW ver アダプターモジュールのファームウェアの、 メ

ジャーおよびマイナーバージ ョ ンを xyy 形式で表
示します (x = メジャーリビジ ョ ン番号、 yy = マイ
ナーリビジ ョ ン番号 )。
例 ： 300 = 3.00 ( メジャーバージ ョ ン 3、 マイナー
バージ ョ ン 00)。
アダプターモジュールのファームウェアのメ

ジャーおよびマイナーバージ ョ ンです。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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52
52 FBA A data in (FBA A 
データ入力 )

フ ィールドバスアダプタ  A を経由してド ライブから
フ ィールドバスコン ト ローラへ移行するデータを選択し
ます。

注意 ： 32 ビッ トの値には連続した 2 つのパラ
メータが必要です。 データパラ メータで 32 ビッ
トの値を選択する場合は、 次のパラメータが自動

的に予約されます。

52.01 FBA A data in1 パラメータ  52.01～ 52.12 がフ ィールドバスアダ
プタ  A を経由してド ライブからフ ィールドバスコ
ン ト ローラへ移行するデータを選択します。

None

None なし。 0
CW 16bit コン ト ロールワード  (16 ビッ ト ) 1
Ref1 16bit 指令 REF1 (16 ビッ ト ) 2
Ref2 16bit 指令 REF2 (16 ビッ ト ) 3
SW 16bit ステータスワード  (16 ビッ ト ) 4
Act1 16bit 実績値 ACT1 (16 ビッ ト ) 5
Act2 16bit 実績値 ACT2 (16 ビッ ト ) 6
CW 32bit コン ト ロールワード  (32 ビッ ト ) 11
Ref1 32bit 指令 REF1 (32 ビッ ト ) 12
Ref2 32bit 指令 REF2 (32 ビッ ト ) 13
SW 32bit ステータスワード  (32 ビッ ト ) 14
Act1 32bit 実績値 ACT1 (32 ビッ ト ) 15
Act2 32bit 実績値 ACT2 (32 ビッ ト ) 16
SW2 16bit ステータスワード  2 (16 ビッ ト ) 24

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

… … … …
52.12 FBA A data in12 パラメータ  52.01 FBA A data in1 を参照して くだ

さい。

None

53
53 FBA A data out (FBA 
A データ出力 )

フ ィールドバスアダプタ  A を経由して、 フ ィールドバス
コン ト ローラから ド ライブへ移行するデータを選択しま
す。

注意 ： 32 ビッ トの値には連続した 2 つのパラ
メータが必要です。 データパラ メータで 32 ビッ
トの値を選択する場合は、 次のパラメータが自動

的に予約されます。

53.01 FBA A data out1 パラメータ  53.01～ 53.12 でフ ィールドバスアダ
プタ  A を経由してフ ィールドバスコン ト ローラか
ら ド ライブへ移行するデータを選択します。

None

None なし。 0
CW 16bit コン ト ロールワード  (16 ビッ ト ) 1
Ref1 16bit 指令 REF1 (16 ビッ ト ) 2
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Ref2 16bit 指令 REF2 (16 ビッ ト ) 3
CW 32bit コン ト ロールワード  (32 ビッ ト ) 11
Ref1 32bit 指令 REF1 (32 ビッ ト ) 12
Ref2 32bit 指令 REF2 (32 ビッ ト ) 13
CW2 16bit コン ト ロールワード  2 (16 ビッ ト ) 21
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

… … … …
53.12 FBA A data out12 パラメータ  53.01 FBA A data out1 を参照して く

ださい。

None

54
54 FBA B settings (FBA 
B 設定 )

フ ィールドバスアダプタ  B の設定です。

54.01 FBA B type 接続されているフ ィールドバスアダプタモジュー

ルの種類を表示します。

0 = モジュールが見つからないか、 正し く接続さ
れていないか、パラ メータ  50.31 FBA B enable に
よって無効になっています。 1 = FPBA、
32 = FCAN、 37 = FDNA、 101 = FCNA、
128 = FENA-11/21、 135 = FECA; 136 = FEPL、
485 = FSCA.
このパラ メータは読み取り専用です。

-

54.02 FBA B Par2 パラメータ  54.02～ 54.26 はアダプタモジュール
により異なります。 詳細は、 フ ィールドバスアダ

プタモジュールに関する文書を参照して くださ

い。 これらパラ メータはすべて使用する必要があ

ることにご注意ください。

-

0～ 65535 フ ィールドバスアダプタ設定パラ メータです。 1 = 1
… … … …
54.26 FBA B Par26 パラメータ  54.02 FBA B Par2 を参照。 -

0～ 65535 フ ィールドバスアダプタ設定パラ メータです。 1 = 1
54.27 FBA B par refresh フ ィールドバスアダプタモジュールの設定を有効

にします。 更新後、 この値は自動的に Done に戻
ります。

注意 ： ド ライブの運転中は、 このパラメータを変

更できません。

Done

Done 更新完了です。 0
Refresh 更新中です。 1
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54.28 FBA B par table ver ( ド ライブのメモリに保存された ) フ ィールドバ
スアダプタモジュールマッピングファイルのパラ

メータ表のリビジ ョ ンを示します。

axyz で表示します。 ax =表の大きなリビジ ョ ン
の数、 yz = 表の小さなリビジ ョ ンの数です。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

アダプタモジュールのパラメータ表のリビジ ョ ン

です。

-

54.29 FBA B drive type 
code

( ド ライブのメモリに保存された ) フ ィールドバ
スアダプタモジュールマッピングファイルの、 ド

ライブの種類コードを示します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0～ 65535 マッピングファイルに保存された、 ド ライブの種

類コードです。

1 = 1

54.30 FBA B mapping file 
ver

ド ライブのメモリに保存されたフ ィールドバスア

ダプタモジュールのマッピングファイルのリビ

ジ ョ ンを 10 進数表記で表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0～ 65535 マッピングファイルのリビジ ョ ンです。 1 = 1
54.31 D2FBA B comm 

status
フ ィールドバスアダプタモジュール通信のステー

タスを表示します。

-

設定なし アダプタは設定されていません。 0
Initializing アダプタを初期化しています。 1
Time out アダプタと ド ライブ間の通信でタイムアウトが発

生しました。

2

Configuration error アダプタ設定エラー。 ド ライブのファイルシステ

ムのマッピングファイルが見つかりません。 マッ

ピングファイルのアップロードが 3 回以上失敗し
ました。

3

Off-line フ ィールドバス通信がオフラインです。 4
On-line フ ィールドバス通信がオンライン、 またはフ ィー

ルドバスアダプタが通信停止を検知しないように

設定されています。 詳細は、 フ ィールドバスアダ

プタに関する文書を参照して く ださい。

5

Reset アダプタはハードウェアリセッ ト を行っていま

す。

6
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54.32 FBA B comm SW 
ver

アダプターモジュールのファームウェアの、 パッ

チおよびビルドバージ ョ ンを xxyy 形式で表示し
ます (xx = パッチのバージ ョ ン番号、 yy = ビルド
バージ ョ ン番号 )。
例 ： C802 = 200.02 (パッチバージ ョ ン 200、 ビル
ドバージ ョ ン 2)。
アダプターモジュールのファームウェアのパッチ

およびビルドバージ ョ ンです。

-

54.33 FBA B appl SW ver アダプターモジュールのファームウェアの、 メ

ジャーおよびマイナーバージ ョ ンを xyy 形式で表
示します (x = メジャーリビジ ョ ン番号、 yy = マイ
ナーリビジ ョ ン番号 )。
例 ： 300 = 3.00 ( メジャーバージ ョ ン 3、 マイナー
バージ ョ ン 00)。
アダプターモジュールのファームウェアのメ

ジャーおよびマイナーバージ ョ ンです。

-

55
55 FBA B data in (FBA B 
データ入力 )

フ ィールドバスアダプタ  B を経由してド ライブから
フ ィールドバスコン ト ローラへ移行するデータを選択し
ます。

55.01 FBA B data in1 パラメータ  55.01～ 55.12 がフ ィールドバスアダ
プタ  B を経由してド ライブからフ ィールドバスコ
ン ト ローラへ移行するデータを選択します。

None

None なし。 0
CW 16bit コン ト ロールワード  (16 ビッ ト ) 1
Ref1 16bit 指令 REF1 (16 ビッ ト ) 2
Ref2 16bit 指令 REF2 (16 ビッ ト ) 3
SW 16bit ステータスワード  (16 ビッ ト ) 4
Act1 16bit 実績値 ACT1 (16 ビッ ト ) 5
Act2 16bit 実績値 ACT2 (16 ビッ ト ) 6
CW 32bit コン ト ロールワード  (32 ビッ ト ) 11
Ref1 32bit 指令 REF1 (32 ビッ ト ) 12
Ref2 32bit 指令 REF2 (32 ビッ ト ) 13
SW 32bit ステータスワード  (32 ビッ ト ) 14
Act1 32bit 実績値 ACT1 (32 ビッ ト ) 15
Act2 32bit 実績値 ACT2 (32 ビッ ト ) 16
SW2 16bit ステータスワード  2 (16 ビッ ト ) 24
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

… … … …
55.12 FBA B data in12 パラメータ  55.01 FBA B data in1 を参照して くだ

さい。

None
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56
56 FBA B data out (FBA 
B データ出力 )

フ ィールドバスアダプタ  B を経由して、 フ ィールドバス
コン ト ローラから ド ライブへ移行するデータを選択しま
す。

56.01 FBA B data out1 パラメータ  56.01～ が 56.12 フ ィールドバスアダ
プタ  B を経由してフ ィールドバスコン ト ローラか
ら ド ライブへ移行するデータを選択します。

None

None なし。 0
CW 16bit コン ト ロールワード  (16 ビッ ト ) 1
Ref1 16bit 指令 REF1 (16 ビッ ト ) 2
Ref2 16bit 指令 REF2 (16 ビッ ト ) 3
CW 32bit コン ト ロールワード  (32 ビッ ト ) 11
Ref1 32bit 指令 REF1 (32 ビッ ト ) 12
Ref2 32bit 指令 REF2 (32 ビッ ト ) 13
CW2 16bit コン ト ロールワード  2 (16 ビッ ト ) 21

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

… … … …
56.12 FBA B data out12 パラメータ  56.01 FBA B data out1 を参照して く

ださい。

None

58
58 Embedded fieldbus 
( 内蔵フ ィールドバス )

内蔵フ ィールドバス (EFB) インターフ ェイスの設定を行
います。

657 ページの 「内蔵フ ィールドバスインターフェ
イス (EFB) によるフ ィールドバス制御」 の章も参
照して ください。

58.01 Protocol enable 内蔵フ ィールドバスインターフェイスを有効また

は無効にし、 使用するプロ ト コルを選択します。

注意 ：内蔵フ ィールドバスインターフェイスを有

効にすると、 ド ライブ同士のリンク機能は自動で

無効化されます。

None

None なし  (通信無効 )。 0
Modbus RTU 内蔵フ ィールドバスインターフェイスは有効で、 

Modbus RTU プロ ト コルを使用します。
1

58.02 Protocol ID プロ ト コル ID と リビジ ョ ンを表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

プロ ト コル ID と リビジ ョ ンです。 1 = 1
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58.03 Node address フ ィールドバスリンク上のドライブのノードアド

レスを設定します。

1～ 247 の値を使用できます。 オンライン上では 
2 つの装置に同じアドレスを使用することはでき
ません。

このパラ メータの変更は、 コン ト ロールユニッ ト

を再起動するか新しい設定がパラ メータ  58.06 
Communication control により確認された後有効
になります。

1

0～ 255 ノードアドレス (1～ 247 の値を使用可能 ) です。 1 = 1
58.04 Baud rate フ ィールドバスリンクの転送速度を選択します。

このパラ メータの変更は、 コン ト ロールユニッ ト

を再起動するか新しい設定がパラ メータ  58.06 
Communication control により確認された後有効
になります。

19.2 kbps

9.6 kbps 9.6 kbit/秒 2
19.2 kbps 19.2 kbit/秒 3
38.4 kbps 38.4 kbit/秒 4
57.6 kbps 57.6 kbit/秒 5
76.8 kbps 76.8 kbit/秒 6
115.2 kbps 115.2 kbit/秒 7

58.05 Parity パリテ ィ ビッ トの種類とスト ップビッ トの数を選

択します。

このパラ メータの変更は、 コン ト ロールユニッ ト

を再起動するか新しい設定がパラ メータ  58.06 
Communication control により確認された後有効
になります。

8 EVEN 1

8 NONE 1 8 データビッ ト、 パリテ ィ ビッ トなし、 1 スト ッ
プビッ トです。

0

8 NONE 2 8 データビッ ト、 パリテ ィ ビッ トなし、 2 スト ッ
プビッ トです。

1

8 EVEN 1 8 データビッ ト、 偶数のパリテ ィビッ ト、 1 ス
ト ップビッ トです。

2

8 ODD 1 8 データビッ ト、 奇数のパリテ ィビッ ト、 1 ス
ト ップビッ トです。

3

58.06 Communication 
control

EFB 設定での変化を承認、 またはサイレン トモー
ドを有効化します。

Enabled

Enabled 通常運転です。 0
Refresh settings EFB 構成設定の変更を承認します。 自動的に 

Enabled に戻ります。
1
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Silent mode サイレン トモードを有効にします (通信を行いま
せん )。
Refresh settings を選択すると、 サイレン トモー
ドは終了できます。

2

58.07 Communication 
diagnostics

EFB 通信のステータスを表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh EFB 通信ステータスです。 1 = 1
58.08 Received packets ド ライブあての有効なパケッ ト数を表示します。

通常の運転では、 この数字は常に増加します。

コン ト ロールパネルからリセッ ト を 3 秒以上長押
しすることでリセッ トできます。

-

0～ 4294967295 ド ライブあての有効なパケッ ト数です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明
0 Init failed 1 = EFB 初期化失敗
1 Addr config err 1 = ノードアドレスはプロ ト コルにより許可されてい

ません

2 Silent mode 1 = 通信できません
0 = 通信できます

3 Autobauding Reserved (予備 )
4 Wiring error 1 = エラー検出 (A/B 配線スワップの可能性 )
5 Parity error 1 = エラー検出。 パラ メータ  58.04 および 58.05 を確

認して ください。

6 Baud rate error 1 = エラー検出。 パラ メータ  58.05 および 58.04 を確
認して ください。 

7 No bus activity 1 = 最後の 5 秒で受け取ったのが 0 バイ ト
8 No packets 1 = 最後の 5 秒で受け取ったのが 0 パケッ ト  (いずれ

の装置に対しても )
9 Noise or addressing 

error
1 = エラー検出 ( オンラインの同じアドレスの別の装
置 )

10 Comm loss 1 = タイムアウトになる前にド ライブで受け取ったの
が 0 パケッ ト  (58.16)

11 CW/Ref loss 1 =  タイムアウトになる前にコン ト ロールワードや指
令を受け取っていない (58.16)

12 Not active Reserved (予備 )
13 Protocol 1 Reserved (予備 )
14 Protocol 2 Reserved (予備 )
15 Internal error Reserved (予備 )



パラメータ    437
58.09 Transmitted packets ド ライブにより伝送された有効なパケッ ト数を表

示します。 通常の運転では、 この数字は常に増加

します。

コン ト ロールパネルからリセッ ト を 3 秒以上長押
しすることでリセッ トできます。

-

0～ 4294967295 伝送されたパケッ トの数です。 1 = 1
58.10 All packets バス上の全デバイスの、 有効なパケッ トアドレス

数を表示します。 通常運転では、 この数は常に増

加し続けます。

コン ト ロールパネルからリセッ ト を 3 秒以上長押
しすることでリセッ トできます。

-

0～ 4294967295 受け取ったパケッ トの総数です。 1 = 1
58.11 UART errors ド ライブが受け取った文字のエラー数を表示しま

す。 この数が増え続けている場合、 バスの設定に

問題がある可能性があります。

コン ト ロールパネルからリセッ ト を 3 秒以上長押
しすることでリセッ トできます。

-

0～ 4294967295 UART エラーの数 1 = 1
58.12 CRC errors ド ライブが受け取った CRC エラーのあったパ

ケッ ト数を表示します。 この数が増え続けている

場合、 バスの設定に問題がある可能性がありま

す。

コン ト ロールパネルからリセッ ト を 3 秒以上長押
しすることでリセッ トできます。

-

0～ 4294967295 UART エラーの数 1 = 1
58.14 Communication 

loss action
EFB 通信が停止した際のドライブ動作を選択でき
ます。

このパラ メータの変更は、 コン ト ロールユニッ ト

を再起動するか新しい設定がパラ メータ  58.06 
Communication control により確認された後有効
になります。

パラ メータ  58.15 Communication loss mode およ
び  58.16 Communication loss time も参照して く
ださい。

Fault

No アクシ ョ ンなし  (監視は無効です )。 0
Fault ド ライブが 6681 EFB comm loss (EFB 通信切断 ) 

により ト リ ップします。 EFB からの制御が予想さ
れる (現在アクテ ィブな制御系統のうち EFB が始
動、 停止、 指令のソースとして選択されている ) 
場合か、パラ メータ  58.36 EFB comm supervision 
force を用いて監視を強制している場合のみ発生
します。

1
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Last speed ド ライブが (A7CE EFB comm loss (EFB 通信切断
)) の警報を生成し、 運転していた回転数 ( または
周波数 ) で運転を継続します。 EFB インターフェ
イスからの制御が予想されるか、 パラ メータ  
58.36 EFB comm supervision force を用いて監視
を強制している場合のみ発生します。

この回転数は、 850 ミ リ秒のローパスフ ィルター
を用いて実際の回転数に基づき決定します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

2

Speed ref safe ド ライブが警報 (A7CE EFB comm loss (EFB 通信
切断 )) を生成し、 パラ メータ  22.41 Speed ref 
safe (周波数指令の場合は 28.41 Frequency ref 
safe) の設定回転数で運転を継続します。 EFB イ
ンターフェイスからの制御が予想されるか、 パラ

メータ  58.36 EFB comm supervision force を用い
て監視を強制している場合のみ発生します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

3

Fault always ド ライブが 6681 EFB comm loss (EFB 通信切断 ) 
により ト リ ップします。 これは、 EFB からの制御
がな く ても実行されます。

4

Warning ド ライブが A7CE EFB comm loss (EFB 通信切断
) の警報を生成します。 EFB インターフェイスか
らの制御が予想されるか、 パラ メータ  58.36 EFB 
comm supervision force を用いて監視を強制して
いる場合のみ発生します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

5

58.15 Communication 
loss mode

EFB の通信異常検知に、 どのメ ッセージタイプで
タイムアウト カウンタがリセッ ト されるかを設定

します。

このパラ メータの変更は、 コン ト ロールユニッ ト

を再起動するか新しい設定がパラ メータ  58.06 
Communication control により確認された後有効
になります。

パラ メータ  58.14 Communication loss action およ
び  58.16 Communication loss time も参照して く
ださい。

Cw / Ref1 / 
Ref2

Any message ド ライブがタイムアウト をリセッ トするメ ッセー

ジです。

1
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Cw / Ref1 / Ref2 コン ト ロールワードまたはフ ィールドバスからの

指令の書き込みにより、 タイムアウトがリセッ ト

されます。

2

58.16 Communication 
loss time

EFB 通信のタイムアウト を設定します。 タイムア
ウト時間以上に通信が停止する場合は、 パラ メー

タ  58.14 Communication loss action により指定さ
れたアクシ ョ ンが取られます。

このパラ メータの変更は、 コン ト ロールユニッ ト

を再起動するか新しい設定がパラ メータ  58.06 
Communication control により確認された後有効
になります。

パラ メータ  58.15 Communication loss mode も参
照して ください。

3.0 秒

0.0～ 6000.0 s EFB 通信タイムアウトです。 1 = 1
58.17 Transmit delay プロ ト コルによる固定遅れ時間以外の最短応答遅

れ時間を設定します。

このパラ メータの変更は、 コン ト ロールユニッ ト

を再起動するか新しい設定がパラ メータ  58.06 
Communication control により確認された後有効
になります。

0 ms

0～ 65535 ms 最短応答遅れ時間です。 1 = 1
58.18 EFB control word Modbus コン ト ローラから ド ライブに送られた生

のコン ト ロールワードを表示します。 デバッグを

目的とします。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh Modbus コン ト ローラから ド ライブへ送られたコ
ン ト ロールワードです。

1 = 1

58.19 EFB status word ド ライブから  Modbus コン ト ローラに送られた生
のステータスワードを表示します。 デバッグを目

的とします。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh ド ライブから  Modbus コン ト ローラに送られたス
テータスワードです。

1 = 1

58.25 Control profile プロ ト コルが使用するコン ト ロールプロファイル

を設定します。

ABB Drives

ABB Drives 後方互換性があるクラシック形式のレジスタを備

えた、 ABB ド ライブプロファイル (16 ビッ トのコ
ン ト ロールワード ) です。

0

Transparent クラシック形式のレジスタを備えた、 ト ランスペ

アレン トプロファイル (16 または 32 ビッ トのコ
ン ト ロールワード ) です。

2
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58.26 EFB ref1 type 内蔵フ ィールドバスインターフェイス経由で受け

取る指令 1 の種類とスケーリングを選択します。
スケーリングされた指令は 03.09 EFB reference 1 
で表示されます。

Auto

Auto どの指令チェーンに受信指令が接続されているか 
(Torque、 Speed、 Frequency の設定を参照 ) に基
づき、 形式とスケーリングが自動で選択されま

す 。 指令がチェーンに接続されていないと、 ス
ケーリングは行われません (Transparent の設定と
同様 )。

0

Transparent スケーリングは適用されません。 1
General 100 = 1 スケーリングの汎用指令 (すなわち整数部

と小数 2 桁 ) です。
2

Torque スケーリングはパラメータ  46.03 Torque scaling 
で設定します。

3

Speed スケーリングはパラメータ  46.01 Speed scaling 
で設定します。

4

Frequency スケーリングはパラメータ  46.02 Frequency 
scaling で設定します。

5

58.27 EFB ref2 type 内蔵フ ィールドバスインターフェイス経由で受け

取る指令 2 の種類とスケーリングを選択します。
スケーリングされた指令は 03.10 EFB reference 2 
で表示されます。

選択に関しては、 パラ メータ  58.26 EFB ref1 type 
をご覧ください。

Torque

58.28 EFB act1 type 内蔵フ ィールドバスインターフェイス を経由して
フ ィールドバスネッ トワークに伝送される、 実績

値 1 の種類またはソースとスケーリングを選択し
ます。

Auto

Auto 種類またはソースとスケーリングは、 パラ メータ  
58.26 EFB ref1 type で選択した指令 1 の形式に従
います。 ソースとスケーリングについては以下の

個別設定を参照して ください。

0

Transparent パラメータ  58.31 EFB act1 transparent source で
選択した値は、 実績値 1 と して送信されます。 ス
ケーリングは行われません (16 ビッ トのスケーリ
ングは 1 = 1 単位 )。

1

General パラメータ  58.31 EFB act1 transparent source で
選択した値は、 16 ビッ トの 100 = 1 単位 (整数部
と小数 2 桁 ) のスケーリングを行った実績値 1 と
して送信されます。

2

Torque 01.10 Motor torque が実績値 1 と して送られます。
スケーリングはパラメータ  46.03 Torque scaling 
で設定します。

3
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Speed 01.01 Motor speed used が実績値 1 と して送られ
ます。 スケーリングはパラ メータ  46.01 Speed 
scaling で設定します。

4

Frequency 01.06 Output frequency が実績値 1 と して送られ
ます。 スケーリングはパラ メータ  46.02 
Frequency scaling で設定します。

5

Position モーターの位置が実績値 1 と して送られます。 パ
ラ メータ  90.06 Motor position scaled を参照。

6

58.29 EFB act2 type 内蔵フ ィールドバスインターフェイス を経由して
フ ィールドバスネッ トワークに伝送される、 実績

値 2 の種類またはソースとスケーリングを選択し
ます。

Torque

Auto 種類またはソースとスケーリングは、 パラ メータ  
58.27 EFB ref2 type で選択した指令 2 の形式に従
います。 ソースとスケーリングについては以下の

個別設定を参照して ください。

0

Transparent パラメータ  58.32 EFB act2 transparent source で
選択した値は、 実績値 2 と して送信されます。 ス
ケーリングは行われません (16 ビッ トのスケーリ
ングは 1 = 1 単位 )。

1

General パラメータ  58.32 EFB act2 transparent source で
選択した値は、 16 ビッ トの 100 = 2 単位 (整数部
と小数 2 桁 ) のスケーリングを行った実績値 1 と
して送信されます。

2

Torque 01.10 Motor torque が実績値 2 と して送られます。
スケーリングはパラメータ  46.03 Torque scaling 
で設定します。

3

Speed 01.01 Motor speed used が実績値 2 と して送られ
ます。 スケーリングはパラ メータ  46.01 Speed 
scaling で設定します。

4

Frequency 01.06 Output frequency が実績値 2 と して送られ
ます。 スケーリングはパラ メータ  46.02 
Frequency scaling で設定します。

5

Position モーターの位置が実績値 2 と して送られます。 パ
ラ メータ  90.06 Motor position scaled を参照。

6

58.30 EFB status word 
transparent source

58.25 Control profile が Transparent に設定されて
いる時のステータスワードの信号を選択します。

Not selected

Not selected なし。 0
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

58.31 EFB act1 
transparent source

58.28 EFB act1 type が Transparent または 
General に設定されている時の実績値 1 のソース
を選択します。 .

Not selected

Not selected なし。 0

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

58.32 EFB act2 
transparent source

58.29 EFB act2 type が Transparent または 
General に設定されている時の実績値 1 のソース
を選択します。 .

Not selected

Not selected なし。 0
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

58.33 Addressing mode 400101～ 465535 Modbus 登録範囲で、 パラ メー
タ と保持レジスタの間のマッピングを設定しま

す。

このパラ メータの変更は、 コン ト ロールユニッ ト

を再起動するか新しい設定がパラ メータ  58.06 
Communication control により確認された後有効
になります。

Mode 0

Mode 0 16- ビッ ト値 (グループ 1～ 99、 インデックス 1
～ 99) ：
登録アドレス = 400000 + 100 ×パラメータグルー
プ + パラメーインデックス。 例えば、 パラ メータ  
22.80 は 400000 + 2200 + 80 = 402280 で登録す
るようマッピングされます。

32- ビッ ト値 (グループ 1～ 99、 インデックス 1
～ 99) ：
登録アドレス = 420000 + 200 ×パラメータグルー
プ + 2 ×パラ メーインデックス。 例えば、 パラ
メータ  22.80 は 420000 + 4400 + 160 = 424560 で
登録するようマッピングされます。

0

Mode 1 16- ビッ ト値 (グループ 1～ 255、 インデックス 1
～ 255) ：
登録アドレス = 400000 + 256 ×パラメータグルー
プ + パラメーインデックス。 例えば、 パラ メータ  
22.80 は 400000 + 5632 + 80 = 405712 で登録す
るようマッピングされます。

1

Mode 2 32- ビッ ト値 (グループ 1～ 127、 インデックス 1
～ 255) ：
登録アドレス = 400000 + 512 ×パラメータグルー
プ + 2 ×パラ メーインデックス。 例えば、 パラ
メータ  22.80 は 400000 + 11264 + 160 = 411424 
で登録するようマッピングされます。

2
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58.34 Word order 32 ビッ トパラ メータの 16 ビッ ト登録がどの順で
伝送されるかを選択します。

どの登録でも最初のバイ トが上位のバイ ト を、 2
番めのバイ トが下位のバイ ト を示します。

このパラ メータの変更は、 コン ト ロールユニッ ト

を再起動するか新しい設定がパラ メータ  58.06 
Communication control により確認された後有効
になります。

LO-HI

HI-LO 最初の登録は上位のワードを、 2番目の登録が下
位のワードを含みます。

0

LO-HI 最初の登録は下位のワードを、 2番めの登録が上
位のワードを含みます。

1

58.36 EFB comm 
supervision force

フ ィールドバスの通信監視をそれぞれ異なる制御

系統で実行します (20 ページのセクシ ョ ン 「ロー
カル制御 vs. 外部制御」 を参照 )。
このパラ メータの主な目的は、 入力がアプリケー

シ ョ ンプログラムと接続されド ライブパラ メータ

によって制御信号として選択されていない場合

の、 EFB による通信の監視です。

0000b

0000b～ 0111b EFB の通信監視の選択です。 1 = 1
58.101 Data I/O 1 登録アドレス 400001 に書き込み、 読み取りをす

る際に、 Modbus マスターがアクセスするド ライ
ブ内のアドレスを定義します。

マスターは （入出力） データの種類を設定しま
す。 値は、 2 つの 16 ビッ トワードからなる 
Modbus フレームで伝送されます。 値が 16 ビッ
トの場合、 LSW (最下位のワード ) で伝送されま
す。 値が 32 ビッ トの場合、 それに続くパラ メー
タが予約され、 None に設定される必要がありま
す。

CW 16bit

None なし。 0
CW 16bit コン ト ロールワード  (16 ビッ ト ) です。 1
Ref1 16bit 指令 REF1 (16 ビッ ト ) です。 2
Ref2 16bit 指令 REF2 (16 ビッ ト ) です。 3
SW 16bit ステータスワード  (16 ビッ ト ) です。 4
Act1 16bit 実績値 ACT1 (16 ビッ ト ) です。 5

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 値

0 Ext 1 1 = Ext 1 を使用するとき通信監視がアクテ ィブです。
1 Ext 2 1 = Ext 2 を使用するとき通信監視がアクテ ィブです。
2 Local: 1 = ローカル制御を使用するとき通信監視がアクテ ィブで

す。

3～ 15 Reserved (予備 )
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Act2 16bit 実績値 ACT2 (16 ビッ ト ) です。 6
CW 32bit コン ト ロールワード  (32 ビッ ト ) です。 11
Ref1 32bit 指令 REF1 (32 ビッ ト ) です。 12
Ref2 32bit 指令 REF2 (32 ビッ ト ) です。 13
SW 32bit ステータスワード  (32 ビッ ト ) です。 14
Act1 32bit 実績値 ACT1 (32 ビッ ト ) です。 15
Act2 32bit 実績値 ACT2 (32 ビッ ト ) です。 16
CW2 16bit コン ト ロールワード  2 (16 ビッ ト ) です。

32 ビッ トのコン ト ロールワードを用いる場合、 こ
の設定は最上位の 16 ビッ ト となります。

21

SW2 16bit ステータスワード  2 (16 ビッ ト ) です。
32 ビッ トのコン ト ロールワードを用いる場合、 こ
の設定は最上位の 16 ビッ ト となります。

24

RO/DIO control 
word

パラメータ  10.99 RO/DIO control word です。 31

AO1 data storage パラメータ  13.91 AO1 data storage です。 32
AO2 data storage パラメータ  13.92 AO2 data storage です。 33
Feedback data 
storage

パラメータ  40.91 Feedback data storage です。 40

Setpoint data 
storage

パラメータ  40.92 Setpoint data storage です。 41

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

58.102 Data I/O 2 登録アドレス 400002 に書き込み、 読み取りをす
る際に、 Modbus マスターがアクセスするド ライ
ブ内のアドレスを定義します。

選択に関しては、 パラ メータ  58.101 Data I/O 1 を
ご覧ください。

Ref1 16bit

58.103 Data I/O 3 登録アドレス 400003 に書き込み、 読み取りをす
る際に、 Modbus マスターがアクセスするド ライ
ブ内のアドレスを定義します。

選択に関しては、 パラ メータ  58.101 Data I/O 1 を
ご覧ください。

Ref2 16bit

58.104 Data I/O 4 登録アドレス 400004 に書き込み、 読み取りをす
る際に、 Modbus マスターがアクセスするド ライ
ブ内のアドレスを定義します。

選択に関しては、 パラ メータ  58.101 Data I/O 1 を
ご覧ください。

SW 16bit

58.105 Data I/O 5 登録アドレス 400005 に書き込み、 読み取りをす
る際に、 Modbus マスターがアクセスするド ライ
ブ内のアドレスを定義します。

選択に関しては、 パラ メータ  58.101 Data I/O 1 を
ご覧ください。

Act1 16bit
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58.106 Data I/O 6 登録アドレス 400006 に書き込み、 読み取りをす
る際に、 Modbus マスターがアクセスするド ライ
ブ内のアドレスを定義します。

選択に関しては、 パラ メータ  58.101 Data I/O 1 を
ご覧ください。

Act2 16bit

58.107 Data I/O 7 Modbus 登録アドレス 400007 のパラメータセレ
クター

選択に関しては、 パラ メータ  58.101 Data I/O 1 を
ご覧ください。

None

… … … …
58.124 Data I/O 24 Modbus 登録アドレス 400024 のパラメータセレ

クター

選択に関しては、 パラ メータ  58.101 Data I/O 1 を
ご覧ください。

None

60
60 DDCS 
communication (DDCS 
通信 )

DDCS 通信設定です。
DDCS プロ ト コルは以下の通信で用いられます。
• マスター ・ フォロワー設定のドライブ間の通信 

(31 ページ参照 )
• ド ライブと  AC 800M (38 ページ参照 ) のような
外部コン ト ローラ間の通信

• ド ライブ ( より正確にはインバータユニッ ト ) 
と ド ライブシステムの整流ユニッ ト間の通信 
(40 ページ参照 )

上記の通信は全て、 FDCO モジュール (ZCU コン
ト ロールユニッ ト と共に用いるのが一般的 ) また
は RDCO モジュール (BCU コン ト ロールユニッ ト
と共に利用 ) を必要とする光ファイバーリンクを
使用します。 マスター ・ フォロワーと外部コン ト

ローラの通信は、 シールド処理を施したツイス ト

ペアケーブルをド ライブの XD2D コネクタに接続
することで可能になります。

このグループはドライブから ド ライブ (D2D) への
通信を監視するパラメータも含んでいます。

60.01 M/F communication 
port

マスター ・ フォロワー機能で用いる接続を選択し

ます。

Not in use

Not in use なし  (通信無効 )。 0
Slot 1A スロッ ト  1 の FDCO モジュールのチャネル A 

(ZCU コン ト ロールユニッ ト と共に使用する場合
のみ ) です。

1

Slot 2A スロッ ト  2 の FDCO モジュールのチャネル A 
(ZCU コン ト ロールユニッ ト と共に使用する場合
のみ ) です。

2
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Slot 3A スロッ ト  3 の FDCO モジュールのチャネル A 
(ZCU コン ト ロールユニッ ト と共に使用する場合
のみ ) です。

3

Slot 1B スロッ ト  1 の FDCO モジュールのチャネル B 
(ZCU コン ト ロールユニッ ト と共に使用する場合
のみ ) です。

4

Slot 2B スロッ ト  2 の FDCO モジュールのチャネル B 
(ZCU コン ト ロールユニッ ト と共に使用する場合
のみ ) です。

5

Slot 3B スロッ ト  3 の FDCO モジュールのチャネル B 
(ZCU コン ト ロールユニッ ト と共に使用する場合
のみ ) です。

6

RDCO CH 2 RDCO モジュールのチャネル 2 (BCU コン ト ロー
ルユニッ ト と共に使用する場合のみ ) です。

12

XD2D XD2D コネクタです。
注意 ： この接続は、 アプリケーシ ョ ンプログラム

によるド ライブから ド ライブへの通信 (D2D) と共
存できません。 またこの接続と取り違えることが

ないよう注意して ください (詳細は Drive 
application programming manual (IEC 61131-3)、
3AUA0000127808 [英語版 ])。

7

60.02 M/F node address マスター ・ フォロワー通信のドライブのノードア

ドレスを選択します。 オンライン上の 2 つのノー
ドが同一のアドレスになることはできません。

注意 ： マスターの使用可能なアドレスは 0 および 
1 です。 フォロワーの使用可能なアドレスは 2～
60 です。

1

1～ 254 ノードアドレスです。

60.03 M/F mode マスター ・ フォロワーまたはドライブ同士のリン

クにおけるド ライブの役割を設定します。

Not in use

Not in use マスター ・ フォロワー機能がアクテ ィブではあり

ません。

0

DDCS master ド ライブは、 マスター ・ フォロワー (DDCS) リン
クにおけるマスターです。

1

DDCS follower ド ライブは、 マスター ・ フォロワー (DDCS) リン
クにおけるフォロワーです。

2

D2D master ド ライブは、 ド ライブから ド ライブ (D2D) リンク
におけるマスターです。

注意 ： この設定はアプリケーシ ョ ンプログラムに

よって実行された D2D 通信の場合のみ使用可能
です。 XD2D コネクタを通じたマスター ・ フォロ
ワー機能 (31 ページ参照 ) の場合は、 かわりに 
DDCS master を選択して ください。

3
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D2D follower ド ライブは、 ド ライブから ド ライブ (D2D) リンク
におけるフォロワーです。

注意 ： この設定はアプリケーシ ョ ンプログラムに

よって実行された D2D 通信の場合のみ使用可能
です。 XD2D コネクタを通じたマスター ・ フォロ
ワー機能 (31 ページ参照 ) の場合は、 かわりに 
DDCS follower を選択して く ださい。

4

DDCS forcing マスター ・ フォロワー (DDCS) リンクにおけるド
ライブの役割は、 パラ メータ  60.15 Force master 
および 60.16 Force follower で設定します。

5

D2D forcing ド ライブから ド ライブ (D2D) リンクにおけるド ラ
イブの役割は、 パラ メータ  60.15 Force master お
よび 60.16 Force follower で設定します。
注意 ： この設定はアプリケーシ ョ ンプログラムに

よって実行された D2D 通信の場合のみ使用可能
です。 XD2D コネクタを通じたマスター ・ フォロ
ワー機能 (31 ページ参照 ) の場合は、 かわりに 
DDCS forcing を選択して ください。

6

60.05 M/F HW connection マスター ・ フォロワーリンクでのトポロジーを選

択します。

注意 ： XD2D コネクタ  (光ファイバーリンクに対
し ) を通じてマスターフォロワー機能を使う場合
は Star 設定を使用して ください (31 ページ参照 )。

Ring

Ring 装置はリング型トポロジーで接続されています。

メ ッセージの転送が可能です。

0

Star 装置はスター型トポロジーで接続されています (
分岐装置等 )。 メ ッセージの転送が無効です。

1

60.07 M/F link control RDCO モジュールチャネル CH2 の伝送 LED の光
の強度を設定します。 ( このパラメータは、 パラ
メータ  60.01 M/F communication port が RDCO 
CH 2 に設定されているときのみ有効です。FDCO 
モジュールはハードウェア ト ランスミ ッ タ電流セ

レクタを備えています )
一般的に、 光ファイバーケーブルが長いほど高い

値を用います。 光ファイバーリンクが最長のとき

には最大設定を用いるのが適切です。 37 ページ
「光ファイバーのマスター ・ フォロワーリンクの
仕様」 を参照して ください。

10

1～ 15 光の強度です。

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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60.08 M/F comm loss 
timeout

マスター ・ フォロワー (DDCS) 通信のタイムアウ
ト を設定します。 タイムアウト時間以上に通信が

停止する場合は、 パラ メータ  60.09 M/F comm 
loss function で指定した動作を行います。
大体の目安として、 このパラメータはマスターの

送信間隔に対して少な く とも  3 倍に設定して くだ
さい。

100 ms

0～ 65535 ms マスター ・ フォロワー通信のタイムアウトです。

60.09 M/F comm loss 
function

マスター ・ フォロワー通信が停止した際のドライ

ブ動作を選択できます。

Fault

No action 何も行いません。 0
Warning ド ライブは A7CB MF comm loss (MF 通信切断 ) 

警報を生成します。 マスター ・ フォロワーリンク

からの制御が予想されるか、 パラ メータ  60.32 
M/F comm supervision force を用いて監視を強制
している場合のみ発生します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

1

Fault ド ライブが 7582 MF comm loss (MF 通信切断 ) に
より ト リ ップします。 マスター ・ フォロワーリン

クからの制御が予想されるか、 パラ メータ  60.32 
M/F comm supervision force を用いて監視を強制
している場合のみ発生します。

2

Fault always ド ライブが 7582 MF comm loss (MF 通信切断 ) に
より ト リ ップします。 これは、 マスター ・ フォロ

ワーリンクからの制御がな く ても実行されます。

3

60.10 M/F ref1 type マスター ・ フォロワーリンクから受け取る指令 1 
の種類とスケーリングを選択します。 得た値は 
03.13 M/F or D2D ref1 に表示されます。

Auto

Auto どの指令チェーンに受信指令が接続されているか 
(Torque、 Speed、 Frequency の設定を参照 ) に基
づき、 形式とスケーリングが自動で選択されま

す 。 指令がチェーンに接続されていないと、 ス
ケーリングは行われません (Transparent の設定と
同様 )。

0

Transparent スケーリングは適用されません。 1
General 100 = 1 スケーリングの汎用指令 (すなわち整数部

と小数 2 桁 ) です。
2

Torque スケーリングはパラメータ  46.03 Torque scaling 
で設定します。

3

Speed スケーリングはパラメータ  46.01 Speed scaling 
で設定します。

4

Frequency スケーリングはパラメータ  46.02 Frequency 
scaling で設定します。

5

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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60.11 EFB ref2 type マスター ・ フォロワーリンクから受け取る指令 2 
の種類とスケーリングを選択します。 得た値は 
03.14 M/F or D2D ref2 に表示されます。
選択については、 パラ メータ  60.10 M/F ref1 type 
を参照して ください。

Torque

60.12 EFB act1 type マスター ・ フォロワーリンクへ送信する実績値 
ACT1 の種類またはソースとスケーリングを選択
します。

Auto

Auto 種類またはソースとスケーリングは、 パラ メータ  
60.10 M/F ref1 type で選択した指令 1 の形式に従
います。 ソースとスケーリングについては以下の

個別設定を参照して ください。

0

Transparent Reserved (予備 ) 1
General Reserved (予備 ) 2
Torque 01.10 Motor torque が実績値 1 と して送られます。

スケーリングはパラメータ  46.03 Torque scaling 
で設定します。

3

Speed 01.01 Motor speed used が実績値 1 と して送られ
ます。 スケーリングはパラ メータ  46.01 Speed 
scaling で設定します。

4

Frequency 01.06 Output frequency が実績値 1 と して送られ
ます。 スケーリングはパラ メータ  46.02 
Frequency scaling で設定します。

5

60.13 EFB act2 type マスター ・ フォロワーリンクへ送信する実績値 
ACT2 の種類またはソースとスケーリングを選択
します。

Auto

Auto 種類またはソースとスケーリングは、 パラ メータ  
60.11 EFB ref2 type で選択した指令 2 の形式に従
います。 ソースとスケーリングについては以下の

個別設定を参照して ください。

0

Transparent Reserved (予備 ) 1
General Reserved (予備 ) 2
Torque 01.10 Motor torque が実績値 2 と して送られます。

スケーリングはパラメータ  46.03 Torque scaling 
で設定します。

3

Speed 01.01 Motor speed used が実績値 2 と して送られ
ます。 スケーリングはパラ メータ  46.01 Speed 
scaling で設定します。

4

Frequency 01.06 Output frequency が実績値 2 と して送られ
ます。 スケーリングはパラ メータ  46.02 
Frequency scaling で設定します。

5

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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60.14 M/F follower 
selection

( マスターでのみ有効です )データの読み取り先
となるフォロワーを設定します。 パラ メータ  
62.28～ 62.33 も参照して ください。

None

Follower node 2 ノードアドレス 2 のフォロワーからデータを読み
取ります。

2

Follower node 3 ノードアドレス 3 のフォロワーからデータを読み
取ります。

4

Follower node 4 ノードアドレス 4 のフォロワーからデータを読み
取ります。

8

Follower nodes 2+3 ノードアドレス 2 と  3 のフォロワーからデータを
読み取ります。

6

Follower nodes 2+4 ノードアドレス 2 と  4 のフォロワーからデータを
読み取ります。

10

Follower nodes 3+4 ノードアドレス 3 と  4 のフォロワーからデータを
読み取ります。

12

Follower nodes 
2+3+4

ノードアドレス 2、 3、 4 のフォロワーからデータ
を読み取ります。

14

None なし。 0
60.15 Force master パラメータ  60.03 M/F mode が DDCS forcing また

は D2D forcing に設定されている場合、 このパラ
メータはド ライブを強制的にマスター ・ フォロ

ワーリンクのマスターにする信号を選択します。

1 = ド ライブがマスター ・ フォロワーリンクのマ
スターです。

FALSE

FALSE 0。 0
TRUE 1。 1

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

60.16 Force follower パラメータ  60.03 M/F mode が DDCS forcing また
は D2D forcing に設定されている場合、 このパラ
メータはド ライブを強制的にマスター ・ フォロ

ワーリンクのフォロワーにする信号を選択しま

す。

1 = ド ライブがマスター ・ フォロワーリンクの
フォロワーです。

FALSE

FALSE 0。 0
TRUE 1。 1
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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60.17 Follower fault action ( マスターでのみ有効です ) ド ライブがフォロ
ワーの重故障にどう反応するかを選択します。

パラ メータ  60.23 M/F status supervision sel 1 も
参照して ください。

注意 ：各フォロワーは、 パラ メータ  61.01～
61.03 の 3 つのデータワードのうちの 1 つからス
テータスワードを伝送するように設定して くださ

い。 マスターは、 ターゲッ トパラ メータ  (62.04～
62.12) を Follower SW に設定して ください。

Fault

No action 何も行いません。 影響を受けなかったマスター ・

フォロワーリンクのド ライブは運転を継続しま

す。

0

Warning ド ライブは警報 (AFE7 Follower ( フォロワー )) を
生成します。

1

Fault ド ライブが FF7E Follower ( フォロワー ) により ト
リ ップします。 全フォロワーが停止します。

2

60.18 Follower enable マスターの始動を、 フォロワーのステータスと連

動させます。

パラ メータ  60.23 M/F status supervision sel 1 も
参照して ください。

注意 ：各フォロワーは、 パラ メータ  61.01～
61.03 のうちの 1 つからステータスワードを伝送
するように設定して ください。 マスターは、 ター

ゲッ トパラ メータ  (62.04～ 62.12) を Follower 
SW に設定して ください。

Always

MSW bit 0 全フォロワーのスイッチ入れの準備が整っている 
(各フォロワーの 06.11 Main status word のビッ ト  
0 がオン ) 場合のみ、 マスターは始動可能です。

0

MSW bit 1 全フォロワーの運転準備が整っている (各フォロ
ワーの 06.11 Main status word のビッ ト  1 がオン ) 
場合のみ、 マスターは始動可能です。

1

MSW bits 0 + 1 全フォロワーのスイッチ入れと運転の準備が整っ

ている (各フォロワーの 06.11 Main status word 
のビッ ト  0 および 1 がオン ) 場合のみ、 マスター
は始動可能です。

2

Always マスターの始動がフォロワーのステータスと連動

していません。

3

MSW bit 12 各フォロワーの 06.11 Main status word のユー
ザー設定ビッ ト  12 がオンの場合のみ、 マスター
は始動可能です。 パラ メータ  06.31 MSW bit 12 
sel を参照。

4

MSW bits 0 + 12 各フォロワーの 06.11 Main status word のビッ ト  
0 およびビッ ト  12 がオンの場合のみ、 マスター
は始動可能です。

5
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MSW bits 1 + 12 各フォロワーの 06.11 Main status word のビッ ト  
1 およびビッ ト  12 がオンの場合のみ、 マスター
は始動可能です。

6

60.19 M/F comm 
supervision sel 1

ド ライブが、 アプリケーシ ョ ンプログラムで実行

した D2D ( ド ライブから ド ライブ ) リンクのマス
ターの場合のみパラメータ  60.19～ 60.28 は有効
です。 パラ メータ  60.01 M/F communication port、
60.03 M/F mode および Drive (IEC 61131-3) 
application programming manual 
(3AUA0000127808 [英語版 ]) を参照して くださ
い。

マスターのパラメータ  60.19 M/F comm 
supervision sel 1 および 60.20 M/F comm 
supervision sel 2 で、 通信異常の監視を受ける
フォロワーを指定します。

このパラ メータで監視されるフォロワーを ( フォ
ロワー 1～ 16 から ) 選択します。 選択した各
フォロワーはマスターから監視されます。 応答が

届かない場合、 60.09 M/F comm loss function で
指定した動作を行います。

通信ステータスは 62.37 M/F communication 
status 1 および 62.38 M/F communication status 2 
に表示されます。

-

0000h～ FFFFh D2D 通信監視のフォロワーの選択です (1)。 1 = 1
60.20 M/F comm 

supervision sel 2
どのフォロワー ( フォロワー 17～ 32 のうち ) が
通信異常の監視を受けるか選択します。 パラ メー

タ  60.19 M/F comm supervision sel 1 を参照。

-

0000h～ FFFFh D2D 通信監視のフォロワーの選択です (2)。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 Follower 1 1 = フォロワー 1 はマスターから監視されます。
1 Follower 2 1 = フォロワー 2 はマスターから監視されます。
… … …
15 Follower 16 1 = フォロワー 16 はマスターから監視されます。

ビッ ト 名前 説明

0 Follower 17 1 = フォロワー 17 はマスターから監視されます。
1 Follower 18 1 = フォロワー 18 はマスターから監視されます。
… … …
15 Follower 32 1 = フォロワー 32 はマスターから監視されます。
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60.23 M/F status 
supervision sel 1

( このパラメータはド ライブが D2D リンクのマス
ターの場合のみ有効です。 パラ メータ  60.01 M/F 
communication port および 60.03 M/F mode を参
照して ください )
マスターの場合、 パラ メータ  60.23 M/F status 
supervision sel 1 と  60.24 M/F status supervision 
sel 2 でマスターがステータスワードを監視する
フォロワーを指定します。

このパラ メータで、 マスターがステータスワード

を監視するフォロワーを ( フォロワー 1～ 16 か
ら ) 選択します。
フォロワーが重故障 ( ステータスワードのビッ ト  
3 がオン ) を報告すると、 60.17 Follower fault 
action で指定した動作を行います。 ステータス
ワードのビッ ト  0 および 1 (準備完了状態 ) につ
いて、 60.18 Follower enable で設定した処理を行
います。

60.27 M/F status supv mode sel 1 と  60.28 M/F 
status supv mode sel 2 を用いることで、 全ての
フォロワーについて、 フォロワーが停止したとき

のみ監視を行うかどうか設定できます。

注意 ：同じフォロワーについて、 パラ メータ  
60.19 M/F comm supervision sel 1 で通信監視を行
う ことが可能です。

通信ステータスは 62.37 M/F communication 
status 1 および 62.38 M/F communication status 2 
に表示されます。

-

0000h～ FFFFh D2D のフォロワーのステータス監視の選択 ( フォ
ロワー 1～ 16) です。

1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明
0 Follower 1 1 = フォロワー 1 のステータスを監視しています。
1 Follower 2 1 = フォロワー 2 のステータスを監視しています。
… … …
15 Follower 16 1 = フォロワー 16 のステータスを監視しています。
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60.24 M/F status 
supervision sel 2

D2D のマスターがステータスワードを監視する
フォロワーを ( フォロワー 17～ 32 から ) 選択し
ます。

注意 ：同じフォロワーについて、 パラ メータ  
60.20 M/F comm supervision sel 2 で通信監視を行
う ことが可能です。

パラ メータ  60.23 M/F status supervision sel 1 を
参照。

-

0000h～ FFFFh D2D のフォロワーのステータス監視の選択 ( フォ
ロワー 17～ 32) です。

1 = 1

60.27 M/F status supv 
mode sel 1

D2D のマスターのパラメータ  60.27 M/F status 
supv mode sel 1 と  60.28 M/F status supv mode 
sel 2 で、 監視しているフォロワーのステータス
ワードのモードを指定します。 監視を常時行う

か、 停止時のみ行うかを各フォロワーについて個

別に設定できます。

このパラ メータは監視中のフォロワー 1～ 16 の
ステータスワードのモードを選択します。 

-

0000h～ FFFFh D2D のステータス監視モードの選択 1 です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明
0 Follower 17 1 = フォロワー 17 のステータスを監視しています。
1 Follower 18 1 = フォロワー 18 のステータスを監視しています。
… … …
15 Follower 32 1 = フォロワー 32 のステータスを監視しています。

ビッ ト 名前 説明

0 Follower 1 0 = フォロワー 1 のステータスを常時監視します。
1 = フォロワー 1 が停止時のみ、 フォロワー 1 のステータス
を監視します。

1 Follower 2 0 = フォロワー 2 のステータスを常時監視します。
1 = フォロワー 2 が停止時のみ、 フォロワー 2 のステータス
を監視します。

… … …
15 Follower 16 0 = フォロワー 16 のステータスを常時監視します。

1 = フォロワー 16 が停止時のみ、 フォロワー 16 のステータ
スを監視します。
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60.28 M/F status supv 
mode sel 2

監視中のフォロワー 17～ 32 のステータスワード
のモードを選択します。

-

0000h～ FFFFh D2D のステータス監視モードの選択 2 です。 1 = 1
60.31 M/F wake up delay マスター ・ フォロワーの通信で重故障も警報も生

成されていないときのウェイクアップ遅れ時間を

設定します。 マスター ・ フォロワーリンクの全ド

ライブの電源を入れるために設定します。

この遅れ時間が経過するか、 全ての監視対象フォ

ロワーの準備が完了していることが分かるまでマ

スターは始動できません。

60.0 秒

0.0～ 180.0 s マスター ・ フォロワーのウェイクアップ遅れ時間

です。

10 = 1 秒

60.32 M/F comm 
supervision force

マスター ・ フォロワーの通信監視をそれぞれ異な

る制御系統で実行します (20 ページのセクシ ョ ン
「ローカル制御 vs. 外部制御」 を参照 )。
このパラ メータの主な目的は、 入力がアプリケー

シ ョ ンプログラムと接続されド ライブパラ メータ

によって制御信号として選択されていない場合

の、 マスターまたはフォロワーの通信の監視で

す。

0000b

0000b～ 0111b マスター ・ フォロワーの通信監視の選択です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 Follower 17 0 = フォロワー 17 のステータスを常時監視します。
1 = フォロワー 17 が停止時のみ、 フォロワー 17 のステータ
スを監視します。

1 Follower 18 0 = フォロワー 18 のステータスを常時監視します。
1 = フォロワー 18 が停止時のみ、 フォロワー 18 のステータ
スを監視します。

… … …
15 Follower 32 0 = フォロワー 32 のステータスを常時監視します。

1 = フォロワー 32 が停止時のみ、 フォロワー 32 のステータ
スを監視します。

ビッ ト 名前 値

0 Ext 1 1 = Ext 1 を使用する時、 通信監視がアクテ ィブです。
1 Ext 2 1 = Ext 2 を使用する時、 通信監視がアクテ ィブです。
2 Local: 1 = ローカル制御を使用する時、 通信監視がアクテ ィブで

す。

3～ 15 Reserved (予備 )
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60.41 Extension adapter 
com port

オプシ ョ ンの FEA-xx 拡張アダプタを接続する際
のチャネルを選択します。

No connect

No connect なし  (通信無効 )。 0
Slot 1A スロッ ト  1 の FDCO モジュールのチャネル A で

す。

1

Slot 2A スロッ ト  2 の FDCO モジュールのチャネル A で
す。

2

Slot 3A スロッ ト  3 の FDCO モジュールのチャネル A で
す。

3

Slot 1B スロッ ト  1 の FDCO モジュールのチャネル B で
す。

4

Slot 2B スロッ ト  2 の FDCO モジュールのチャネル B で
す。

5

Slot 3B スロッ ト  3 の FDCO モジュールのチャネル B で
す。

6

RDCO CH 3 RDCO モジュールのチャネル CH 3 (BCU コン ト
ロールユニッ ト と共に使用する場合のみ ) です。

13

60.50 DDCS controller 
drive type

ModuleBus 通信で、 ド ライブの種類が
「engineered」 か 「standard」 か選択します。

ABB 
engineered 
drive

ABB engineered 
drive

ド ライブは 「engineered drive」 です (データセッ
ト  10～ 25 を使用しています )。

0

ABB standard drive ド ライブは 「standard drive」 です (データセッ ト  
1～ 4 を使用しています )。

1

60.51 DDCS controller 
comm port

外部コン ト ローラ  (AC 800M 等 ) を接続するのに
用いる DDCS チャネルを選択します。

Not in use

Not in use なし  (通信無効 )。 0
Slot 1A スロッ ト  1 の FDCO モジュールのチャネル A で

す。

1

Slot 2A スロッ ト  2 の FDCO モジュールのチャネル A で
す。

2

Slot 3A スロッ ト  3 の FDCO モジュールのチャネル A で
す。

3

Slot 1B スロッ ト  1 の FDCO モジュールのチャネル B で
す。

4

Slot 2B スロッ ト  2 の FDCO モジュールのチャネル B で
す。

5

Slot 3B スロッ ト  3 の FDCO モジュールのチャネル B で
す。

6

RDCO CH 0 RDCO モジュールのチャネル 0 (BCU コン ト ロー
ルユニッ ト と共に使用する場合のみ ) です。

10

XD2D XD2D コネクタです。 7
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60.52 DDCS controller 
node address

外部コン ト ローラとの通信におけるド ライブの

ノードアドレスを選択します。 オンライン上の 2 
つのノードが同一のアドレスになることはできま

せん。

AC 800M (CI858) DriveBus 接続の場合、 ド ライブ
のアドレスは 1～ 24 である必要があります。
AC 80 DriveBus 接続の場合、 ド ライブのアドレス
は 1～ 12 である必要があります。
光学 ModuleBus では、 ド ライブのアドレスは以
下の位置の値に従って設定します。

1.位置の値の、 百の位を 16 で乗算します。
2.計算結果に、 位置の値の十の位と一の位を加算
します。

例えば位置の値が 101 のとき、 このパラ メータは 
1×16 + 1 = 17 に設定します。

1

1～ 254 ノードアドレスです。

60.55 DDCS controller 
HW connection

光ファイバーリンクと外部コン ト ローラのトポロ

ジーを選択します。

Star

Ring 装置はリング型トポロジーで接続されています。

メ ッセージの転送が可能です。

0

Star 装置はスター型トポロジーで接続されています (
分岐装置等 )。 メ ッセージの転送が無効です。

1

60.57 DDCS controller 
link control

RDCO モジュールチャネル CH0 の伝送 LED の光
の強度を設定します。 ( このパラメータは、 パラ
メータ  60.51 DDCS controller comm port が 
RDCO CH 0 に設定されているときのみ有効です。
FDCO モジュールはハードウェア ト ランスミ ッ タ
電流セレクターを備えています )
一般的に、 光ファイバーケーブルが長いほど高い

値を用います。 光ファイバーリンクが最長のとき

には最大設定を用いるのが適切です。 37 ページ
「光ファイバーのマスター ・ フォロワーリンクの
仕様」 を参照して ください。

10

1～ 15 光の強度です。
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60.58 DDCS controller 
comm loss time

外部コン ト ローラとの通信でのタイムアウト を設

定します。 タイムアウト時間以上に通信が停止す

る場合は、 パラ メータ  60.59 DDCS controller 
comm loss function で指定した動作を行います。
大体の目安として、 このパラメータはコン ト ロー

ラの送信間隔に対して少な く とも  3 倍に設定して
ください。

注意 ：

• 電源投入直後から、 60 秒の起動遅れ時間があ
ります。 遅れ時間中は、 通信異常の監視が無効

となります ( ただし通信自体はアクテ ィブにす
ることが可能です )。

• AC 800M コン ト ローラでは、 コン ト ローラが
即座に通信異常を検知しますが、 通信の復元は 
9 秒の空き間隔で行われます。 また、 データ
セッ トの送信間隔は、 アプリケーシ ョ ンタスク

の実行間隔と同じではないことに注意して くだ

さい。 ModuleBus では、 送信間隔はコン ト ロー
ラパラ メータ  スキャンサイクル時間 (デフォル
トでは 100 ミ リ秒 ) で設定されます。

100 ms

0～ 60000 ms 外部コン ト ローラとの通信でのタイムアウトで

す。

60.59 DDCS controller 
comm loss function

ド ライブと外部コン ト ローラ間の通信異常に対

し、 ド ライブがどう対応するかを選択します。

Fault

No action アクシ ョ ンなし  (監視は無効です )。 0
Fault ド ライブが 7581 DDCS controller comm loss 

(DDCS コン ト ローラの通信切断 ) により ト リ ップ
します。 外部コン ト ローラからの制御が予想され

るか、 パラ メータ  60.65 DDCS controller comm 
supervision force を用いて監視を強制している場
合のみ発生します。

1

Last speed ド ライブが (A7CA DDCS controller comm loss 
(DDCS コン ト ローラの通信切断 )) の警報を生成
し、 運転していた回転数 ( または周波数 ) で運転
を継続します。 外部コン ト ローラからの制御が予

想されるか、 パラ メータ  60.65 DDCS controller 
comm supervision force を用いて監視を強制して
いる場合のみ発生します。

この回転数は、 850 ミ リ秒のローパスフ ィルター
を用いて実際の回転数に基づき決定します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

2
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Speed ref safe ド ライブが警報 (A7CA DDCS controller comm 
loss (DDCS コン ト ローラの通信切断 )) を生成し、
パラ メータ  22.41 Speed ref safe (周波数指令の場
合は 28.41 Frequency ref safe) の設定回転数で運
転を継続します。 外部コン ト ローラからの制御が

予想されるか、パラ メータ  60.65 DDCS controller 
comm supervision force を用いて監視を強制して
いる場合のみ発生します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

3

Fault always ド ライブが 7581 DDCS controller comm loss 
(DDCS コン ト ローラの通信切断 ) により ト リ ップ
します。 これは、 外部コン ト ローラからの制御が

な く ても実行されます。

4

Warning ド ライブが A7CA DDCS controller comm loss 
(DDCS コン ト ローラの通信切断 ) の警報を生成し
ます。 外部コン ト ローラからの制御が予想される

か、 パラ メータ  60.65 DDCS controller comm 
supervision force を用いて監視を強制している場
合のみ発生します。

警告 !通信が切断されている場合は、 運転
を続けても安全であることを確認して くだ

さい。

5

60.60 DDCS controller 
ref1 type

外部コン ト ローラから受け取る指令 1 の種類とス
ケーリングを選択します。 得た値は 03.11 DDCS 
controller ref 1 に表示されます。

Auto

Auto どの指令チェーンに受信指令が接続されているか 
(Torque、 Speed、 Frequency の設定を参照 ) に基
づき、 形式とスケーリングが自動で選択されま

す 。 指令がチェーンに接続されていないと、 ス
ケーリングは行われません (Transparent の設定と
同様 )。

0

Transparent スケーリングは適用されません。 1
General 100 = 1 スケーリングの汎用指令 (すなわち整数部

と小数 2 桁 ) です。
2

Torque スケーリングはパラメータ  46.03 Torque scaling 
で設定します。

3

Speed スケーリングはパラメータ  46.01 Speed scaling 
で設定します。

4

Frequency スケーリングはパラメータ  46.02 Frequency 
scaling で設定します。

5
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60.61 DDCS controller 
ref2 type

外部コン ト ローラから受け取る指令 2 の種類とス
ケーリングを選択します。 得た値は 03.12 DDCS 
controller ref 2 に表示されます。
選択については、 パラ メータ  60.60 DDCS 
controller ref1 type を参照して ください。

Auto

60.62 DDCS controller 
act1 type

外部コン ト ローラへ送信する実績値 ACT1 の種類
またはソースとスケーリングを選択します。

Auto

Auto 種類またはソースとスケーリングは、 パラ メータ  
60.60 DDCS controller ref1 type で選択した指令 1 
の形式に従います。 ソースとスケーリングについ

ては以下の個別設定を参照して ください。

0

Transparent Reserved (予備 ) 1
General Reserved (予備 ) 2
Torque 01.10 Motor torque が実績値 1 と して送られます。

スケーリングはパラメータ  46.03 Torque scaling 
で設定します。

3

Speed 01.01 Motor speed used が実績値 1 と して送られ
ます。 スケーリングはパラメータ  46.01 Speed 
scaling で設定します。

4

Frequency 01.06 Output frequency が実績値 1 と して送られ
ます。 スケーリングはパラメータ  46.02 
Frequency scaling で設定します。

5

60.63 DDCS controller 
act2 type

外部コン ト ローラへ送信する実績値 ACT2 の種類
またはソースとスケーリングを選択します。

Auto

Auto 種類またはソースとスケーリングは、 パラ メータ  
60.61 DDCS controller ref2 type で選択した指令 2 
の形式に従います。 ソースとスケーリングについ

ては以下の個別設定を参照して ください。

0

Transparent Reserved (予備 ) 1
General Reserved (予備 ) 2
Torque 01.10 Motor torque が実績値 2 と して送られます。

スケーリングはパラメータ  46.03 Torque scaling 
で設定します。

3

Speed 01.01 Motor speed used が実績値 2 と して送られ
ます。 スケーリングはパラメータ  46.01 Speed 
scaling で設定します。

4

Frequency 01.06 Output frequency が実績値 2 と して送られ
ます。 スケーリングはパラメータ  46.02 
Frequency scaling で設定します。

5
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60.64 Mailbox dataset 
selection

ド ライブ ・ コン ト ローラ通信のメールボックス

サービスで使用するデータセッ トのペアを選択し

ます。

「外部コン ト ローラインターフェイス」 のセク
シ ョ ン (38 ページ ) を参照して ください。

Dataset 
32/33

Dataset 32/33 データセッ ト  32 と  33 です。 0
Dataset 24/25 データセッ ト  24 と  25 です。 1

60.65 DDCS controller 
comm supervision 
force

DDCS コン ト ローラの通信監視をそれぞれ異なる
制御系統で実行します (20 ページのセクシ ョ ン
「ローカル制御 vs. 外部制御」 を参照 )。
このパラ メータの主な目的は、 入力がアプリケー

シ ョ ンプログラムと接続されド ライブパラ メータ

によって制御信号として選択されていない場合

の、 コン ト ローラとの通信の監視です。

0000b

0000b～ 0111b DDCS コン ト ローラの通信監視の選択です。 1 = 1
60.71 INU-LSU 

communication port
(BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )
他のコンバータ  (整流ユニッ ト等 ) を接続するの
に用いる DDCS チャネルを選択します。
「整流ユニッ ト  (LSU) の制御」 のセクシ ョ ン (40 
ページ ) も参照して ください。

Not in use; 
RDCO CH 1 
(95.20 b11, 
95.20 b15)

Not in use なし  (通信無効 )。 0
RDCO CH 1 RDCO モジュールのチャネル 1 (BCU コン ト ロー

ルユニッ ト と共に使用する場合のみ ) です。
11

60.77 INU-LSU link 
control

(BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )
RDCO モジュールチャネル CH1 の伝送 LED の光
の強度を設定します。 ( このパラメータは、 パラ
メータ  60.71 INU-LSU communication port が 
RDCO CH 1 に設定されているときのみ有効です。
FDCO モジュールはハードウェア ト ランスミ ッ タ
電流セレクタを備えています )
一般的に、 光ファイバーケーブルが長いほど高い

値を用います。 光ファイバーリンクが最長のとき

には最大設定を用いるのが適切です。 37 ページ
「光ファイバーのマスター ・ フォロワーリンクの
仕様」 を参照して ください。

10

1～ 15 光の強度です。

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 値
0 Ext 1 1 = Ext 1 を使用するとき通信監視がアクテ ィブです。
1 Ext 2 1 = Ext 2 を使用するとき通信監視がアクテ ィブです。
2 Local: 1 = ローカル制御を使用するとき通信監視がアクテ ィブで

す。

3～ 15 Reserved (予備 )
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60.78 INU-LSU comm 
loss timeout

(BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )
他のコンバータ  (整流ユニッ ト等 ) との通信タイ
ムアウト を設定します。 タイムアウト時間以上に

通信が停止する場合は、 パラ メータ  60.79 INU-
LSU comm loss function で指定した動作を行いま
す。

100 ms

0～ 65535 ms コンバータとの通信タイムアウトです。

60.79 INU-LSU comm 
loss function

(BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )
インバータユニッ ト と他のコンバータ間の通信異

常に対し、 インバータユニッ トがどう対応するか

を選択します。

Fault

No action 何も行いません。 0
Warning ド ライブは警報 (AF80 INU-LSU comm loss (INU-

LSU の通信切断 )) を生成します。
1

Fault ド ライブが 7580 INU-LSU comm loss (INU-LSU 
の通信切断 ) により ト リ ップします。

2

61
61 D2D and DDCS 
transmit data (D2D およ
び DDCS 伝送データ )

DDCS リンクに送信するデータを設定します。
パラ メータグループ 60 DDCS communication 
(DDCS 通信 ) も参照して ください。

61.01 M/F data 1 
selection

マスター ・ フォロワーリンクにワード  1 で送信す
るデータを事前選択します。

パラ メータ  61.25 M/F data 1 value および マス
ター ・ フォロワー機能 セクシ ョ ン (31 ページ ) も
参照して ください。

Follower 
CW

None なし。 0
CW 16bit コン ト ロールワード  (16 ビッ ト ) 1
SW 16bit ステータスワード  (16 ビッ ト ) 4
Act1 16bit 実績値 ACT1 (16 ビッ ト )

注意 ： ソース信号がフ ィルターされるため、 この

設定でフォロワーに指令を送信するのは推奨しま

せん。 代わりに 「指令」 の選択を使用して くださ

い。

5

Act2 16bit 実績値 ACT2 (16 ビッ ト )
注意 ： ソース信号がフ ィルターされるため、 この

設定でフォロワーに指令を送信するのは推奨しま

せん。 代わりに 「指令」 の選択を使用して くださ

い。

6
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Follower CW 06.01 Main control word のビッ ト  0～ 11 と、 パ
ラ メータ  06.45～ 06.48 で選択したビッ トからな
るワードです。

注意 ： フォロワーのコン ト ロールワードのビッ ト  
3 は、マスターが変調を続ける限りオンになり、 0 
に切り替わるとフォロワーはフリーラン停止しま

す。

27

Used speed 
reference

24.01 Used speed reference (266 ページ ) です。 6145

Torque reference 
act 5

26.75 Torque reference act 5 (295 ページ ) です。 6731

Torque reference 
used

26.02 Torque reference used (287 ページ ) です。 6658

ACS800 System 
ctrl SW

ACS800 ( システムコン ト ロールプログラム ) のマ
スターに対応したフォロワーのステータスワード

です。 この設定では、 運転有効化信号がないとス

テータスワードのビッ ト  0 がクリアされます。

28

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

61.02 M/F data 2 
selection

マスター ・ フォロワーリンクにワード  2 で送信す
るデータを事前選択します。

パラ メータ  61.26 M/F data 2 value も参照して く
ださい。

選択に関しては、 パラ メータ  61.01 M/F data 1 
selection をご覧ください。

Used speed 
reference

61.03 M/F data 3 
selection

マスター ・ フォロワーリンクにワード  3 で送信す
るデータを事前選択します。

パラ メータ  61.27 M/F data 3 value も参照して く
ださい。

選択に関しては、 パラ メータ  61.01 M/F data 1 
selection をご覧ください。

Torque 
reference 
act 5

61.25 M/F data 1 value 整数のワード  1 でマスター ・ フォロワーリンクに
送られるデータを表示します。

61.01 M/F data 1 selection でデータが事前選択さ
れなかった場合、 送信する値はこのパラメータに

直接書き込まれます。

0

0～ 65535 マスター ・ フォロワー通信でワード  1 で送信する
データです。

61.26 M/F data 2 value 整数のワード  2 でマスター ・ フォロワーリンクに
送られるデータを表示します。

61.02 M/F data 2 selection でデータが事前選択さ
れなかった場合、 送信する値はこのパラメータに

直接書き込まれます。

0

0～ 65535 マスター ・ フォロワー通信でワード  2 で送信する
データです。
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61.27 M/F data 3 value 整数のワード  3 でマスター ・ フォロワーリンクに
送られるデータを表示します。

61.03 M/F data 3 selection でデータが事前選択さ
れなかった場合、 送信する値はこのパラ メータに

直接書き込まれます。

0

0～ 65535 マスター ・ フォロワー通信でワード  3 で送信する
データです。

61.45 Data set 2 data 1 
selection

パラメータ  61.45～ 61.50 
で、 外部コン ト ローラにデータセッ ト  2 と  4 で送
信するデータを事前選択します。 これらのデータ

セッ トは ModuleBus 通信の 「standard drive」 
(60.50 DDCS controller drive type = ABB standard 
drive) で用いられます。
パラ メータ  61.95～ 61.100 で外部コン ト ローラ
に送信するデータを表示します。 データが事前選

択されなかった場合、 送信する値はこれらのパラ

メータに直接書き込まれます。

例えば、 このパラ メータはデータセッ ト  2 のワー
ド  1 のデータを事前選択します。 パラ メータ  
61.95 Data set 2 data 1 value で、 選択データを整
数形式で表示します。 データが事前選択されな

かった場合、 送信する値はパラメータ  61.95 に直
接書き込まれます。

None

None なし。 0
CW 16bit コン ト ロールワード  (16 ビッ ト ) 1
SW 16bit ステータスワード  (16 ビッ ト ) 4
Act1 16bit 実績値 ACT1 (16 ビッ ト ) 5
Act2 16bit 実績値 ACT2 (16 ビッ ト ) 6
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

61.46 Data set 2 data 2 
selection

外部コン ト ローラにデータセッ ト  2 のワード  2 で
送信するデータを事前選択します。

パラ メータ  61.96 Data set 2 data 2 value も参照し
て ください。

選択に関しては、 パラ メータ  61.45 Data set 2 
data 1 selection をご覧ください。

None

61.47 Data set 2 data 3 
selection

パラメータ  61.45 Data set 2 data 1 selection を参
照して ください。

None

… … … …
61.50 Data set 4 data 3 

selection
パラメータ  61.45 Data set 2 data 1 selection を参
照して ください。

None
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61.51 Data set 11 data 1 
selection

パラメータ  61.51～ 61.74 
で、 外部コン ト ローラにデータセッ ト  11、 13、
15、 17、 19、 21、 23、 25 で送信するデータを事
前選択します。

パラ メータ  61.101～ 61.124 で外部コン ト ローラ
に送信するデータを表示します。 データが事前選

択されなかった場合、 送信する値はこれらのパラ

メータに直接書き込まれます。

例えば、 このパラ メータはデータセッ ト  11 の
ワード  1 のデータを事前選択します。 パラ メータ  
61.101 Data set 11 data 1 value で、 選択データを
整数形式で表示します。 データが事前選択されな

かった場合、 送信する値はパラメータ  61.101 に
直接書き込まれます。

None

None なし。 0
CW 16bit コン ト ロールワード  (16 ビッ ト ) 1
SW 16bit ステータスワード  (16 ビッ ト ) 4
Act1 16bit 実績値 ACT1 (16 ビッ ト ) 5
Act2 16bit 実績値 ACT2 (16 ビッ ト ) 6
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

61.52 Data set 11 data 2 
selection

外部コン ト ローラにデータセッ ト  11 のワード  2 
で送信するデータを事前選択します。

パラ メータ  61.102 Data set 11 data 2 value も参
照して ください。

選択に関しては、 パラ メータ  61.51 Data set 11 
data 1 selection をご覧ください。

None

61.53 Data set 11 data 3 
selection

外部コン ト ローラにデータセッ ト  11 のワード  3 
で送信するデータを事前選択します。

パラ メータ  61.103 Data set 11 data 3 value も参
照して ください。

選択に関しては、 パラ メータ  61.51 Data set 11 
data 1 selection をご覧ください。

None

61.54 Data set 13 data 1 
selection

パラメータ  61.51 Data set 11 data 1 selection を
参照して ください。

None

… … … …
61.74 Data set 25 data 3 

selection
パラメータ  61.51 Data set 11 data 1 selection を
参照して ください。

None
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61.95 Data set 2 data 1 
value

外部コン ト ローラに、 データセッ ト  2 のワード  1 
で送信するデータ  (整数形式 ) を表示します。
61.45 Data set 2 data 1 selection でデータが事前
選択されなかった場合、 送信する値はこのパラ

メータに直接書き込まれます。

0

0～ 65535 データセッ ト  2 のワード  1 で送信するデータで
す。

61.96 Data set 2 data 2 
value

外部コン ト ローラに、 データセッ ト  2 のワード  2 
で送信するデータ  (整数形式 ) を表示します。
61.46 Data set 2 data 2 selection でデータが事前
選択されなかった場合、 送信する値はこのパラ

メータに直接書き込まれます。

0

0～ 65535 データセッ ト  2 のワード  2 で送信するデータで
す。

61.97 Data set 2 data 3 
value

外部コン ト ローラに、 データセッ ト  2 のワード  3 
で送信するデータ  (整数形式 ) を表示します。
61.47 Data set 2 data 3 selection でデータが事前
選択されなかった場合、 送信する値はこのパラ

メータに直接書き込まれます。

0

0～ 65535 データセッ ト  2 のワード 3 で送信するデータで
す。

… … … …
61.100 Data set 4 data 3 

value
外部コン ト ローラに、 データセッ ト  4 のワード  3 
で送信するデータ  (整数形式 ) を表示します。
61.50 Data set 4 data 3 selection でデータが選択
されなかった場合、 送信する値はこのパラ メータ

に直接書き込まれます。

0

0～ 65535 データセッ ト  4 のワード  3 で送信するデータで
す。

61.101 Data set 11 data 1 
value

外部コン ト ローラに、データセッ ト  11 のワード  1 
で送信するデータ  (整数形式 ) を表示します。
61.51 Data set 11 data 1 selection でデータが事前
選択されなかった場合、 送信する値はこのパラ

メータに直接書き込まれます。

0

0～ 65535 データセッ ト  11 のワード  1 で送信するデータで
す。

61.102 Data set 11 data 2 
value

外部コン ト ローラに、データセッ ト  11 のワード  2 
で送信するデータ  (整数形式 ) を表示します。
61.52 Data set 11 data 2 selection でデータが事前
選択されなかった場合、 送信する値はこのパラ

メータに直接書き込まれます。

0

0～ 65535 データセッ ト  11 のワード  2 で送信するデータで
す。
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61.103 Data set 11 data 3 
value

外部コン ト ローラに、データセッ ト  11 のワード  3 
で送信するデータ  (整数形式 ) を表示します。
61.53 Data set 11 data 3 selection でデータが選択
されなかった場合、 送信する値はこのパラ メータ

に直接書き込まれます。

0

0～ 65535 データセッ ト  11 のワード  3 で送信するデータで
す。

61.104 Data set 13 data 1 
value

外部コン ト ローラに、 データセッ ト  13 のワード  
1 で送信するデータ  (整数形式 ) を表示します。
61.54 Data set 13 data 1 selection でデータが選択
されなかった場合、 送信する値はこのパラ メータ

に直接書き込まれます。

0

0～ 65535 データセッ ト  13 のワード  1 で送信するデータで
す。

… … … …
61.124 Data set 25 data 3 

value
外部コン ト ローラに、 データセッ ト  25 のワード  
3 で送信するデータ  (整数形式 ) を表示します。
61.74 Data set 25 data 3 selection でデータが選択
されなかった場合、 送信する値はこのパラ メータ

に直接書き込まれます。

0

0～ 65535 データセッ ト  25 のワード  3 で送信するデータで
す。

61.151 INU-LSU data set 
10 data 1 sel

(パラメータ  61.151～ 61.203 は BCU コン ト ロー
ルユニッ トでのみ表示されます )
パラメータ  61.151～ 61.153 で、 他のコンバータ  
(一般的にドライブの整流ユニッ ト ) にデータ
セッ ト  10 で送信するデータを事前選択します。
パラ メータ  61.201～ 61.203 で他のコンバータに
送信するデータを表示します。 データが事前選択

されなかった場合、 送信する値はこれらのパラ

メータに直接書き込まれます。

例えば、 このパラ メータはデータセッ ト  10 の
ワード  1 のデータを事前選択します。 パラ メータ  
61.201 INU-LSU data set 10 data 1 value で、選択
データを整数形式で表示します。 データが事前選

択されなかった場合、 送信する値はパラメータ  
61.201 に直接書き込まれます。

None;
LSU CW 
(95.20 b11、
95.20 b15)

None なし。 0
LSU CW 整流ユニッ トのコン ト ロールワードです。 22
DC voltage 
reference

94.20 DC voltage reference (510 ページ ) です。 24084

Reactive power 
reference

94.30 Reactive power reference (510 ページ ) で
す。

24094
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その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

61.152 INU-LSU data set 
10 data 2 sel

他のコンバータにデータセッ ト  10 のワード  2 で
送信するデータを事前選択します。

パラ メータ  61.202 INU-LSU data set 10 data 2 
value も参照して ください。
選択に関しては、 パラ メータ  61.151 INU-LSU 
data set 10 data 1 sel をご覧ください。

None; DC 
voltage 
reference 
(95.20 b15)

61.153 INU-LSU data set 
10 data 3 sel

他のコンバータにデータセッ ト  10 のワード  3 で
送信するデータを事前選択します。

パラ メータ  61.203 INU-LSU data set 10 data 3 
value も参照して ください。
選択に関しては、 パラ メータ  61.151 INU-LSU 
data set 10 data 1 sel をご覧ください。

None; 
Reactive 
power 
reference 
(95.20 b15)

61.201 INU-LSU data set 
10 data 1 value

他のコンバータに、 データセッ ト  10 のワード  1 
で送信するデータ  (整数形式 ) を表示します。
61.151 INU-LSU data set 10 data 1 sel でデータが
事前選択されなかった場合、 送信する値はこのパ

ラ メータに直接書き込まれます。

0

0～ 65535 データセッ ト  10 のワード  1 で送信するデータで
す。

61.202 INU-LSU data set 
10 data 2 value

他のコンバータに、 データセッ ト  10 のワード  2 
で送信するデータ  (整数形式 ) を表示します。
61.152 INU-LSU data set 10 data 2 sel でデータが
事前選択されなかった場合、 送信する値はこのパ

ラ メータに直接書き込まれます。

0

0～ 65535 データセッ ト  10 のワード  2 で送信するデータで
す。

61.203 INU-LSU data set 
10 data 3 value

他のコンバータに、 データセッ ト  10 のワード  3 
で送信するデータ  (整数形式 ) を表示します。
61.153 INU-LSU data set 10 data 3 sel でデータが
選択されなかった場合、 送信する値はこのパラ

メータに直接書き込まれます。

0

0～ 65535 データセッ ト  10 のワード  3 で送信するデータで
す。

61
62 D2D and DDCS 
receive data (D2D および 
DDCS 受信データ )

DDCS から受信したデータのマッピングです。
パラ メータグループ 60 DDCS communication 
(DDCS 通信 ) も参照して ください。

62.01 M/F data 1 
selection

( フォロワーのみ ) マスター ・ フォロワーリンク
でマスターから受信したワード  1 のターゲッ ト を
設定します。

パラ メータ  62.25 MF data 1 value も参照して く だ
さい。

None

None なし。 0
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CW 16bit コン ト ロールワード  (16 ビッ ト ) 1
Ref1 16bit 指令 REF1 (16 ビッ ト ) 2
Ref2 16bit 指令 REF2 (16 ビッ ト ) 3
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

62.02 M/F data 2 
selection

( フォロワーのみ ) マスター ・ フォロワーリンク
でマスターから受信したワード  2 のターゲッ ト を
設定します。

パラ メータ  62.26 MF data 2 value も参照して く だ
さい。

選択に関しては、 パラ メータ  62.01 M/F data 1 
selection をご覧ください。

None

62.03 M/F data 3 
selection

( フォロワーのみ ) マスター ・ フォロワーリンク
でマスターから受信したワード  3 のターゲッ ト を
設定します。

パラ メータ  62.27 MF data 3 value も参照して く だ
さい。

選択に関しては、 パラ メータ  62.01 M/F data 1 
selection をご覧ください。

None

62.04 Follower node 2 
data 1 sel

マスター ・ フォロワーリンクで最初のフォロワー 
(つまり ノードアドレス 2 のフォロワー ) から受
信したワード  1 のデータのターゲッ ト を設定しま
す。

パラ メータ  62.28 Follower node 2 data 1 value も
参照して ください。

Follower 
SW

なし なし。 0
Follower SW フォロワーのステータスワードです。 パラ メータ  

60.18 Follower enable も参照して ください。
26

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

62.05 Follower node 2 
data 2 sel

マスター ・ フォロワーリンクで最初のフォロワー 
(つまり ノードアドレス 2 のフォロワー ) から受
信したワード  2 のデータのターゲッ ト を設定しま
す。

パラ メータ  62.29 Follower node 2 data 2 value も
参照して ください。

選択に関しては、パラ メータ  62.04 Follower node 
2 data 1 sel をご覧ください。

None
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62.06 Follower node 2 
data 3 sel

マスター ・ フォロワーリンクで最初のフォロワー 
(つまり ノードアドレス 2 のフォロワー ) から受
信したワード  3 のデータのターゲッ ト を設定しま
す。

パラ メータ  62.30 Follower node 2 data 3 value も
参照して ください。

選択に関しては、パラ メータ  62.04 Follower node 
2 data 1 sel をご覧ください。

None

62.07 Follower node 3 
data 1 sel

マスター ・ フォロワーリンクで二番目のフォロ

ワー (つまり ノードアドレス 3 のフォロワー ) か
ら受信したワード  1 のデータのターゲッ ト を設定
します。

パラ メータ  62.31 Follower node 3 data 1 value も
参照して ください。

選択に関しては、パラ メータ  62.04 Follower node 
2 data 1 sel をご覧ください。

Follower 
SW

62.08 Follower node 3 
data 2 sel

マスター ・ フォロワーリンクで二番目のフォロ

ワー (つまり ノードアドレス 3 のフォロワー ) か
ら受信したワード  2 のデータのターゲッ ト を設定
します。

パラ メータ  62.32 Follower node 3 data 2 value も
参照して ください。

選択に関しては、パラ メータ  62.04 Follower node 
2 data 1 sel をご覧ください。

None

62.09 Follower node 3 
data 3 sel

マスター ・ フォロワーリンクで二番目のフォロ

ワー (つまり ノードアドレス 3 のフォロワー ) か
ら受信したワード  3 のデータのターゲッ ト を設定
します。

パラ メータ  62.33 Follower node 3 data 3 value も
参照して ください。

選択に関しては、パラ メータ  62.04 Follower node 
2 data 1 sel をご覧ください。

None

62.10 Follower node 4 
data 1 sel

マスター ・ フォロワーリンクで二番目のフォロ

ワー (つまり ノードアドレス 4 のフォロワー ) か
ら受信したワード  1 のデータのターゲッ ト を設定
します。

パラ メータ  62.34 Follower node 4 data 1 value も
参照して ください。

選択に関しては、パラ メータ  62.04 Follower node 
2 data 1 sel をご覧ください。

Follower 
SW
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62.11 Follower node 4 
data 2 sel

マスター ・ フォロワーリンクで二番目のフォロ

ワー (つまり ノードアドレス 4 のフォロワー ) か
ら受信したワード  2 のデータのターゲッ ト を設定
します。

パラ メータ  62.35 Follower node 4 data 2 value も
参照して ください。

選択に関しては、パラ メータ  62.04 Follower node 
2 data 1 sel をご覧ください。

None

62.12 Follower node 4 
data 3 sel

マスター ・ フォロワーリンクで二番目のフォロ

ワー (つまり ノードアドレス 4 のフォロワー ) か
ら受信したワード  3 のデータのターゲッ ト を設定
します。

パラ メータ  62.36 Follower node 4 data 3 value も
参照して ください。

選択に関しては、パラ メータ  62.04 Follower node 
2 data 1 sel をご覧ください。

None

62.25 MF data 1 value ( フォロワーのみ ) マスターから受信したワード  1 
のデータを整数形式で表示します。

パラ メータ  62.01 M/F data 1 selection は受信デー
タのターゲッ トの選択に使用します。 このパラ

メータは他のパラ メータの信号ソースとしても使

用可能です。

0

0～ 65535 マスター ・ フォロワー通信でワード  1 で受信する
データです。

62.26 MF data 2 value ( フォロワーのみ ) マスターから受信したワード  2 
のデータを整数形式で表示します。

パラ メータ  62.02 M/F data 2 selection は受信デー
タのターゲッ トの選択に使用します。 このパラ

メータは他のパラ メータの信号ソースとしても使

用可能です。

0

0～ 65535 マスター ・ フォロワー通信でワード  2 で受信する
データです。

62.27 MF data 3 value ( フォロワーのみ ) マスターから受信したワード  3 
のデータを整数形式で表示します。

パラ メータ  62.03 M/F data 3 selection は受信デー
タのターゲッ トの選択に使用します。 このパラ

メータは他のパラ メータの信号ソースとしても使

用可能です。

0

0～ 65535 マスター ・ フォロワー通信でワード  3 で受信する
データです。
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62.28 Follower node 2 
data 1 value

最初のフォロワー (つまり ノードアドレス 2 の
フォロワー ) からの受信データを整数形式のワー
ド  1 で表示します。
パラ メータ  62.04 Follower node 2 data 1 sel は受
信データのターゲッ トの選択に使用します。 この

パラメータは他のパラメータの信号ソースとして

も使用可能です。

0

0～ 65535 ノードアドレス 2 のフォロワーからの受信デー
タ、 ワード  1 を読み取ります。

62.29 Follower node 2 
data 2 value

最初のフォロワー (つまり ノードアドレス 2 の
フォロワー ) からの受信データを整数形式のワー
ド  2 で表示します。
パラ メータ  62.05 Follower node 2 data 2 sel は受
信データのターゲッ トの選択に使用します。 この

パラメータは他のパラメータの信号ソースとして

も使用可能です。

0

0～ 65535 ノードアドレス 2 のフォロワーからの受信デー
タ、 ワード  2 を読み取ります。

62.30 Follower node 2 
data 3 value

最初のフォロワー (つまり ノードアドレス 2 の
フォロワー ) からの受信データを整数形式のワー
ド  3 で表示します。
パラ メータ  62.06 Follower node 2 data 3 sel は受
信データのターゲッ トの選択に使用します。 この

パラメータは他のパラメータの信号ソースとして

も使用可能です。

0

0～ 65535 ノードアドレス 3 のフォロワーからの受信デー
タ、 ワード  2 を読み取ります。

62.31 Follower node 3 
data 1 value

二番目のフォロワー (つまり ノードアドレス 3 の
フォロワー ) からの受信データを整数形式のワー
ド  1 で表示します。
パラ メータ  62.07 Follower node 3 data 1 sel は受
信データのターゲッ トの選択に使用します。 この

パラメータは他のパラメータの信号ソースとして

も使用可能です。

0

0～ 65535 ノードアドレス 1 のフォロワーからの受信デー
タ、 ワード  3 を読み取ります。

62.32 Follower node 3 
data 2 value

二番目のフォロワー (つまり ノードアドレス 3 の
フォロワー ) からの受信データを整数形式のワー
ド  2 で表示します。
パラ メータ  62.08 Follower node 3 data 2 sel は受
信データのターゲッ トの選択に使用します。 この

パラメータは他のパラメータの信号ソースとして

も使用可能です。

0

0～ 65535 ノードアドレス 2 のフォロワーからの受信デー
タ、 ワード  3 を読み取ります。
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62.33 Follower node 3 
data 3 value

二番目のフォロワー (つまり ノードアドレス 3 の
フォロワー ) からの受信データを整数形式のワー
ド  3 で表示します。
パラ メータ  62.09 Follower node 3 data 3 sel は受
信データのターゲッ トの選択に使用します。 この

パラメータは他のパラメータの信号ソースとして

も使用可能です。

0

0～ 65535 ノードアドレス 3 のフォロワーからの受信デー
タ、 ワード  3 を読み取ります。

62.34 Follower node 4 
data 1 value

三番目のフォロワー (つまり ノードアドレス 4 の
フォロワー ) からの受信データを整数形式のワー
ド  1 で表示します。
パラ メータ  62.10 Follower node 4 data 1 sel は受
信データのターゲッ トの選択に使用します。 この

パラメータは他のパラメータの信号ソースとして

も使用可能です。

0

0～ 65535 ノードアドレス 1 のフォロワーからの受信デー
タ、 ワード  4 を読み取ります。

62.35 Follower node 4 
data 2 value

三番目のフォロワー (つまり ノードアドレス 4 の
フォロワー ) からの受信データを整数形式のワー
ド  2 で表示します。
パラ メータ  62.11 Follower node 4 data 2 sel は受
信データのターゲッ トの選択に使用します。 この

パラメータは他のパラメータの信号ソースとして

も使用可能です。

0

0～ 65535 ノードアドレス 2 のフォロワーからの受信デー
タ、 ワード  4 を読み取ります。

62.36 Follower node 4 
data 3 value

三番目のフォロワー (つまり ノードアドレス 4 の
フォロワー ) からの受信データを整数形式のワー
ド  3 で表示します。
パラ メータ  62.12 Follower node 4 data 3 sel は受
信データのターゲッ トの選択に使用します。 この

パラメータは他のパラメータの信号ソースとして

も使用可能です。

0

0～ 65535 ノードアドレス 3 のフォロワーからの受信デー
タ、 ワード  4 を読み取ります。

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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62.37 M/F communication 
status 1

マスターで、 パラ メータ  60.19 M/F comm 
supervision sel 1 で指定したフォロワーとの通信
ステータスを表示します。

フォロワーでは、 ビッ ト  0 でマスターとの通信ス
テータスを表示します。

-

0000h～ FFFFh M/F 通信ステータス ( フォロワー 1～ 16) です。 1 = 1
62.38 M/F communication 

status 2
マスターで、 パラ メータ  60.20 M/F comm 
supervision sel 2 で指定したフォロワーとの通信
ステータスを表示します。

-

0000h～ FFFFh M/F 通信ステータス ( フォロワー 17～ 32) です。 1 = 1
62.41 M/F follower ready 

status 1
マスターで、 パラ メータ  60.23 M/F status 
supervision sel 1 で指定したフォロワーとの通信
が準備完了かどうかのステータスを表示します。

-

0000h～ FFFFh フォロワー 1～ 16 の準備完了ステータスです。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 Follower 1 1 ( マスターで ) = フォロワー 1 との通信は正常です。
1 ( フォロワーで ) = マスターとの通信は正常です。

1 Follower 2 1 = フォロワー 2 との通信は正常です。
… … …
15 Follower 16 1 = フォロワー 16 との通信は正常です。

ビッ ト 名前 説明
0 Follower 17 1 = フォロワー 17 との通信は正常です。
1 Follower 18 1 = フォロワー 18 との通信は正常です。
… … …
15 Follower 32 1 = フォロワー 32 との通信は正常です。

ビッ ト 名前 説明

0 Follower 1 1 = フォロワー 1 が準備完了です。
1 Follower 2 1 = フォロワー 2 が準備完了です。
… … …
15 Follower 16 1 = フォロワー 16 が準備完了です。
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62.42 M/F follower ready 
status 2

マスターで、 パラ メータ  60.24 M/F status 
supervision sel 2 で指定したフォロワーとの通信
が準備完了かどうかのステータスを表示します。

-

0000h～ FFFFh フォロワー 17～ 32 の準備完了ステータスです。 1 = 1
62.45 Data set 1 data 1 

selection
パラメータ  62.45～ 62.50 で、 外部コン ト ローラ
から受信したデータセッ ト  1 と  3 のターゲッ ト を
設定します。 これらのデータセッ トは ModuleBus 
通信の 「standard drive」 (60.50 DDCS controller 
drive type = ABB standard drive) で用いられます。
パラ メータ  62.95～ 62.100 は外部コン ト ローラ
からの受信データを整数形式で表示し、 他のパラ

メータのソースとして利用できます。

例えば、 このパラ メータはデータセッ ト  1 のワー
ド  1 のターゲッ ト を選択します。 パラ メータ  
62.95 Data set 1 data 1 value は受信データを整数
形式で表示し、 他のパラメータのソースとしての

利用も可能です。

None

None なし。 0
CW 16bit コン ト ロールワード  (16 ビッ ト ) 1
Ref1 16bit 指令 REF1 (16 ビッ ト ) 2
Ref2 16bit 指令 REF2 (16 ビッ ト ) 3
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

62.46 Data set 1 data 2 
selection

受信したデータセッ ト  1 のワード  2 のターゲッ ト
を設定します。

パラ メータ  62.96 Data set 1 data 2 value も参照し
て ください。

選択に関しては、 パラ メータ  62.45 Data set 1 
data 1 selection をご覧ください。

None

62.47 Data set 1 data 3 
selection

パラメータ  62.45 Data set 1 data 1 selection を参
照して ください。

None

… … … …
62.50 Data set 3 data 3 

selection
パラメータ  62.45 Data set 1 data 1 selection を参
照して ください。

None

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 Follower 17 1 = フォロワー 17 が準備完了です。
1 Follower 18 1 = フォロワー 18 が準備完了です。
… … …
15 Follower 32 1 = フォロワー 32 が準備完了です。
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62.51 Data set 10 data 1 
selection

パラメータ  62.51～ 62.74 で、 外部コン ト ローラ
から受信したデータセッ ト  10、 12、 14、 16、 18、
20、 22、 24 のターゲッ ト を設定します。
パラ メータ  62.101～ 62.124 は外部コン ト ローラ
からの受信データを整数形式で表示し、 他のパラ

メータのソースとして利用できます。

例えば、 このパラ メータはデータセッ ト  10 の
ワード  1 のターゲッ ト を選択します。 パラ メータ  
62.101 Data set 10 data 1 value は受信データを整
数形式で表示し、 他のパラメータのソースとして

の利用も可能です。

None

None なし。 0
CW 16bit コン ト ロールワード  (16 ビッ ト ) 1
Ref1 16bit 指令 REF1 (16 ビッ ト ) 2
Ref2 16bit 指令 REF2 (16 ビッ ト ) 3
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

62.52 Data set 10 data 2 
selection

受信したデータセッ ト  10 のワード  2 のターゲッ
ト を設定します。

パラ メータ  62.102 Data set 10 data 2 value も参
照して ください。

選択に関しては、 パラ メータ  62.51 Data set 10 
data 1 selection をご覧ください。

None

62.53 Data set 10 data 3 
selection

受信したデータセッ ト  10 のワード  3 のターゲッ
ト を設定します。

パラ メータ  62.103 Data set 10 data 3 value も参
照して ください。

選択に関しては、 パラ メータ  62.51 Data set 10 
data 1 selection をご覧ください。

None

62.54 Data set 12 data 1 
selection

パラメータ  62.51 Data set 10 data 1 selection を
参照して ください。

None

… … … …
62.74 Data set 24 data 3 

selection
パラメータ  62.51 Data set 10 data 1 selection を
参照して ください。

None

62.95 Data set 1 data 1 
value

外部コン ト ローラから受信した、 データセッ ト  1 
のワード  1 (整数形式 ) のデータを表示します。
このデータのターゲッ トはパラ メータ  62.45 Data 
set 1 data 1 selection で選択します。 この値は他
のパラメータのソースとしても使用可能です。

0

0～ 65535 データセッ ト  1 のワード  1 と して受信するデータ
です。

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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62.96 Data set 1 data 2 
value

外部コン ト ローラから受信した、 データセッ ト  1 
のワード  2 (整数形式 ) のデータを表示します。
このデータのターゲッ トはパラ メータ  62.46 Data 
set 1 data 2 selection で選択します。 この値は他
のパラメータのソースとしても使用可能です。

0

0～ 65535 データセッ ト  1 のワード  2 と して受信するデータ
です。

62.97 Data set 1 data 3 
value

外部コン ト ローラから受信した、 データセッ ト  1 
のワード  3 (整数形式 ) のデータを表示します。
このデータのターゲッ トはパラ メータ  62.47 Data 
set 1 data 3 selection で選択します。 この値は他
のパラメータのソースとしても使用可能です。

0

0～ 65535 データセッ ト  1 のワード  3 の受信データです。
… … … …
62.100 Data set 3 data 3 

value
外部コン ト ローラから受信した、 データセッ ト  3 
のワード  3 (整数形式 ) のデータを表示します。
このデータのターゲッ トはパラ メータ  62.50 Data 
set 3 data 3 selection で選択します。 この値は他
のパラメータのソースとしても使用可能です。

0

0～ 65535 データセッ ト  3 のワード  3 の受信データです。
62.101 Data set 10 data 1 

value
外部コン ト ローラから受信した、データセッ ト  10 
のワード  1 (整数形式 ) のデータを表示します。
このデータのターゲッ トはパラ メータ  62.51 Data 
set 10 data 1 selection で選択します。 この値は他
のパラメータのソースとしても使用可能です。

0

0～ 65535 データセッ ト  1 のワード  10 の受信データです。
62.102 Data set 10 data 2 

value
外部コン ト ローラから受信した、データセッ ト  10 
のワード  2 (整数形式 ) のデータを表示します。
このデータのターゲッ トはパラ メータ  62.52 Data 
set 10 data 2 selection で選択します。 この値は他
のパラメータのソースとしても使用可能です。

0

0～ 65535 データセッ ト  2 のワード  10 の受信データです。
62.103 Data set 10 data 3 

value
外部コン ト ローラから受信した、データセッ ト  10 
のワード  3 (整数形式 ) のデータを表示します。
このデータのターゲッ トはパラ メータ  62.53 Data 
set 10 data 3 selection で選択します。 この値は他
のパラメータのソースとしても使用可能です。

0

0～ 65535 データセッ ト  3 のワード  10 の受信データです。

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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62.104 Data set 12 data 1 
value

外部コン ト ローラから受信した、データセッ ト  12 
のワード  1 (整数形式 ) のデータを表示します。
このデータのターゲッ トはパラ メータ  62.54 Data 
set 12 data 1 selection で選択します。 この値は他
のパラメータのソースとしても使用可能です。

0

0～ 65535 データセッ ト  1 のワード  12 の受信データです。
… … … …
62.124 Data set 24 data 3 

value
外部コン ト ローラから受信した、データセッ ト  24 
のワード  3 (整数形式 ) のデータを表示します。
このデータのターゲッ トはパラ メータ  62.74 Data 
set 24 data 3 selection で選択します。 この値は他
のパラメータのソースとしても使用可能です。

0

0～ 65535 データセッ ト  3 のワード  24 の受信データです。
62.151 INU-LSU data set 

11 data 1 sel
(パラメータ  62.151～ 62.203 は BCU コン ト ロー
ルユニッ トでのみ表示されます )
パラメータ  62.151～ 62.153 で、 他のコンバータ  
(一般的にドライブの整流ユニッ ト ) から受信し
たデータセッ ト  11 のターゲッ ト を選択します。
パラ メータ  62.201～ 62.203 は他のコンバータか
らの受信データを整数形式で表示し、 他のパラ

メータのソースとして利用できます。

例えば、 このパラ メータはデータセッ ト  11 の
ワード  1 のターゲッ ト を選択します。 パラ メータ  
62.201 INU-LSU data set 11 data 1 value は受信
データを整数形式で表示し、 他のパラメータの

ソースとしての利用も可能です。

None;
LSU SW 
(95.20 b11, 
95.20 b15)

None なし。 0
LSU SW 整流ユニッ トのステータスワードです。 4
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

62.152 INU-LSU data set 
11 data 2 sel

受信したデータセッ ト  11 のワード  2 のターゲッ
ト を設定します。

パラ メータ  62.202 INU-LSU data set 11 data 2 
value も参照して ください。
選択に関しては、 パラ メータ  62.151 INU-LSU 
data set 11 data 1 sel をご覧ください。

None

62.153 INU-LSU data set 
11 data 3 sel

受信したデータセッ ト  11 のワード  3 のターゲッ
ト を設定します。

パラ メータ  62.203 INU-LSU data set 11 data 3 
value も参照して ください。
選択に関しては、 パラ メータ  62.151 INU-LSU 
data set 11 data 1 sel をご覧ください。

None

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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62.201 INU-LSU data set 
11 data 1 value

他のコンバータから受信した、 データセッ ト  11 
のワード  1 (整数形式 ) のデータを表示します。
このデータのターゲッ トはパラ メータ  62.151 
INU-LSU data set 11 data 1 sel で選択します。 こ
の値は他のパラメータのソースとしても使用可能

です。

0

0～ 65535 データセッ ト  11 のワード  1 の受信データです。
62.202 INU-LSU data set 

11 data 2 value
他のコンバータから受信した、 データセッ ト  11 
のワード  2 (整数形式 ) のデータを表示します。
このデータのターゲッ トはパラ メータ  62.152 
INU-LSU data set 11 data 2 sel で選択します。 こ
の値は他のパラメータのソースとしても使用可能

です。

0

0～ 65535 データセッ ト  11 のワード  2 の受信データです。
62.203 INU-LSU data set 

11 data 3 value
他のコンバータから受信した、 データセッ ト  11 
のワード  3 (整数形式 ) のデータを表示します。
このデータのターゲッ トはパラ メータ  62.153 
INU-LSU data set 11 data 3 sel で選択します。 こ
の値は他のパラメータのソースとしても使用可能

です。

0

0～ 65535 データセッ ト  11 のワード  3 の受信データです。
90
90 Feedback selection 
( フ ィードバッ ク選択 )

モーターと負荷のフ ィードバック設定です。

「エンコーダサポート」 (49 ページ ) と 「位置カウ
ンタ」 セクシ ョ ン (51 ページ )、 そして 697 ペー
ジの図も参照して ください。

90.01 Motor speed for 
control

モーターの制御に用いる、 推定または測定された

モーターの回転数、 すなわちパラ メータ  90.41 
Motor feedback selection で選択し、 90.42 Motor 
speed filter time でフ ィルターされた最終的なモー
ター回転数のフ ィードバックです。

測定されたフ ィードバックを選択した場合、 モー

ターのギア関数 (90.43 Motor gear numerator およ
び 90.44 Motor gear denominator) でスケーリング
されます。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-32768.00～
32767.00 rpm

制御に用いるモーターの回転数です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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90.02 Motor position パラメータ  90.41 Motor feedback selection で選択
したソースから受信したモーターの位置 (1 回転以
内 ) を表示します。
測定されたフ ィードバックを選択した場合、 モー

ターのギア関数 (90.43 Motor gear numerator およ
び 90.44 Motor gear denominator) でスケーリング
されます。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0.00000000～
1.00000000 rev 

モーターの位置です。 32767 = 
1回転

90.03 Load speed モーターの制御に用いる、 推定または測定された

負荷の回転数、 すなわちパラメータ  90.51 Load 
feedback selection で選択し、 90.52 Load speed 
filter time でフ ィルターされた最終的な負荷回転数
のフ ィードバックです。

測定されたフ ィードバックを選択した場合、 負荷

ギア関数 (90.53 Load gear numerator および 
90.54 Load gear denominator) でスケーリングさ
れます。

モーターのフ ィードバックまたは推定フ ィード

バックを用いる場合、 90.61 Gear numerator と  
90.62 Gear denominator で逆にスケーリング (す
なわち 90.62 90.61 で除算 ) されます。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-32768.00～
32767.00 rpm

負荷の回転数です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

90.04 Load position パラメータ  90.51 Load feedback selection で選択
したソースから受信した負荷の位置を表示しま

す。 この値は、 90.57 Load position resolution で指
定されたように乗算されます。

測定されたフ ィードバックを選択した場合、 負荷

ギア関数 (90.53 Load gear numerator および 
90.54 Load gear denominator) でスケーリングさ
れます。

モーターのフ ィードバックまたは推定フ ィード

バックを用いる場合、 90.61 Gear numerator と  
90.62 Gear denominator で逆にスケーリング (す
なわち 90.6290.61 で除算 ) されます。
90.56 Load position offset でオフセッ ト を設定可
能です。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-2147483648～
2147483647

負荷の位置です。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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90.05 Load position 
scaled

スケーリングされた負荷の位置を 10 進数で表示
します。 この位置は、 パラ メータ  90.65 と  90.66 
で設定した初期位置から見た位置です。

小数点の桁数はパラメータ  90.38 Pos counter 
decimals で設定します。
注意 ： これは浮動小数点パラメータであり、 値域

の端では精度が損なわれます。 このパラメータの

かわりにパラメータ  90.07 Load position scaled int 
の使用も考慮して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-2147483.648～
2147483.647

10 進数表示でのスケーリングされた負荷の位置で
す。

-

90.06 Motor position 
scaled

計算で得たモーターの位置を表示します。

軸モード  (直線または回転 ) および感度をパラ
メータ  90.48 Motor position axis mode と  90.49 
Motor position resolution でそれぞれ設定します。
注意 ： Position で 50.07 FBA A actual 1 type また
は 50.08 FBA A actual 2 type、50.37 FBA B actual 
1 type、 50.38 FBA B actual 2 type を選択するこ
とでフ ィールドバスコン ト ローラに位置の値を迅

速に送信できます。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-2147483.648～
2147483.647

モーターの位置です。 -

90.07 Load position 
scaled int

位置カウンタ機能の出力を整数表示し、 ACS 600 
と  ACS 800 ド ライブに後方互換性をもたせます。
この位置は、 パラ メータ  90.58 と  90.59 で設定し
た初期位置から見た位置です。 「位置カウンタ」
セクシ ョ ン (51 ページ ) とブロック図 (698 ページ
) も参照して ください。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-2147483648～
2147483647

整数形式の、 スケーリングされた負荷の位置で

す。

-

90.10 Encoder 1 speed エンコーダ 1 の回転数を rpm 表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

-32768.00～
32767.00 rpm

エンコーダ 1 の回転数です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

90.11 Encoder 1 position エンコーダ 1 の実際の位置を 1 回転以内で表示し
ます。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0.00000000～
1.00000000 rev 

1 回転以内の、 エンコーダ 1 の位置です。 32767 = 
1回転

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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90.12 Encoder 1 multiturn 
revolutions

( マルチターン ) エンコーダ 1 の回転した数を、
値域 (パラメータ  92.14 Revolution data width を
参照 ) 以内で表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0～ 16777215 エンコーダ 1 の回転した数です。 -
90.13 Encoder 1 

revolution extension
エンコーダ 1 の回転数のカウン トの拡張を表示し
ます。

単回転エンコーダでは、 エンコーダの位置 (パラ
メータ  90.11) が順回転方向にラップアラウンドす
るとカウン トが増加し、 逆回転方向であれば減少

します。

マルチターンエンコーダでは、 回転数のカウン ト  
(パラメータ  90.12) が順回転方向に値域を超える
とカウン トが増加し、 逆回転方向に超えると減少

します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-2147483648～
2147483647

エンコーダ 1 の回転数カウン トの拡張です。 -

90.14 Encoder 1 position 
raw

エンコーダインターフェイスから受信したエン

コーダ 1 の生の測定位置データ  (1 回転以内 ) を、
24 ビッ トの符号のない整数で表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0～ 16777215 1 回転以内の、 生のエンコーダ 1 の位置です。 -
90.15 Encoder 1 

revolutions raw
( マルチターン ) エンコーダ 1 の回転した数を、
生の測定として値域 (パラメータ  92.14 
Revolution data width を参照 ) 以内で表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0～ 16777215 エンコーダ 1 の回転した数の生のカウン トです。 -
90.20 Encoder 2 speed エンコーダ 2 の回転数を rpm 表示します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-32768.00～
32767.00 rpm

エンコーダ 2 の回転数です。 パラ メータ  
46.01 を参
照

90.21 Encoder 2 position エンコーダ 2 の実際の位置を 1 回転以内で表示し
ます。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0.00000000～
1.00000000 rev

1 回転以内の、 エンコーダ 2 の位置です。 -

90.22 Encoder 2 multiturn 
revolutions

( マルチターン ) エンコーダ 2 の回転した数を、
値域 (パラメータ  93.14 Revolution data width を
参照 ) 以内で表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0～ 16777215 エンコーダ 2 の回転した数です。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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90.23 Encoder 2 
revolution extension

エンコーダ 2 の回転数のカウン トの拡張を表示し
ます。

単回転エンコーダでは、 エンコーダの位置 (パラ
メータ  90.21) が順回転方向にラップアラウンドす
るとカウン トが増加し、 逆回転方向であれば減少

します。

マルチターンエンコーダでは、 回転数のカウン ト  
(パラメータ  90.22) が順回転方向に値域を超える
とカウン トが増加し、 逆回転方向に超えると減少

します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-2147483648～
2147483647

エンコーダ 2 の回転数カウン トの拡張です。 -

90.24 Encoder 2 position 
raw

エンコーダインターフェイスから受信したエン

コーダ 2 の生の測定位置データ  (1 回転以内 ) を、
24 ビッ トの符号のない整数で表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0～ 16777215 1 回転以内の、 生のエンコーダ 2 の位置です。 -
90.25 Encoder 2 

revolutions raw
( マルチターン ) エンコーダ 2 の回転した数を、
生の測定として値域 (パラメータ  93.14 
Revolution data width を参照 ) 以内で表示します。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0～ 16777215 エンコーダ 2 の回転した数の生のカウン トです。 -
90.26 Motor revolution 

extension
モーターの回転した数のカウン トの拡張を表示し

ます。

90.41 Motor feedback selection で選択した位置が
順回転方向にラップアラウンドするとカウン トが

増加し、 逆回転方向であれば減少します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-2147483648～
2147483647

モーターの回転した数のカウン トの拡張です。 -

90.27 Load revolution 
extension

負荷の回転した数のカウン トの拡張を表示しま

す。

90.51 Load feedback selection で選択した位置が
順回転方向にラップアラウンドするとカウン トが

増加し、 逆回転方向であれば減少します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-2147483648～
2147483647

負荷の回転した数のカウン トの拡張です。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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90.35 Pos counter status 位置カウンタ機能に関するステータス情報です。

「位置カウンタ」 のセクシ ョ ン (51 ページ ) を参照
して ください。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000 0000b～
0111 1111b

位置カウンタのステータスワードです。 1 = 1

90.38 Pos counter 
decimals

外部ソース ( フ ィードバック等 ) からの書き込み
または外部ソースへの読み取りの際に、 パラ メー

タ  90.05 Load position scaled と  90.65 Pos 
counter init value の値をスケーリングします。 こ
の設定は小数桁数に当たります。

例えば設定が 3 のとき、 90.65 Pos counter init 
value に書き込まれた整数値 66770 は 1000 で除
算され、 最終的な値は 66.770 になります。 同様
に 90.05 Load position scaled の値は読み取る際に 
1000 で乗算されます。

3

0～ 9 位置カウンタの小数桁数です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 値

0 Encoder 1 
feedback

1 = エンコーダ 1 が負荷のフ ィードバックソースと して
選択されています

1 Encoder 2 
feedback

1 = エンコーダ 2 が負荷のフ ィードバックソースと して
選択されています

2 Internal position 
feedback

1 = 内部負荷位置の推定が、 負荷のフ ィードバックソー
スとして選択されています

3 Motor feedback 1 = モーターのフ ィードバックが、 負荷のフ ィードバッ
クソースと して選択されています

4 Pos counter init 
ready

0 = 位置カウンタが初期化されていないか、 エンコーダ
フ ィードバックがありません。 新たにカウンタを初期化

して ください。

1 = 位置カウンタの初期化に成功しました
5 Position counter re-

init disabled
1 = パラメータ  90.68 により、 位置カウンタの初期化が
防がれました。

6 Position data 
inaccurate

1 = エンコーダフ ィードバックが間欠的か、 ありません。
( ド ライブの運転中は、 エンコーダーフ ィ ドバックが利
用できないときは推定位置を用います。 ド ライブが停止

状態の場合は、 接続回復後にエンコーダのデータに基づ

き位置カウン トが行われます )
7～ 15 Reserved (予備 )
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90.41 Motor feedback 
selection

モーターを制御する際のモーター回転数のフ ィー

ドバック値を選択します。

注意 ：永久磁石モーターでは、 選択されたエン

コーダによる磁極位置検出のルーティン (59 ペー
ジ参照 ) が行われていることを確認して ください。
必要に応じて、パラ メータ  99.13 ID run requested 
を Autophasing にして新しい磁極位置検出ルー
ティンを要求して ください。

Estimate

Estimate DTC のコアの推定する、 算出回転数を用います。 0
Encoder 1 エンコーダ 1 の測定した実際の回転数です。 エン

コーダは 92 Encoder 1 configuration ( エンコーダ 
1 設定 ) グループのパラメータによってセッ ト
アップされます。

1

Encoder 2 エンコーダ 2 の測定した実際の回転数です。 エン
コーダは 93 Encoder 2 configuration ( エンコーダ 
2 設定 ) グループのパラメータによってセッ ト
アップされます。

2

90.42 Motor speed filter 
time

制御 (90.01 Motor speed for control) に用いるモー
ター回転数のフ ィードバックのフ ィルター時間を

設定します。

3 ms

0～ 10000 ms モーター回転数のフ ィルター時間です。 1 = 1 ミ リ秒
90.43 Motor gear 

numerator
パラメータ  90.43 と  90.44 によってモーター回転
数のフ ィードバックとモーター制御間のギア関数

を設定します。 例えば、 エンコーダがモーター

シャフ トに直接取り付けられていない場合に、

モーターとエンコーダの回転数差を補正するため

にギアを用います。

1

-2147483648～
2147483647

モーターのギア関数の分子です。 -

90.44 Motor gear 
denominator

パラメータ  90.43 Motor gear numerator を参照。 1

-2147483648～
2147483647

モーターのギア関数の分母です。 -

90.45 Motor feedback 
fault

ド ライブが測定したモーターのフ ィードバックが

失われた時にどう反応するかを選択します。

Fault

Fault ド ライブが 7301 Motor speed feedback ( モ - ター
の回転数のフ ィードバック ) または 7381 Encoder 
( エンコーダ ) の重故障でト リ ップします。

0

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

90.43 Motor gear numerator

90.44 Motor gear denominator

モーターの回転数

エンコーダの回転数
=
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Warning ド ライブが A798 Encoder option comm loss ( エン
コーダオプシ ョ ンの通信切断) または A7B0 Motor 
speed feedback ( モ - ター回転数のフ ィードバッ
ク )、 A7E1 Encoder ( エンコーダ ) の警報を生成
し、 推定フ ィードバックを使って運転を継続しま

す。

注意 ： この設定を用いる前に、 推定フ ィードバッ

ク  (90.41 Motor feedback selection を参照 ) でド
ライブを運転させ、 推定フ ィードバックを用いた

回転数制御ループの安定性をテスト して く ださ

い。

1

90.46 Force open loop DTC モーターモデルに、 強制的にモーターの推定
回転数をフ ィードバックと して使わせます。 この

パラメータは、 例えばスリ ップによりエンコーダ

のデータが明らかに信頼できない場合等に実行で

きます。

注意 ： このパラ メータは回転数コン ト ローラでは

な く、 モーターモデルのフ ィードバックの選択の

みに影響します。

No

No モーターモデルは 90.41 Motor feedback selection 
で選択したフ ィードバックを使用します。

0

Yes モーターモデルは算出された推定回転数を用いま

す (90.41 Motor feedback selection の設定に関係
な く、 この場合は回転数コン ト ローラのフ ィード

バックソースのみを選択します )。

1

90.48 Motor position axis 
mode

モーターの位置測定の際の軸の種類を選択しま

す。

Rollover

Linear 直線です。 0
Rollover 0 から  1 回転の間の値をと り、 360 度回転します。 1

90.49 Motor position 
resolution

1 回転以内のモーター位置のカウン トに、 何ビッ
ト使用するか設定します。 例えばこの設定が 24 
のとき、 パラ メータ  90.06 Motor position scaled (
またはフ ィールドバス ) で表示するための位置値
は 16777216 で乗算されます。

24

0～ 31 モーターの位置の感度です。 -
90.51 Load feedback 

selection
制御に用いる負荷の回転数と位置のフ ィードバッ

クソースを選択します。

None

None 負荷のフ ィードバックが選択されていません。 0

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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Encoder 1 負荷のフ ィードバックは、 エンコーダ 1 から読み
取った回転数と位置の値に基いて更新されます。

値は、 負荷ギア関数 (90.53 Load gear numerator 
および 90.54 Load gear denominator) でスケーリ
ングされます。

エンコーダは 92 Encoder 1 configuration ( エン
コーダ 1 設定 ) グループのパラ メータによって
セッ トアップされます。

1

Encoder 2 負荷のフ ィードバックは、 エンコーダ 2 から読み
取った回転数と位置の値に基いて更新されます。

値は、 負荷ギア関数 (90.53 Load gear numerator 
および 90.54 Load gear denominator) でスケーリ
ングされます。

エンコーダは 93 Encoder 2 configuration ( エン
コーダ 2 設定 ) グループのパラ メータによって
セッ トアップされます。

2

Estimate 算出された推定回転数および位置を用います。 値

はモーター側から負荷側にスケーリングされ、 ス

ケーリングには

90.61 Gear numerator と  90.62 Gear denominator 
が反転した率 (すなわち 90.6290.61 で除算 ) が使
われます。

3

Motor feedback パラメータ  90.41 Motor feedback selection で選択
したモーターフ ィードバックのソースは、 負荷の

フ ィードバックにも使用されます。

モーターと負荷の回転数 (および位置 ) は、 90.61 
Gear numerator と  90.62 Gear denominator が反
転した率 (すなわち 90.6290.61 で除算 ) によって
補償されます。

4

90.52 Load speed filter 
time

負荷の回転数のフ ィードバック  (90.03 Load 
speed) に関するフ ィルター時間を設定します。

4 ms

0～ 10000 ミ リ
秒

負荷の回転数のフ ィルター時間です。 -

90.53 Load gear 
numerator

パラメータ  90.53 と  90.54 で負荷 (すなわち機械
) の回転数と、 パラ メータ  90.51 Load feedback 
selection で選択したエンコーダのフ ィードバック
間のギア関数を設定します。 例えば、 エンコーダ

が回転する機械に直接取り付けられていない場合

に、 負荷とエンコーダの回転数差を補正するため

にギアを用います。

1

-2147483648～
2147483647

負荷のギア関数の分子です。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

90.53 Load gear numerator

90.54 Load gear denominator
負荷の回転数です。

エンコーダの回転数
=
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90.54 Load gear 
denominator

パラメータ  90.53 Load gear numerator を参照し
て ください。

1

-2147483648～
2147483647

負荷のギア関数の分母です。 -

90.55 Load feedback fault 負荷のフ ィードバックが失われた時にドライブが
どう反応するかを選択します。

Fault

Fault ド ライブが 73A1 Load feedback (負荷のフ ィード
バック ) の重故障でト リ ップします。

0

Warning ド ライブが A798 Encoder option comm loss ( エン
コーダオプシ ョ ンの通信切断 ) または A7B1 Load 
speed feedback (負荷回転数のフ ィードバック ) 
の警報を生成し、 推定フ ィードバックを使って運

転を継続します。

1

90.56 Load position offset 負荷側の位置のオフセッ ト を設定します。 感度は
パラメータ  90.57 Load position resolution で決定
します。

0 回転

-2147483648～
2147483647 rev

負荷側の位置のオフセッ トです。 -

90.57 Load position 
resolution

1 回転以内の負荷位置のカウン トに、 何ビッ ト使
用するか設定します。 例えばこの設定が 16 のと
き、 パラ メータ  90.04 Load position で表示するた
めの位置値は 65536 で乗算されます。

16

0～ 31 負荷の位置の感度です。 -
90.58 Pos counter init 

value int
パラメータ  90.59 Pos counter init value int source 
が Pos counter init value int にセッ ト されている時
の、 位置カウンタ  (整数値 ) の初期位置 ( または
距離 ) を設定します。
「位置カウンタ」 のセクシ ョ ン (51 ページ ) も参照
して ください。

0

-2147483648～
2147483647

位置カウンタの整数の初期値です。 -

90.59 Pos counter init 
value int source

初期位置の整数値の信号を選択します。 90.67 
Pos counter init cmd source で選択した信号が作
動すると、 このパラメータで選択した値が負荷の

位置とみなされます。

Pos counter 
init value int

Zero 0。 0
Pos counter init 
value int

パラメータ  90.58 Pos counter init value int。 1

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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90.60 Pos counter error 
and boot action

負荷のフ ィードバックが失われた時に位置カウン

タがどう反応するかを選択します。

Request re-
initialization

Request re-
initialization

90.35 Pos counter status のビッ ト  4 がクリアされ
ました。 位置カウンタを初期化することを推奨し

ます。

0

Continue from 
previous value

負荷のフ ィードバックが失われた場合、 またはコ

ン ト ロールユニッ トの再起動時に、 位置カウンタ

が前の値から再開します。 90.35 Pos counter 
status のビッ ト  4 はクリアされていませんが、
ビッ ト  6 でエラーが発生したことを示すようセッ
ト されています。

警告 ! ド ライブが停止状態または電力が供
給されていない時に負荷のフ ィードバック

が失われると、 負荷が動いてもカウンタは

更新されません。

1

90.61 Gear numerator パラメータ  90.61 と  90.62 によってモーターと負
荷の回転数のギア関数を設定します。

1

-2147483648～
2147483647

ギア関数の分子 ( モーター側 ) です。 -

90.62 Gear denominator パラメータ  90.61 Gear numerator を参照して くだ
さい。

1

-2147483648～
2147483647

ギア関数の分母 (負荷側 ) です。 -

90.63 Feed constant 
numerator

パラメータ  90.63 と  90.64 で位置計算のフ ィード
定数を設定します。

フ ィード定数は、 回転運動を並進運動に変換しま

す。 フ ィード定数は、 モーターシャフ トが 1 回転
する間に負荷が動く距離を表します。

負荷の並進位置はパラメータ  90.05～ Load 
position scaled で表示します。

1

-2147483648～
2147483647

フ ィード定数の分子です。 -

90.64 Feed constant 
denominator

パラメータ  90.63 Feed constant numerator を参照
して ください。

1

-2147483648～
2147483647

フ ィード定数の分母です。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

90.61 Gear numerator

90.62 Gear denominator
モーター回転数

負荷の回転数です。
=

90.63 Feed constant numerator

90.64 Feed constant denominator
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90.65 Pos counter init 
value

パラメータ  90.66 Pos counter init value source が 
Pos counter init value にセッ ト されている時の、
位置カウンタ  (小数値 ) の初期位置 ( または距離 ) 
を設定します。

小数点の桁数はパラメータ  90.38 Pos counter 
decimals で設定します。

0.000

-2147483.648～
2147483.647

位置カウンタの初期値です。 -

90.66 Pos counter init 
value source

初期位置の信号を選択します。 90.67 Pos counter 
init cmd source で選択した信号が作動すると、 こ
のパラメータで選択した値が負荷の位置 (10 進数
で ) とみなされます。

Pos counter 
init value

Zero 0。 0
Pos counter init 
value

パラメータ  90.65 Pos counter init value。 1

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

90.67 Pos counter init 
cmd source

位置カウンタを初期化するデジタルソース (例え
ば、 デジタル入力に接続したリ ミ ッ トスイッチ ) 
を選択します。 デジタルソースが作動すると、

90.66 Pos counter init value source で選択した値
が負荷の位置とみなされます。

注意 ：パラ メータ  90.68 Disable pos counter 
initialization で位置カウンタの初期化を防ぐこと
ができます。

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11
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その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

90.68 Disable pos counter 
initialization

位置カウンタの初期化を防ぐソースを選択しま

す。

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

90.69 Reset pos counter 
init ready

位置カウンタの新規初期化、 すなわち 90.35 Pos 
counter status のビッ ト 4 のリセッ ト を有効にす
るソースを選択します。

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7
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DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

91
91 Encoder module 
settings ( エンコーダモ
ジュール設定 )

エンコーダのインターフェイスモジュールの設定です。

91.01 FEN DI status FEN-xx エンコーダインターフェイスモジュール
のデジタル入力の状態を表示します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000 0000b～
0011 0011b

FEN-xx モジュールのデジタル入力のステータス
ワードです。

1 = 1

91.02 Module 1 status パラメータ  91.12 Module 1 location で指定した場
所にあるインターフェイスモジュールの種類を表

示します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

No option 指定したスロッ トでモジュールが検知されません

でした。

0

No communication モジュールを検知しましたが、 通信できませんで

した。

1

Unknown モジュールの型式が不明です。 2
FEN-01 FEN-01 モジュールが検知され、 有効な状態です。 16
FEN-11 FEN-11 モジュールが検知され、 有効な状態です。 17
FEN-21 FEN-21 モジュールが検知され、 有効な状態です。 18
FEN-31 FEN-31 モジュールが検知され、 有効な状態です。 21
FSE-31 FSE-31 モジュールが検知され、 有効な状態です。 25

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 情報

0 DI1 /module 1 インターフェイスモジュール 1 の DI1 (パラメータ  91.11 
および 91.12) です。

1 DI2 /module 1 インターフェイスモジュール 1 の DI2 (パラメータ  91.11 
および 91.12) です。

2～ 3 Reserved (予備 )
4 DI1 /module 2 インターフェイスモジュール 2 の DI1 (パラメータ  91.13 

および 91.14) です。
5 DI2 /module 2 インターフェイスモジュール 2 の DI2 (パラメータ  91.13 

および 91.14) です。
6～ 15 Reserved (予備 )
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91.03 Module 2 status パラメータ  91.14 Module 2 location で指定した場
所にあるインターフェイスモジュールの種類を表

示します。

表示については、 パラ メータ  91.02 Module 1 
status を参照して ください。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

91.04 Module 1 
temperature

インターフェイスモジュール 1 のセンサー入力を
通じて測定された温度を表示します。 単位はパラ

メータ  96.16 Unit selection で選択します。
注意 ： PTC センサーの場合、 単位は Ω です。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0～ 1000 °C、 °F 
または ohm

インターフェイスモジュール 1 を通じて測定した
温度です。

-

91.06 Module 2 
temperature

インターフェイスモジュール 2 のセンサー入力を
通じて測定された温度を表示します。 単位はパラ

メータ  96.16 Unit selection で選択します。
注意 ： PTC センサーの場合、 単位は Ω です。
このパラ メータは読み取り専用です。

-

0～ 1000 °C、 °F 
または ohm

インターフェイスモジュール 2 を通じて測定した
温度です。

-

91.10 Encoder parameter 
refresh

エンコーダインターフェイスモジュールのあらゆ

るパラメータの変更の承認を行います。 グループ 
90～ 93 の全てのパラメータ変更が効果を発揮す
るためにはこの承認が必要です。

更新後、 この値は自動的に Done に戻ります。
注意 ：

• 永久磁石モーターのみ ： モーターのフ ィード
バックエンコーダ設定が変更されると、 ド ライ

ブが次に始動するときに新しい磁極位置検出

ルーティン (ページ 59) を実行します。
• ド ライブの運転中は、 このパラ メータは変更で
きません。

Done

Done 更新完了です。 0
Refresh 更新中です。 1

91.11 Module 1 type インターフェイスモジュール 1 で使用するモ
ジュールの種類を設定します。

None

None なし  (通信無効 )。 0
FEN-01 FEN-01 1
FEN-11 FEN-11 2
FEN-21 FEN-21 3
FEN-31 FEN-31 4
FSE-31 FSE-31 5
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91.12 Module 1 location インターフェイスモジュールを組み込んだド ライ

ブのコン ト ロールユニッ トのスロッ ト  (1～ 3) を
指定します。 または、 FEA-03 拡張アダプタのス
ロッ トのノード  ID を指定します。

Slot 2

Slot 1 スロッ ト  1 です。 1
Slot 2 スロッ ト  2 です。 2
Slot 3 スロッ ト  3 です。 3

4～ 254 FEA-03 拡張アダプタのスロッ トのノード  ID で
す。

1 = 1

91.13 Module 2 type インターフェイスモジュール 2 で使用するモ
ジュールの種類を設定します。

None

None なし  (通信無効 )。 0
FEN-01 FEN-01 1
FEN-11 FEN-11 2
FEN-21 FEN-21 3
FEN-31 FEN-31 4
FSE-31 FSE-31 5

91.14 Module 2 location インターフェイスモジュールを組み込んだド ライ

ブのコン ト ロールユニッ トのスロッ ト  (1～ 3) を
指定します。 または、 FEA-03 拡張アダプタのス
ロッ トのノード  ID を指定します。

Slot 3

Slot 1 スロッ ト  1 です。 1
Slot 2 スロッ ト  2 です。 2
Slot 3 スロッ ト  3 です。 3

4～ 254 FEA-03 拡張アダプタのスロッ トのノード  ID で
す。

1 = 1

91.21 Module 1 temp 
sensor type

インターフェイスモジュール 1 に接続した温度セ
ンサーの種類を指定します。 モジュールをパラ

メータ  91.11～ 91.12 で有効にする必要があるこ
とに注意して く ださい。

None

None なし。 0
PTC PTC です。 (単位は Ω です ) 1
KTY-84 KTY84 です。 単位はパラメータ  96.16 Unit 

selection で選択します。
2

91.22 Module 1 temp filter 
time

インターフェイスモジュール 1 を通じた温度測定
のフ ィルター時間を設定します。

1500 ms

0～ 10000 ms 温度測定のフ ィルター時間です。 -
91.24 Module 2 temp 

sensor type
インターフェイスモジュール 2 に接続した温度セ
ンサーの種類を指定します。 モジュールをパラ

メータ  91.13～ 91.14 で有効にする必要があるこ
とに注意して く ださい。

None

None なし。 0
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PTC PTC です。 (単位は Ω です ) 1
KTY-84 KTY84単位はパラメータ  96.16 Unit selection で

選択します。

2

91.25 Module 2 temp filter 
time

インターフェイス 2 を通じた温度測定のフ ィル
ター時間を設定します。

1500 ms

0～ 10000 ms 温度測定のフ ィルター時間です。 -
91.31 Module 1 TTL 

output source
入力信号が TTL 出力からエコーするか TTL 出力
にエミ ュレートするインターフェイスモジュール 
1 のエンコーダ入力を選択します。
「エンコーダサポート」 のセクシ ョ ン (49 ページ ) 
も参照して ください。

Not selected

Not selected TTL 出力を使用していません。 0
Module input 1 入力 1 は、 TTL 出力からエコーするか、 TTL 出力

にエミ ュレート します。

1

Module input 2 入力 2 は、 TTL 出力からエコーするか、 TTL 出力
にエミ ュレート します。

2

91.32 Module 1 emulation 
pulses/rev

1 回転する間に発する、 インターフェイスモ
ジュール 1 のエンコーダのエミ ュレーシ ョ ン出力
の TTL パルス数を設定します。

0

0～ 65535 エミ ュレーシ ョ ンにおける TTL パルス数です。 1 = 1
91.33 Module 1 emulated 

Z-pulse offset
インターフェイスモジュール 1 で、 ゼロパルスを
エミ ュレートする、 エンコーダのゼロ位置からの

位置を設定します。

例えば値が 0.50000 のとき、 エンコーダが 0.5 回
転の位置を通過するたびにゼロパルスがエミ ュ

レート されます。 値が 0.00000 のとき、 エンコー
ダがゼロ位置を通過するたびにゼロパルスがエ

ミ ュレート されます。

0.00000

0.00000～
1.00000 rev 

エミ ュレート したゼロパルスの位置です。 32767 = 
1回転

91.41 Module 2 TTL 
output source

入力信号が TTL 出力からエコーするか TTL 出力
にエミ ュレートするインターフェイスモジュール 
2 のエンコーダ入力を選択します。
「エンコーダサポート」 のセクシ ョ ン (49 ページ ) 
も参照して ください。

Not selected

Not selected TTL 出力を使用していません。 0
Module input 1 入力 1 は、 TTL 出力からエコーするか、 TTL 出力

にエミ ュレート します。

1

Module input 2 入力 2 は、 TTL 出力からエコーするか、 TTL 出力
にエミ ュレート します。

2
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91.42 Module 2 emulation 
pulses/rev

2 回転する間に発する、 インターフェイスモ
ジュール 1 のエンコーダのエミ ュレーシ ョ ン出力
の TTL パルス数を設定します。

0

0～ 65535 エミ ュレーシ ョ ンにおける TTL パルス数です。 1 = 1
91.43 Module 2 emulated 

Z-pulse offset
インターフェイスモジュール 2 で、 ゼロパルスを
エミ ュレートする、 エンコーダのゼロ位置からの

位置を設定します。

例えば値が 0.50000 のとき、 エンコーダが 0.5 回
転の位置を通過するたびにゼロパルスがエミ ュ

レート されます。 値が 0.00000 のとき、 エンコー
ダがゼロ位置を通過するたびにゼロパルスがエ

ミ ュレート されます。

0

0.00000～
1.00000 rev (回
転 )

エミ ュレート したゼロパルスの位置です。 32767 = 
1回転

92
92 Encoder 1 
configuration ( エンコー
ダ 1 設定 )

エンコーダ 1 の設定です。
注意 ：

• パラメータグループの内容は、 選択したエン
コーダの種類によって異なります。

• 接続 2 (93 Encoder 2 configuration ( エンコーダ 
2 設定 ) グループ ) からのデータより新しい
データを受信するため、 使える場合はエンコー

ダ接続 1 ( このグループ ) を常時使用すること
を推奨します。

92.01 Encoder 1 type エンコーダまたはレゾルバ 1 の種類を選択しま
す。

None 
configured

None configured なし。 0
TTL TTL です。 モジュールの種類 (入力 ) ： FEN-01 

(X31)、 FEN-11 (X41) または FEN-21 (X51)。
1

TTL+ TTL+ です。 モジュールの種類 (入力 ) ： FEN-01 
(X32) です。

2

Absolute encoder アブソリュートエンコーダです。 モジュールの種

類 (入力 ) ： FEN-11 (X42) です。
3

Resolver レゾルバです。 モジュールの種類 (入力 ) ： FEN-
21 (X52) です。

4

HTL HTL です。 モジュールの種類 (入力 ) ： FEN-31 
(X82) です。

5

HTL 1 HTL です。 モジュールの種類 (入力 ) ： FSE-31 
(X31) です。

6

HTL 2 HTL です。 モジュールの種類 (入力 ) ： FSE-31 
(X32) です。 このマニュアルの発行時点ではサ
ポート されていません。

7
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92.02 Encoder 1 source エンコーダを接続するインターフェイスモジュー

ルを選択します。 ( エンコーダインターフェイス
の物理的位置と種類はパラ メータグループ 91 
Encoder module settings ( エンコーダモジュール
設定 ) で設定します )

Module 1

Module 1 インターフェイスモジュール 1 です。 0
Module 2 インターフェイスモジュール 2 です。 1

92.10 Pulses/revolution (TTL、 TTL+ または HTL エンコーダが選択されて
いる場合に表示されます )
1 回転あたりのパルス数を設定します。

2048

0～ 65535 パルス数です。 -
92.10 Sine/cosine number ( アブソリュートエンコーダが選択されている場

合に表示されます )
1 回転あたりの正弦波、 余弦波の繰り返し数を設
定します。

注意 ： EnDat または SSI エンコーダが連続モード
で使用されている場合は、 このパラメータをセッ

トする必要はありません。 パラ メータ  92.30 
Serial link mode を参照して ください。

0

0～ 65535 1 回転あたりの正弦波、 余弦波の繰り返し数です。 -
92.10 Excitation signal 

frequency
( レゾルバが選択されている場合に表示されます )
励磁信号の周波数を設定します。

1 kHz

1～ 20 kHz 励磁信号の周波数です。 1 = 1 kHz
92.11 Pulse encoder type (TTL、 TTL+ または HTL エンコーダが選択されて

いる場合に表示されます )
エンコーダの種類を選択します。

Quadrature

Quadrature 直交エンコーダ (A と  B の 2 チャネル ) 0
Single track 単一ト ラ ックエンコーダ ( チャネル A の 1 チャネ

ル )
注意 ： この設定では、 回転方向に関わらず回転数

の測定値は常に正になります。

1

92.11 Absolute position 
source

( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
絶対位置の信号を選択します。

None

None 選択されていません。 0
Commut signals コ ミ ュテーシ ョ ン信号です。 1
EnDat シリアルインターフェイス ： EnDat エンコーダで

す。

2

Hiperface シリアルインターフェイス ： HIPERFACE エン
コーダです。

3

SSI シリアルインターフェイス ： SSI エンコーダです。 4
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Tamagawa シリアルインターフェイス ： 多摩川精機 17/33 
ビッ ト  エンコーダです。

5

92.11 Excitation signal 
amplitude

( レゾルバが選択されている場合に表示されます )
励磁信号の二乗平均平方根 (RMS) 振幅を設定しま
す。

4.0 V

4.0～ 12.0 V 励磁信号の振幅です。 10 = 1 V
92.12 Speed calculation 

mode
(TTL、 TTL+ または HTL エンコーダが選択されて
いる場合に表示されます )
回転数計算モードを選択します。

*単一ト ラ ックエンコーダ (パラメータ  92.11 
Pulse encoder type が Single track にセッ ト ) のと
き、 回転数は常に正になります。

Auto rising

A&B all チャネル A と  B ： 回転数計算に立ち上がりおよび
立ち下がりエッジを用います。

* チャネル B:回転方向を設定します。
注意 ：単一ト ラックエンコーダ (パラ メータ  
92.11 Pulse encoder type) では、 この設定は A all 
のように振る舞います。

0

A all チャネル A ： 回転数計算に立ち上がりおよび立ち
下がりエッジを用います。

* チャネル B:回転方向を設定します。

1

A rising チャネル A ： 回転数計算に立ち上がりエッジを用
います。

* チャネル B:回転方向を設定します。

2

A falling チャネル A ： 回転数計算に立ち下がりエッジを用
います。

* チャネル B:回転方向を設定します。

3

Auto rising 上記のモードのうち 1 つが、 パルス周波数により
以下のように自動で選択されます。

4

Auto falling 上記のモードのうち 1 つが、 パルス周波数により
以下のように自動で選択されます。

5

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

チャネルのパルス周波数 使用するモード

< 2442 Hz A&B all
2442～ 4884 Hz A all

> 4884 Hz A rising

チャネルのパルス周波数 使用するモード
< 2442 Hz A&B all

2442～ 4884 Hz A all
> 4884 Hz A falling
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92.12 Zero pulse enable ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
FEN-11 インターフェイスモジュールの、 アブソ
リュートエンコーダの入力 (X42) のゼロパルスを
有効化します。

注意 ： シリアルインターフェイス、 すなわちパラ

メータ  92.11 Absolute position source が EnDat、
Hiperface、 SSI または Tamagawa にセッ ト され
ているとき、 ゼロパルスは存在しません。

Disable

Disable ゼロパルスが無効化されました。 0
Enable ゼロパルスが有効化されました。 1

92.12 Resolver polepairs ( レゾルバが選択されている場合に表示されます )
レゾルバの極数を設定します。

1

1～ 32 レゾルバの極数です。 1 = 1
92.13 Position estimation 

enable
(TTL、 TTL+ または HTL エンコーダが選択されて
いる場合に表示されます )
位置データ感度を向上させるため、 エンコーダ 1 
で位置の推定を用いるかを選択します。

Enable

Disable 測定した位置を用います。 (感度は直交エンコー
ダでは 1 回転あたり  4 パルス、 単一ト ラ ックエン
コーダでは 1 回転あたり  2 パルスです )

0

Enable 推定した位置を用います。 (データ要求の時点で、
位置の補間による推定を行います )

1

92.13 Position data width ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
1 回転以内の位置の指定に用いるビッ ト数を設定
します。 例えば、 15 ビッ トの設定は、 1 回転で 
32768 箇所の位置に対応します。
パラ メータ  92.11 Absolute position source が 
EnDat、 Hiperface または SSI に設定されている
ときこの値を用います。 パラ メータ  92.11 
Absolute position source が Tamagawa にセッ ト
されていると、 このパラメータは内部で 17 に
セッ ト されます。

0

0～ 32 1 回転以内の位置指定に用いるビッ ト数です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16



500   パラメータ
92.14 Speed estimation 
enable

(TTL、 TTL+ または HTL エンコーダが選択されて
いる場合に表示されます )
算出または推定された回転数を使うかどうかを選

択します。

推定により、 定常状態での運転で回転数のリ ップ

ルは増加しますが、 ダイナミ クスは向上します。

注意 ： このパラ メータは、 バージ ョ ン VIEx 2000 
かそれ以降の FPGA を備えた FEN-xx モジュール
では効果を発揮しません。

Disable

Disable 最後に算出した回転数を使います。 (算出間隔は、
62.5 ミ リ秒から  4 ミ リ秒です )

0

Enable 推定回転数 (データ要求時の推定 ) を用います。 1
92.14 Revolution data 

width
( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
マルチターンエンコーダの回転数カウン トで使用

するビッ ト数を設定します。 例えば 12 ビッ トの
場合、 4096 回転までのカウン トが可能です。
パラ メータ  92.11 Absolute position source が 
EnDat、 Hiperface または SSI に設定されている
ときこの値を用います。 パラ メータ  92.11 
Absolute position source が Tamagawa にセッ ト
されている場合、 このパラメータを 0 でない値に
設定するとマルチターンデータ要求が実行されま

す。

0

0～ 32 回転数カウン トで用いるビッ ト数です。 1 = 1
92.15 Transient filter (TTL、 TTL+ または HTL エンコーダが選択されて

いる場合に表示されます )
エンコーダの過渡フ ィルタ リング (選択したパル
ス周波数を超えると回転方向の変更を無視します

) を行います。

4880 Hz

4880 Hz 4880 Hz 未満で回転方向の変更を許可します。 0
2440 Hz 2440 Hz 未満で回転方向の変更を許可します。 1
1220 Hz 1220 Hz 未満で回転方向の変更を許可します。 2
Disabled 全パルス周波数で回転方向の変更を許可します。 3

92.16 Encoder 1 supply 
voltage

(パラ メータ  92.01 Encoder 1 type = HTL 1 または 
HTL 2 のとき表示されます )
エンコーダ 1 の供給電圧を選択します。

0V

0V 無効です。 0
5V 5 V です。 1
24V 24 V です。 2
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92.17 Accepted pulse freq 
of encoder 1

(パラ メータ  92.01 Encoder 1 type = HTL 1 または 
HTL 2 のとき表示されます )
エンコーダ 1 の最大パルス周波数を設定します。

0 kHz

0～ 300 kHz パルス周波数です。 1 = 1 kHz
92.21 Encoder cable fault 

mode
(TTL、 TTL+ または HTL エンコーダが選択されて
いる場合に表示されます )
配線の重故障に関して、 どのエンコーダケーブル

チャネルや配線を監視するかを選択します。

A、 B

A、 B A と  B です。 0
A、 B、 Z A、 B および Z です。 1
A+、 A-、 B+、 B- A+、 A-、 B+、 B- です。 2
A+、 A-、 B+、 B-、
Z+、 Z-

A+、 A-、 B+、 B-、 Z+、 Z- です。 3

92.23 Maximum pulse 
waiting time

(パラメータ  92.01 Encoder 1 type = TTL または 
HTL のとき表示されます )
エンコーダインターフェイスの回転数計算に用い

るパルスの待ち時間を決定します。 この時間内に

パルスのエッジが検出されない場合、 インター

フェイスにより測定回転数がゼロに設定されま

す。

この設定値を増加させると、 (特にゼロ付近の低
回転数における ) 測定パフォーマンスが向上しま
す。

注意 ：

• このパラメータは、 バージ ョ ン VIEx 2000 かそ
れ以降の FPGA を備えた FEN-xx モジュールの
みでサポート されています。 これより古いモ

ジュールでは、 パルスの待ち時間は 4 ミ リ秒で
固定されます。

• このパラメータは回転数測定のみに影響しま
す。 新しいパルスエッジを検知するたびに位置

が更新されます。 インターフェイスからの測定

した回転数がゼロのとき、 位置の変更に基いて

ド ライブの回転数データが更新されます。

4 ms

1～ 200 ms 最大パルスの待ち時間です。 1 = 1 ミ リ秒
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92.24 Pulse edge filtering (パラメータ  92.01 Encoder 1 type = HTL のとき
表示されます )
パルスエッジのフ ィルタ リングを有効にします。

パルスエッジのフ ィルタ リングで、 測定の信頼性

が向上します。 これは特にシングルエンド方式で

接続されたエンコーダに顕著です。

注意 ：

• パルスエッジのフ ィルタ リングは、 バージ ョ ン 
VIE3 2200 かそれ以降の FPGA を備えた FEN-
31 モジュールのみでサポート されています。

• パルスエッジのフ ィルタ リングで、 最大パルス
周波数が低下します。 2 µs のフ ィルタ リング時
間のとき、 最大パルス周波数は 200 kHz になり
ます。

No filtering

No filtering フ ィルタ リングが無効です。 0
1 µs フ ィルタ リング時間 ： 1 マイクロ秒です。 1
2 µs フ ィルタ リング時間 ： 2 マイクロ秒です。 2

92.25 Pulse 
overfrequency 
function

(パラメータ  92.01 Encoder 1 type = HTL のとき
表示されます )
エンコーダインターフェイスがパルスの過周波数

状態を検知したときのド ライブの対応を選択しま

す。

注意 ： このパラ メータは、 バージ ョ ン VIEx 2200 
かそれ以降の FPGA を備えた FEN-xx モジュール
でのみ効果を発揮します。

Fault

Warning ド ライブは警報 7381 Encoder ( エンコーダ ) を生
成します。 FEN-xx モジュールは回転数と位置
データの更新を継続します。

0

Fault ド ライブは A7E1Encoder ( エンコーダ ) の重故障
により ト リ ップします。

1

92.30 Serial link mode ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
EnDat または SSI エンコーダでのシリアルリンク
モードを選択します。

Initial 
position

Initial position 単独位置転送モード  (初期位置 ) です。 0
Continuous 継続位置データ転送モードです。 1
Continuous speed 
and position

継続回転数および位置データ転送モードです。 こ

の設定は、 正弦波または余弦波信号のない EnDat 
2.2 エンコーダを対象としています。
注意 ： この設定は、 FEN-11 インターフェイスが
リビジ ョ ン H またはそれ以降である必要がありま
す。

2
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92.31 EnDat max 
calculation time

( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
EnDat エンコーダの、 最長エンコーダ計算時間を
選択します。

注意 ： EnDat エンコーダを継続モードで使用して
いる場合、 すなわちインクリ メンタルな正弦波 ・

余弦波信号でない ( エンコーダ 1 のみサポート ) 
場合のみ、 このパラメータをセッ トする必要があ

ります。 パラ メータ  92.30 Serial link mode も参照
して ください。

50 ms

10 us 10 マイクロ秒です。 0
100 us 100 マイクロ秒です。 1
1 ms 1 ミ リ秒です。 2
50 ms 50 ミ リ秒です。 3

92.32 SSI cycle time ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
SSI エンコーダの伝送サイクルを選択します。
注意 ： SSI エンコーダを継続モードで使用してい
る場合、 すなわちインクリ メンタルな正弦波 ・余

弦波信号でない ( エンコーダ 1 のみサポート ) 場
合のみ、 このパラ メータをセッ トする必要があり

ます。 パラ メータ  92.30 Serial link mode も参照し
て ください。

100 us

50 us 50 マイクロ秒です。 0
100 us 100 マイクロ秒です。 1
200 us 200 マイクロ秒です。 2
500 us 500 マイクロ秒です。 3
1 ms 1 ミ リ秒です。 4
2 ms 2 ミ リ秒です。 5

92.33 SSI clock cycles ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
SSI メ ッセージの長さを設定します。 長さはク
ロックサイクル数として設定されます。 サイクル

数は、 SSI メ ッセージフレームのビッ ト数に 1 を
加算して求めます。

2

2～ 127 SSI メ ッセージの長さです。 -
92.34 SSI position msb ( アブソリュートエンコーダが選択されている場

合に表示されます )
SSI エンコーダで、 SSI メ ッセージ内における位
置データの MSB (最上位ビッ ト ) の場所を設定し
ます。

1

1～ 126 位置データの MSB の場所 ( ビッ ト数 ) です。 -
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92.35 SSI revolution msb ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
SSI エンコーダで、 SSI メ ッセージ内における回
転数カウン トの MSB (最上位ビッ ト ) の場所を設
定します。

1

1～ 126 回転数カウン トの MSB の場所 ( ビッ ト数 ) です。 -
92.36 SSI data format ( アブソリュートエンコーダが選択されている場

合に表示されます )
SSI エンコーダのデータ形式を選択します。

Binary

Binary バイナリーコードです。 0
Gray グレイコードです。 1

92.37 SSI baud rate ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
SSI エンコーダのボーレート を選択します。

100 kBit/s

10 kBit/s 10 kbit/秒。 0
50 kBit/s 50 kbit/秒。 1
100 kBit/s 100 kbit/秒。 2
200 kBit/s 200 kbit/秒。 3
500 kBit/s 500 kbit/秒。 4
1000 kBit/s 1000 kbit/秒。 5

92.40 SSI zero phase ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
SSI シリアルリンクデータの値がゼロの時の正弦
波または余弦波信号の、 1 周期内での位相角を設
定します。 このパラメータは SSI 位置データと、
正弦波または余弦波のインクリ メンタルな信号に

基づいた位置の同期を調整するときに用います。

同期が不正確なとき、 インクリ メンタルな周期に 
±1 の偏差が生じます。
注意 ： このパラ メータは、 SSI エンコーダを初期
位置モード  (パラメータ  92.30 Serial link mode を
参照 ) で使う場合のみセッ トする必要があります。

315-45 deg

315-45 deg 315～ 45 度です。 0
45-135 deg 45～ 135 度です。 1
135-225 deg 135～ 225 度です。 2
225-315 deg 225～ 315 度です。 3
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92.45 Hiperface parity ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
HIPERFACE エンコーダでのパリテ ィおよびス
ト ップビッ トの使われ方を設定します。

一般的に、 このパラメータをセッ トする必要はあ

りません。

Odd

Odd 奇数のパリテ ィ表示ビッ ト、 1 の停止ビッ トです。 0
Even 偶数のパリテ ィ表示ビッ ト、 1 の停止ビッ トです。 1

92.46 Hiperface baud rate ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
HIPERFACE エンコーダのリンクの転送速度を設
定します。

一般的に、 このパラメータをセッ トする必要はあ

りません。

4800 bits/s

4800 bits/s 4800 bits/秒です。 0
9600 bits/s 9600 bits/秒です。 1
19200 bits/s 19200 bits/秒です。 2
38400 bits/s 38400 bits/秒です。 3

92.47 Hiperface node 
address

( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
HIPERFACE エンコーダのノードアドレスを設定
します。

一般的に、 このパラメータをセッ トする必要はあ

りません。

64

0～ 255 HIPERFACE エンコーダのノードアドレスです。 -
92
93 Encoder 2 
configuration ( エンコー
ダ 2 設定 )

エンコーダ 2 の設定です。
注意 ：

• パラメータグループの内容は、 選択したエン
コーダの種類によって異なります。

• 接続 2 ( このグループ ) からのデータより新し
いデータを受信するため、 使える場合はエン

コーダ接続 1 ( グループ 92 Encoder 1 
configuration ( エンコーダ 1 設定 )) を常時使用
することを推奨します。

93.01 Encoder 2 type エンコーダまたはレゾルバ 2 の種類を選択しま
す。

None 
configured

None configured なし。 0
TTL TTL です。 モジュールの種類 (入力 ) ： FEN-01 

(X31)、 FEN-11 (X41) または FEN-21 (X51)。
1

TTL+ TTL+ です。 モジュールの種類 (入力 ) ： FEN-01 
(X32) です。

2
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Absolute encoder アブソリュートエンコーダです。 モジュールの種

類 (入力 ) ： FEN-11 (X42) です。
3

Resolver レゾルバです。 モジュールの種類 (入力 ) ： FEN-
21 (X52) です。

4

HTL HTL です。 モジュールの種類 (入力 ) ： FEN-31 
(X82) です。

5

HTL 1 HTL です。 モジュールの種類 (入力 ) ： FSE-31 
(X31) です。

6

HTL 2 HTL です。 モジュールの種類 (入力 ) ： FSE-31 
(X32) です。 このマニュアルの発行時点ではサ
ポート されていません。

7

93.02 Encoder 2 source エンコーダを接続するインターフェイスモジュー

ルを選択します。 ( エンコーダインターフェイス
の物理的位置と種類はパラメータグループ 91 
Encoder module settings ( エンコーダモジュール
設定 ) で設定します )

Module 1

Module 1 インターフェイスモジュール 1 です。 1
Module 2 インターフェイスモジュール 2 です。 2

93.10 Pulses/rev (TTL、 TTL+ または HTL エンコーダが選択されて
いる場合に表示されます )
パラメータ  92.10 Pulses/revolution を参照して く
ださい。

2048

93.10 Sine/cosine number ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
パラメータ  92.10 Sine/cosine number を参照して
ください。

0

93.10 Excitation signal 
frequency

( レゾルバが選択されている場合に表示されます )
パラメータ  92.10 Excitation signal frequency を参
照して ください。

1 kHz

93.11 Pulse encoder type (TTL、 TTL+ または HTL エンコーダが選択されて
いる場合に表示されます )
パラメータ  92.11 Pulse encoder type を参照して
ください。

Quadrature

93.11 Absolute position 
source

( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
パラメータ  92.11 Absolute position source を参照
して ください。

None

93.11 Excitation signal 
amplitude

( レゾルバが選択されている場合に表示されます )
パラメータ  92.11 Excitation signal amplitude を参
照して ください。

4.0 V
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93.12 Speed calculation 
mode

(TTL、 TTL+ または HTL エンコーダが選択されて
いる場合に表示されます )
パラメータ  92.12 Speed calculation mode を参照
して ください。

Auto rising

93.12 Zero pulse enable ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
パラメータ  92.12 Zero pulse enable を参照して く
ださい。

Disable

93.12 Resolver polepairs ( レゾルバが選択されている場合に表示されます )
パラメータ  92.12 Resolver polepairs を参照して
ください。

1

93.13 Position estimation 
enable

(TTL、 TTL+ または HTL エンコーダが選択されて
いる場合に表示されます )
パラメータ  92.13 Position estimation enable を参
照して ください。

Enable

93.13 Position data width ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
パラメータ  92.13 Position data width を参照して
ください。

0

93.14 Speed estimation 
enable

(TTL、 TTL+ または HTL エンコーダが選択されて
いる場合に表示されます )
パラメータ  92.14 Speed estimation enable を参照
して ください。

Disable

93.14 Revolution data 
width

( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
パラメータ  92.14 Revolution data width を参照し
て ください。

0

93.15 Transient filter (TTL、 TTL+ または HTL エンコーダが選択されて
いる場合に表示されます )
パラメータ  92.15 Transient filter を参照して くだ
さい。

4880 Hz

93.16 Encoder 2 supply 
voltage

(パラ メータ  93.01 Encoder 2 type = HTL 1 または 
HTL 2 のとき表示されます )
パラメータ  92.16 Encoder 1 supply voltage を参照
して ください。

0V

93.17 Accepted pulse freq 
of encoder 2

(パラ メータ  93.01 Encoder 2 type = HTL 1 または 
HTL 2 のとき表示されます )
パラメータ  92.17 Accepted pulse freq of encoder 
1 を参照して ください。

0 kHz

93.21 Encoder cable fault 
mode

(TTL、 TTL+ または HTL エンコーダが選択されて
いる場合に表示されます )
パラメータ  92.21 Encoder cable fault mode を参
照して ください。

A、 B
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93.23 Maximum pulse 
waiting time

(パラメータ  93.01 Encoder 2 type = TTL または 
HTL のとき表示されます )
パラメータ  92.23 Maximum pulse waiting time を
参照して ください。

4 ミ リ秒

93.24 Pulse edge filtering (パラメータ  93.01 Encoder 2 type = HTL のとき
表示されます )
パラメータ  92.24 Pulse edge filtering を参照して
ください。

No filtering

93.25 Pulse 
overfrequency 
function

(パラメータ  93.01 Encoder 2 type = HTL のとき
表示されます )
パラメータ  92.25 Pulse overfrequency function を
参照して ください。

Fault

93.30 Serial link mode ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
パラメータ  92.30 Serial link mode を参照して く だ
さい。

Initial 
position

93.31 EnDat calc time ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
パラメータ  92.31 EnDat max calculation time を参
照して ください。

50 ms

93.32 SSI cycle time ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
パラメータ  92.32 SSI cycle time を参照して くだ
さい。

100 us

93.33 SSI clock cycles ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
パラメータ  92.33 SSI clock cycles を参照して く
ださい。

2

93.34 SSI position msb ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
パラメータ  92.34 SSI position msb を参照して く
ださい。

1

93.35 SSI revolution msb ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
パラメータ  92.35 SSI revolution msb を参照して
ください。

1

93.36 SSI data format ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
パラメータ  92.36 SSI data format を参照して くだ
さい。

Binary

93.37 SSI baud rate ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
パラメータ  92.37 SSI baud rate を参照して くださ
い。

100 kBit/s

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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93.40 SSI zero phase ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
パラメータ  92.40 SSI zero phase を参照して くだ
さい。

315-45 deg

93.45 Hiperface parity ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
パラメータ  92.45 Hiperface parity を参照して くだ
さい。

Odd

93.46 Hiperface baud rate ( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
パラメータ  92.46 Hiperface baud rate を参照して
ください。

4800 bits/s

93.47 Hiperface node 
address

( アブソリュートエンコーダが選択されている場
合に表示されます )
パラメータ  92.47 Hiperface node address を参照
して ください。

64

94
94 LSU control (LSU 制
御 )

例えば直流電圧や無効電力指令のような、 ド ライブの整
流ユニッ トの制御です。

ここで設定する指令は、 整流ユニッ トの制御プロ

グラムの指令信号として選択しなければ効果を発

揮しないことに注意して ください。

このグループは BCU コン ト ロールユニッ トでの
み表示されます。

94.01 LSU control 内部の INU-LSU ステートマシンを有効化または
無効化します。

ステートマシンが有効になると、 インバータユ

ニッ ト  (INU) が整流ユニッ ト  (LSU) を制御し、 整
流ユニッ トが準備完了するまでインバータユニッ

トが始動するのを防ぎます。

ステートマシンを無効化すると、 インバータユ

ニッ トは整流ユニッ ト  (LSU) のステータスを無視
します。

Off; On 
(95.20 b11, 
95.20 b15)

Off INU-LSU ステートマシンを無効化します。 0
On INU-LSU ステートマシンを有効化します。 1

94.10 LSU max charging 
time

重故障 (7584 LSU charge failed (LSU の充電失敗
)) が生成されるまでに整流ユニッ ト  (LSU) が充電
できる最長時間を設定します。

15 秒

0～ 65535 s 最長充電時間です。 1 = 1 秒
94.11 LSU stop delay 整流ユニッ トの停止遅れ時間を設定します。 この

パラメータは、 再始動が予想される際に、 メイン

の遮断器または接触器を開放するまでの遅れ時間

を発生させるのに用います。

600.0 秒

0.0～ 3600.0 s 整流ユニッ トの停止遅れ時間です。 10 = 1 秒

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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94.20 DC voltage 
reference

整流ユニッ トに送る直流電圧指令を表示します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0.0～ 2000.0 V 整流ユニッ トに送る直流電圧指令です。 10 = 1 V
94.21 DC voltage ref 

source
整流ユニッ トに送る直流電圧指令の信号を選択し

ます。

User ref

Zero なし。 0
User ref パラメータ  94.22 User DC voltage reference の図

を参照して ください。

1

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

94.22 User DC voltage 
reference

94.21 DC voltage ref source が User ref に設定さ
れているときの整流ユニッ トの直流電圧指令を設

定します。

0.0 V

0.0～ 2000.0 V ユーザーの電圧指令です。 10 = 1 V
94.30 Reactive power 

reference
整流ユニッ トに送る無効電力指令を表示します。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

-3276.8～
3276.7 kvar

整流ユニッ トに送る無効電力指令です。 10 = 1 kvar

94.31 Reactive power ref 
source

整流ユニッ トに送る無効電力指令の信号を選択し

ます。

User ref

Zero なし。 0
User ref パラメータ  94.32 User reactive power reference 

の図を参照して ください。

1

その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

94.32 User reactive power 
reference

94.31 Reactive power ref source が User ref に設
定されているときの整流ユニッ トの無効電力指令

を設定します。

0.0 kvar

-3276.8～
3276.7 kvar

ユーザーの無効電力指令です。 10 = 1 kvar

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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95
95 HW configuration 
( ハードウェ ア設定 )

各種ハードウェアの設定です。

95.01 Supply voltage 供給電圧域を選択します。 このパラメータは、 ド

ライブの電源ネッ トワークの定格電圧を決定する

のに使用されます。 このパラメータは、 ド ライブ

の定格電流や直流電圧の制御機能 ( ト リ ップとブ
レーキチョ ッパの有効化制限 ) にも影響を与えま
す。

警告 !誤った設定を行う とモーターが制御
不能な動作を起こしたり、 ブレーキチ ョ ッ

パや抵抗器に過負荷がかかる場合があります。

注意 ：示されている選択項目は、 ド ライブのハー

ドウェアにより異なります。 ド ライブに使用でき

る電圧域が一つしかない場合は、 それがデフォル

トで選択されます。

-

Not given 電圧域が選択されていません。 電圧域が選択され

るまでド ライブは変調を開始しません。

0

208～ 240 V 208～ 240 V 1

380～ 415 V 380～ 415 V 2
440～ 480 V 440～ 480 V 3
500 V 500 V 4
525～ 600 V 525～ 600 V 5
660～ 690 V 660～ 690 V 6

95.02 Adaptive voltage 
limits

適応型電圧制限を有効化します。

適応型電圧制限は、 例えば直流電圧レベルを上げ

るために IGBT 整流ユニッ ト を使用している場合
に使用します。 制限の計算は、 プリチャージシー

ケンスの最後における直流電圧測定に基いて行わ

れます。

この機能は、 ド ライブへの交流供給電圧が高く、

警報レベルがそれに応じて引き上げられた場合に

役立ちます。

Disable

Disable 適応型電圧制限が無効です。 0
Enable 適応型電圧制限が有効です。 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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95.04 Control board 
supply

ド ライブのコン ト ロールユニッ トの電力供給法を

指定します。

デフォルトの値は、 コン ト ロールユニッ ト とパラ

メータ  95.20 の設定によって決まります。

Internal 24V 
(ZCU)、
External 
24V (BCU、
95.20 b4)

Internal 24V ド ライブのコン ト ロールユニッ トは、 接続されて

いるド ライブの整流ユニッ トから電力供給されま

す。

注意 ：出力低減運転 (90 ページ ) が必要な場合は、
かわりに External 24V または Redundant external 
24V を選択して ください。

0

External 24V ド ライブのコン ト ロールユニッ トは、 外部整流ユ

ニッ トから電力供給されます。 ド ライブが停止状

態のとき、 コン ト ロールユニッ トに電力を供給す

る際に重故障を生成せずに主回路の電源を落とす

ことができるように、 ド ライブ整流ユニッ ト と整

流ユニッ ト リンクの重故障はマスクされます。

1

Redundant external 
24V

(BCU 形式のコン ト ロールユニッ トのみ ) ド ライ
ブコン ト ロールユニッ トは、 2重の冗長化された
外部電源から電力供給されます。 このうちの 1 つ
の電源を喪失すると、警報 (AFEC External power 
signal missing (外部電力信号が欠落 )) を生成しま
す。 ド ライブが停止状態のとき、 コン ト ロールユ

ニッ トに電力を供給する際に重故障を生成せずに

主回路の電源を落とすことができるように、 ド ラ

イブ整流ユニッ ト と整流ユニッ ト リンクの重故障

はマスクされます。

2

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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95.08 DC switch 
monitoring

(ZCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )
DIIL 入力を通じて DC スイッチの監視を有効化ま
たは無効化します。 この設定は、 DC スイッチを
通じて DC バスに接続された内部充電回路を備え
たインバータモジュールでの使用を想定していま

す。

DC スイッチを開放すると入力がオフになるよう
に、 DC スイッチの補助接点が DIIL 入力に配線さ
れている必要があります。

インバータの運転中に DC スイッチを開放する
と、 インバータはフリーラン停止指令を与えら

れ、 充電回路が起動します。

DC スイッチが投入されインバータユニッ ト内の
直流回路が充電されるまで、 インバータの始動は

防がれます。

注意 ：

• デフォルトでは運転有効化信号の入力は DIIL 
です。必要に応じて 20.12 Run enable 1 source 
を調整して ください。

• インバータモジュールの型式によって、 内部充
電回路が標準で装備されているものと、 オプ

シ ョ ンとなっているものがあります。 お近くの 
ABB 代理店にお問い合わせください。

Disable; 
Enable 
(95.20 b5)

Disable DIIL 入力を通じた DC スイッチの監視が無効で
す。

0

Enable DIIL 入力を通じた DC スイッチの監視が有効で
す。

1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

M

充電接触器充電
ロジック

+2
4 

V

D
IILインバータモジュール

DC バス

DC スイッチ
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95.09 Fuse switch control (BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )
xSFC 充電コン ト ローラとの通信をアクテ ィブに
します。 この設定は、 DC スイッチまたは充電回
路を通じて DC バスに接続されたインバータモ
ジュールでの使用を想定しています。 DC スイッ
チのないユニッ トでは、 このパラ メータを 
Disable にセッ ト して く ださい。
充電コン ト ローラがインバータユニッ トの充電を

監視し、 充電が完了 (すなわち 「充電 OK」 ラン
プが点灯後に DC スイッチを投入し、 充電スイッ
チを開放 ) すると有効化信号を送信します。
詳細は、 xSFC に関する文書を参照して く ださい。

Enable

Disable xSFC との通信が無効です。 0
Enable xSFC との通信が有効です。 1

95.13 Reduced run mode (BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )
利用可能なインバータモジュールの数を指定しま

す。

出力低減運転が必要な場合は、 このパラ メータを

セッ ト して く ださい。 0 以外の値のとき、 出力低
減運転機能がアクテ ィブになります。

このパラ メータの指定したモジュール数をコン ト

ロールプログラムが検知できなかった場合、 5695 
Reduced run (出力低減運転 ) の重故障が生成され
ます。

「出力低減運転機能」 のセクシ ョ ン (90 ページ ) を
参照して ください。

0 = 出力低減運転が無効です
1～ 12 = 使用可能なモジュール数です

0

0～ 65535 インバータモジュールの使用可能数です -
95.14 Connected modules (BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )

コン ト ロールプログラムが、 並列接続のインバー

タモジュールのうちどれを検知したかを表示しま

す。

-

0000h～ FFFFh 接続されたインバータモジュールです。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 Module 1 1 = モジュール 1 を検知しました。
1 Module 2 1 = モジュール 2 を検知しました。
… … …
11 Module 12 1 = モジュール 12 を検知しました。
12～ 15 Reserved (予備 )
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95.15 Special HW 
settings

特定のビッ ト を切り替えることにより有効、 無効

に設定できるハードウェア関連の設定です。

注意 ： このパラ メータで設定するハードウェアの

据え付けには、 ド ライブ出力のディ レーテ ィ ング

や他の制限の追加が必要な場合があります。 ド ラ

イブのハードウェアマニュアルを参照して くださ

い。

-

0000b～ 0111b ハードウェアオプシ ョ ン設定ワードです。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 情報
0 EX motor 1 = 爆発性雰囲気の危険性を考慮した ABB 製の Ex モー

ターを使用しています。 ABB の EX モーターに必要な最小
スイッチング周波数が設定されます。 注意 ： ABB の EX 
モーター以外については、 現地の ABB 窓口へお問い合わ
せください。

1 ABB Sine filter 1 = ABB の正弦波フ ィルターがド ライブまたはインバータ
の出力に接続されています。

2 High speed 
mode

1 = アクテ ィブな出力周波数に、 最小スイッチング周波数
制限を適用します。 この設定により、 高出力周波数 (一般
的に 120 Hz 超での ) 制御性能が向上します。

3～ 15 Reserved (予備 )
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95.20 HW options word 1 異なるパラメータのデフォルト値が必要なハード

ウェア関連のオプシ ョ ンを指定します。 このパラ

メータのビッ ト を有効にすると、 他のパラ メータ

の必要な変更も行われます。 例えば緊急停止オプ

シ ョ ンを有効にすると、 デジタル入力が予約され

ます。 多くの場合、 区別されたパラメータは書き

込み禁止になります。

このパラ メータと、 このパラ メータの実行による

他のパラ メータの変更はパラメータの復元による

影響を受けません。

警告 ! このワードのビッ ト を切り替えた後、
影響を受けたパラメータの値を再確認して

ください。

-
No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 情報

0 Supply 
frequency 60 Hz

0 = 50 Hz; 1 = 60 Hz.パラメータ  11.45、 11.59、 12.20、
13.18、 30.11、 30.12、 30.13、 30.14、 31.26、 31.27、
40.15、 40.37、 41.15、 41.37、 46.01、 46.02 です。

1 Emergency stop 
Cat 0

1 = 緊急停止、 カテゴリー 0、 FSO モジュールなし。
21.04、 21.05、 23.11 に影響します。

2 Emergency stop 
Cat 1

1 = 緊急停止、 カテゴリー 1、 FSO モジュールなし。
10.24、 21.04、 21.05、 23.11 に影響します。

3 RO2 for -07 
cabinet cooling 
fan

1 = キャビネッ ト冷却ファン (ACS880-07 ハードウェア
のみで使用 ) の制御。 10.27、 10.28、 10.29 に影響しま
す。

4 Externally 
powered control 
unit

1 = 外部から電力供給されたコン ト ロールユニッ ト。
95.04 に影響します。

5 DC 電源スイッ
チ

1 = 実行中の DC スイッチの監視。 20.12、 31.03、 95.08 
に影響します。

6 DOL motor 
switch

1 = 実行中のモーターファンの制御。 10.24、 35.100、
35.103、 35.104 に影響します。

7 xSFC-01 fuse 
switch controller

1 = 使用中の xSFC 充電コン ト ローラ。 95.09 に影響し
ます。

8 Service switch 1 = 接続したサービススイッチ。 31.01、 31.02 に影響し
ます。

9 Output contactor 1 = 現在の出力接触器。 10.24、 20.12 に影響します。
10 Brake resistor, 

sine filter, IP54 
fan

1 = DIIL 入力に接続したステータス (熱など ) スイッチ。
20.11、 20.12 に影響します。

11 INU-DSU 
communication

1 = インバータユニッ トによるダイオード整流ユニッ ト
の制御が有効です。 60.71、 61.151、 62.151、 94.01 に影
響します。

12 Reserved (予備 )
13 du/dt filter 

activation
1 = アクテ ィブ ： 外部 du/dt フ ィルターをド ライブ / イン
バータの出力に接続します。 この設定で出力切り替え周

波数を制限し、 ド ライブ / インバータモジュールのファ
ンは最高回転数で運転します。

注意 ： ド ライブまたはインバータモジュールに内部 
du/dt フ ィルタ リング機能がついている場合 (例えば R8i 
フレームのインバータモジュールに +E205 オプシ ョ ン
)、 このビッ トは 0 のままにして ください。

14 DOL fan 
activation

1 =  直入れ始動の冷却ファンを備えた、 R8i フレームの
モジュール ( オプシ ョ ン +C188) のインバータユニッ ト
です。 ファンのフ ィードバック監視を無効化し、 ファン

制御を ON/OFF 形式に変更します。
15 INU-ISU 

communication
1 = インバータユニッ トによる IGBT 整流ユニッ トの制
御が有効です。 60.71、 61.151、 61.152、 61.153、
62.151、 94.01 に影響します。
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0000h～ FFFFh ハードウェアオプシ ョ ン設定ワード  1 です。 1 = 1
95.21 HW options word 2 異なるパラメータのデフォルト値が必要なハード

ウェア関連の追加のオプシ ョ ンを指定します。 パ

ラ メータ  95.20 HW options word 1 を参照して く
ださい。

警告 ! このワードのビッ ト を切り替えた後、
影響を受けたパラメータの値を再確認して

ください。

-

0000b～ 0011b ハードウェアオプシ ョ ン設定ワード  2 です。 1 = 1
95.30 Parallel type filter (BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )

パラメータ  95.31 Parallel connection rating id で
一覧表示したド ライブまたはインバータの型式リ

ス ト をフ ィルターします。

All types

All types 全型式を表示させます。 0
-3 (380-415V) -3 (380～ 415 V) 型式を表示させます。 1
-5 (380-500V) -5 (380～ 500 V) 型式を表示させます。 2
-7 (525-690V) -7 (525～ 690 V) 型式を表示させます。 3

95.31 Parallel connection 
rating id

(BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )
ド ライブまたはインバータが並列接続モジュール

で構成されている場合は、 ド ライブまたはイン

バータモジュールの型式を設定します。

ド ライブまたはインバータモジュールが単一モ

ジュールで構成されている場合は、 この値を Not 
selected のままにして ください。

Not selected

Not selected ド ライブまたはインバータが並列接続のモジュー

ルで構成されていないか、 型式が選択されていま

せん。

0

[Drive/inverter type] 並列接続モジュールで構成されているド ライブま
たはインバータモジュールの型式です。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 情報
0 Dual use 1 = 二重用途をアクテ ィブにします。 オプシ ョ ン +N8200 

を備えたド ライブ用です。 ( より高い出力周波数と周波数
指令制限を許可します )

1 SynRM 1 = 同期リラクタンスモーターを使用しました。 パラ メー
タ  25.02、 25.03、 25.15、 99.03、 99.13 に影響します。

2 Salient PM 1 = 突極型の永久磁石モーターを使用しました。 パラ メー
タ  25.02、 25.03、 25.15、 99.03、 99.13 に影響します。

3～ 15 Reserved (予備 )
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96
96 System ( システム ) 言語選択、 アクセスレベル、 マクロ選択、 パラ メータの

保存と回復、 制御ユニッ トの再起動、 ユーザーパラ メー
タセッ ト、 単位の選択、 データロガーのト リガ、 パラ
メータのチェ ックサム計算、 ユーザーロック。

96.01 Language コン ト ロールパネル画面上のパラ メータインター

フェイスやその他情報の表示言語を選択して くだ

さい。

注意 ：

• 下記の言語がすべてサポート されているという
ことではありません。

• このパラメータはド ライブコンポーザの PC 
ツールに表示される言語には影響しません。 (
これらは View – Settings で指定します。 )

-

Not selected なし。 0
English 英語です。 1033
Deutsch ド イツ語です。 1031
Italiano イタ リア語です。 1040
Español スペイン語です。 3082
Portugues ポルトガル語です。 2070
Nederlands オランダ語です。 1043
Français フランス語です。 1036
Dansk デンマーク語です。 1030
Suomi フ ィ ンランド語です。 1035
Svenska スウェーデン語です。 1053
Russki ロシア語です。 1049
Polski ポーランド語です。 1045
Czech チェコ語です。 1029
Chinese (Simplified, 
PRC)

簡体字です。 2052

Türkçe トルコ語です。 1055

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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96.02 Pass code 現状以上のアクセスレベル (パラメータ  96.03 
Access levels active) を参照 ) を有効にしたり、
ユーザーロックを設定するには、 このパラ メータ

にパスコードを入力します。

「358」 を入力するとパラ メータロックが有効にな
り、 コン ト ロールパネルや ド ライブコンポーザー 
PC ツールから他のパラメータを変更できな く な
ります。

ユーザーのパスコード  (デフォルトは 
“10000000”) を入力すると、 パラ メータ  96.100～
96.102 が有効になり、 新しいユーザーパスコード
の設定や、 防止したいアクシ ョ ンを選択できま

す。

無効なパスコードを入力すると、 開いているユー

ザーロックは閉じ、 パラ メータ  96.100～ 96.102 
は表示されな く なります。 コードを入力した後、

パラ メータが実際に表示されな く なっているか確

認して ください。

注意 ：高レベルのサイバーセキュリテ ィ を保つた

めに、 デフォルトのユーザーパスコードを変更し

て ください。 コードは安全な場所に保管して くだ

さい。 コードを紛失すると、 ABB でも保護の解除
はできません

「ユーザーロック」 のセクシ ョ ン (89 ページ ) も参
照して ください。

0

0～ 99999999 パスコードです。 -
96.03 Access levels 

active
パラメータ  96.02 Pass code に入力したパスコー
ドで有効になったアクセスレベルを示します。

このパラ メータは読み取り専用です。

0001h

0000h～ FFFFh アクテ ィブなアクセスレベル -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前

0 End user
1 Service
2 Advanced programmer
3～ 10 Reserved (予備 )
11 OEM access level 1
12 OEM access level 2
13 OEM access level 3
14 Parameter lock
15 Reserved (予備 )
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96.04 Macro select アプリケーシ ョ ンマクロを選択します。 詳細は、

93 ページの 「アプリケーシ ョ ンマクロ」 の章を参
照して ください。

選択後、 パラ メータは自動的に Done に戻ります。

Done

Done マクロの選択は完了しました。 通常の運転が行な

えます。

0

Factory 工場マクロ (94 ページ参照 ) です。 1
Hand/Auto 手動 /自動マクロ (96 ページ参照 ) です。 2
PID-CTRL PID 制御マクロ (98 ページ参照 ) です。 3
T-CTRL トルク制御マクロ (102 ページ参照 ) です。 4
Sequence control シーケンス制御マクロ (104 ページ参照 ) です。 5
FIELDBUS Reserved (予備 ) 6

96.05 Macro active どのアプリケーシ ョ ンマクロが現在選択されてい

るか表示します。 詳細は、 93 ページの 「アプリ
ケーシ ョ ンマクロ」 の章を参照して ください。

マクロを変更するには、 パラ メータ  96.04 Macro 
select を使用します。

Factory

Factory 工場マクロ (94 ページ参照 ) です。 1
Hand/Auto 手動 /自動マクロ (96 ページ参照 ) です。 2
PID-CTRL PID 制御マクロ (98 ページ参照 ) です。 3
T-CTRL トルク制御マクロ (102 ページ参照 ) です。 4
Sequence control シーケンス制御マクロ (104 ページ参照 ) です。 5
FIELDBUS フ ィールドバス制御マクロ (107 ページ参照 ) で

す。

6

96.06 Parameter restore コン ト ロールプログラムを元の設定、 パラ メータ

のデフォルト値に戻します。

注意 ： ド ライブの運転中は、 このパラメータを変

更できません。

Done

Done 復元が完了しました。 0

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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Restore defaults 以下を除く、 編集可能な全てのパラメータをデ

フォルト値に戻します。

• モーターデータおよびオートチューニング結果
• パラメータ  31.42 Overcurrent fault limit
• コン ト ロールパネル /PC 通信設定
• 拡張 I/O モジュール設定
• フ ィールドバスアダプタ設定
• エンコーダの設定データ
• アプリケーシ ョ ンマクロの選択およびそれによ
り実行されたパラメータのデフォルト

• パラメータ  95.01 Supply voltage
• パラメータ  95.09 Fuse switch control
• パラメータ  95.20 HW options word 1 および 

95.21 HW options word 2 で実行、 区別された
デフォルト

• ユーザーロック設定パラメータ  96.100～
96.102。

8

Clear all 以下を除く、 編集可能な全てのパラメータをデ

フォルト値に戻します。

• コン ト ロールパネル /PC 通信設定
• フ ィールドバスアダプタ設定
• アプリケーシ ョ ンマクロの選択およびそれによ
り実行されたパラメータのデフォルト

• パラメータ  95.01 Supply voltage
• パラメータ  95.09 Fuse switch control
• パラメータ  95.20 HW options word 1 および 

95.21 HW options word 2 で実行、 区別された
デフォルト   

• ユーザーロック設定パラメータ  96.100～
96.102。

PC ツールの通信は復元中に中断されます。

62

96.07 Parameter save 
manually

有効なパラメータ値をパーマネン ト メモリに保存

します。 フ ィールドバスから送信された値を保存

する場合、 または電源を切った際のホールド時間

が非常に短い外部制御電源を制御基板に電源供給

する場合にこのパラメータを使用します。

注意 ： PC ツールまたはコン ト ロールパネルから
変更した場合、 新しいパラメータ値は自動的に保

存されますが、 フ ィールドバスアダプタ接続の場

合は変更は保存されません。

Done

Done 保存が完了しました。 0
Save 保存中です。 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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96.08 Control board boot このパラ メータの値を 1 に変えると、 ( ド ライブ
モジュールの電源を切って入れな く ても ) コン ト
ロールユニッ トは再起動されます。

値は 0 に自動的に戻ります。

0

0～ 1 1 = コン ト ロールユニッ ト を再起動します。 1 = 1
96.09 FSO reboot このパラ メータの値 ( またはこのパラ メータの選

択した信号 ) を 0 から  1 に変更すると、 オプシ ョ
ンの FSO-xx 安全機能モジュールを再起動します。
注意 ：値は自動的に 0 に戻りません。

False

False 0。 0
True 1。 1
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

96.10 User set status ユーザーパラメータセッ トのステータスを表示し

ます。

このパラ メータは読み取り専用です。

「ユーザーパラ メータセッ ト」 のセクシ ョ ン (88 
ページ ) も参照して ください。

-

n/a ユーザーパラメータセッ トは保存されませんでし

た。

0

Loading ユーザーセッ トは読み出し中です。 1
Saving ユーザーセッ トは保存中です。 2
Faulted 無効または空のパラメータセッ トです。 3
User set 1 ユーザーセッ ト  1 が読み出されました。 4
User set 2 ユーザーセッ ト  2 が読み出されました。 5
User set 3 ユーザーセッ ト  3 が読み出されました。 6
User set 4 ユーザーセッ ト  4 が読み出されました。 7

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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96.11 User set save/load 最大 4 個のカスタムパラメータセッ トの保存およ
び復元が有効になります。 「ユーザーパラメータ
セッ ト」 のセクシ ョ ン (88 ページ ) を参照して く
ださい。

ド ライブの電源が切られる前に使用されていた

セッ トは、 次に電源が入れられるとまた使用され

ます。

注意 ：

• 拡張 I/O モジュールやフ ィールドバス、 エン
コーダ設定パラ メータ  ( グループ 14～ 16、 51
～ 56、 58 および 92～ 93) をはじめとするハー
ドウェア構成設定および出入力の強制値 (10.03 
や 10.04 等 ) は、 ユーザーパラメータセッ トに
は含まれていません。

• 1 セッ ト読み出された後のパラメータの変更は
自動的に保存されます。 その場合このパラメー

タを使用して保存しなければなりません。

No action

No action 読み出しまたは保存操作が完了しました。 通常の

運転ができます。

0

User set I/O mode パラメータ  96.12 User set I/O mode in1 および 
96.13 User set I/O mode in2 を使用してユーザー
パラメータセッ ト を読み出します。

1

Load set 1 ユーザーパラメータセッ ト  1 を読み出します。 2
Load set 2 ユーザーパラメータセッ ト  2 を読み出します。 3
Load set 3 ユーザーパラメータセッ ト  3 を読み出します。 4
Load set 4 ユーザーパラメータセッ ト  4 を読み出します。 5
Save to set 1 ユーザーパラメータセッ ト  1 を保存します。 18
Save to set 2 ユーザーパラメータセッ ト  2 を保存します。 19
Save to set 3 ユーザーパラメータセッ ト  3 を保存します。 20
Save to set 4 ユーザーパラメータセッ ト  4 を保存します。 21

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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96.12 User set I/O mode 
in1

パラメータ  96.11 User set save/load が  User set 
I/O mode に設定されると、 パラ メータ   96.13 
User set I/O mode in2 と ともに次のようなユー
ザーパラ メータセッ ト を選択します。

Not selected

Not selected 0。 0
Selected 1。 1
DI1 デジタル入力 DI1 (10.02 DI delayed status、 ビッ

ト  0) です。
2

DI2 デジタル入力 DI2 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  1) です。

3

DI3 デジタル入力 DI3 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  2) です。

4

DI4 デジタル入力 DI4 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  3) です。

5

DI5 デジタル入力 DI5 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  4) です。

6

DI6 デジタル入力 DI6 (10.02 DI delayed status、 ビッ
ト  5) です。

7

DIO1 デジタル入力 /出力 DIO1 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  0) です。

10

DIO2 デジタル入力 /出力 DIO2 (11.02 DIO delayed 
status、 ビッ ト  1) です。

11

その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で
す。

-

96.13 User set I/O mode 
in2

パラメータ  96.12 User set I/O mode in1 を参照し
て ください。

Not selected

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

パラメータに

より設定され

た信号のス

テータス 96.12

パラメータによ

り設定された信

号のステータス 
96.13

選択した

ユーザーパ

ラメータ

セッ ト

0 0 セッ ト  1
1 0 セッ ト  2
0 1 セッ ト  3
1 1 セッ ト  4
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96.16 Unit selection 電源、 温度、 トルクに使用される単位を選択しま

す。

0000 0000b

0000 0000b～
0001 0101b

単位選択ワードです。 1 = 1

96.20 Time sync primary 
source

ド ライブの日時の同期に用いる、 最優先の外部信

号を設定します。

DDCS 
Controller

Internal 外部信号が選択されていません。 0
DDCS Controller 外部コン ト ローラです。 1
Fieldbus A または B フ ィールドバスインターフェイス A または B で

す。

2

Fieldbus A フ ィールドバスインターフェイス A です。 3
Fieldbus B フ ィールドバスインターフェイス B です。 4
D2D または M/F マスター ・ フォロワーまたはドライブ同士のリン

クにおけるマスターステーシ ョ ンです。

5

Embedded FB 内蔵フ ィールドバスインターフェイスです。 6
Embedded Ethernet イーサネッ トポート上型の BCU コン ト ロールユ

ニッ トです。

7

Panel link コン ト ロールパネル、 またはコン ト ロールパネル

に接続したド ライブコンポーザー PC ツールです。
8

Ethernet tool link FENA モジュールを通じたド ライブコンポーザー 
PC ツールです。

9

96.23 M/F and D2D clock 
synchronization

マスタード ライブで、 マスター ・ フォロワーおよ

びド ライブ間の通信における時計の同期を有効に

します。

Inactive

Inactive 時計の同期が有効ではありません。 0
Active 時計の同期が有効です。 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 情報

0 Power unit 0 = kW
1 = HP

1 Reserved (予備 )
2 Temperature 

unit
0 = C (°C)
1 = F (°F)

3 Reserved (予備 )
4 Torque unit 0 = Nm (N·m)

1 = lbft (lb·ft)
5～ 15 Reserved (予備 )
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96.24 Full days since 1st 
Jan 1980

1980 年 1 月 1 日から経過した日数です。
このパラ メータと  96.25 Time in minutes within 24 
h および 96.26 Time in ms within one minute で、
フ ィールドバスまたはアプリケーシ ョ ンプログラ

ムのパラ メータインターフェイスによるド ライブ

の日時設定が可能になります。 これは、 フ ィール

ドバスプロ ト コルが時間の同期をサポート しない

場合に必要になります。

-

1～ 59999 1980 年 1 月 1 日からの日数です。 1 = 1
96.25 Time in minutes 

within 24 h
午前 0 時から経過した分数です。 例えば値が 860 
のときに 2 ： 20 pm となります。
パラ メータ  96.24 Full days since 1st Jan 1980 を
参照して ください。

0 分

1～ 1439 午前 0 時からの分数です。 1 = 1
96.26 Time in ms within 

one minute
現在の分になってから経過したミ リ秒です。

パラ メータ  96.24 Full days since 1st Jan 1980 を
参照して ください。

0 ミ リ秒

0～ 59999 現在の分になってから経過したミ リ秒です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16



528   パラメータ
96.29 Time sync source 
status

時間信号のステータスワードです。

このパラ メータは読み取り専用です。

-

0000h～ FFFFh 時間信号のステータスワード  1 です。 1 = 1
96.31 Drive ID number ド ライブの ID 番号を指定します。 例えばコン ト

ローラのアプリケーシ ョ ンに含まれる ID と比較
したい場合などに、 DDCS を通して外部コン ト
ローラから  ID を読み取ることができます。

0

0～ 32767 ID 番号です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 Time tick 
received

1 = 最優先のタイムテ ィ ッ クからの受信 ：最優先のソースから
テ ィ ッ クを受信しました。

1 Aux Time 
tick 
received

1 = 第 2 優先ティ ックの受信 ： 2 番目の優先ソースからテ ィ ッ
クを受信しました。

2 Tick 
interval is 
too long

1 = はい ： テ ィ ッ クの間隔が長すぎます (精度が低下します )。

3 DDCS 
controller

1 = テ ィ ッ クを受信しました ： 外部コン ト ローラからテ ィ ッ ク
を受信しました。

4 Master/
Follower

1 = テ ィ ッ クを受信しました ： マスター ・ フォロワーリンクか
らテ ィ ッ クを受信しました。

5 Reserved
6 D2D 1 = テ ィ ッ クを受信しました ： ド ライブから ド ライブ (D2D) リ

ンクからテ ィ ッ クを受信しました。

7 FbusA 1 = テ ィ ッ クを受信しました ： フ ィールドバスインターフェイ
ス A からテ ィ ッ クを受信しました。

8 FbusB 1 = テ ィ ッ クを受信しました ： フ ィールドバスインターフェイ
ス B からテ ィ ッ クを受信しました。

9 EFB 1 = テ ィ ッ クを受信しました ： 内蔵フ ィールドバスインター
フェイスからテ ィ ッ クを受信しました。

10 Ethernet 1 = テ ィ ッ クを受信しました ： BCU 型コン ト ロールユニッ トの
イーサネッ トポートからテ ィ ッ クを受信しました。

11 Panel link 1 = テ ィ ッ クを受信しました ： コン ト ロールパネル、 またはコ
ン ト ロールパネルに接続したド ライブコンポーザー PC ツール
からテ ィ ッ クを受信しました。

12 Ethernet 
tool link

1 = テ ィ ッ クを受信しました ： FENA モジュールを通じてド ラ
イブコンポーザー PC ツールからテ ィ ッ クを受信しました。

13 Parameter 
setting

1 = テ ィ ッ クを受信しました ： パラ メータ  96.24～ 96.26 で
テ ィ ッ クがセッ ト されました。

14 RTC 1 = RTC 時間を使用しています ： リアルタイムクロックから日
時を読み取っています。

15 Drive On-
Time

1 = ド ライブ内の時間を使用しています ：日時は、 ド ライブ内
の時間を表示しています。
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96.53 Actual checksum 実際のパラメータ設定のチェ ックサムを表示しま

す。 96.54 Checksum action で動作が選択される
たびにチェ ックサムが生成、 更新されます。

この計算に含まれるパラメータは事前選択されま

すが、 ド ライブカスタマイザ PC ツールで選択を
編集することができます。

「パラ メータのチェ ックサム計算」 のセクシ ョ ン 
(88 ページ ) も参照して ください。

0h

00000000h～
FFFFFFFFh

実際のチェ ックサムです。 -

96.54 Checksum action パラメータのチェ ックサム (96.53 Actual 
checksum) が、 承認されたどのアクテ ィブな
チェ ックサム (96.56～ 96.59) とも一致しないと
きにド ライブがどう対応するか選択します。 アク

テ ィブなチェ ックサムは 96.55 Checksum control 
word で選択します。

No action

No action 何も行いません。 ( チェ ックサム機能は使用しま
せん )

0

Pure event ド ライブがイベン ト ログエン ト リー (B686 
Checksum mismatch ( チェ ックサムの不一致 )) を
生成します。

1

Warning ド ライブは警報 (A686 Checksum mismatch (
チェ ックサムの不一致 )) を生成します。

2

Warning and 
prevent start

ド ライブは警報 (A686 Checksum mismatch (
チェ ックサムの不一致 )) を生成します。 ド ライブ
の始動を防ぎます。

3

Fault ド ライブは 6200Checksum mismatch ( チェ ック
サムの不一致 ) により ト リ ップします。

4

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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96.55 Checksum control 
word

ビッ ト  0～ 3 で、 承認したどのチェ ックサム 
(96.56～ 96.59 を除く ) を実際のチェ ックサム 
(96.53) と比較するか選択します。
ビッ ト  4～ 7 では、 どの承認された (指令 ) 
チェ ックサムパラ メータ  (96.56～ 96.59) に、 パ
ラ メータ  96.53 の実際のチェ ックサムをコピーす
るかを選択します。

00000000b

00000000b～
11111111b

チェ ックサムのコン ト ロールワードです。 1 = 1

96.56 Approved 
checksum 1

承認された (指令 ) チェ ックサム 1 です。 0h

00000000h～
FFFFFFFFh

承認されたチェ ックサム 1 です。 -

96.57 Approved 
checksum 2

承認された (指令 ) チェ ックサム 2 です。 0h

00000000h～
FFFFFFFFh

承認されたチェ ックサム 2 です。 -

96.58 Approved 
checksum 3

承認された (指令 ) チェ ックサム 3 です。 0h

00000000h～
FFFFFFFFh

承認されたチェ ックサム 3 です。 -

96.59 Approved 
checksum 4

承認された (指令 ) チェ ックサム 4 です。 0h

00000000h～
FFFFFFFFh

承認されたチェ ックサム 4 です。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明
0 Approved checksum 1 1 =有効 ： チェ ックサム 1 (96.56) を見ます。
1 Approved checksum 1 1 =有効 ： チェ ックサム 2 (96.57) を見ます。
2 Approved checksum 1 1 =有効 ： チェ ックサム 3 (96.58) を見ます。
3 Approved checksum 1 1 =有効 ： チェ ックサム 4 (96.59) を見ます。
4 Set approved checksum 

1
1 = セッ ト :96.53 の値を 96.56 にコピーします。

5 Set approved checksum 
1

1 = セッ ト :96.53 の値を 96.57 にコピーします。

6 Set approved checksum 
1

1 = セッ ト :96.53 の値を 96.58 にコピーします。

7 Set approved checksum 
1

1 = セッ ト :96.53 の値を 96.59 にコピーします。

8～ 15 Reserved
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96.61 User data logger 
status word

ユーザーデータロガーのステータス情報 (611 
ページ ) を提供します。

0000b

0000b～ 1111b ユーザーデータロガーのステータスワードです。 1 = 1
96.63 User data logger 

trigger
ユーザーデータロガーを ト リガするか、 ト リガす

る信号を選択します。

Off

Off 0。 0
On 1。 1
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

96.64 User data logger 
start

ユーザーデータロガーを始動するか、 始動する信

号を選択します。

Off

Off 0。 0
On 1。 1
その他 [ ビッ ト ] 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

96.65 Factory data logger 
time level

工場データロガー (610 ページ参照 ) のサンプリン
グ間隔を選択します。

500us

500us 500 マイクロ秒です。 500
2ms 2 ミ リ秒です。 2000
10ms 10 ミ リ秒です。 10000

96.70 Disable adaptive 
program

アダプテ ィブプログラム ( ある場合 ) を有効化ま
たは無効化します。

「アダプテ ィブプログラ ミング」 のセクシ ョ ン (27 
ページ ) も参照して ください。

No

No アダプテ ィブプログラムが有効です。 0
Yes アダプテ ィブプログラムが無効です。 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 説明

0 Running 1 = ユーザーデータロガーが作動しています。 ト リガ後時間が
経過すると、 このビッ トはクリアされます。

1 Triggered 1 = ユーザーデータロガーがト リガしました。 ロガーが再起動
すると、 このビッ トはクリアされます。

2 データが利

用可能で

す。

1 = ユーザーデータロガーが読み取り可能なデータを含んでい
ます。 データがメモリユニッ トに保存されるため、 このビッ

トはクリアされないことに注意して ください。

3 Configured 1 = ユーザーデータロガーが設定されました。 設定データがメ
モリユニッ トに保存されるため、 このビッ トはクリアされな

いことに注意して く ださい。

4～ 15 Reserved
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96.100 Change user pass 
code

(ユーザーロックがオープンの場合表示されます )
現在のユーザーパスコードを変更するには、 この

パラメータに新しいコード と   96.101 Confirm 
user pass code を入力します。 新しいパスコード
が確認されるまで警報はアクテ ィブです。 パス

コード変更をキャンセルするには、 確認せずに

ユーザーロックを閉じます。 ユーザーロックを閉

じるには、 パラ メータ  96.02 Pass code に無効な
パスコート を入力し、 パラ メータ   96.08 Control 
board boot を有効化するか、 電源を入れ直しま
す。 .
「ユーザーロック」 のセクシ ョ ン (89 ページ ) も参
照して ください。

10000000

10000000
99999999

新しいユーザーパスコードです。 -

96.101 Confirm user pass 
code

(ユーザーロックがオープンの場合表示されます )
新しいユーザーパスコードが 96.100 Change user 
pass code に入力されたのを確認します。

10000000
99999999

新しいユーザーパスコードの確認。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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96.102 User lock 
functionality

(ユーザーロックがオープンの場合表示されます )
ユーザーロックで保護されるアクシ ョ ンや機能を

選択します。 行った変更は、 ユーザーロックが閉

じられている場合のみ有効であることにご注意く

ださい。 パラ メータ  96.02 Pass code を参照して
ください。

注意 ：必要がある場合を除き、 アクシ ョ ンと機能

はすべて選択することをお勧めします。

0000h

0000h～ FFFFh ユーザーロックで保護されるアクシ ョ ンを選択し

ます。

-

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

ビッ ト 名前 情報
0 Disable ABB 

access levels
1 = ABB アクセスレベル (サービス、 高度プログラマ
など。 96.03 を参照 ) が無効です。

1 Freeze parameter 
lock state

1 = 保護されていたパラ メータロックの状態を変更し
ています。 すなわちパスコード  358 は効力がありま
せん。

2 Disable file 
download

1 = ド ライブがファイルを読み込めません。 これは以
下に当てはまります。

• ファームウェアのアップグレード
• 安全機能モジュール (FSO-xx) 設定
• パラメータの復元
• アダプテ ィブプログラムの読み込み
• アプリケーシ ョ ンプログラムの読み込みとデバッ
グ

• コン ト ロールパネルのホーム画面の変更
• ド ライブのテキストの変更
• コン ト ロールパネルのお気に入りのパラ メータ リ
ス トの変更

• 日時のフォーマッ トや時計表示の有効 /無効などコ
ン ト ロールパネル上の設定。

3～ 10 Reserved (予備 )
11 Disable OEM 

access level 1
1 = OEM アクセスレベル 1 が無効

12 Disable OEM 
access level 2

1 = OEM アクセスレベル 2 が無効

13 Disable OEM 
access level 3

1 = OEM アクセスレベル 3 が無効

14～ 15 Reserved (予備 )
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96
97 Motor control ( モー
ター制御 )

モーターモデルの設定です。

97.03 Slip gain モーターのすべりの推定を改善するスリ ップゲイ

ンを設定します。 100% のとき完全スリ ップゲイ
ン、 0% のときスリ ップゲイン無しを意味します。
デフォルト値は 100% です。 完全スリ ップゲイン
に設定していても静的回転数誤差が検知される場

合、 他の値を使用できます。

例 (定格負荷で 40 rpm の定格すべりが発生する
場合 ) ： 1000 rpm の多段速度指令がドライブに与
えられます。 完全スリ ップゲイン (= 100%) に設
定していたにも関わらず、 タコ メーターで手動の

測定を行ったところ、 モーター軸の回転数は 998 
rpm でした。 静的回転数誤差は 1000 rpm - 998 
rpm = 2 rpm となります。 この誤差を補正するた
め、 スリ ップゲインを 105% (2 rpm / 40 rpm = 
5%) に増加させます。

100%

0～ 200% スリ ップゲインです。 1 = 1%
97.04 Voltage reserve 最低許容リザーブ電圧を設定します。 リザーブ電

圧が設定値まで減少すると、 ド ライブが弱め界磁

域に入ります。

注意 ： これは専門レベルのパラメータで、 十分な

技能のない人が調整することはできません。

DC リンクの電圧が Udc = 550 V でリザーブ電圧
が 5% の場合、 定常状態での最大出力電圧の 
RMS 値は 
0.95 × 550 V / sqrt(2) = 369 V となります。
リザーブ電圧値を上げることで弱め界磁域での

モーター制御の動特性を改善できますが、 通常よ

り早く ド ライブが弱め界磁域に入ります。

-2%

-4～ 50% リザーブ電圧 1 = 1%
97.05 Flux braking 電磁ブレーキの制動動力を設定します。 ( その他

の停止およびブレーキモードはパラメータグルー

プ 21 Start/stop mode (始動 /停止モード ) で設定
できます )。
「電磁ブレーキ」 のセクシ ョ ン (61 ページ ) を参照
して ください。

注意 ： これは専門レベルのパラメータで、 十分な

技能のない人が調整することはできません。

Disabled

Disabled 電磁ブレーキが無効です。 0
Moderate ブレーキ中、 磁束レベルが制限されています。 フ

ルブレーキと比べ、 ブレーキング時間が長く なり

ます。

1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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Full ブレーキの強さが最大です。 利用可能な電流をほ

ぼ全て使い、 機械ブレーキのエネルギーをモー

ター内の熱エネルギーに変換します。

2

97.06 Flux reference 
select

磁束指令の信号を設定します。

注意 ： これは専門レベルのパラメータで、 十分な

技能のない人が調整することはできません。

User flux 
reference

Zero なし。 0
User flux reference パラメータ  97.07 User flux reference です。 1
その他 信号の選択 (110 ページの用語と略語 を参照 ) で

す。

-

97.07 User flux reference パラメータ  97.06 Flux reference select が User 
flux reference にセッ ト されているときの磁束指令
を設定します。

100.00%

0.00～ 200.00% ユーザー設定の磁束指令です。 100 = 1%
97.09 Switching freq 

mode
制御性能とモーターの騒音値とのバランスをとっ

て、 スイッチング周波数を設定します。

注意 ： これは専門レベルのパラメータで、 十分な

技能のない人が調整することはできません。

Normal

Normal モーターケーブルが長い場合の最適制御性能で

す。

0

Low noise モーター騒音を最小にします。

注意 ： この設定にはディ レーテ ィ ングが必要で

す。 ハードウェアマニュアルのレーテ ィングデー
タを参照して く ださい。

1

Cyclic 繰り返し負荷に最適化された制御性能です。

注意 ： この設定は、 モーターケーブルが長い場合

には適していません。

2

Custom ABB が認定したサービス担当者のみこの設定を
行って ください。

注意 ： この設定にはディ レーテ ィ ングが必要な場

合があります。 ハードウェアマニュアルのレー
テ ィ ングデータを参照して ください。

3

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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97.10 Signal injection コギング防止機能は有効です。 トルク制御の安定

性を向上するため低回転数域でモーターに高周波

交流信号を注入します。 この機能は、 ロータが磁

極を通過する際に時々発生するコギングを取り除

きます。 コギング防止は振幅レベルごとに有効に

できます。

注意 ：

• これは専門レベルのパラメータで、 十分な技能
のない人が調整することはできません。

• 十分な性能が得られる可能な限り最低レベルで
使用して ください。

• 非同期電動機には信号注入はできません。

Disabled

Disabled コギング防止は無効です。 0
Enabled 振幅レベル 5% でコギング防止機能が有効になり

ます。

1

Enabled 振幅レベル 10% でコギング防止機能が有効にな
ります。

2

Enabled 振幅レベル 15% でコギング防止機能が有効にな
ります。

3

Enabled 振幅レベル 20% でコギング防止機能が有効にな
ります。

4

97.11 TR tuning ローターの時定数の調整です。

このパラ メータは、 インダクシ ョ ンモーターのク

ローズル ープの制御においてトルク精度を改善す
るのに使用されます。 通常はオートチューニング

により十分なトルク精度を得られますが、 最善の

性能が必要な重要な用途などで、 手動のチューニ

ングを行う ことも可能です。

注意 ： これは専門レベルのパラメータで、 十分な

技能のない人が調整することはできません。

100%

25～ 400% ローターの時定数の調整です。 1 = 1%

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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97.12 IR comp step-up 
frequency

昇圧ト ランス、 ケーブルおよびモーターでの抵抗

損を補償するため、 昇圧時に IR 補償 (つまり出力
電圧ブースト ) が可能です。 昇圧ト ランスがある
場合は 0 Hz で昇圧できないため、 特殊な IR 補償
が必要になります。

このパラ メータは、 以下のようにパラ メータ  
97.13 IR compensation に周波数ブレイクポイン
ト を追加します。

0.0 Hz = ブレイクポイン トは無効です。

0.0 Hz

0.0～ 50.0 Hz 昇圧時における、 IR 補償のブレイクポイン トで
す。

1 = 1 Hz

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

U / UN
(%)

f (Hz)
基底周波数

IR 補償を行った相対出力電圧

100%

97.13

97.12
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97.13 IR compensation ゼロ回転数での相対出力電圧ブースト を設定しま

す (IR 補償 )。 この機能は直接トルク制御 (DTC 
モード ) が適用できないが、 高始動トルクが必要
な場合に有益です。

「V/f 制御での IR 補正」 のセクシ ョ ン (58 ページ ) 
も参照して ください。

0.00%

0.00～ 50.00% 定格モーター電圧の％で示されるゼロ回転数での

電圧値です。

1 = 1%

97.15 Motor model 
temperature 
adaptation

モーターモデルの温度依存パラメータ  (固定子や
ローターの抵抗など ) が実際の (測定または推定 ) 
温度に応じて補正するかどうか選択します。

温度測定信号のパラメータグループ 35 Motor 
thermal protection ( モーターの熱保護 ) を参照し
て ください。

Disabled

Disabled モーターモデルの温度適応が無効です。 0
Estimated 
temperature

モーターモデルの適応に使用した推定温度 (35.01 
Motor estimated temperature) です。

1

Measured 
temperature 1

モーターモデルの適応に使用した測定温度 1 
(35.02 Measured temperature 1) です。

2

Measured 
temperature 2

モーターモデルの適応に使用した測定温度 2 
(35.03 Measured temperature 2) です。

3

97.32 Motor torque 
unfiltered

モーターの定格トルクに対する、 フ ィルタ リング

していないモータートルクの割合です。

-

-1600.0～
1600.0%

フ ィルタ リングしていないモータートルクです。 パラ メータ  
46.03 を参
照

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16

U / UN
(%)

f (Hz)
基底周波数

出力電圧。 IR 補償＝ 0%

IR 補償を行った相対出力電圧

100%

定格周波数の 50%

97.13
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97.33 Speed estimate 
filter time

推定回転数のフ ィルター時間を設定します。 697 
ページの図を参照して ください。

5.00 ミ リ秒

0.00～ 100.00 
ms

推定回転数のフ ィルター時間です。 1 = 1 ミ リ秒

98
98 User motor 
parameters (ユーザー
モーターパラメータ )

モーターモデルで使用する、 ユーザーから与えられた
モーターの値です。

これらのパラメータは非標準モーターや、 現場の

モーターにより高い精度の制御が必要な場合に便

利です。 優れたモーターモデルは、 必ずシャフ ト

の性能向上に繋がります。

98.01 User motor model 
mode

モーターモデル 98.02～ 98.14 とローター角度オ
フセッ トパラ メータ  98.15 を有効にします。
注意 ：

• パラメータ  99.13 ID run requested でオート
チューニングを選択すると、 パラ メータ値が自

動でゼロに設定されます。 その後、 オート

チューニングで特定されたモーター特性に基づ

いてパラメータ  98.02～ 98.15 の値が更新され
ます。

• オートチューニング中にモーターの端子から直
接測定した値は、 モーターのメーカーが提供す

るデータシートの値と若干異なることが多く

なっています。

• ド ライブの運転中は、 このパラ メータを変更で
きません。

Not selected

Not selected パラメータ  98.02～ 98.15 が無効です。 0
モーターパラ メー
タ

パラ メータ  98.02～ 98.14 の値はモーターモデル
として使用されます。

1

Position offset パラメータ  98.15 の値をローター角度オフセッ ト
に用います。 パラ メータ  98.02～ 98.14 が無効で
す。

2

Motor parameters & 
position offset

パラメータ  98.02～ 98.14 の値をモーターモデル
に用い、 パラ メータ  98.15 の値をローター角度オ
フセッ トに用います。

3

98.02 Rs user モーターモデルの固定子抵抗値 RS を設定します。
モーターがスター結線の場合、 RS が巻線ひとつ
の抵抗となります。 モーターがデルタ結線の場

合、 RS が巻線ひとつの抵抗の 3 分の 1 となりま
す。

0.00000 p.u.

0.00000～
0.50000 p.u.

パーユニッ トでの固定子の抵抗です。 -

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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98.03 Rr user モーターモデルのローター抵抗値 RS を設定しま
す。 
注意 ： このパラメータは非同期モーターのみに使

用できます。

0.00000 p.u.

0.00000～
0.50000 p.u.

パーユニッ トでのローター抵抗値です。 -

98.04 Lm user モーターモデルの主インダクタンス RS を設定し
ます。

注意 ： このパラ メータは非同期モーターのみに使

用できます。

0.00000 p.u.

0.00000～
10.00000 p.u.

パーユニッ トでの主インダクタンス -

98.05 SigmaL user 漏れイン ダクタンス sLS を設定します。
注意 ： このパラ メータは非同期モーターのみに使

用できます。

0.00000 p.u.

0.00000～
1.00000 p.u.

パーユニッ トでの漏れインダクタンス -

98.06 Ld user 直軸 (同期 ) インダクタンスです。
注意 ： このパラ メータは永久磁石モーターのみに

使用できます。

0.00000 p.u.

0.00000～
10.00000 p.u.

パーユニッ トでの直軸インダクタンスです。 -

98.07 Lq user 4 軸 (同期 ) インダクタンスを設定します。
注意 ： このパラ メータは永久磁石モーターのみに

使用できます。

0.00000 p.u.

0.00000～
10.00000 p.u.

パーユニッ トでの 4 軸インダクタンスです。 -

98.08 PM flux user 永久磁石の磁束を設定します。

注意 ： このパラ メータは永久磁石モーターのみに

使用できます。

0.00000 p.u.

0.00000～
2.00000 p.u.

パーユニッ トでの永久磁石磁束です。 -

98.09 Rs user SI モーターモデルの固定子抵抗値 RS を設定します。 0.00000 Ω

0.00000～
100.00000 ohm

固定子抵抗値です。 -

98.10 Rr user SI モーターモデルのローター抵抗値 RS を設定しま
す。

注意 ： このパラ メータは非同期モーターのみに使

用できます。

0.00000 Ω

0.00000～
100.00000 ohm

ローター抵抗値です。 -
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98.11 Lm user SI モーターモデルの主インダクタンス RS を設定し
ます。

注意 ： このパラ メータは非同期モーターのみに使

用できます。

0.00 mH

0.00～
100000.00 mH

主インダクタンスです。 1 = 10000 
mH

98.12 SigmaL user SI 漏れイン ダクタンス sLS を設定します。
注意 ： このパラ メータは非同期モーターのみに使

用できます。

0.00 mH

0.00～
100000.00 mH

漏れインダクタンスです。 1 = 10000 
mH

98.13 Ld user SI 直軸 (同期 ) インダクタンスです。
注意 ： このパラ メータは永久磁石モーターのみに

使用できます。

0.00 mH

0.00～
100000.00 mH

直軸インダクタンスです。 1 = 10000 
mH

98.14 Lq user SI 4 軸 (同期 ) インダクタンスを設定します。
注意 ： このパラ メータは永久磁石モーターのみに

使用できます。

0.00 mH

0.00～
100000.00 mH

4 軸インダクタンスです。 1 = 10000 
mH

98.15 Position offset user 同期電動機のゼロ位置と、 位置センサーのゼロ位

置の角度のオフセッ ト を設定します。

パラ メータ  21.13 Autophasing mode が Turning 
with Z-pulse にセッ ト されている時、 初期値は磁
極位置検出ルーティンによりセッ ト され、 後から

値を微調整することが可能です。

注意 ：

• 値は電気角です。 電気角は、 機械角にモーター
の極数を乗算したものです。

• このパラメータは永久磁石モーターのみに使用
できます。

0 度

0～ 360 deg 角度のオフセッ トです。 1 = 1 度
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99
99 Motor data ( モーター
データ )

モーター設定。

99.03 Motor type モーターの種類を選択して ください。

注意 ： ド ライブの運転中は、 このパラメータを変

更できません。

Asynchrono
us motor、
SynRM 
(95.21 b1)、
Permanent 
magnet 
motor 
(95.21 b2)

Asynchronous 
motor

標準のかご形交流誘導モーター (非同期誘導電動
機 ) です。

0

Permanent magnet 
motor

永久磁石モーターです。 永久磁石のローターと正

弦波の逆起電力が発生する、 3 相交流同期モー
ターです。

1

SynRM リラクタンス型同期電動機です。 永久磁石のな

い、 突極型のローターを備えた 3 相交流同期モー
ターです。

2

99.04 Motor control mode モーター制御モードを選択します。 DTC
DTC 直接トルク制御です。 このモードは大抵の用途に

適しています。

注意 ：以下の状況では、 直接トルク制御のかわり

に V/f 制御を使用して ください ：
• 1 台のドライブに対し複数台のモーターを使用
する場合、 1） 負荷がモーターごとに等分されて
いない場合、 2） モーターのサイズが異るか、 3) 
モーターの状態がモーター識別後 ( オート
チューニング ) に替わる場合

• モーターの定格電流がドライブの定格出力電流
の 1/6 未満だった場合

• モーターを接続せずにドライブを使用する場合 
(例えばテスト目的で )

「ド ライブの操作モード」 のセクシ ョ ン (22 ペー
ジ ) も参照して ください。

0
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Scalar V/f 制御です。 DTC で得られる非常に高いモー
ター制御の精度は、 V/f 制御では得られません。
V/f 制御を必ず使うべき場面に関して、 上記の 
DTC 選択を参照して ください。
注意 ：

• 適正なモーターの運転のため、 モーターの磁化
電流はインバータの定格電流の 90% を超えな
いようにして く ださい。

• い くつかの標準機能は、 V/f 制御モードでは無
効です。

「V/f 制御」 セクシ ョ ン (58 ページ ) および 「ド ラ
イブの操作モード」 セクシ ョ ン (22ページ ) を参
照して ください。

1

99.06 Motor nominal 
current

モーターの定格電流を設定します。 モーターの定

格銘板の値と等しい必要があります。 複数のモー

ターがド ライブと接続している場合、 全てのモー

ターの総電流を入力します。

注意 ：

• 適正なモーターの運転のため、 モーターの磁化電流は
ド ライブの定格電流の 90% を超えないようにして く
ださい。

• ド ライブの運転中は、 このパラ メータを変更できませ
ん。

0.0 A

0.0～ 32767.0 A モーターの定格電流です。 許容範囲はドライブの 
1/6～ 2 × IN (定格電流。 V/f 制御では 0～ 2 × IN)。

1 = 1 A

99.07 Motor nominal 
voltage

モーターへの定格電圧を設定します。 この設定は

モーターの定格銘板の値と合わせる必要がありま

す。

注意 ：

• 永久磁石モーターにおける定格電圧は、 モーターの定
格回転数での逆起電力です。 もし電圧が、 例えば 
1000 rpm で 60 V のように回転数あたりの電圧で表示
されている場合、 定格回転数 3000 rpm での電圧は 
3 × 60 V = 180 V となります。

• モーターの絶縁の必要度は、 ド ライブの供給電圧に
よって変わります。 これはモーターの定格電圧がドラ
イブおよび電源の電圧より低い場合についても同様で
す。

• ド ライブの運転中は、 このパラ メータを変更できませ
ん。

0.0 V

0.0～ 32767.0 V モーターの定格電圧です。 許可範囲はドライブの 
1/6～ 2 × UN (定格電圧 ) です。 UN は、 パラ メー
タ  95.01 Supply voltage で選択した電源電圧範囲
の上限です。

10 = 1 V
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99.08 Motor nominal 
frequency

モーターの定格周波数を設定します。 この設定は

モーターの定格銘板の値と合っていなければなり

ません。

注意 ： ド ライブの運転中は、 このパラメータを変

更できません。

50.00 Hz

0.00～ 500.00 
Hz

モーターの定格周波数です。 10 = 1 Hz

99.09 Motor nominal 
speed

モーターの定格回転数を設定します。 この設定は

モーターの定格銘板の値と合わせる必要がありま

す。

注意 ： ド ライブの運転中は、 このパラメータを変

更できません。

0 rpm

0～ 30000 rpm モーターの定格回転数です。 1 = 1 rpm
99.10 Motor nominal 

power
定格出力この設定はモーターの定格銘板の値と合

わせる必要があります。 定格出力が銘板に表示さ

れていない場合は、 代わりにパラ メータ  99.12 に
定格トルクを入力できます。

複数のモーターがド ライブと接続している場合、

全てのモーターの総出力を入力します。

ユニッ トはパラ メータ  96.16 Unit selection で選択
します。

注意 ： ド ライブの運転中は、 このパラメータを変

更できません。

0.00 kW ま
たは hp

0.00～ 10000.00 
kW または 0.00
～ 13404.83 hp

定格出力 1 = 1 単位

99.11 Motor nominal cos 
Φ

より正確なモーターモデルを得るため、 モーター

の cosΦ を設定します。 この値は必須ではありま
せんが、 非同期モーターで、 特に静止オート

チューニングを実行する際に有用です。 永久磁石

またはリラクタンス型同期電動機ではこの値は不

要です。

注意 ：

• 推定値を入力しないで ください。 正確な値を知
らない場合は、 このパラメータはゼロのままに

して ください。

• ド ライブの運転中は、 このパラ メータを変更で
きません。

0.00

0.00 ～ 1.00 モーターの cosΦ です。 100 = 1
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99.12 Motor nominal 
torque

モーターシャフ トの定格トルクを設定します。 こ

の値がモーターの銘板に表示されている場合は、

この値を定格出力 (99.10) の代わりに用います。
単位はパラメータ  96.16 Unit selection で選択しま
す。

注意 ：

• この設定は、 定格出力値 (99.10) の代替です。
両方を入力すると、 99.12 が優先されます。

• ド ライブの運転中は、 このパラ メータを変更で
きません。

0.000
N·m または 
lb·ft

0.000～
N·m または lb·ft

モーターの定格トルクです。 1 = 1 単位 1
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99.13 ID run requested ド ライブの次回始動時に実行するモーターのオー

トチューニング (ID run) の種類を選択します。 最
適なモーター制御を行うため、 オートチューニン

グ中にド ライブがモーター特性を認識します。

またオートチューニングを行ったことがない場合 
( または 96.06 Parameter restore によりデフォル
トのパラ メータ値が復元された場合 )、 このパラ
メータは自動的に Standstill に設定され、 必ず
オートチューニングを実施することが示されま

す。

オートチューニング後、 ド ライブが停止しこのパ

ラ メータが自動で None に設定されます。
注意 ：

• Advanced オートチューニングでは、 機械をモーター
から常に切り離して行う必要があります。

• 永久磁石またはリラクタンス型同期電動機の場合、
Normal、 Reduced または Standstill オートチューニン
グの際にモーターシャフ トがロックされておらず、 負
荷トルクが 10% 未満である必要があります。

• V/f 制御モード  (99.04 Motor control mode = Scalar) で
は、 Current measurement calibration オートチューニ
ングのみ可能です。

• オートチューニングを実行する前に、 パラ メー
タグループ 35 Motor thermal protection ( モー
ターの熱保護 ) でモーター温度測定 (行う場合 ) 
を設定します。

• 一度実行されたオートチューニングは、 ド ライ
ブを停止することで取り消すことができます。

• モーターのパラメータ  (99.04, 99.06～ 99.12) のうち 
1 つでも変更された場合、 その都度オートチューニン
グを行う必要があります。

• オートチューニング中は、 セーフ トルクオフおよび緊
急停止回路 ( もしある場合 ) が投入されていることを
確認して ください。

• 機械ブレーキ ( もしある場合 ) は、 オートチューニン
グのロジックで開になりません。

• ド ライブの運転中は、 このパラ メータを変更で
きません。

None; 
Standstill 
(95.21 
b1/b2)

None オートチューニングが選択されていません。 この

モードは、 オートチューニング (Normal、
Reduced、 Standstill、 Advanced、 Advanced 
Standstill) が過去に実施された場合のみ選択可能
です。

0
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Normal 動的オートチューニングです。 あらゆる場合で高

い精度の制御を保証します。 オートチューニング

はおよそ 90 秒で終了します。 このモードを選べ
るときは常に選択することをお勧めします。

注意 ：

• もし負荷トルクがモーターの定格トルクの 20% より
高く なるか、 またはもし機械がオートチューニング中
の定格過渡トルクに耐えられない場合は、 動的オート
チューニング中は常に機械を切り離す必要がありま
す。

• オートチューニングを始動する前にモーターの回転方
向を確認しまし ょ う。 オートチューニング中のモー
ターは順回転します。

警告 ! オートチューニング中はモーターは、
定格回転数の約 50～ 100% で回転します。

オートチューニング前に、 モーターを運転するの

が安全であることを確認して ください。

1

Reduced 出力低減オートチューニングです。 このモードは 
Normal または Advanced のかわりに、 以下の場
合に選択します

• 機械損失が 20% を超える (すなわちモーター
と機械を切り離すことが出来ない ) 場合、 また
は

• モーターの回転中に流束が減少してはいけない
場合 (すなわちモーター端子からの内蔵ブレー
キがあるモーター )。
このオートチューニングモードで得られるモー

ター制御は、 弱め界磁域または高トルクにおいて

必ずしも通常のオートチューニングほど正確にな

るとは限りません。 不完全オートチューニングは

通常のオートチューニングより速く終了します 
(< 90 秒 )。
注意 ： オートチューニングを始動する前にモー

ターの回転方向を確認しまし ょ う。 オートチュー

ニング中のモーターは順回転します。

警告 ! オートチューニング中はモーターは、
定格回転数の約 50～ 100% で回転します。

オートチューニング前に、 モーターを運転するの

が安全であることを確認して ください。

2
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Standstill 静止オートチューニングです。 モーターに直流電

流を注入します。 (非同期 ) 交流誘導電動機では、
モーターシャフ トが回転しません。 永久磁石モー

ターまたは同期リラクタンス型電動機では、 モー

ターシャフ トは半回転まですることができます。

注意 ：静止オートチューニングは、 Normal、
Reduced または Advanced オートチューニングが
機械の制約 ( リフ トやクレーンなどの場合 ) によ
り不可能な場合のみ選択して く ださい。

「Advanced Standstill」 セクシ ョ ンも参照して くだ
さい。

3

Autophasing 磁極位置検出のルーティンで、 永久磁石モーター

または同期リラクタンス型電動機の始動時の角度

を判別します (59 ページを参照 )。 磁極位置検出
は他のモーターモデルの値を更新しません。

磁極位置検出は、 Normal、 Reduced、 Standstill、
Advanced または Advanced Standstill オート
チューニングの一部として自動的に実行されま

す。 この設定を用いることで、 磁極位置検出を単

独で実行することができます。 例えばコ ミ ュテー

シ ョ ン信号を用いるアブソリュートエンコーダや

レゾルバ、 パルスエンコーダを交換や追加するな

ど、 フ ィードバック設定を変更した後に便利で

す。

注意 ：

• この設定は Normal、 Reduced、 Standstill、 Advanced 
または Advanced Standstill オートチューニングを既に
実施している場合のみ利用可能です。

• 選択した磁極位置検出モードによっては、 磁極
位置検出中にシャフ トは回転可能です。 パラ

メータ  21.13 Autophasing mode を参照して く
ださい。

4

Current 
measurement 
calibration

電流測定のキャリブレーシ ョ ン、 すなわち電流測

定のオフセッ ト とゲイン偏差の特定を要求しま

す。

キャリブレーシ ョ ンは次回始動時に行われます。

5

Advanced 高度なオートチューニングです。 最高の制御精度

が保証されます。 オートチューニングは数分かか

る場合があります。 全運転域で最高の性能が求め

られる場合にこのモードを選択して ください。

注意 ：高トルクおよび過渡回転数となるため、 機

械とモーターを切り離して ください。

警告 ! オートチューニング中はモーターは、
定格回転数の約 50～ 100% で回転します。
い くつかの加速および減速を行います。

オートチューニング前に、 モーターを運転するの

が安全であることを確認して く ださい。

6
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Advanced Standstill 高度な静止オートチューニングです。

以下の場合に、 75 kW までの交流誘導電動機で 
Standstill オートチューニングの代わりにこれを選
択することを推奨します。

• モーターの正確な公称定格が不明な場合、 また
は

• Standstill オートチューニング後に満足の行く
モーターの制御性能が得られなかった場合。

注意 ： Advanced Standstill オートチューニングの
完了にかかる時間は、 モーターのサイズによって

異なります。 モーターが小さければ、 オート

チューニングは通常 5 分以内に完了します。 モー
ターが大きい場合は、 オートチューニングに 1 時
間ほどかかる場合もあります。

7

99.14 Last ID run 
performed

最後に実施したオートチューニングの種類を表示

します。 それぞれのモードに関する詳細は、 パラ

メータ  99.13 ID run requested の選択を参照して
ください。

None

None オートチューニングが行われていません。 0
Normal Normal オートチューニング。 1
Reduced Reduced オートチューニング。 2
Standstill Standstill オートチューニング。 3
Advanced Advanced オートチューニング。 6
Advanced Standstill Advanced Standstill オートチューニング。 7

99.15 Motor polepairs 
calculated

計算で得られたモーターの極数です。 0

0～ 1000 極数です。 1 = 1

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16



550   パラメータ
99.16 Motor phase order モーターの回転方向を切り替えます。 モーターが

誤った方向に回転しており  (例えばモーターケー
ブルの相順が誤っている場合 )、 ケーブルを直す
のが困難な場合にこのパラメータを使います。

注意 ：

• このパラメータを変更しても回転数指令の極性
に影響を及ぼさないため、 回転数指令が正の場

合にモーターは順回転します。 相順の選択で

は、 「順回転」 が実際に正しい方向なのか確認

できるだけです。

• このパラメータの変更後、 エンコーダフ ィード
バック  (ある場合 ) の符号を確認して ください。
確認は、 パラ メータ  90.41 Motor feedback 
selection を Estimate にセッ ト し、 90.01 Motor 
speed for control と  90.10 Encoder 1 speed ( ま
たは 90.20 Encoder 2 speed) の符号を比較する
ことにより行います。 測定の符号が異なる場

合、 エンコーダの配線を正すか、 90.43 Motor 
gear numerator の符号を反転させる必要があり
ます。

U V W

U V W 正常です。 0
U W V 回転方向が逆です。 1

200
200 Safety (安全 ) FSO-xx settings.

このグループはオプシ ョ ンの FSO-xx 安全機能モジュール関連のパラメータを含んでいま
す。 このグループのパラ メータの詳細は、 FSO-xx モジュールに関する文書を参照して くだ
さい。

No. 名前 /値 説明 Def/FbEq16
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追加のパラメータデータ

この章の内容

この章では、 パラ メータの範囲や 32 ビッ ト フ ィールドバススケーリング等の追加
の情報とともに、 パラ メータの一覧を記載しています。 パラ メータの説明について
は、 「パラ メータ」 の章 (109 ページ ) を参照して ください。

用語と略語

用語 定義

Actual signal ド ライブによって測定または計算された信号です。 通常は監視専用で調

整できませんが、 カウンタ型の信号のうちい くつかはリセッ ト可能です。

Analog src アナログソース ： 「Other」 ( その他 ) を選択し、 リス トからソースパラ
メータを選択することにより、 このパラ メータの値を他のパラメータの

値に設定できます。

注意 ： ソースパラ メータは 32 ビッ トの実数 (浮動小数点 ) である必要が
あります。 16 ビッ トの整数 (例えば受信した DDCS データセッ ト ) を
ソースと して用いるには、 データス ト レージパラ メータ  47.01～ 47.08 
(409 ページ参照 ) を使用します。
「Other」 ( その他 ) 以外に、 あらかじめ選択された設定を選ぶことが可能
です。

Binary src バイナリソース ： 別のパラ メータの値 「Other」 ( その他 ) の特定ビッ ト
を、 このパラ メータの値にすることができます。 値は 0 (false) または 1 
(true) に限定される場合があります。 またあらかじめ選択された設定を選
ぶことが可能です。

Data データパラ メータです。
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フ ィールドバスアドレス

フ ィールドバスアダプタのユーザーマニュアル を参照して ください。

FbEq32 32 ビッ ト フ ィールドバス換算 ：外部システムへの送信に 32 ビッ ト値を
用いるときに、 パネル上の値を通信に用いる整数にスケーリングしたも

のです。

対応する 16 ビッ トのスケーリングを 「パラ メータ」 の章 (109 ページ ) 
に記載しています。

List 選択リストです。

No. パラメータ番号です。

PB Packed Boolean ( ビッ ト リス ト ) です。

Real 実数です。

Type パラメータの種類です。 Analog src、 Binary src、 List、 PB、 Real を参照
して ください。

用語 定義
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パラメータグループ 1～ 9
No. 名前 種類 範囲 単位 FbEq32

01 Actual values (実績値 )
01.01 Motor speed used Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

01.02 Motor speed estimated Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

01.03 Motor speed % Real -1000.00～ 1000.00 % 100 = 1%

01.04 Encoder 1 speed filtered Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

01.05 Encoder 2 speed filtered Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

01.06 Output frequency Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

01.07 Motor current Real 0.00～ 30000.00 A 100 = 1 A

01.08 Motor current % of motor nom Real 0.0～ 1000.0 % 10 = 1%

01.10 Motor torque Real -1600.0～ 1600.0 % 10 = 1%

01.11 DC voltage Real 0.00～ 2000.00 V 100 = 1 V

01.13 Output voltage Real 0～ 2000 V 1 = 1 V

01.14 Output power Real -32768.00～ 32767.00 kW また
は HP

100 = 1 単位

01.15 Output power % of motor nom Real -300.00～ 300.00 % 10 = 1%

01.17 Motor shaft power Real -32768.00～ 32767.00 kW また
は HP

100 = 1 単位

01.18 Inverter GWh motoring Real 0～ 32767 GWh 1 = 1 GWh

01.19 Inverter MWh motoring Real 0～ 999 MWh 1 = 1 MWh

01.20 Inverter kWh motoring Real 0～ 999 kWh 1 = 1 kWh

01.21 U-phase current Real -30000.00～ 30000.00 A 100 = 1 A

01.22 V-phase current Real -30000.00～ 30000.00 A 100 = 1 A

01.23 W-phase current Real -30000.00～ 30000.00 A 100 = 1 A

01.24 Flux actual % Real 0～ 200 % 1 = 1%

01.29 Speed change rate Real -15000～ 15000 rpm/s 1 = 1 rpm/s

01.30 Nominal torque scale Real 0.000～ N·m また
は lb·ft

1000 = 1 単位

01.31 Ambient temperature Real -40～ 120 °C また
は  °F

10 = 1°

01.32 Inverter GWh regenerating Real 0～ 32767 GWh 1 = 1 GWh

01.33 Inverter MWh regenerating Real 0～ 999 MWh 1 = 1 MWh

01.34 Inverter kWh regenerating Real 0～ 999 kWh 1 = 1 kWh

01.35 Mot - regen energy GWh Real -32768～ 32767 GWh 1 = 1 GWh

01.36 Mot - regen energy MWh Real -999～ 999 MWh 1 = 1 MWh

01.37 Mot - regen energy kWh Real -999～ 999 kWh 1 = 1 kWh

01.61 Abs motor speed used Real 0.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

01.62 Abs motor speed % Real 0.00～ 1000.00 % 100 = 1 rpm

01.63 Abs output frequency Real 0.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

01.64 Abs motor torque Real 0.0～ 1600.0 % 10 = 1%
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01.65 Abs output power Real 0.00～ 32767.00 kW また
は HP

100 = 1 単位

01.66 Abs output power % motor 
nom

Real 0.00～ 300.00 % 10 = 1%

01.68 Abs motor shaft power Real 0.00～ 32767.00 kW また
は HP

100 = 1 単位

03 Input references (入力指令 )
03.01 Panel reference Real -100000.00～ 100000.00 - 100 = 1

03.02 Panel reference 2 Real -30000.00～ 30000.00 - 100 = 1

03.05 FB A reference 1 Real -100000.00～ 100000.00 - 100 = 1

03.06 FB A reference 2 Real -100000.00～ 100000.00 - 100 = 1

03.07 FB B reference 1 Real -100000.00～ 100000.00 - 100 = 1

03.08 FB B reference 2 Real -100000.00～ 100000.00 - 100 = 1

03.09 EFB reference 1 Real -30000.00～ 30000.00 - 100 = 1

03.10 EFB reference 2 Real -30000.00～ 30000.00 - 100 = 1

03.11 DDCS controller ref 1 Real -30000.00～ 30000.00 - 100 = 1

03.12 DDCS controller ref 2 Real -30000.00～ 30000.00 - 100 = 1

03.13 M/F or D2D ref1 Real -30000.00～ 30000.00 - 100 = 1

03.14 M/F or D2D ref2 Real -30000.00～ 30000.00 - 100 = 1

04 Warnings and faults (警報と重故障 )
04.01 Tripping fault Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.02 Active fault 2 Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.03 Active fault 3 Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.04 Active fault 4 Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.05 Active fault 5 Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.06 Active warning 1 Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.07 Active warning 2 Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.08 Active warning 3 Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.09 Active warning 4 Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.10 Active warning 5 Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.11 Latest fault Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.12 2nd latest fault Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.13 3rd latest fault Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.14 4th latest fault Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.15 5th latest fault Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.16 Latest warning Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.17 2nd latest warning Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.18 3rd latest warning Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.19 4th latest warning Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

No. 名前 種類 範囲 単位 FbEq32
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04.20 5th latest warning Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.21 Fault word 1 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.22 Fault word 2 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.31 Warning word 1 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.32 Warning word 2 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.40 Event word 1 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.41 Event word 1 bit 0 code Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.42 Event word 1 bit 0 aux code Data  0000 0000h～ FFFF 
FFFFh

- 1 = 1

04.43 Event word 1 bit 1 code Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.44 Event word 1 bit 1 aux code Data  0000 0000h～ FFFF 
FFFFh

- 1 = 1

… … … … …

04.71 Event word 1 bit 15 code Data 0000h～ FFFFh - 1 = 1

04.72 Event word 1 bit 15 aux code Data  0000 0000h～ FFFF 
FFFFh

- 1 = 1

04.12
0

Fault/Warning word 
compatibility

List 0～ 1 - 1 = 1

05 Diagnostics (診断 )
05.01 On-time counter Real 0～ 65535 d (日 ) 1 = 1 日

05.02 Run-time counter Real 0～ 65535 d (日 ) 1 = 1 日

05.04 Fan on-time counter Real 0～ 65535 d (日 ) 1 = 1 日

05.11 Inverter temperature Real -40.0～ 160.0 % 10 = 1%

05.22 Diagnostic word 3 PB 0000h～ FFFFh -

05.41 Main fan service counter Real 0～ 150 % 1 = 1%

05.42 Aux. fan service counter Real 0～ 150 % 1 = 1%

06 Control and status words ( コン ト ロールおよびステータスワード )
06.01 Main control word PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

06.02 Application control word PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

06.03 FBA A transparent control 
word

PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

06.04 FBA B transparent control 
word

PB 00000000h～ FFFFFFFFh -

06.05 EFB transparent control word PB 00000000h～ FFFFFFFFh -

06.11 Main status word PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

06.16 Drive status word 1 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

06.17 Drive status word 2 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

06.18 Start inhibit status word PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

06.19 Speed control status word PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

06.20 Constant speed status word PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

06.21 Drive status word 3 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

No. 名前 種類 範囲 単位 FbEq32
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06.25 Drive inhibit status word 2 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

06.29 MSW bit 10 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.30 MSW bit 11 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.31 MSW bit 12 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.32 MSW bit 13 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.33 MSW bit 14 sel Binary 
src

- - 1 = 1

(パラメータ   06.36～ 06.43 は BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )

06.36 LSU Status Word PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

06.39 Internal state machine LSU 
CW

PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

06.40 LSU CW user bit 0 selection Binary 
src

- - 1 = 1

06.41 LSU CW user bit 1 selection Binary 
src

- - 1 = 1

06.42 LSU CW user bit 2 selection Binary 
src

- - 1 = 1

06.43 LSU CW user bit 3 selection Binary 
src

- - 1 = 1

06.45 Follower CW user bit 0 
selection

Binary 
src

- - 1 = 1

06.46 Follower CW user bit 1 
selection

Binary 
src

- - 1 = 1

06.47 Follower CW user bit 2 
selection

Binary 
src

- - 1 = 1

06.48 Follower CW user bit 3 
selection

Binary 
src

- - 1 = 1

06.50 User status word 1 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

06.60 User status word 1 bit 0 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.61 User status word 1 bit 1 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.62 User status word 1 bit 2 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.63 User status word 1 bit 3 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.64 User status word 1 bit 4 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.65 User status word 1 bit 5 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.66 User status word 1 bit 6 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.67 User status word 1 bit 7 sel Binary 
src

- - 1 = 1

No. 名前 種類 範囲 単位 FbEq32
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06.68 User status word 1 bit 8 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.69 User status word 1 bit 9 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.70 User status word 1 bit 10 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.71 User status word 1 bit 11 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.72 User status word 1 bit 12 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.73 User status word 1 bit 13 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.74 User status word 1 bit 14 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.75 User status word 1 bit 15 sel Binary 
src

- - 1 = 1

06.10
0

User control word 1 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

06.10
1

User control word 2 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

07 System info ( システム情報 )
07.03 Drive rating id List - - 1 = 1

07.04 Firmware name List - - 1 = 1

07.05 Firmware version Data - - 1 = 1

07.06 Loading package name List - - 1 = 1

07.07 Loading package version Data - - 1 = 1

07.08 Bootloader version Data - - 1 = 1

07.11 Cpu usage Real 0～ 100 % 1 = 1%

07.13 PU logic version number Data - - 1 = 1

07.21 Application environment status 
1

PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

07.22 Application environment status 
2

PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

07.23 Application name Data - - 1 = 1

07.24 Application version Data - - 1 = 1

07.25 Customization package name Data - - 1 = 1

07.26 Customization package 
version

Data - - 1 = 1

07.30 Adaptive program status PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

07.40 IEC application Cpu usage 
peak

Real 0.0～ 100.0 % 10 = 1%

07.41 IEC application Cpu load 
average

Real 0.0～ 100.0 % 10 = 1%

No. 名前 種類 範囲 単位 FbEq32
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パラメータグループ 10～ 99
No. 名前 種類 範囲 単位 FbEq32

10 Standard DI, RO (標準 DI、 RO )
10.01 DI status PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

10.02 DI delayed status PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

10.03 DI force selection PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

10.04 DI force data PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

10.05 DI1 ON delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.06 DI1 OFF delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.07 DI2 ON delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.08 DI2 OFF delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.09 DI3 ON delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.10 DI3 OFF delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.11 DI4 ON delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.12 DI4 OFF delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.13 DI5 ON delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.14 DI5 OFF delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.15 DI6 ON delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.16 DI6 OFF delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.21 RO status PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

10.24 RO1 source Binary 
src

- - 1 = 1

10.25 RO1 ON delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.26 RO1 OFF delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.27 RO2 source Binary 
src

- - 1 = 1

10.28 RO2 ON delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.29 RO2 OFF delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.30 RO3 source Binary 
src

- - 1 = 1

10.31 RO3 ON delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.32 RO3 OFF delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

10.51 DI filter time Real 0.3～ 100.0 ミ リ秒 10 = 1 ミ リ秒

10.99 RO/DIO control word PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

11 Standard DIO, FI, FO (標準 DIO、 FI、 FO)
11.01 DIO status PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

11.02 DIO delayed status PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

11.05 DIO1 function List 0～ 2 - 1 = 1

11.06 DIO1 output source Binary 
src

- 1 = 1
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11.07 DIO1 ON delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

11.08 DIO1 OFF delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

11.09 DIO2 function List 0～ 2 - 1 = 1

11.10 DIO2 output source Binary 
src

- 1 = 1

11.11 DIO2 ON delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

11.12 DIO2 OFF delay Real 0.0～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

11.38 Freq in 1 actual value Real 0～ 16000 Hz 1 = 1 Hz

11.39 Freq in 1 scaled Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

11.42 Freq in 1 min Real 0～ 16000 Hz 1 = 1 Hz

11.43 Freq in 1 max Real 0～ 16000 Hz 1 = 1 Hz

11.44 Freq in 1 at scaled min Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

11.45 Freq in 1 at scaled max Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

11.54 Freq out 1 actual value Real 0～ 16000 Hz 1 = 1 Hz

11.55 Freq out 1 source Analog 
src

- - 1 = 1

11.58 Freq out 1 src min Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

11.59 Freq out 1 src max Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

11.60 Freq out 1 at src min Real 0～ 16000 Hz 1 = 1 Hz

11.61 Freq out 1 at src max Real 0～ 16000 Hz 1 = 1 Hz

11.81 DIO filter time Real 0.3～ 100.0 ミ リ秒 10 = 1 ミ リ秒

12 Standard AI (標準 AI)
12.01 AI tune enum 0～ 4 -

12.03 AI supervision function List 0～ 4 - 1 = 1

12.04 AI supervision selection PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

12.05 AI supervision force PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

12.11 AI1 actual value Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

12.12 AI1 scaled value Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

12.15 AI1 unit selection List - - 1 = 1

12.16 AI1 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

12.17 AI1 min Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

12.18 AI1 max Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

12.19 AI1 scaled at AI1 min Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

12.20 AI1 scaled at AI1 max Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

12.21 AI2 actual value Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

12.22 AI2 scaled value Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

12.25 AI2 unit selection List - - 1 = 1

No. 名前 種類 範囲 単位 FbEq32
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12.26 AI2 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

12.27 AI2 min Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

12.28 AI2 max Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

12.29 AI2 scaled at AI2 min Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

12.30 AI2 scaled at AI2 max Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

13 Standard AO (標準 AO)
13.11 AO1 actual value Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

13.12 AO1 source Analog 
src

- - 1 = 1

13.16 AO1 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

13.17 AO1 source min Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

13.18 AO1 source max Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

13.19 AO1 out at AO1 src min Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

13.20 AO1 out at AO1 src max Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

13.21 AO2 actual value Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

13.22 AO2 source Analog 
src

- - 1 = 1

13.26 AO2 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

13.27 AO2 source min Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

13.28 AO2 source max Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

13.29 AO2 out at AO2 src min Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

13.30 AO2 out at AO2 src max Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

13.91 AO1 data storage Real -327.68～ 327.67 - 100 = 1

13.92 AO2 data storage Real -327.68～ 327.67 - 100 = 1

14 I/O extension module (拡張 I/O モジュール ) 1
14.01 Module 1 type List 0～ 4 - 1 = 1

14.02 Module 1 location Real 1～ 254 - 1 = 1

14.03 Module 1 status List 0～ 4 - 1 = 1

DIx (14.01 Module 1 type = FDIO-01)

14.05 DI status PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

14.06 DI delayed status PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

14.08 DI filter time Real 0.8～ 100.0 ミ リ秒 10 = 1 ミ リ秒

14.12 DI1 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

14.13 DI1 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

14.17 DI2 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

14.18 DI2 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

14.22 DI3 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

14.23 DI3 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

No. 名前 種類 範囲 単位 FbEq32
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DIOx 用共通パラメータ  (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FIO-11)

14.05 DIO status PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

14.06 DIO delayed status PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

DIO1/DIO2 (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FIO-11)

14.08 DIO filter time Real 0.8～ 100.0 ミ リ秒 10 = 1 ミ リ秒

14.09 DIO1 function List 0～ 1 - 1 = 1

14.11 DIO1 output source Binary 
src

- - 1 = 1

14.12 DIO1 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

14.13 DIO1 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

14.14 DIO2 function List 0～ 1 - 1 = 1

14.16 DIO2 output source Binary 
src

- - 1 = 1

14.17 DIO2 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

14.18 DIO2 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

DIO3/DIO4 (14.01 Module 1 type = FIO-01)

14.19 DIO3 function List 0～ 1 - 1 = 1

14.21 DIO3 output source Binary 
src

- - 1 = 1

14.22 DIO3 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

14.23 DIO3 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

14.24 DIO4 function List 0～ 1 - 1 = 1

14.26 DIO4 output source Binary 
src

- - 1 = 1

14.27 DIO4 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

14.28 DIO4 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

RO1/RO2 (14.01 Module 1 type = FIO-01 または FDIO-01)

14.31 RO status PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

14.34 RO1 source Binary 
src

- - 1 = 1

14.35 RO1 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

14.36 RO1 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

14.37 RO2 source Binary 
src

- - 1 = 1

14.38 RO2 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

14.39 RO2 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

AIx 用共通パラメータ  (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01)

14.19 AI supervision function List 0～ 4 - 1 = 1

14.20 AI supervision selection PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

14.21 AI tune List 0～ 6 (FIO-11)
0～ 4 (FAIO-01)

- 1 = 1
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14.22 AI force selection PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

AI1/AI2 (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01)

14.26 AI1 actual value Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

14.27 AI1 scaled value Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

14.28 AI1 force data Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

14.29 AI1 HW switch position List - - 1 = 1

14.30 AI1 unit selection List - - 1 = 1

14.31 AI1 filter gain List 0～ 7 - 1 = 1

14.32 AI1 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

14.33 AI1 min Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

14.34 AI1 max Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

14.35 AI1 scaled at AI1 min Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

14.36 AI1 scaled at AI1 max Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

14.41 AI2 actual value Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

14.42 AI2 scaled value Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

14.43 AI2 force data Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

14.44 AI2 HW switch position List - - 1 = 1

14.45 AI2 unit selection List - - 1 = 1

14.46 AI2 filter gain List 0～ 7 - 1 = 1

14.47 AI2 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

14.48 AI2 min Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

14.49 AI2 max Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

14.50 AI2 scaled at AI2 min Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

14.51 AI2 scaled at AI2 max Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

AI3 (14.01 Module 1 type = FIO-11)

14.56 AI3 actual value Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

14.57 AI3 scaled value Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

14.58 AI3 force data Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

14.59 AI3 HW switch position List - - 1 = 1

14.60 AI3 unit selection List - - 1 = 1

14.61 AI3 filter gain List 0～ 7 - 1 = 1

14.62 AI3 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒
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14.63 AI3 min Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

14.64 AI3 max Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

14.65 AI3 scaled at AI3 min Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

14.66 AI3 scaled at AI3 max Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

AOx 用共通パラ メータ  (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01)

14.71 AO force selection PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

AO1 (14.01 Module 1 type = FIO-11 または FAIO-01)

14.76 AO1 actual value Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

14.77 AO1 source Analog 
src

- - 1 = 1

14.78 AO1 force data Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

14.79 AO1 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

14.80 AO1 source min Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

14.81 AO1 source max Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

14.82 AO1 out at AO1 src min Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

14.83 AO1 out at AO1 src max Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

AO2 (14.01 Module 1 type = FAIO-01)

14.86 AO2 actual value Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

14.87 AO2 source Analog 
src

- - 1 = 1

14.88 AO2 force data Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

14.89 AO2 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

14.90 AO2 source min Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

14.91 AO2 source max Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

14.92 AO2 out at AO2 src min Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

14.93 AO2 out at AO2 src max Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

15 I/O extension module (拡張 I/O モジュール ) 2
15.01 Module 2 type List 0～ 4 - 1 = 1

15.02 Module 2 location Real 1～ 254 - 1 = 1

15.03 Module 2 status List 0～ 2 - 1 = 1

DIx (15.01 Module 2 type = FDIO-01)

15.05 DI status PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

15.06 DI delayed status PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

15.08 DI filter time Real 0.8～ 100.0 ミ リ秒 10 = 1 ミ リ秒

15.12 DI1 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

15.13 DI1 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

15.17 DI2 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

15.18 DI2 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒
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15.22 DI3 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

15.23 DI3 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

DIOx 用共通パラメータ  (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FIO-11)

15.05 DIO status PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

15.06 DIO delayed status PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

DIO1/DIO2 (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FIO-11)

15.08 DIO filter time Real 0.8～ 100.0 ミ リ秒 10 = 1 ミ リ秒

15.09 DIO1 function List 0～ 1 - 1 = 1

15.11 DIO1 output source Binary 
src

- - 1 = 1

15.12 DIO1 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

15.13 DIO1 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

15.14 DIO2 function List 0～ 1 - 1 = 1

15.16 DIO2 output source Binary 
src

- - 1 = 1

15.17 DIO2 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

15.18 DIO2 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

DIO3/DIO4 (15.01 Module 2 type = FIO-01)

15.19 DIO3 function List 0～ 1 - 1 = 1

15.21 DIO3 output source Binary 
src

- - 1 = 1

15.22 DIO3 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

15.23 DIO3 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

15.24 DIO4 function List 0～ 1 - 1 = 1

15.26 DIO4 output source Binary 
src

- - 1 = 1

15.27 DIO4 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

15.28 DIO4 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

RO1/RO2 (15.01 Module 2 type = FIO-01 または FDIO-01)

15.31 RO のステータス PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

15.34 RO1 source Binary 
src

- - 1 = 1

15.35 RO1 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

15.36 RO1 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

15.37 RO2 source Binary 
src

- - 1 = 1

15.38 RO2 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

15.39 RO2 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

AIx 用共通パラメータ  (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01)

15.19 AI supervision function List 0～ 4 - 1 = 1

15.20 AI supervision selection PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1
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15.21 AI tune List 0～ 6 (FIO-11)
0～ 4 (FAIO-01)

- 1 = 1

15.22 AI force selection PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

AI1/AI2 (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01)

15.26 AI1 actual value Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

15.27 AI1 scaled value Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

15.28 AI1 force data Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

15.29 AI1 HW switch position List - - 1 = 1

15.30 AI1 unit selection List - - 1 = 1

15.31 AI1 filter gain List 0～ 7 - 1 = 1

15.32 AI1 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

15.33 AI1 min Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

15.34 AI1 max Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

15.35 AI1 scaled at AI1 min Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

15.36 AI1 scaled at AI1 max Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

15.41 AI2 actual value Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

15.42 AI2 scaled value Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

15.43 AI2 force data Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

15.44 AI2 HW switch position List - - 1 = 1

15.45 AI2 unit selection List - - 1 = 1

15.46 AI2 filter gain List 0～ 7 - 1 = 1

15.47 AI2 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

15.48 AI2 min Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

15.49 AI2 max Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

15.50 AI2 scaled at AI2 min Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

15.51 AI2 scaled at AI2 max Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

AI3 (15.01 Module 2 type = FIO-11)

15.56 AI3 actual value Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

15.57 AI3 scaled value Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

15.58 AI3 force data Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

15.59 AI3 HW switch position List - - 1 = 1

15.60 AI3 unit selection List - - 1 = 1

15.61 AI3 filter gain List 0～ 7 - 1 = 1
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15.62 AI3 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

15.63 AI3 min Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

15.64 AI3 max Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

15.65 AI3 scaled at AI3 min Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

15.66 AI3 scaled at AI3 max Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

AOx 用共通パラ メータ  (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01)

15.71 AO force selection PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

AO1 (15.01 Module 2 type = FIO-11 または FAIO-01)

15.76 AO1 actual value Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

15.77 AO1 source Analog 
src

- - 1 = 1

15.78 AO1 force data Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

15.79 AO1 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

15.80 AO1 source min Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

15.81 AO1 source max Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

15.82 AO1 out at AO1 src min Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

15.83 AO1 out at AO1 src max Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

AO2 (15.01 Module 2 type = FAIO-01)

15.86 AO2 actual value Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

15.87 AO2 source Analog 
src

- - 1 = 1

15.88 AO2 force data Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

15.89 AO2 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

15.90 AO2 source min Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

15.91 AO2 source max Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

15.92 AO2 out at AO2 src min Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

15.93 AO2 out at AO2 src max Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

16 I/O extension module (拡張 I/O モジュール ) 3
16.01 Module 3 type List 0～ 4 - 1 = 1

16.02 Module 3 location Real 1～ 254 - 1 = 1

16.03 Module 3 status List 0～ 2 - 1 = 1

DIx (16.01 Module 3 type = FDIO-01)

16.05 DI status PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

16.06 DI delayed status PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

16.08 DI filter time Real 0.8～ 100.0 ミ リ秒 10 = 1 ミ リ秒

16.12 DI1 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

16.13 DI1 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

16.17 DI2 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒
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16.18 DI2 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

16.22 DI3 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

16.23 DI3 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

DIOx 用共通パラメータ  (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FIO-11)

16.05 DIO status PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

16.06 DIO delayed status PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

DIO1/DIO2 (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FIO-11)

16.08 DIO filter time Real 0.8～ 100.0 ミ リ秒 10 = 1 ミ リ秒

16.09 DIO1 function List 0～ 1 - 1 = 1

16.11 DIO1 output source Binary 
src

- - 1 = 1

16.12 DIO1 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

16.13 DIO1 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

16.14 DIO2 function List 0～ 1 - 1 = 1

16.16 DIO2 output source Binary 
src

- - 1 = 1

16.17 DIO2 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

16.18 DIO2 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

DIO3/DIO4 (16.01 Module 3 type = FIO-01)

16.19 DIO3 function List 0～ 1 - 1 = 1

16.21 DIO3 output source Binary 
src

- - 1 = 1

16.22 DIO3 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

16.23 DIO3 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

16.24 DIO4 function List 0～ 1 - 1 = 1

16.26 DIO4 output source Binary 
src

- - 1 = 1

16.27 DIO4 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

16.28 DIO4 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

RO1/RO2 (16.01 Module 3 type = FIO-01 または FDIO-01)

16.31 RO status PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

16.34 RO1 source Binary 
src

- - 1 = 1

16.35 RO1 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

16.36 RO1 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

16.37 RO2 source Binary 
src

- - 1 = 1

16.38 RO2 ON delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

16.39 RO2 OFF delay Real 0.00～ 3000.00 秒 100 = 1 秒

AIx 用共通パラメータ  (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01)

16.19 AI supervision function List 0～ 4 - 1 = 1
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16.20 AI supervision selection PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

16.21 AI tune List 0～ 6 (FIO-11)
0～ 4 (FAIO-01)

- 1 = 1

16.22 AI force selection PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

AI1/AI2 (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01)

16.26 AI1 actual value Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

16.27 AI1 scaled value Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

16.28 AI1 force data Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

16.29 AI1 HW switch position List - - 1 = 1

16.30 AI1 unit selection List - - 1 = 1

16.31 AI1 filter gain List 0～ 7 - 1 = 1

16.32 AI1 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

16.33 AI1 min Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

16.34 AI1 max Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

16.35 AI1 scaled at AI1 min Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

16.36 AI1 scaled at AI1 max Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

16.41 AI2 actual value Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

16.42 AI2 scaled value Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

16.43 AI2 force data Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

16.44 AI2 HW switch position List - - 1 = 1

16.45 AI2 unit selection List - - 1 = 1

16.46 AI2 filter gain List 0～ 7 - 1 = 1

16.47 AI2 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

16.48 AI2 min Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

16.49 AI2 max Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

16.50 AI2 scaled at AI2 min Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

16.51 AI2 scaled at AI2 max Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

AI3 (16.01 Module 3 type = FIO-11)

16.56 AI3 actual value Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

16.57 AI3 scaled value Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

16.58 AI3 force data Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 単位

16.59 AI3 HW switch position List - - 1 = 1

16.60 AI3 unit selection List - - 1 = 1
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16.61 AI3 filter gain List 0～ 7 - 1 = 1

16.62 AI3 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

16.63 AI3 min Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

16.64 AI3 max Real -22.000～ 22.000 mA また
は V

1000 = 1 mA 
または V

16.65 AI3 scaled at AI3 min Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

16.66 AI3 scaled at AI3 max Real -32768.000～ 32767.000 - 1000 = 1

AOx 用共通パラ メータ  (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01)

16.71 AO force selection PB 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

AO1 (16.01 Module 3 type = FIO-11 または FAIO-01)

16.76 AO1 actual value Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

16.77 AO1 source Analog 
src

- - 1 = 1

16.78 AO1 force data Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

16.79 AO1 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

16.80 AO1 source min Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

16.81 AO1 source max Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

16.82 AO1 out at AO1 src min Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

16.83 AO1 out at AO1 src max Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

AO2 (16.01 Module 3 type = FAIO-01)

16.86 AO2 actual value Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

16.87 AO2 source Analog 
src

- - 1 = 1

16.88 AO2 force data Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

16.89 AO2 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

16.90 AO2 source min Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

16.91 AO2 source max Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

16.92 AO2 out at AO2 src min Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

16.93 AO2 out at AO2 src max Real 0.000～ 22.000 mA 1000 = 1 mA

19 Operation mode (運転モード )
19.01 Actual operation mode List - - 1 = 1

19.11 Ext1/Ext2 selection Binary 
src

- - 1 = 1

19.12 Ext1 control mode List 1～ 6 - 1 = 1

19.14 Ext2 control mode List 1～ 6 - 1 = 1

19.16 Local control mode List 0～ 1 - 1 = 1

19.17 Local control disable List 0～ 1 - 1 = 1

19.20 Scalar control reference unit List 0～ 1 - 1 = 1
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20 Start/stop/direction (始動 /停止 /回転方向 )
20.01 Ext1 commands List - - 1 = 1

20.02 Ext1 start trigger type List 0～ 1 - 1 = 1

20.03 Ext1 in1 source Binary 
src

- - 1 = 1

20.04 Ext1 in2 source Binary 
src

- - 1 = 1

20.05 Ext1 in3 source Binary 
src

- - 1 = 1

20.06 Ext2 commands List - - 1 = 1

20.07 Ext2 start trigger type List 0～ 1 - 1 = 1

20.08 Ext2 in1 source Binary 
src

- - 1 = 1

20.09 Ext2 in2 source Binary 
src

- - 1 = 1

20.10 Ext2 in3 source Binary 
src

- - 1 = 1

20.11 Run enable stop mode List 0～ 2 - 1 = 1

20.12 Run enable 1 source Binary 
src

- - 1 = 1

20.19 Enable start command Binary 
src

- - 1 = 1

20.23 Positive speed enable Binary 
src

- - 1 = 1

20.24 Negative speed enable Binary 
src

- - 1 = 1

20.25 Jogging enable Binary 
src

- - 1 = 1

20.26 Jogging 1 start source Binary 
src

- - 1 = 1

20.27 Jogging 2 start source Binary 
src

- - 1 = 1

20.30 Enable signals warning 
function

PB 00b～ 11b - 1 = 1

21 Start/stop mode (始動 /停止モード )
21.01 Start mode List 0～ 3 - 1 = 1

21.02 Magnetization time Real 0～ 10000 ミ リ秒 1 = 1 ミ リ秒

21.03 Stop mode List 0～ 2 - 1 = 1

21.04 Emergency stop mode List 0～ 2 - 1 = 1

21.05 Emergency stop source Binary 
src

- - 1 = 1

21.06 Zero speed limit Real 0.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

21.07 Zero speed delay Real 0～ 30000 ミ リ秒 1 = 1 ミ リ秒

21.08 DC current control PB 00b～ 11b - 1 = 1

21.09 DC hold speed Real 0.00～ 1000.00 rpm 100 = 1 rpm
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21.10 DC current reference Real 0.0～ 100.0 % 10 = 1%

21.11 Post magnetization time Real 0～ 3000 秒 1 = 1 秒

21.12 Continuous magnetization 
command

Binary 
src

- - 1 = 1

21.13 Autophasing mode List 0～ 3 - 1 = 1

21.14 Pre-heating input source Binary 
src

- - 1 = 1

21.16 Pre-heating current Real 0.0～ 30.0 % 10 = 1%

21.18 Auto restart time Real 0.0、 0.1～ 5.0 秒 10 = 1 秒

21.19 Scalar start mode List 0～ 2 - 1 = 1

21.20 Follower force ramp stop Binary 
src

- - 1 = 1

22 Speed reference selection (速度指令選択 )
22.01 Speed ref unlimited Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.11 Speed ref1 source Analog 
src

- - 1 = 1

22.12 Speed ref2 source Analog 
src

- - 1 = 1

22.13 Speed ref1 function List 0～ 5 - 1 = 1

22.14 Speed ref1/2 selection Binary 
src

- - 1 = 1

22.15 Speed additive 1 source Analog 
src

- - 1 = 1

22.16 Speed share Real -8.000～ 8.000 - 1000 = 1

22.17 Speed additive 2 source Analog 
src

- - 1 = 1

22.21 Constant speed function PB 00b～ 11b - 1 = 1

22.22 Constant speed sel1 Binary 
src

- - 1 = 1

22.23 Constant speed sel2 Binary 
src

- - 1 = 1

22.24 Constant speed sel3 Binary 
src

- - 1 = 1

22.26 Constant speed 1 Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.27 Constant speed 2 Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.28 Constant speed 3 Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.29 Constant speed 4 Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.30 Constant speed 5 Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.31 Constant speed 6 Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.32 Constant speed 7 Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.41 Speed ref safe Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.42 Jogging 1 ref Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.43 Jogging 2 ref Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm
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22.51 Critical speed function PB 00b～ 11b - 1 = 1

22.52 Critical speed 1 low Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.53 Critical speed 1 high Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.54 Critical speed 2 low Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.55 Critical speed 2 high Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.56 Critical speed 3 low Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.57 Critical speed 3 high Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.71 Motor potentiometer function List 0～ 2 - 1 = 1

22.72 Motor potentiometer initial 
value

Real -32768.00～ 32767.00 - 100 = 1

22.73 Motor potentiometer up source Binary 
src

- - 1 = 1

22.74 Motor potentiometer down 
source

Binary 
src

- - 1 = 1

22.75 Motor potentiometer ramp time Real 0.0～ 3600.0 秒 10 = 1 秒

22.76 Motor potentiometer min value Real -32768.00～ 32767.00 - 100 = 1

22.77 Motor potentiometer max 
value

Real -32768.00～ 32767.00 - 100 = 1

22.80 Motor potentiometer ref act Real -32768.00～ 32767.00 - 100 = 1

22.81 Speed reference act 1 Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.82 Speed reference act 2 Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.83 Speed reference act 3 Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.84 Speed reference act 4 Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.85 Speed reference act 5 Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.86 Speed reference act 6 Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.87 Speed reference act 7 Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

23 Speed reference ramp (速度指令加減速 )
23.01 Speed ref ramp input Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

23.02 Speed ref ramp output Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

23.11 Ramp set selection Binary 
src

- - 1 = 1

23.12 Acceleration time 1 Real 0.000～ 1800.000 秒 1000 = 1 秒

23.13 Deceleration time 1 Real 0.000～ 1800.000 秒 1000 = 1 秒

23.14 Acceleration time 2 Real 0.000～ 1800.000 秒 1000 = 1 秒

23.15 Deceleration time 2 Real 0.000～ 1800.000 秒 1000 = 1 秒

23.16 Shape time acc 1 Real 0.000～ 1800.000 秒 1000 = 1 秒

23.17 Shape time acc 2 Real 0.000～ 1800.000 秒 1000 = 1 秒

23.18 Shape time dec 1 Real 0.000～ 1800.000 秒 1000 = 1 秒

23.19 Shape time dec 2 Real 0.000～ 1800.000 秒 1000 = 1 秒

23.20 Acc time jogging Real 0.000～ 1800.000 秒 1000 = 1 秒
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23.21 Dec time jogging Real 0.000～ 1800.000 秒 1000 = 1 秒

23.23 Emergency stop time Real 0.000～ 1800.000 秒 1000 = 1 秒

23.24 Speed ramp in zero source Binary 
src

- - 1 = 1

23.26 Ramp out balancing enable Binary 
src

- - 1 = 1

23.27 Ramp out balancing ref Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

23.28 Variable slope enable List 0～ 1 - 1 = 1

23.29 Variable slope rate Real 2～ 30000 ミ リ秒 1 = 1 ミ リ秒

23.39 Follower speed correction out Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

23.40 Follower speed correction 
enable

Binary 
src

- - 1 = 1

23.41 Follower speed correction gain Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

23.42 Follower speed corr torq 
source

Analog 
src

- - 1 = 1

24 Speed reference conditioning (速度指令条件付け )
24.01 Used speed reference Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

24.02 Used speed feedback Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

24.03 Speed error filtered Real -30000.0～ 30000.0 rpm 100 = 1 rpm

24.04 Speed error inverted Real -30000.0～ 30000.0 rpm 100 = 1 rpm

24.11 Speed correction Real -10000.00～ 10000.00 rpm 100 = 1 rpm

24.12 Speed error filter time Real 0～ 10000 ミ リ秒 1 = 1 ミ リ秒

24.13 RFE speed filter List 0～ 1 - 1 = 1

24.14 Frequency of zero Real 0.50～ 500.00 Hz 10 = 1 Hz

24.15 Damping of zero Real -1.000～ 1.000 - 100 = 1

24.16 Frequency of pole Real 0.50～ 500.00 Hz 10 = 1 Hz

24.17 Damping of pole Real -1.000～ 1.000 - 100 = 1

24.41 Speed error window control 
enable

Binary 
src

- - 1 = 1

24.42 Speed window control mode List 0～ 1 - 1 = 1

24.43 Speed error window high Real 0.00～ 3000.00 rpm 100 = 1 rpm

24.44 Speed error window low Real 0.00～ 3000.00 rpm 100 = 1 rpm

24.46 Speed error step Real -3000.00～ 3000.00 rpm 100 = 1 rpm

25 Speed control (回転数制御 )
25.01 Torque reference speed 

control
Real -1600.0～ 1600.0 % 10 = 1%

25.02 Speed proportional gain Real 0.00～ 250.00 - 100 = 1

25.03 Speed integration time Real 0.00～ 1000.00 秒 100 = 1 秒

25.04 Speed derivation time Real 0.000～ 10.000 秒 1000 = 1 秒

25.05 Derivation filter time Real 0～ 10000 ミ リ秒 1 = 1 ミ リ秒

25.06 Acc comp derivation time Real 0.00～ 1000.00 秒 100 = 1 秒
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25.07 Acc comp filter time Real 0.0～ 1000.0 ミ リ秒 10 = 1 ミ リ秒

25.08 Drooping rate Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

25.09 Speed ctrl balancing enable Binary 
src

- - 1 = 1

25.10 Speed ctrl balancing enable Real -300.0～ 300.0 % 10 = 1%

25.11 Speed control min torque Real -1600.0～ 0.0 % 10 = 1%

25.12 Speed control max torque Real 0.0～ 1600.0 % 10 = 1%

25.13 Min torq sp ctrl em stop Real -1600～ 0 % 10 = 1%

25.14 Max torq sp ctrl em stop Real 0～ 1600 % 10 = 1%

25.15 Proportional gain em stop Real 1.00～ 250.00 - 100 = 1

25.18 Speed adapt min limit Real 0～ 30000 rpm 1 = 1 rpm

25.19 Speed adapt max limit Real 0～ 30000 rpm 1 = 1 rpm

25.21 Kp adapt coef at min speed Real 0.000～ 10.000 - 1000 = 1

25.22 Ti adapt coef at min speed Real 0.000～ 10.000 - 1000 = 1

25.25 Torque adapt max limit Real 0.0～ 1600.0 % 10 = 1%

25.26 Torque adapt filt time Real 0.000～ 100.000 秒 1000 = 1 秒

25.27 Kp adapt coef at min torque Real 0.000～ 10.000 - 1000 = 1

25.30 Flux adaption enable List 0～ 1 - 1 = 1

25.33 Speed controller autotune Binary 
src

- - 1 = 1

25.34 Speed controller autotune 
mode

List 0～ 2 - 1 = 1

25.37 Mechanical time constant Real 0.00～ 1000.00 秒 100 = 1 秒

25.38 Autotune torque step Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

25.39 Autotune speed step Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

25.40 Autotune repeat times Real 1～ 10 - 1 = 1

25.53 Torque prop reference Real -30000.0～ 30000.0 % 10 = 1%

25.54 Torque integral reference Real -30000.0～ 30000.0 % 10 = 1%

25.55 Torque deriv reference Real -30000.0～ 30000.0 % 10 = 1%

25.56 Torque acc compensation Real -30000.0～ 30000.0 % 10 = 1%

25.57 Torque reference unbalanced Real -30000.0～ 30000.0 % 10 = 1%

26 Torque reference chain ( トルク指令チェーン )
26.01 Torque reference to TC Real -1600.0～ 1600.0 % 10 = 1%

26.02 Torque reference used Real -1600.0～ 1600.0 % 10 = 1%

26.08 Minimum torque ref Real -1000.0～ 0.0 % 10 = 1%

26.09 Maximum torque ref Real 0.0～ 1000.0 % 10 = 1%

26.11 Torque ref1 source Analog 
src

- - 1 = 1

26.12 Torque ref2 source Analog 
src

- - 1 = 1
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26.13 Torque ref1 function List 0～ 5 - 1 = 1

26.14 Torque ref1/2 selection Binary 
src

- - 1 = 1

26.15 Load share Real -8.000～ 8.000 - 1000 = 1

26.16 Torque additive 1 source Analog 
src

- - 1 = 1

26.17 Torque ref filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

26.18 Torque ramp up time Real 0.000～ 60.000 秒 1000 = 1 秒

26.19 Torque ramp down time Real 0.000～ 60.000 秒 1000 = 1 秒

26.25 Torque additive 2 source Analog 
src

- - 1 = 1

26.26 Force torque ref add 2 zero Binary 
src

- - 1 = 1

26.41 Torque step Real -300.0～ 300.0 % 10 = 1%

26.42 Torque step enable List 0～ 1 - 1 = 1

26.51 Oscillation damping Binary 
src

- - 1 = 1

26.52 Oscillation damping out enable Binary 
src

- - 1 = 1

26.53 Oscillation compensation input List 0～ 1 - 1 = 1

26.55 Oscillation damping frequency Real 0.1～ 60.0 Hz 10 = 1 Hz

26.56 Oscillation damping phase Real 0～ 360 度 1 = 1 度

26.57 Oscillation damping gain Real 0.0～ 100.0 % 10 = 1%

26.58 Oscillation damping output Real -1600.000～ 1600.000 % 1000 = 1%

26.70 Torque reference act 1 Real -1600.0～ 1600.0 % 10 = 1%

26.71 Torque reference act 2 Real -1600.0～ 1600.0 % 10 = 1%

26.72 Torque reference act 3 Real -1600.0～ 1600.0 % 10 = 1%

26.73 Torque reference act 4 Real -1600.0～ 1600.0 % 10 = 1%

26.74 Torque ref ramp out Real -1600.0～ 1600.0 % 10 = 1%

26.75 Torque reference act 5 Real -1600.0～ 1600.0 % 10 = 1%

26.76 Torque reference act 6 Real -1600.0～ 1600.0 % 10 = 1%

26.77 Torque ref add A actual Real -1600.0～ 1600.0 % 10 = 1%

26.78 Torque ref add A actual Real -1600.0～ 1600.0 % 10 = 1%

26.81 Rush control gain Real 0.0～ 10000.0 - 10 = 1

26.82 Rush control integration time Real 0.0～ 10.0 秒 10 = 1 秒

28 Frequency reference chain (周波数指令チェーン )
28.01 Frequency ref ramp input Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.02 Frequency ref ramp output Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.11 Frequency ref1 source Analog 
src

- - 1 = 1

28.12 Frequency ref2 source Analog 
src

- - 1 = 1
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28.13 Frequency ref1 function List 0～ 5 - 1 = 1

28.14 Frequency ref1/2 selection Binary 
src

- - 1 = 1

28.21 Constant frequency function PB 00b～ 11b - 1 = 1

28.22 Constant frequency sel1 Binary 
src

- - 1 = 1

28.23 Constant frequency sel2 Binary 
src

- - 1 = 1

28.24 Constant frequency sel3 Binary 
src

- - 1 = 1

28.26 Constant frequency 1 Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.27 Constant frequency 2 Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.28 Constant frequency 3 Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.29 Constant frequency 4 Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.30 Constant frequency 5 Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.31 Constant frequency 6 Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.32 Constant frequency 7 Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.41 Frequency ref safe Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.51 Critical frequency function PB 00b～ 11b - 1 = 1

28.52 Critical frequency 1 low Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.53 Critical frequency 1 high Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.54 Critical frequency 2 low Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.55 Critical frequency 2 high Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.56 Critical frequency 3 low Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.57 Critical frequency 3 high Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.71 Freq ramp set selection Binary 
src

- - 1 = 1

28.72 Freq acceleration time 1 Real 0.000～ 1800.000 秒 1000 = 1 秒

28.73 Freq deceleration time 1 Real 0.000～ 1800.000 秒 1000 = 1 秒

28.74 Freq acceleration time 2 Real 0.000～ 1800.000 秒 1000 = 1 秒

28.75 Freq deceleration time 2 Real 0.000～ 1800.000 秒 1000 = 1 秒

28.76 Freq ramp in zero source Binary 
src

- - 1 = 1

28.77 Freq ramp hold Binary 
src

- - 1 = 1

28.78 Freq ramp output balancing Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.79 Freq ramp out balancing 
enable

Binary 
src

- - 1 = 1

28.90 Frequency ref act 1 Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.91 Frequency ref act 2 Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.92 Frequency ref act 3 Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.96 Frequency ref act 7 Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz
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28.97 Frequency ref unlimited Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

30 Limits (制限値 )
30.01 Limit word 1 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

30.02 Torque limit status PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

30.11 Minimum speed Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

30.12 Maximum speed Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

30.13 Minimum frequency Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

30.14 Maximum frequency Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

30.15 Maximum start current enable List 0～ 1 - 1 = 1

30.16 Maximum start current Real 0.00～ 30000.00 A 100 = 1 A

30.17 Maximum current Real 0.00～ 30000.00 A 100 = 1 A

30.18 Minimum torque sel Binary 
src

- - 1 = 1

30.19 Minimum torque 1 Real -1600.0～ 0.0 % 10 = 1%

30.20 Maximum torque 1 Real 0.0～ 1600.0 % 10 = 1%

30.21 Minimum torque 2 source Analog 
src

- - 1 = 1

30.22 Maximum torque 2 source Analog 
src

- - 1 = 1

30.23 Minimum torque 2 Real -1600.0～ 0.0 % 10 = 1%

30.24 Maximum torque 2 Real 0.0～ 1600.0 % 10 = 1%

30.25 Maximum torque sel Binary 
src

- - 1 = 1

30.26 Power motoring limit Real 0.00～ 600.00 % 100 = 1%

30.27 Power generating limit Real -600.00～ 0.00 % 100 = 1%

30.30 Overvoltage control List 0～ 1 - 1 = 1

30.31 Undervoltage control List 0～ 1 - 1 = 1

31 Fault functions (重故障に関する機能 )
31.01 External event 1 source Binary 

src
- - 1 = 1

31.02 External event 1 type List 0～ 3 - 1 = 1

31.03 External event 2 source Binary 
src

- - 1 = 1

31.04 External event 2 type List 0～ 3 - 1 = 1

31.05 External event 3 source Binary 
src

- - 1 = 1

31.06 External event 3 type List 0～ 3 - 1 = 1

31.07 External event 4 source Binary 
src

- - 1 = 1

31.08 External event 4 type List 0～ 3 - 1 = 1

31.09 External event 5 source Binary 
src

- - 1 = 1
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31.10 External event 5 type List 0～ 3 - 1 = 1

31.11 Fault reset selection Binary 
src

- - 1 = 1

31.12 Autoreset selection PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

31.13 User selectable fault Real 0000h～ FFFFh - 1 = 1

31.14 Number of trials Real 0～ 5 - 1 = 1

31.15 Total trials time Real 1.0～ 600.0 秒 10 = 1 秒

31.16 Delay time Real 0.0～ 120.0 秒 10 = 1 秒

31.19 Motor phase loss List 0～ 1 - 1 = 1

31.20 Earth fault List 0～ 2 - 1 = 1

31.21 Supply phase loss List 0～ 1 - 1 = 1

31.22 STO indication run/stop List 0～ 5 - 1 = 1

31.23 Wiring or earth fault List 0～ 1 - 1 = 1

31.24 Stall function List 0～ 2 - 1 = 1

31.25 Stall current limit Real 0.0～ 1600.0 % 10 = 1%

31.26 Stall speed limit Real 0.00～ 10000.00 rpm 100 = 1 rpm

31.27 Stall frequency limit Real 0.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

31.28 Stall time Real 0～ 3600 秒 1 = 1 秒

31.30 Overspeed trip margin Real 0.00～ 10000.00 rpm 100 = 1 rpm

31.32 Emergency ramp supervision Real 0～ 300 % 1 = 1%

31.33 Emergency ramp supervision 
delay

Real 0～ 32767 秒 1 = 1 秒

31.35 Main fan fault function List 0～ 2 - 1 = 1

31.36 Aux fan fault bypass List 0～ 1 - 1 = 1

31.37 Ramp stop supervision Real 0～ 300 % 1 = 1%

31.38 Ramp stop supervision delay Real 0～ 32767 秒 1 = 1 秒

31.40 Disable warning messages PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

31.42 Overcurrent fault limit Real 0.00～ 30000.00 A 100 = 1 A

32 Supervision (監視 )
32.01 Supervision status PB 000b～ 111b - 1 = 1

32.05 Supervision 1 function List 0～ 6 - 1 = 1

32.06 Supervision 1 action List 0～ 3 - 1 = 1

32.07 Supervision 1 signal Analog 
src

- - 1 = 1

32.08 Supervision 1 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

32.09 Supervision 1 low Real -21474830.00～
21474830.00

- 100 = 1

32.10 Supervision 1 high Real -21474830.00～
21474830.00

- 100 = 1

32.15 Supervision 2 function List 0～ 6 - 1 = 1
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32.16 Supervision 2 action List 0～ 3 - 1 = 1

32.17 Supervision 2 signal Analog 
src

- - 1 = 1

32.18 Supervision 2 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

32.19 Supervision 2 low Real -21474830.00～
21474830.00

- 100 = 1

32.20 Supervision 2 high Real -21474830.00～
21474830.00

- 100 = 1

32.25 Supervision 3 function List 0～ 6 - 1 = 1

32.26 Supervision 3 action List 0～ 3 - 1 = 1

32.27 Supervision 3 signal Analog 
src

- - 1 = 1

32.28 Supervision 3 filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

32.29 Supervision 3 low Real -21474830.00～
21474830.00

- 100 = 1

32.30 Supervision 3 high Real -21474830.00～
21474830.00

- 100 = 1

33 Generic timer & counter (汎用タイマーとカウンタ )
33.01 Counter status PB 000000b～ 111111b - 1 = 1

33.10 On-time 1 actual Real 0～ 4294967295 秒 1 = 1 秒

33.11 On-time 1 warn limit Real 0～ 4294967295 秒 1 = 1 秒

33.12 On-time 1 function PB 00b～ 11b - 1 = 1

33.13 On-time 1 source Binary 
src

- - 1 = 1

33.14 On-time 1 warn message List - - 1 = 1

33.20 On-time 2 actual Real 0～ 4294967295 秒 1 = 1 秒

33.21 On-time 2 warn limit Real 0～ 4294967295 秒 1 = 1 秒

33.22 On-time 2 function PB 00b～ 11b - 1 = 1

33.23 On-time 2 source Binary 
src

- - 1 = 1

33.24 On-time 2 warn message List - - 1 = 1

33.30 Edge counter 1 actual Real 0～ 4294967295 - 1 = 1

33.31 Edge counter 1 warn limit Real 0～ 4294967295 - 1 = 1

33.32 Edge counter 1 function PB 0000b～ 1111b - 1 = 1

33.33 Edge counter 1 source Binary 
src

- - 1 = 1

33.34 Edge counter 1 divider Real 1～ 4294967295 - 1 = 1

33.35 Edge counter 1 warn message List - - 1 = 1

33.40 Edge counter 2 actual Real 0～ 4294967295 - 1 = 1

33.41 Edge counter 2 warn limit Real 0～ 4294967295 - 1 = 1

33.42 Edge counter 2 function PB 0000b～ 1111b - 1 = 1

No. 名前 種類 範囲 単位 FbEq32



580   追加のパラメータデータ
33.43 Edge counter 2 source Binary 
src

- - 1 = 1

33.44 Edge counter 2 divider Real 1～ 4294967295 - 1 = 1

33.45 Edge counter 2 warn message List - - 1 = 1

33.50 Value counter 1 actual Real -2147483008～
2147483008

- 1 = 1

33.51 Value counter 1 warn limit Real -2147483008～
2147483008

- 1 = 1

33.52 Value counter 1 function PB 00b～ 11b - 1 = 1

33.53 Value counter 1 source Analog 
src

- - 1 = 1

33.54 Value counter 1 divider Real 0.001～ 2147483.000 - 1000 = 1

33.55 Value counter 1 warn message List - - 1 = 1

33.60 Value counter 2 actual Real -2147483008～
2147483008

- 1 = 1

33.61 Value counter 2 warn limit Real -2147483008～
2147483008

- 1 = 1

33.62 Value counter 2 function PB 00b～ 11b - 1 = 1

33.63 Value counter 2 source Analog 
src

- - 1 = 1

33.64 Value counter 2 divider Real 0.001～ 2147483.000 - 1000 = 1

33.65 Value counter 2 warn message List - - 1 = 1

35 Motor thermal protection ( モーターの熱保護 )
35.01 Motor estimated temperature Real -60～ 1000 °C また

は  °F
1 = 1°

35.02 Measured temperature 1 Real -60～ 1000 °C、- 76～
1832 °F、 0～ 5000 Ω

°C、 °F 
または Ω

1 = 1 単位

35.03 Measured temperature 2 Real -60～ 1000 °C、- 76～
1832 °F、 0～ 5000 Ω

°C、 °F 
または Ω

1 = 1 単位

35.04 FPTC status word PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

35.11 Temperature 1 source List 0～ 11 - 1 = 1

35.12 Temperature 1 fault limit Real -60～ 1000 °C、- 76～
1832 °F または 0～ 5000 Ω

°C、 °F 
または Ω

1 = 1 単位

35.13 Temperature 1 warning limit Real -60～ 1000 °C、- 76～
1832 °F または 0～ 5000 Ω

°C、 °F 
または Ω

1 = 1 単位

35.14 Temperature 1 AI source Analog 
src

- - 1 = 1

35.21 Temperature 2 source List 0～ 11 - 1 = 1

35.22 Temperature 2 fault limit Real -60～ 1000 °C、- 76～
1832 °F または 0～ 5000 Ω

°C、 °F 
または Ω

1 = 1 単位

35.23 Temperature 2 warning limit Real -60～ 1000 °C、- 76～
1832 °F または 0～ 5000 Ω

°C、 °F 
または Ω

1 = 1 単位

35.24 Temperature 2 AI source Analog 
src

- - 1 = 1

35.30 FPTC configuration word PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1
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35.50 Motor ambient temperature Real -60～ 100 °C または -76～
212 °F

°C また
は  °F

1 = 1°

35.51 Motor load curve Real 50～ 150 % 1 = 1%

35.52 Zero speed load Real 50～ 150 % 1 = 1%

35.53 Break point Real 1.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

35.54 Motor nominal temperature 
rise

Real 0～ 300 °C または 32～
572 °F

°C また
は  °F

1 = 1°

35.55 Motor thermal time constant Real 100 ～ 10000 秒 1 = 1 秒

35.60 Cable temperature Real 0.0～ 200.0 % 10 = 1%

35.61 Cable nominal current Real 0.00～ 10000.0 A 100 = 1 A

35.62 Cable thermal rise time Real 0～ 50000 秒 1 = 1 秒

35.10
0

DOL starter control source Binary 
src

- - 1 = 1

35.10
1

DOL starter on delay Real 0～ 42949673 秒 1 = 1 秒

35.10
2

DOL starter off delay Real 0～ 715828 分 1 = 1分

35.10
3

DOL starter feedback source Binary 
src

- - 1 = 1

35.10
4

DOL starter feedback delay Real 0～ 42949673 秒 1 = 1 秒

35.10
5

DOL starter status word PB 0000b～ 1111b - 1 = 1

35.10
6

DOL starter event type List 0～ 2 - 1 = 1

36 Load analyzer (負荷アナライザー )
36.01 PVL signal source Analog 

src
- - 1 = 1

36.02 PVL filter time Real 0.00～ 120.00 秒 100 = 1 秒

36.06 AL2 signal source Analog 
src

- - 1 = 1

36.07 AL2 signal scaling Real 0.00～ 32767.00 - 100 = 1

36.09 Reset loggers List 0～ 3 - 1 = 1

36.10 PVL peak value Real -32768.00～ 32767.00 - 100 = 1

36.11 PVL peak date Data - - 1 = 1

36.12 PVL peak time Data - - 1 = 1

36.13 PVL current at peak Real -32768.00～ 32767.00 A 100 = 1 A

36.14 PVL DC voltage at peak Real 0.00～ 2000.00 V 100 = 1 V

36.15 PVL speed at peak Real -32768.00～ 32767.00 rpm 100 = 1 rpm

36.16 PVL reset date Data - - 1 = 1

36.17 PVL reset time Data - - 1 = 1

36.20 AL1 0 to 10% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%
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36.21 AL1 10 to 20% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.22 AL1 20 to 30% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.23 AL1 30 to 40% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.24 AL1 40 to 50% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.25 AL1 50 to 60% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.26 AL1 60 to 70% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.27 AL1 70 to 80% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.28 AL1 80 to 90% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.29 AL1 over 90% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.40 AL2 0 to 10% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.41 AL2 10 to 20% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.42 AL2 20 to 30% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.43 AL2 30 to 40% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.44 AL2 40 to 50% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.45 AL2 50 to 60% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.46 AL2 60 to 70% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.47 AL2 70 to 80% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.48 AL2 80 to 90% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.49 AL2 over 90% Real 0.00～ 100.00 % 100 = 1%

36.50 AL2 reset date Data - - 1 = 1

36.51 AL2 reset time Data - - 1 = 1

37 User load curve (ユーザー負荷曲線 )
37.01 ULC output status word PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

37.02 ULC supervision signal List - - 1 = 1

37.03 ULC overload actions List 0～ 3 - 1 = 1

37.04 ULC underload actions List 0～ 3 - 1 = 1

37.11 ULC speed table point 1 Real 0.0～ 30000.0 rpm 10 = 1 rpm

37.12 ULC speed table point 2 Real 0.0～ 30000.0 rpm 10 = 1 rpm

37.13 ULC speed table point 3 Real 0.0～ 30000.0 rpm 10 = 1 rpm

37.14 ULC speed table point 4 Real 0.0～ 30000.0 rpm 10 = 1 rpm

37.15 ULC speed table point 5 Real 0.0～ 30000.0 rpm 10 = 1 rpm

37.16 ULC frequency table point 1 Real 0.0～ 500.0 Hz 10 = 1 Hz

37.17 ULC frequency table point 2 Real 0.0～ 500.0 Hz 10 = 1 Hz

37.18 ULC frequency table point 3 Real 0.0～ 500.0 Hz 10 = 1 Hz

37.19 ULC frequency table point 4 Real 0.0～ 500.0 Hz 10 = 1 Hz

37.20 ULC frequency table point 5 Real 0.0～ 500.0 Hz 10 = 1 Hz

37.21 ULC underload point 1 Real 0.0～ 1600.0 % 10 = 1%

37.22 ULC underload point 2 Real 0.0～ 1600.0 % 10 = 1%
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37.23 ULC underload point 3 Real 0.0～ 1600.0 % 10 = 1%

37.24 ULC underload point 4 Real 0.0～ 1600.0 % 10 = 1%

37.25 ULC underload point 5 Real 0.0～ 1600.0 % 10 = 1%

37.31 ULC overload point 1 Real 0.0～ 1600.0 % 10 = 1%

37.32 ULC overload point 2 Real 0.0～ 1600.0 % 10 = 1%

37.33 ULC overload point 3 Real 0.0～ 1600.0 % 10 = 1%

37.34 ULC overload point 4 Real 0.0～ 1600.0 % 10 = 1%

37.35 ULC overload point 5 Real 0.0～ 1600.0 % 10 = 1%

37.41 ULC overload timer Real 0.0～ 10000.0 秒 10 = 1 秒

37.42 ULC underload timer Real 0.0～ 10000.0 秒 10 = 1 秒

40 Process PID set 1 ( プロセス PID セッ ト  1)
40.01 Process PID output actual Real -32768.00～ 32767.00 rpm、 % 

または 
Hz

100 = 1 rpm、
%、 または Hz

40.02 Process PID feedback actual Real -32768.00～ 32767.00 rpm、 % 
または 

Hz

100 = 1 rpm、
%、 または Hz

40.03 Process PID setpoint actual Real -32768.00～ 32767.00 rpm、 % 
または 

Hz

100 = 1 rpm、
%、 または Hz

40.04 Process PID deviation actual Real -32768.00～ 32767.00 rpm、 % 
または 

Hz

100 = 1 rpm、
%、 または Hz

40.05 Process PID trim output act Real -32768.00～ 32767.00 rpm、 % 
または 

Hz

100 = 1 rpm、
%、 または Hz

40.06 Process PID status word PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

40.07 Set 1 PID operation mode List 0～ 2 - 1 = 1

40.08 Set 1 feedback 1 source Analog 
src

- - 1 = 1

40.09 Set 1 feedback 2 source Analog 
src

- - 1 = 1

40.10 Set 1 feedback function List 0～ 11 - 1 = 1

40.11 Set 1 feedback filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

40.12 Set 1 unit selection List 0～ 2 - 1 = 1

40.14 Set 1 setpoint scaling Real -32768.00～ 32767.00 - 100 = 1

40.15 Set 1 output scaling Real -32768.00～ 32767.00 - 100 = 1

40.16 Set 1 setpoint 1 source Analog 
src

- - 1 = 1

40.17 Set 1 setpoint 2 source Analog 
src

- - 1 = 1

40.18 Set 1 setpoint function List 0～ 11 - 1 = 1

40.19 Set 1 internal setpoint sel1 Binary 
src

- - 1 = 1
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40.20 Set 1 internal setpoint sel2 Binary 
src

- - 1 = 1

40.21 Set 1 internal setpoint 1 Real -32768.00～ 32767.00 rpm、 % 
または 

Hz

100 = 1 rpm、
%、 または Hz

40.22 Set 1 internal setpoint 2 Real -32768.00～ 32767.00 rpm、 % 
または 

Hz

100 = 1 rpm、
%、 または Hz

40.23 Set 1 internal setpoint 3 Real -32768.00～ 32767.00 rpm、 % 
または 

Hz

100 = 1 rpm、
%、 または Hz

40.24 Set 1 internal setpoint 4 Real -32768.00～ 32767.00 rpm、 % 
または 

Hz

100 = 1 rpm、
%、 または Hz

40.25 Set 1 setpoint selection Binary 
src

- - 1 = 1

40.26 Set 1 setpoint min Real -32768.00～ 32767.00 - 100 = 1

40.27 Set 1 setpoint max Real -32768.00～ 32767.00 - 100 = 1

40.28 Set 1 setpoint increase time Real 0.0～ 1800.0 秒 10 = 1 秒

40.29 Set 1 setpoint decrease time Real 0.0～ 1800.0 秒 10 = 1 秒

40.30 Set 1 setpoint freeze enable Binary 
src

- - 1 = 1

40.31 Set 1 deviation inversion Binary 
src

- - 1 = 1

40.32 Set 1 gain Real 0.10～ 100.00 - 100 = 1

40.33 Set 1 integration time Real 0.0～ 32767.0 秒 10 = 1 秒

40.34 Set 1 derivation time Real 0.000～ 10.000 秒 1000 = 1 秒

40.35 Set 1 derivation filter time Real 0.0～ 10.0 秒 10 = 1 秒

40.36 Set 1 output min Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

40.37 Set 1 output max Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

40.38 Set 1 output freeze enable Binary 
src

- - 1 = 1

40.39 Set 1 deadband range Real 0.0～ 32767.0 - 10 = 1

40.40 Set 1 deadband delay Real 0.0～ 3600.0 秒 10 = 1 秒

40.41 Set 1 sleep mode List 0～ 2 - 1 = 1

40.42 Set 1 sleep enable Binary 
src

- - 1 = 1

40.43 Set 1 sleep level Real 0.0～ 32767.0 - 10 = 1

40.44 Set 1 sleep delay Real 0.0～ 3600.0 秒 10 = 1 秒

40.45 Set 1 sleep boost time Real 0.0～ 3600.0 秒 10 = 1 秒

40.46 Set 1 sleep boost step Real 0.0～ 32767.0 - 10 = 1

40.47 Set 1 wake-up deviation Real -32768.00～ 32767.00 rpm、 % 
または 

Hz

100 = 1 rpm、
%、 または Hz

40.48 Set 1 wake-up delay Real 0.00～ 60.00 秒 100 = 1 秒
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40.49 Set 1 tracking mode Binary 
src

- - 1 = 1

40.50 Set 1 tracking ref selection Analog 
src

- - 1 = 1

40.51 Set 1 trim mode List 0～ 3 - 1 = 1

40.52 Set 1 trim selection List 1～ 3 - 1 = 1

40.53 Set 1 trimmed ref pointer Analog 
src

- - 1 = 1

40.54 Set 1 trim mix Real 0.000～ 1.000 - 1000 = 1

40.55 Set 1 trim adjust Real -100.000～ 100.000 - 1000 = 1

40.56 Set 1 trim source List 1～ 2 - 1 = 1

40.57 PID set1/set2 selection Binary 
src

- - 1 = 1

40.60 Set 1 PID activation source Binary 
src

- - 1 = 1

40.91 Feedback data storage Real -327.68～ 327.67 - 100 = 1

40.92 Setpoint data storage Real -327.68～ 327.67 - 100 = 1

41 Process PID set 2 ( プロセス PID セッ ト  2)
41.07 Set 2 PID operation mode List 0～ 2 - 1 = 1

41.08 Set 2 feedback 1 source Analog 
src

- - 1 = 1

41.09 Set 2 feedback 2 source Analog 
src

- - 1 = 1

41.10 Set 2 feedback function List 0～ 11 - 1 = 1

41.11 Set 2 feedback filter time Real 0.000～ 30.000 秒 1000 = 1 秒

41.12 Set 2 unit selection List 0～ 2 - 1 = 1

41.14 Set 2 setpoint scaling Real -32768～ 32767 - 100 = 1

41.15 Set 2 output scaling Real -32768～ 32767 - 100 = 1

41.16 Set 2 setpoint 1 source Analog 
src

- - 1 = 1

41.17 Set 2 setpoint 2 source Analog 
src

- - 1 = 1

41.18 Set 2 setpoint function List 0～ 11 - 1 = 1

41.19 Set 2 internal setpoint sel1 Binary 
src

- - 1 = 1

41.20 Set 2 internal setpoint sel2 Binary 
src

- - 1 = 1

41.21 Set 2 internal setpoint 1 Real -32768.0～ 32767.0 rpm、 % 
または 

Hz

100 = 1 rpm、
%、 または Hz

41.22 Set 2 internal setpoint 2 Real -32768.0～ 32767.0 rpm、 % 
または 

Hz

100 = 1 rpm、
%、 または Hz
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41.23 Set 2 internal setpoint 3 Real -32768.0～ 32767.0 rpm、 % 
または 

Hz

100 = 1 rpm、
%、 または Hz

41.24 Set 2 internal setpoint 4 Real -32768.0～ 32767.0 rpm、 % 
または 

Hz

100 = 1 rpm、
%、 または Hz

41.25 Set 2 setpoint selection Binary 
src

- - 1 = 1

41.26 Set 2 setpoint min Real -32768.0～ 32767.0 - 100 = 1

41.27 Set 2 setpoint max Real -32768.0～ 32767.0 - 100 = 1

41.28 Set 2 setpoint increase time Real 0.0～ 1800.0 秒 10 = 1 秒

41.29 Set 2 setpoint decrease time Real 0.0～ 1800.0 秒 10 = 1 秒

41.30 Set 2 setpoint freeze enable Binary 
src

- - 1 = 1

41.31 Set 2 deviation inversion Binary 
src

- - 1 = 1

41.32 Set 2 gain Real 0.1～ 100.0 - 100 = 1

41.33 Set 2 integration time Real 0.0～ 3600.0 秒 10 = 1 秒

41.34 Set 2 derivation time Real 0.0～ 10.0 秒 1000 = 1 秒

41.35 Set 2 derivation filter time Real 0.0～ 10.0 秒 10 = 1 秒

41.36 Set 2 output min Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

41.37 Set 2 output max Real -32768.0～ 32767.0 - 10 = 1

41.38 Set 2 output freeze enable Binary 
src

- - 1 = 1

41.39 Set 2 deadband range Real 0.0～ 32767.0 - 10 = 1

41.40 Set 2 deadband delay Real 0.0～ 3600.0 秒 10 = 1 秒

41.41 Set 2 sleep mode List 0～ 2 - 1 = 1

41.42 Set 2 sleep enable Binary 
src

- - 1 = 1

41.43 Set 2 sleep level Real 0.0～ 32767.0 - 10 = 1

41.44 Set 2 sleep delay Real 0.0～ 3600.0 秒 10 = 1 秒

41.45 Set 2 sleep boost time Real 0.0～ 3600.0 秒 10 = 1 秒

41.46 Set 2 sleep boost step Real 0.0～ 32767.0 - 10 = 1

41.47 Set 2 wake-up deviation Real -32768.00～ 32767.00 rpm、 % 
または 

Hz

100 = 1 rpm、
%、 または Hz

41.48 Set 2 wake-up delay Real 0.00～ 60.00 秒 100 = 1 秒

41.49 Set 2 tracking mode Binary 
src

- - 1 = 1

41.50 Set 2 tracking ref selection Analog 
src

- - 1 = 1

41.51 Set 2 trim mode List 0～ 3 - 1 = 1

41.52 Set 2 trim selection List 1～ 3 - 1 = 1

No. 名前 種類 範囲 単位 FbEq32



追加のパラメータデータ    587
41.53 Set 2 trimmed ref pointer Analog 
src

- - 1 = 1

41.54 Set 2 trim mix Real 0.000～ 1.000 - 1000 = 1

41.55 Set 2 trim adjust Real -100.000～ 100.000 - 1000 = 1

41.56 Set 2 trim source List 1～ 2 - 1 = 1

41.60 Set 2 PID activation source Binary 
src

- - 1 = 1

43 Brake chopper ( ブレーキチ ョ ッパ )
43.01 Braking resistor temperature Real 0.0～ 120.0 % 10 = 1%

43.06 Brake chopper function List 0～ 3 - 1 = 1

43.07 Brake chopper run enable Binary 
src

- - 1 = 1

43.08 Brake resistor thermal tc Real 0～ 10000 秒 1 = 1 秒

43.09 Brake resistor Pmax cont Real 0.00～ 10000.00 kW 100 = 1 kW

43.10 Brake resistance Real 0.0～ 1000.0 Ω 10 = 1 Ω

43.11 Brake resistor fault limit Real 0～ 150 % 1 = 1%

43.12 Brake resistor warning limit Real 0～ 150 % 1 = 1%

44 Mechanical brake control (機械ブレーキ制御 )
44.01 Brake control status PB 00000000b～ 11111111b - 1 = 1

44.02 Brake torque memory Real -1600.0～ 1600.0 % 10 = 1%

44.03 Brake open torque reference Real -1600.0～ 1600.0 % 10 = 1%

44.06 Brake control enable Binary 
src

- - 1 = 1

44.07 Brake acknowledge selection Binary 
src

- - 1 = 1

44.08 Brake open delay Real 0.00～ 5.00 秒 100 = 1 秒

44.09 Brake open torque source Analog 
src

- - 1 = 1

44.10 Brake open torque Real -1000～ 1000 % 10 = 1%

44.11 Keep brake closed Binary 
src

- - 1 = 1

44.12 Brake close request Binary 
src

- - 1 = 1

44.13 Brake close delay Real 0.00～ 60.00 秒 100 = 1 秒

44.14 Brake close level Real 0.0～ 1000.0 rpm 100 = 1 rpm

44.15 Brake close level delay Real 0.00～ 10.00 秒 100 = 1 秒

44.16 Brake reopen delay Real 0.00～ 10.00 秒 100 = 1 秒

44.17 Brake fault function List 0～ 2 - 1 = 1

44.18 Brake fault delay Real 0.00～ 60.00 秒 100 = 1 秒

45 Energy efficiency ( エネルギー効率 )
45.01 Saved GW hours Real 0～ 65535 GWh 1 = 1 GWh

45.02 Saved MW hours Real 0～ 999 MWh 1 = 1 MWh
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45.03 Saved kW hours Real 0.0～ 999.0 kWh 10 = 1 kWh

45.05 Saved money x1000 Real 0～ 4294967295 1000 1=1 (千 )

45.06 Saved money Real 0.00～ 999.99 (選択可
能 )

100 = 1 単位

45.08 CO2 reduction in kilotons Real 0～ 65535 キロ ト ン 
( メート
ル法 )

1 = 1 キロ ト ン 
( メートル法 )

45.09 CO2 reduction in tons Real 0.0～ 999.9 ト ン (
メートル
法 )

10 =  1 ト ン (
メートル法 )

45.11 Energy optimizer List 0～ 1 - 1 = 1

45.12 Energy tariff 1 Real 0.000～ 4294967.295 (選択可
能 )

1000 = 1 単位

45.13 Energy tariff 2 Real 0.000～ 4294967.295 (選択可
能 )

1000 = 1 単位

45.14 Tariff selection Binary 
src

- - 1 = 1

45.17 Tariff currency unit List 100～ 102 - 1 = 1

45.18 CO2 conversion factor Real 0.000～ 65.535 ト ン (
メートル
法 )/ 
MWh

1000 =  1 ト ン 
( メートル法

)/MWh

45.19 Comparison power Real 0.0～ 100000.0 kW 10 = 1 kW

45.21 Energy calculations reset List 0～ 1 - 1 = 1

46 Monitoring/scaling settings (監視 / スケーリング設定 )
46.01 Speed scaling Real 0.10～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

46.02 Frequency scaling Real 0.10～ 1000.00 Hz 100 = 1 Hz

46.03 Torque scaling Real 0.1～ 1000.0 % 10 = 1%

46.04 Power scaling Real 0.10～ 30000.00 kW また
は 0.10～ 40214.48 hp

kW また
は HP

100 = 1 単位

46.05 Current scaling Real 0～ 30000 A 1 = 1 A

46.06 Speed ref zero scaling Real 0.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

46.07 Frequency ref zero scaling Real 0.00～ 1000.00 Hz 100 = 1 Hz

46.11 Filter time motor speed Real 0～ 20000 ミ リ秒 1 = 1 ミ リ秒

46.12 Filter time output frequency Real 0～ 20000 ミ リ秒 1 = 1 ミ リ秒

46.13 Filter time motor torque Real 0～ 20000 ミ リ秒 1 = 1 ミ リ秒

46.14 Filter time power out Real 0～ 20000 ミ リ秒 1 = 1 ミ リ秒

46.21 At speed hysteresis Real 0.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

46.22 At frequency hysteresis Real 0.00～ 1000.00 Hz 100 = 1 Hz

46.23 At torque hysteresis Real 0.0～ 300.0 % 1 = 1%

46.31 Above speed limit Real 0.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

46.32 Above frequency limit Real 0.00～ 1000.00 Hz 100 = 1 Hz

46.33 Above torque limit Real 0.0～ 1600.0 % 10 = 1%
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46.42 Torque decimals List 0～ 2 - 1 = 1

47 Data storage (データ保存 )
47.01 Data storage 1 real32 Real 47.31 により定義 - 1000 = 1

47.02 Data storage 2 real32 Real 47.32 により定義 - 1000 = 1

47.03 Data storage 3 real32 Real 47.33 により定義 - 1000 = 1

47.04 Data storage 4 real32 Real 47.34 により定義 - 1000 = 1

47.05 Data storage 5 real32 Real 47.35 により定義 - 1000 = 1

47.06 Data storage 6 real32 Real 47.36 により定義 - 1000 = 1

47.07 Data storage 7 real32 Real 47.37 により定義 - 1000 = 1

47.08 Data storage 8 real32 Real 47.38 により定義 - 1000 = 1

47.11 Data storage 1 int32 Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

47.12 Data storage 2 int32 Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

47.13 Data storage 3 int32 Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

47.14 Data storage 4 int32 Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

47.15 Data storage 5 int32 Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

47.16 Data storage 6 int32 Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

47.17 Data storage 7 int32 Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

47.18 Data storage 8 int32 Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

47.21 Data storage 1 int16 Real -32768～ 32767 - 1 = 1

47.22 Data storage 2 int16 Real -32768～ 32767 - 1 = 1

47.23 Data storage 3 int16 Real -32768～ 32767 - 1 = 1

47.24 Data storage 4 int16 Real -32768～ 32767 - 1 = 1

47.25 Data storage 5 int16 Real -32768～ 32767 - 1 = 1

47.26 Data storage 6 int16 Real -32768～ 32767 - 1 = 1

47.27 Data storage 7 int16 Real -32768～ 32767 - 1 = 1

47.28 Data storage 8 int16 Real -32768～ 32767 - 1 = 1

47.31 Data storage 1 real32 List 0～ 5 - 1 = 1

47.32 Data storage 2 real32 List 0～ 5 - 1 = 1

47.33 Data storage 3 real32 List 0～ 5 - 1 = 1

47.34 Data storage 4 real32 List 0～ 5 - 1 = 1

47.35 Data storage 5 real32 List 0～ 5 - 1 = 1

47.36 Data storage 6 real32 List 0～ 5 - 1 = 1

47.37 Data storage 7 real32 List 0～ 5 - 1 = 1

47.38 Data storage 8 real32 List 0～ 5 - 1 = 1
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49 Panel port communication (パネルポートの通信 )
49.01 Node ID number Real 1～ 32 - 1 = 1

49.03 Baud rate List 1～ 5 - 1 = 1

49.04 Communication loss time Real 0.3～ 3000.0 秒 10 = 1 秒

49.05 Communication loss action List 0～ 5 - 1 = 1

49.06 Refresh settings List 0～ 1 - 1 = 1

49.07 Panel comm supervision force PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

49.08 Secondary comm. loss action List 0～ 5 - 1 = 1

49.14 Panel speed reference unit List 0～ 1 - 1 = 1

49.15 Minimum ext speed ref panel Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

49.16 Maximum ext speed ref panel Real -30000.00～ 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

49.17 Minimum ext frequency ref 
panel

Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

49.18 Maximum ext frequency ref 
panel

Real -500.00～ 500.00 Hz 100 = 1 Hz

50 Fieldbus adapter (FBA) ( フ ィールドバスアダプタ  (FBA))
50.01 FBA A enable List 0～ 3 - 1 = 1

50.02 FBA A comm loss func List 0～ 5 - 1 = 1

50.03 FBA A comm loss t out Real 0.3～ 6553.5 秒 10 = 1 秒

50.04 FBA A ref1 type List 0～ 5 - 1 = 1

50.05 FBA A ref2 type List 0～ 5 - 1 = 1

50.07 FBA A actual 1 type List 0～ 6 - 1 = 1

50.08 FBA A actual 2 type List 0～ 6 - 1 = 1

50.09 FBA A SW transparent source Analog 
src

- - 1 = 1

50.10 FBA A act1 transparent source Analog 
src

- - 1 = 1

50.11 FBA A act2 transparent source Analog 
src

- - 1 = 1

50.12 FBA A debug mode List 0～ 1 - 1 = 1

50.13 FBA A control word Data 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

50.14 FBA A reference 1 Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

50.15 FBA A reference 2 Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

50.16 FBA A status word Data 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

50.17 FBA A actual value 1 Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

50.18 FBA A actual value 2 Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

50.21 FBA A timelevel sel List 0～ 3 - 1 = 1

50.26 FBA A comm supervision force PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1
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50.31 FBA B enable List 0～ 1 - 1 = 1

50.32 FBA B comm loss func Real 0～ 5 - 1 = 1

50.33 FBA B comm loss timeout List 0.3～ 6553.5 秒 10 = 1 秒

50.34 FBA B ref1 type List 0～ 5 - 1 = 1

50.35 FBA B ref2 type List 0～ 5 - 1 = 1

50.37 FBA B actual 1 type List 0～ 6 - 1 = 1

50.38 FBA B actual 2 type List 0～ 6 - 1 = 1

50.39 FBA B SW transparent source Analog 
src

- - 1 = 1

50.40 FBA B act1 transparent source Analog 
src

- - 1 = 1

50.41 FBA B act2 transparent source List - - 1 = 1

50.42 FBA B debug mode Data 0～ 1 - 1 = 1

50.43 FBA B control word Real 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

50.44 FBA B reference 1 Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

50.45 FBA B reference 2 Data -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

50.46 FBA B status word Real 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

50.47 FBA B actual value 1 Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

50.48 FBA B actual value 2 -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

50.51 FBA B timelevel sel List 0～ 3 - 1 = 1

50.56 FBA B comm supervision force PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

51 FBA A settings (FBA A 設定 )
51.01 FBA A type List - - 1 = 1

51.02 FBA A Par2 Real 0～ 65535 - 1 = 1

… … … … …

51.26 FBA A Par26 Real 0～ 65535 - 1 = 1

51.27 FBA A par refresh List 0～ 1 - 1 = 1

51.28 FBA A par table ver Data - - 1 = 1

51.29 FBA A drive type code Real 0～ 65535 - 1 = 1

51.30 FBA A mapping file ver Real 0～ 65535 - 1 = 1

51.31 D2FBA A comm status List 0～ 6 - 1 = 1

51.32 FBA A comm SW ver Data - - 1 = 1

51.33 FBA A appl SW ver Data - - 1 = 1

52 FBA A data in (FBA A データ入力 )
52.01 FBA A data in1 List - - 1 = 1

… … … … …

52.12 FBA A data in12 List - - 1 = 1
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53 FBA A data out (FBA A データ出力 )
53.01 FBA A data out1 List - - 1 = 1

… … … … …

53.12 FBA A data out12 List - - 1 = 1

54 FBA B settings (FBA B 設定 )
54.01 FBA B type

54.02 FBA B Par2 UINT16 0～ 65535 -

… … … … …

54.26 FBA B Par26 UINT16 0～ 65535 -

54.27 FBA B par refresh List 0～ 1 -

54.28 FBA B par table ver UINT16 0～ 65535 -

54.29 FBA B drive type code UINT16 0～ 65535 -

54.30 FBA B mapping file ver UINT16 0～ 65535 -

54.31 D2FBA B comm status List 0～ 6 -

54.32 FBA B comm SW ver UINT16 0～ 65535 -

54.33 FBA B appl SW ver UINT16 0～ 65535 -

55 FBA B data in (FBA B データ入力 )
55.01 FBA B data in1 List - - 1 = 1

… … … … …

55.12 FBA B data in12 List - - 1 = 1

56 FBA B data out (FBA B データ出力 )
56.01 FBA B data out1 List - - 1 = 1

… … … … …

56.12 FBA B data out12 List - - 1 = 1

58 Embedded fieldbus (内蔵フ ィールドバス )
58.01 Protocol enable List 0～ 1 - 1 = 1

58.02 Protocol ID Real 0000h～ FFFFh - 1 = 1

58.03 Node address Real 0～ 255 - 1 = 1

58.04 Baud rate List 2～ 7 - 1 = 1

58.05 Parity List 0～ 3 - 1 = 1

58.06 Communication control List 0～ 2 - 1 = 1

58.07 Communication diagnostics PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

58.08 Received packets Real 0～ 4294967295 - 1 = 1

58.09 Transmitted packets Real 0～ 4294967295 - 1 = 1

58.10 All packets Real 0～ 4294967295 - 1 = 1

58.11 UART errors Real 0～ 4294967295 - 1 = 1

58.12 CRC errors Real 0～ 4294967295 - 1 = 1

58.14 Communication loss action List 0～ 5 - 1 = 1
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58.15 Communication loss mode List 1～ 2 - 1 = 1

58.16 Communication loss time Real 0.0～ 6000.0 秒 10 = 1 秒

58.17 Transmit delay Real 0～ 65535 ミ リ秒 1 = 1 ミ リ秒

58.18 EFB control word PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

58.19 EFB status word PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

58.25 Control profile List 0, 2 - 1 = 1

58.26 EFB ref1 type List 0～ 5 - 1 = 1

58.27 EFB ref2 type List 0～ 5 - 1 = 1

58.28 EFB act1 type List 0～ 6 - 1 = 1

58.29 EFB act2 type List 0～ 6 - 1 = 1

58.30 EFB status word transparent 
source

Analog 
src

- - 1 = 1

58.31 EFB act1 transparent source Analog 
src

- - 1 = 1

58.32 EFB act2 transparent source Analog 
src

- - 1 = 1

58.33 Addressing mode List 0～ 2 - 1 = 1

58.34 Word order List 0～ 1 - 1 = 1

58.36 EFB comm supervision force PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

58.10
1

Data I/O 1 Analog 
src

- - 1 = 1

58.10
2

Data I/O 2 Analog 
src

- - 1 = 1

58.10
3

Data I/O 3 Analog 
src

- - 1 = 1

58.10
4

Data I/O 4 Analog 
src

- - 1 = 1

58.10
5

Data I/O 5 Analog 
src

- - 1 = 1

58.10
6

Data I/O 6 Analog 
src

- - 1 = 1

58.10
7

Data I/O 7 Analog 
src

- - 1 = 1

… … … … …

58.12
4

Data I/O 24 Analog 
src

- - 1 = 1

60 DDCS communication (DDCS 通信 )
60.01 M/F communication port List - - -

60.02 M/F node address Real 1～ 254 - -

60.03 M/F mode List 0～ 6 - -

60.05 M/F HW connection List 0～ 1 - -

60.07 M/F link control Real 1～ 15 - -
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60.08 M/F comm loss timeout Real 0～ 65535 ミ リ秒 -

60.09 M/F comm loss function List 0～ 3 - -

60.10 M/F ref1 type List 0～ 5 - -

60.11 EFB ref2 type List 0～ 5 - -

60.12 EFB act1 type List 0～ 5 - -

60.13 EFB act2 type List 0～ 5 - -

60.14 M/F follower selection Real 0～ 16 - -

60.15 Force master Binary 
src

- - 1 = 1

60.16 Force follower Binary 
src

- - 1 = 1

60.17 Follower fault action List 0～ 2 - -

60.18 Follower enable List 0～ 6 - -

60.19 M/F comm supervision sel 1 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

60.20 M/F comm supervision sel 2 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

60.23 M/F status supervision sel 1 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

60.24 M/F status supervision sel 2 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

60.27 M/F status supv mode sel 1 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

60.28 M/F status supv mode sel 2 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

60.31 M/F wake up delay Real 0.0～ 180.0 秒 10 = 1 秒

60.32 M/F comm supervision force PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

60.41 Extension adapter com port List - - -

60.50 DDCS controller drive type List 0～ 1 - -

60.51 DDCS controller comm port List - - -

60.52 DDCS controller node address Real 1～ 254 - -

60.55 DDCS controller HW 
connection

List 0～ 1 - -

60.57 DDCS controller link control Real 1～ 15 - -

60.58 DDCS controller comm loss 
time

Real 0～ 60000 ミ リ秒 -

60.59 DDCS controller comm loss 
function

List 0～ 5 - -

60.60 DDCS controller ref1 type List 0～ 5 - -

60.61 DDCS controller ref2 type List 0～ 5 - -

60.62 DDCS controller act1 type List 0～ 5 - -

60.63 DDCS controller act2 type List 0～ 5 - -

60.64 Mailbox dataset selection List 0～ 1 - -

60.65 DDCS controller comm 
supervision force

PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

(パラメータ  60.71～ 60.79 は BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )

60.71 INU-LSU communication port List - - 1 = 1
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60.77 INU-LSU link control Real 1～ 15 - -

60.78 INU-LSU comm loss timeout Real 0～ 65535 ミ リ秒 -

60.79 INU-LSU comm loss function Binary 
src

- - 1 = 1

61 D2D and DDCS transmit data (D2D および DDCS 伝送データ )
61.01 M/F data 1 selection List - - -

61.02 M/F data 2 selection List - - -

61.03 M/F data 3 selection List - - -

61.25 M/F data 1 value Real 0～ 65535 - -

61.26 M/F data 2 value Real 0～ 65535 - -

61.27 M/F data 3 value Real 0～ 65535 - -

61.45 Data set 2 data 1 selection List - - -

61.46 Data set 2 data 2 selection List - - -

61.47 Data set 2 data 3 selection List - - -

61.48 Data set 4 data 1 selection List - - -

61.49 Data set 4 data 2 selection List - - -

61.50 Data set 4 data 3 selection List - - -

61.51 Data set 11 data 1 selection List - - -

61.52 Data set 11 data 2 selection List - - -

61.53 Data set 11 data 3 selection List - - -

61.54 Data set 13 data 1 selection List - - -

61.55 Data set 13 data 2 selection List - - -

61.56 Data set 13 data 3 selection List - - -

61.57 Data set 15 data 1 selection List - - -

61.58 Data set 15 data 2 selection List - - -

61.59 Data set 15 data 3 selection List - - -

61.60 Data set 17 data 1 selection List - - -

61.61 Data set 17 data 2 selection List - - -

61.62 Data set 17 data 3 selection List - - -

61.63 Data set 19 data 1 selection List - - -

61.64 Data set 19 data 2 selection List - - -

61.65 Data set 19 data 3 selection List - - -

61.66 Data set 21 data 1 selection List - - -

61.67 Data set 21 data 2 selection List - - -

61.68 Data set 21 data 3 selection List - - -

61.69 Data set 23 data 1 selection List - - -

61.70 Data set 23 data 2 selection List - - -

61.71 Data set 23 data 3 selection List - - -
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61.72 Data set 25 data 1 selection List - - -

61.73 Data set 25 data 2 selection List - - -

61.74 Data set 25 data 3 selection List - - -

61.95 Data set 2 data 1 value Real 0～ 65535 - -

61.96 Data set 2 data 2 value Real 0～ 65535 - -

61.97 Data set 2 data 3 value Real 0～ 65535 - -

61.98 Data set 4 data 1 value Real 0～ 65535 - -

61.99 Data set 4 data 2 value Real 0～ 65535 - -

61.10
0

Data set 4 data 3 value Real 0～ 65535 - -

61.10
1

Data set 11 data 1 value Real 0～ 65535 - -

61.10
2

Data set 11 data 2 value Real 0～ 65535 - -

61.10
3

Data set 11 data 3 value Real 0～ 65535 - -

61.10
4

Data set 13 data 1 value Real 0～ 65535 - -

61.10
5

Data set 13 data 2 value Real 0～ 65535 - -

61.10
6

Data set 13 data 3 value Real 0～ 65535 - -

61.10
7

Data set 15 data 1 value Real 0～ 65535 - -

61.10
8

Data set 15 data 2 value Real 0～ 65535 - -

61.10
9

Data set 15 data 3 value Real 0～ 65535 - -

61.110 Data set 17 data 1 value Real 0～ 65535 - -

61.111 Data set 17 data 2 value Real 0～ 65535 - -

61.112 Data set 17 data 3 value Real 0～ 65535 - -

61.113 Data set 19 data 1 value Real 0～ 65535 - -

61.114 Data set 19 data 2 value Real 0～ 65535 - -

61.115 Data set 19 data 3 value Real 0～ 65535 - -

61.116 Data set 21 data 1 value Real 0～ 65535 - -

61.117 Data set 21 data 2 value Real 0～ 65535 - -

61.118 Data set 21 data 3 value Real 0～ 65535 - -

61.119 Data set 23 data 1 value Real 0～ 65535 - -

61.12
0

Data set 23 data 2 value Real 0～ 65535 - -

61.12
1

Data set 23 data 3 value Real 0～ 65535 - -
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61.12
2

Data set 25 data 1 value Real 0～ 65535 - -

61.12
3

Data set 25 data 2 value Real 0～ 65535 - -

61.12
4

Data set 25 data 3 value Real 0～ 65535 - -

(パラメータ  61.151～ 61.203 は BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )

61.15
1

INU-LSU data set 10 data 1 
sel

List - - -

61.15
2

INU-LSU data set 10 data 2 
sel

List - - -

61.15
3

INU-LSU data set 10 data 3 
sel

List - - -

61.20
1

INU-LSU data set 10 data 1 
value

Real 0～ 65535 - -

61.20
2

INU-LSU data set 10 data 2 
value

Real 0～ 65535 - -

61.20
3

INU-LSU data set 10 data 3 
value

Real 0～ 65535 - -

62 D2D and DDCS receive data (D2D および DDCS 受信データ )
62.01 M/F data 1 selection List - - -

62.02 M/F data 2 selection List - - -

62.03 M/F data 3 selection List - - -

62.04 Follower node 2 data 1 sel List - - -

62.05 Follower node 2 data 2 sel List - - -

62.06 Follower node 2 data 3 sel List - - -

62.07 Follower node 3 data 1 sel List - - -

62.08 Follower node 3 data 2 sel List - - -

62.09 Follower node 3 data 3 sel List - - -

62.10 Follower node 4 data 1 sel List - - -

62.11 Follower node 4 data 2 sel List - - -

62.12 Follower node 4 data 3 sel List - - -

62.25 MF data 1 value Real 0～ 65535 - -

62.26 MF data 2 value Real 0～ 65535 - -

62.27 MF data 3 value Real 0～ 65535 - -

62.28 Follower node 2 data 1 value Real 0～ 65535 - -

62.29 Follower node 2 data 2 value Real 0～ 65535 - -

62.30 Follower node 2 data 3 value Real 0～ 65535 - -

62.31 Follower node 3 data 1 value Real 0～ 65535 - -

62.32 Follower node 3 data 2 value Real 0～ 65535 - -

62.33 Follower node 3 data 3 value Real 0～ 65535 - -
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62.34 Follower node 4 data 1 value Real 0～ 65535 - -

62.35 Follower node 4 data 2 value Real 0～ 65535 - -

62.36 Follower node 4 data 3 value Real 0～ 65535 - -

62.37 M/F communication status 1 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

62.38 M/F communication status 2 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

62.41 M/F follower ready status 1 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

62.42 M/F follower ready status 2 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

62.45 Data set 1 data 1 selection List - - -

62.46 Data set 1 data 2 selection List - - -

62.47 Data set 1 data 3 selection List - - -

62.48 Data set 3 data 1 selection List - - -

62.49 Data set 3 data 2 selection List - - -

62.50 Data set 3 data 3 selection List - - -

62.51 Data set 10 data 1 selection List - - -

62.52 Data set 10 data 2 selection List - - -

62.53 Data set 10 data 3 selection List - - -

62.54 Data set 12 data 1 selection List - - -

62.55 Data set 12 data 2 selection List - - -

62.56 Data set 12 data 3 selection List - - -

62.57 Data set 14 data 1 selection List - - -

62.58 Data set 14 data 2 selection List - - -

62.59 Data set 14 data 3 selection List - - -

62.60 Data set 16 data 1 selection List - - -

62.61 Data set 16 data 2 selection List - - -

62.62 Data set 16 data 3 selection List - - -

62.63 Data set 18 data 1 selection List - - -

62.64 Data set 18 data 2 selection List - - -

62.65 Data set 18 data 3 selection List - - -

62.66 Data set 20 data 1 selection List - - -

62.67 Data set 20 data 2 selection List - - -

62.68 Data set 20 data 3 selection List - - -

62.69 Data set 22 data 1 selection List - - -

62.70 Data set 22 data 2 selection List - - -

62.71 Data set 22 data 3 selection List - - -

62.72 Data set 24 data 1 selection List - - -

62.73 Data set 24 data 2 selection List - - -

62.74 Data set 24 data 3 selection List - - -

62.95 Data set 1 data 1 value Real 0～ 65535 - -
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62.96 Data set 1 data 2 value Real 0～ 65535 - -

62.97 Data set 1 data 3 value Real 0～ 65535 - -

62.98 Data set 3 data 1 value Real 0～ 65535 - -

62.99 Data set 3 data 2 value Real 0～ 65535 - -

62.10
0

Data set 3 data 3 value Real 0～ 65535 - -

62.10
1

Data set 10 data 1 value Real 0～ 65535 - -

62.10
2

Data set 10 data 2 value Real 0～ 65535 - -

62.10
3

Data set 10 data 3 value Real 0～ 65535 - -

62.10
4

Data set 12 data 1 value Real 0～ 65535 - -

62.10
5

Data set 12 data 2 value Real 0～ 65535 - -

62.10
6

Data set 12 data 3 value Real 0～ 65535 - -

62.10
7

Data set 14 data 1 value Real 0～ 65535 - -

62.10
8

Data set 14 data 2 value Real 0～ 65535 - -

62.10
9

Data set 14 data 3 value Real 0～ 65535 - -

62.110 Data set 16 data 1 value Real 0～ 65535 - -

62.111 Data set 16 data 2 value Real 0～ 65535 - -

62.112 Data set 16 data 3 value Real 0～ 65535 - -

62.113 Data set 18 data 1 value Real 0～ 65535 - -

62.114 Data set 18 data 2 value Real 0～ 65535 - -

62.115 Data set 18 data 3 value Real 0～ 65535 - -

62.116 Data set 20 data 1 value Real 0～ 65535 - -

62.117 Data set 20 data 2 value Real 0～ 65535 - -

62.118 Data set 20 data 3 value Real 0～ 65535 - -

62.119 Data set 22 data 1 value Real 0～ 65535 - -

62.12
0

Data set 22 data 2 value Real 0～ 65535 - -

62.12
1

Data set 22 data 3 value Real 0～ 65535 - -

62.12
2

Data set 24 data 1 value Real 0～ 65535 - -

62.12
3

Data set 24 data 2 value Real 0～ 65535 - -

62.12
4

Data set 24 data 3 value Real 0～ 65535 - -
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(パラメータ  62.151～ 62.203は BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )

62.15
1

INU-LSU data set 11 data 1 sel Real List - -

62.15
2

INU-LSU data set 11 data 2 sel Real List - -

62.15
3

INU-LSU data set 11 data 3 sel Real List - -

62.20
1

INU-LSU data set 11 data 1 
value

Real 0～ 65535 - -

62.20
2

INU-LSU data set 11 data 2 
value

Real 0～ 65535 - -

62.20
3

INU-LSU data set 11 data 3 
value

Real 0～ 65535 - -

90 Feedback selection ( フ ィードバック選択 )
90.01 Motor speed for control Real -32768.00～ 32767.00 rpm 100 = 1 rpm

90.02 Motor position Real 0.00000000～ 1.00000000 回転 100000000 = 
1回転

90.03 Load speed Real -32768.00～ 32767.00 rpm 100 = 1 rpm

90.04 Load position Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

90.05 Load position scaled Real -2147483.648～
2147483.647

- 100000 = 1

90.06 Motor position scaled Real -2147483.648～
2147483.647

- 1000 = 1

90.07 Load position scaled int Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

90.10 Encoder 1 speed Real -32768.00～ 32767.00 rpm 100 = 1 rpm

90.11 Encoder 1 position Real 0.00000000～ 1.00000000 回転 100000000 = 
1回転

90.12 Encoder 1 multiturn 
revolutions

Real 0～ 16777215 - 1 = 1

90.13 Encoder 1 revolution 
extension

Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

90.14 Encoder 1 position raw Real 0～ 16777215 - 1 = 1

90.15 Encoder 1 revolutions raw Real 0～ 16777215 - 1 = 1

90.20 Encoder 2 speed Real -32768.00～ 32767.00 rpm 100 = 1 rpm

90.21 Encoder 2 position Real 0.00000000～ 1.00000000 回転 100000000 = 
1回転

90.22 Encoder 2 multiturn 
revolutions

Real 0～ 16777215 - 1 = 1

90.23 Encoder 2 revolution 
extension

Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

90.24 Encoder 2 position raw Real 0～ 16777215 - 1 = 1

90.25 Encoder 2 revolutions raw Real 0～ 16777215 - 1 = 1

90.26 Motor revolution extension Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1
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90.27 Load revolution extension Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

90.35 Pos counter status PB 000000b～ 111111b - 1 = 1

90.38 Pos counter decimals List 0～ 9 - 1 = 1

90.41 Motor feedback selection List 0～ 2 - 1 = 1

90.42 Motor speed filter time Real 0～ 10000 ミ リ秒 1 = 1 ミ リ秒

90.43 Motor gear numerator Real -32768～ 32767 - 1 = 1

90.44 Motor gear denominator Real -32768～ 32767 - 1 = 1

90.45 Motor feedback fault List 0～ 1 - 1 = 1

90.46 Force open loop List 0～ 1 - 1 = 1

90.48 Motor position axis mode List 0～ 1 - 1 = 1

90.49 Motor position resolution Real 0～ 31 - 1 = 1

90.51 Load feedback selection List 0～ 4 - 1 = 1

90.52 Load speed filter time Real 0～ 10000 ミ リ秒 1 = 1 ミ リ秒

90.53 Load gear numerator Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

90.54 Load gear denominator Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

90.55 Load feedback fault List 0～ 1 - 1 = 1

90.56 Load position offset Real -2147483648～
2147483647

回転 1 = 1 回転

90.57 Load position resolution Real 0～ 31 - 1 = 1

90.58 Pos counter init value int Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

90.59 Pos counter init value int 
source

Binary 
src

- - 1 = 1

90.60 Pos counter error and boot 
action

List 0～ 1 - 1 = 1

90.61 Gear numerator Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

90.62 Gear denominator Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

90.63 Feed constant numerator Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

90.64 Feed constant denominator Real -2147483648～
2147483647

- 1 = 1

90.65 Pos counter init value Real -2147483.648～
2147483.647

- 1 = 1

90.66 Pos counter init value source Binary 
src

- - 1 = 1

90.67 Pos counter init cmd source Binary 
src

- - 1 = 1

90.68 Disable pos counter 
initialization

Binary 
src

- - 1 = 1
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90.69 Reset pos counter init ready Binary 
src

- - 1 = 1

91 Encoder module settings ( エンコーダモジュール設定 )
91.01 FEN DI status PB 000000b～ 111111b - 1 = 1

91.02 Module 1 status List - - 1 = 1

91.03 Module 2 status List - - 1 = 1

91.04 Module 1 temperature Real 0～ 1000 °C、 °F 
または Ω

1 = 1 単位

91.06 Module 2 temperature Real 0～ 1000 °C、 °F 
または Ω

1 = 1 単位

91.10 Encoder parameter refresh List 0～ 1 - 1 = 1

91.11 Module 1 type List 0～ 4 - 1 = 1

91.12 Module 1 location Real 1～ 254 - 1 = 1

91.13 Module 2 type List 0～ 4 - 1 = 1

91.14 Module 2 location Real 1～ 254 - 1 = 1

91.21 Module 1 temp sensor type List 0～ 2 - 1 = 1

91.22 Module 1 temp filter time Real 0～ 10000 ミ リ秒 1 = 1 ミ リ秒

91.24 Module 2 temp sensor type List 0～ 2 - 1 = 1

91.25 Module 2 temp filter time Real 0～ 10000 ミ リ秒 1 = 1 ミ リ秒

91.31 Module 1 TTL output source List 0～ 2 - 1 = 1

91.32 Module 1 emulation pulses/rev Real 0～ 65535 - 1 = 1

91.33 Module 1 emulated Z-pulse 
offset

Real 0.00000～ 1.00000 回転 100000 = 1 回
転

91.41 Module 2 TTL output source List 0～ 2 - 1 = 1

91.42 Module 2 emulation pulses/rev Real 0～ 65535 - 1 = 1

91.43 Module 2 emulated Z-pulse 
offset

Real 0.00000～ 1.00000 回転 100000 = 1 回
転

92 Encoder 1 configuration ( エンコーダ 1 設定 )
92.01 Encoder 1 type List 0～ 7 - 1 = 1

92.02 Encoder 1 source List 1～ 2 - 1 = 1

TTL、 TTL+ および HTL エンコーダが選択された場合のこのグループの他のパラ メータ
(92.16、 92.17、 92.23～ 92.25 は選択したエンコーダの種類によっては表示されます )

92.10 Pulses/revolution Real 0～ 65535 - 1 = 1

92.11 Pulse encoder type List 0～ 1 - 1 = 1

92.12 Speed calculation mode List 0～ 5 - 1 = 1

92.13 Position estimation enable List 0～ 1 - 1 = 1

92.14 Speed estimation enable List 0～ 1 - 1 = 1

92.15 Transient filter List 0～ 3 - 1 = 1

92.16 Encoder 1 supply voltage List 0～ 2 - 1 = 1
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92.17 Accepted pulse freq of 
encoder 1

Real 0～ 300 kHz 1 = 1 kHz

92.21 Encoder cable fault mode List 0～ 3 - 1 = 1

92.23 Maximum pulse waiting time Real 1～ 200 ミ リ秒 1 = 1 ミ リ秒

92.24 Pulse edge filtering List 0～ 2 - 1 = 1

92.25 Pulse overfrequency function List 0～ 1 - 1 = 1

アブソリュートエンコーダが選択された場合のこのグループの他のパラメータ

92.10 Sine/cosine number Real 0～ 65535 - 1 = 1

92.11 Absolute position source List 0～ 5 - 1 = 1

92.12 Zero pulse enable List 0～ 1 - 1 = 1

92.13 Position data width Real 0～ 32 - 1 = 1

92.14 Revolution data width Real 0～ 32 - 1 = 1

92.30 Serial link mode List 0～ 2 - 1 = 1

92.31 EnDat max calculation time List 0～ 3 - 1 = 1

92.32 SSI cycle time List 0～ 5 - 1 = 1

92.33 SSI clock cycles Real 2～ 127 - 1 = 1

92.34 SSI position msb Real 1～ 126 - 1 = 1

92.35 SSI revolution msb Real 1～ 126 - 1 = 1

92.36 SSI data format List 0～ 1 - 1 = 1

92.37 SSI baud rate List 0～ 5 - 1 = 1

92.40 SSI zero phase List 0～ 3 - 1 = 1

92.45 Hiperface parity List 0～ 1 - 1 = 1

92.46 Hiperface baud rate List 0～ 3 - 1 = 1

92.47 Hiperface node address Real 0～ 255 - 1 = 1

レゾルバが選択された場合のこのグループの他のパラ メータ

92.10 Excitation signal frequency Real 1～ 20 kHz 1 = 1 kHz

92.11 Excitation signal amplitude Real 4.0～ 12.0 V 10 = 1 V

92.12 Resolver polepairs List 1～ 32 - 1 = 1

93 Encoder 2 configuration ( エンコーダ 2 設定 )
93.01 Encoder 2 type List 0～ 7 - 1 = 1

93.02 Encoder 2 source List 1～ 2 - 1 = 1

TTL、 TTL+ および HTL エンコーダが選択された場合のこのグループの他のパラ メータ
(93.16、 93.17、 93.23～ 93.25 は選択したエンコーダの種類によっては表示されます )

93.10 Pulses/rev Real 0～ 65535 - 1 = 1

93.11 Pulse encoder type List 0～ 1 - 1 = 1

93.12 Speed calculation mode List 0～ 5 - 1 = 1

93.13 Position estimation enable List 0～ 1 - 1 = 1

93.14 Speed estimation enable List 0～ 1 - 1 = 1

93.15 Transient filter List 0～ 3 - 1 = 1
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93.16 Encoder 2 supply voltage List 0～ 2 - 1 = 1

93.17 Accepted pulse freq of 
encoder 2

Real 0～ 300 kHz 1 = 1 kHz

93.21 Encoder cable fault mode List 0～ 3 - 1 = 1

93.23 Maximum pulse waiting time Real 1～ 200 ミ リ秒 1 = 1 ミ リ秒

93.24 Pulse edge filtering List 0～ 2 - 1 = 1

93.25 Pulse overfrequency function List 0～ 1 - 1 = 1

アブソリュートエンコーダが選択された場合のこのグループの他のパラメータ

93.10 Sine/cosine number Real 0～ 65535 - 1 = 1

93.11 Absolute position source List 0～ 5 - 1 = 1

93.12 Zero pulse enable List 0～ 1 - 1 = 1

93.13 Position data width Real 0～ 32 - 1 = 1

93.14 Revolution data width Real 0～ 32 - 1 = 1

93.30 Serial link mode List 0～ 2 - 1 = 1

93.31 EnDat calc time List 0～ 3 - 1 = 1

93.32 SSI cycle time List 0～ 5 - 1 = 1

93.33 SSI clock cycles Real 2～ 127 - 1 = 1

93.34 SSI position msb Real 1～ 126 - 1 = 1

93.35 SSI revolution msb Real 1～ 126 - 1 = 1

93.36 SSI data format List 0～ 1 - 1 = 1

93.37 SSI baud rate List 0～ 5 - 1 = 1

93.40 SSI zero phase List 0～ 3 - 1 = 1

93.45 Hiperface parity List 0～ 1 - 1 = 1

93.46 Hiperface baud rate List 0～ 3 - 1 = 1

93.47 Hiperface node address Real 0～ 255 - 1 = 1

レゾルバが選択された場合のこのグループの他のパラ メータ

93.10 Excitation signal frequency Real 1～ 20 kHz 1 = 1 kHz

93.11 Excitation signal amplitude Real 4.0～ 12.0 V 10 = 1 V

93.12 Resolver polepairs List 1～ 32 - 1 = 1

94 LSU control (LSU 制御 )
( このグループのみ BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )

94.01 LSU control List 0～ 1 - 1 = 1

94.10 LSU max charging time Real 0～ 65535 秒 1 = 1 秒

94.11 LSU stop delay Real 0.0～ 3600.0 秒 10 = 1 秒

94.20 DC voltage reference Real 0.0～ 2000.0 V 10 = 1 V

94.21 DC voltage ref source List - - 1 = 1

94.22 User DC voltage reference Real 0.0～ 2000.0 V 10 = 1 V

94.30 Reactive power reference Real -3276.8～ 3276.7 kvar 10 = 1 kvar

94.31 Reactive power ref source List - - 1 = 1
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94.32 User reactive power reference Real -3276.8～ 3276.7 kvar 10 = 1 kvar

95 HW configuration (ハードウェア設定 )
95.01 Supply voltage List 0～ 6 - 1 = 1

95.02 Adaptive voltage limits List 0～ 1 - 1 = 1

95.04 Control board supply List 0～ 2 - 1 = 1

(パラメータ   95.08 のみ、 ZCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )

95.08 DC switch monitoring List 0～ 1 - 1 = 1

(パラ メータ  95.09～ 95.14は BCU コン ト ロールユニッ トでのみ表示されます )

95.09 Fuse switch control List 0～ 1 - 1 = 1

95.13 Reduced run mode List 0～ 65535 - 1 = 1

95.14 Connected modules PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

95.15 Special HW settings PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

95.20 HW options word 1 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

95.21 HW options word 2 PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

95.30 Parallel type filter List 0～ 4 - 1 = 1

95.31 Parallel connection rating id List - - 1 = 1

96 System ( システム )
96.01 Language List - - 1 = 1

96.02 Pass code Data 0～ 99999999 - 1 = 1

96.03 Access levels active PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

96.04 Macro select List 0～ 6 - 1 = 1

96.05 Macro active List 1～ 6 - 1 = 1

96.06 Parameter restore List - - 1 = 1

96.07 Parameter save manually List 0～ 1 - 1 = 1

96.08 Control board boot Real 0～ 1 - 1 = 1

96.09 FSO reboot Binary 
src

- - -

96.10 User set status List - - -

96.11 User set save/load List - - -

96.12 User set I/O mode in1 Binary 
src

- - -

96.13 User set I/O mode in2 Binary 
src

- - -

96.16 Unit selection PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

96.20 Time sync primary source List 0～ 9 - 1 = 1

96.23 M/F and D2D clock 
synchronization

List 0～ 1 - 1 = 1

96.24 Full days since 1st Jan 1980 Real 1～ 59999 - 1 = 1

96.25 Time in minutes within 24 h Real 0～ 1439 - 1 = 1

96.26 Time in ms within one minute Real 0～ 59999 - 1 = 1
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96.29 Time sync source status PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

96.31 Drive ID number Real 0～ 32767 - 1 = 1

96.53 Actual checksum Real 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

96.54 Checksum action List 0～ 4 - 1 = 1

96.55 Checksum control word PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

96.56 Approved checksum 1 Real 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

96.57 Approved checksum 2 Real 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

96.58 Approved checksum 3 Real 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

96.59 Approved checksum 4 Real 00000000h～ FFFFFFFFh - 1 = 1

96.61 User data logger status word PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

96.63 User data logger trigger Binary 
src

- - -

96.64 User data logger start Binary 
src

- - -

96.65 Factory data logger time level List - - 1 = 1

96.70 Disable adaptive program List 0～ 1 - 1 = 1

(パラメータ  96.100～ 96.102 は パラメータ   96.02 により有効にされている場合のみ表示されます。 )

96.10
0

Change user pass code Data 10000000～ 99999999 - 1 = 1

96.10
1

Confirm user pass code Data 10000000～ 99999999 - 1 = 1

96.10
2

User lock functionality PB 0000h～ FFFFh - 1 = 1

97 Motor control ( モーター制御 )
97.03 Slip gain Real 0～ 200 % 1 = 1%

97.04 Voltage reserve Real -4～ 50 % 1 = 1%

97.05 Flux braking List 0～ 2 - 1 = 1

97.06 Flux reference select Binary 
src

- - 1 = 1

97.07 User flux reference Real 0.00～ 200.00 % 100 = 1%

97.09 Switching freq mode List 0～ 3 - 1 = 1

97.10 Signal injection List 0～ 4 - 1 = 1

97.11 TR tuning Real 25～ 400 % 1 = 1%

97.12 IR comp step-up frequency Real 0.0～ 50.0 Hz 10 = 1 Hz

97.13 IR compensation Real 0.00～ 50.00 % 100 = 1%

97.15 Motor model temperature 
adaptation

List 0～ 3 - 1 = 1

97.32 Motor torque unfiltered Real -1600.0～ 1600.0 % 10 = 1%

97.33 Speed estimate filter time Real 0.00～ 100.00 ミ リ秒 100 = 1 ミ リ秒

98 User motor parameters (ユーザーモーターパラ メータ )
98.01 User motor model mode List 0～ 3 - 1 = 1

No. 名前 種類 範囲 単位 FbEq32



追加のパラメータデータ    607
98.02 Rs user Real 0.0000～ 0.50000 p.u. 100000～ 1 
p.u.

98.03 Rr user Real 0.0000～ 0.50000 p.u. 100000～ 1 
p.u.

98.04 Lm user Real 0.00000～ 10.00000 p.u. 100000～ 1 
p.u.

98.05 SigmaL user Real 0.00000～ 1.00000 p.u. 100000～ 1 
p.u.

98.06 Ld user Real 0.00000～ 10.00000 p.u. 100000～ 1 
p.u.

98.07 Lq user Real 0.00000～ 10.00000 p.u. 100000～ 1 
p.u.

98.08 PM flux user Real 0.00000～ 2.00000 p.u. 100000～ 1 
p.u.

98.09 Rs user SI Real 0.00000～ 100.00000 Ω 100000～ 1 
p.u.

98.10 Rr user SI Real 0.00000～ 100.00000 Ω 100000 = 1 
p.u.

98.11 Lm user SI Real 0.00～ 100000.00 mH 100 = 1 mH

98.12 SigmaL user SI Real 0.00～ 100000.00 mH 100 = 1 mH

98.13 Ld user SI Real 0.00～ 100000.00 mH 100 = 1 mH

98.14 Lq user SI Real 0.00～ 100000.00 mH 100 = 1 mH

98.15 Position offset user Real 0～ 360 電気角 1 = 1 度

99 Motor data ( モーターデータ )
99.03 Motor type List 0～ 2 - 1 = 1

99.04 Motor control mode List 0～ 1 - 1 = 1

99.06 Motor nominal current Real 0.0～ 32767.0 A 10 = 1 A

99.07 Motor nominal voltage Real 0.0～ 32767.0 V 10 = 1 V

99.08 Motor nominal frequency Real 0.00～ 500.00 Hz 10 = 1 Hz

99.09 Motor nominal speed Real 0～ 30000 rpm 1 = 1 rpm

99.10 Motor nominal power Real 0.00～ 10000.00 kW また
は 0.00～ 13404.83 hp

kW また
は HP

100 = 1 単位

99.11 Motor nominal cos Φ Real 0.00～ 1.00 - 100 = 1

99.12 Motor nominal torque Real 0.000～ N·m また
は lb·ft

1000 = 1 単位

99.13 ID run requested List 0～ 7 - 1 = 1

99.14 Last ID run performed List 0～ 7 - 1 = 1

99.15 Motor polepairs calculated Real 0～ 1000 - 1 = 1

99.16 Motor phase order List 0～ 1 - 1 = 1

200 Safety (安全 )
このグループはオプシ ョ ンの FSO-xx 安全機能モジュール関連のパラメータを含んでいます。 このグルー
プのパラメータの詳細は、 FSO-xx モジュールに関する文書を参照して ください。

No. 名前 種類 範囲 単位 FbEq32
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重故障追跡

この章の内容

この章では、 警報および重故障メ ッセージと、 考えられる原因および解決方法につ
いて説明します。 ほとんどの警報および重故障は、 本章の情報により原因をつきと
めて解決することができます。 解決しない場合は、 ABB サービスの担当までご連絡
ください。

警報および重故障は以下のそれぞれの表に記載されています。 各表は警報 /重故障
コードで分類されています。

安全上の注意

警告 !資格を持っている電気技師以外はドライブの修理はできません。 ド ラ
イブを使用する前に、 ハードウェアマニュアルの冒頭にある安全上の注意の

章をお読みください。

表示

■ 警報と重故障

警報と重故障は装置の異常な状態を示します。 現在起きている警報 /重故障のコー
ド と名称は、 ド ライブコンポーザー PC ツールおよび、 コン ト ロールパネル上に表
示されます。 フ ィールドバスでは警報 /重故障のコードのみ表示されます。

警報はリセッ トする必要はありません。 原因が排除されると警報は表示されな く な
ります。 警報はラッチせず、 ド ライブによるモータの運転は継続します。

重故障はドライブ内でラッチし、 ド ライブを ト リ ップさせ、 モーターが停止しま
す。 重故障の原因を排除した後、 重故障はコン ト ロールパネル、 ド ライブコンポー
ザー PC ツール、 ド ライブのデジタル入力、 フ ィールドバスなど、 選択したソース
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 (パラメータ  31.11 Fault reset selection を参照 ) からリセッ トできます。 リセッ ト
後にド ライブは再起動できます。 重故障によっては、 電源を切って入れ直すか、 パ
ラ メータ  96.08 Control board boot を使ってコン ト ロールユニッ ト を再起動する必要
があります。 – これが必要な場合は、 重故障の表に記載されています。

ソース選択パラメータのWarning、 Fault または Fault (-1) を選択して、 警報や重故
障通知をリレー出力やデジタル入力 /出力に向けることができます。 以下のセク
シ ョ ン

• プログラマブルデジタル出力と入力 (28 ページ ) 、
• プログラマブルリレー出力 (29ページ ) 、
• プログラマブル拡張 I/O (29 ページ ) も参照して ください。

■ ピュアイベン ト

警報と重故障以外にピュアイベン トがあり、 ド ライブのイベン トログにのみ記録さ
れます。 イベン トのコードは 警報メ ッセージ の表に含まれています。

■ 変更可能メ ッセージ

い くつかの警報や重故障については、 メ ッセージ本文の変更、 指示や連絡先情報の
追加が可能です。 これらのメ ッセージを変更するにはコン ト ロールパネルで、
Menu - Settings - Edit texts を選択します。

警報 /重故障履歴の解析

■ イベン ト ログ

ドライブには、 コン ト ロールパネルのメインメニューからアクセスできるイベン ト
ログが 2 つあります。 ログは、 ド ライブコンポーザー PC ツールでもアクセス (お
よびリセッ ト ) できます。

ログの一つには重故障と重故障リセッ トが含まれています。 他のログは警報、 ピュ
アイベン ト、 クリアするエン ト リの一覧があります。 いずれのログにも直近の 32 
のイベン トが含まれています。 表示された内容はすべて、 発生日時その他の情報と
共にイベン トログに保存されます。

補助コード

イベン トによっては補助コードが表示され、 問題を見つけやすく なっています。 コ
ン ト ロールパネルには補助コード と メ ッセージが表示されます。 補助コードはイベ
ン ト ログ詳細にも保存されています。 ド ライブコンポーザー PC ツールのイベン ト
リス トに、 ( あれば ) 補助コードが示されています。

工場データロガー

ドライブにはデータロガーがあり、 500 マイクロ秒毎 (デフォルト。 パラ メータ  
96.65 Factory data logger time level を参照 ) に事前に選択されたド ライブの値のサ
ンプルがとられます。 デフォルトでは、 ド ライブのメモリユニッ トに重故障が保存
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されると、 直ちにその前後の約 700 のサンプルが記録されます。 ド ライブコンポー
ザー PC ツールでイベン トログを表示すると、 最後の 5 つの重故障のデータを見る
ことができます。 (重故障のデータはコン ト ロールパネルでは見ることができませ
ん。 )

工場データログに記録されている値は、 01.07 Motor current、 01.10 Motor torque、
01.11 DC voltage、 01.24 Flux actual %、 06.01 Main control word、 06.11 Main 
status word、 24.01 Used speed reference、 30.01 Limit word 1、 30.02 Torque limit 
status および 90.01 Motor speed for control です。 パラ メータの選択はユーザーでは
変更できません。

■ その他のデータロガー

ユーザーデータロガー

ドライブコンポーザー PC ツールでカスタムデータロガーの設定ができます。 この
機能を使って、 選択した時間間隔で最大 8 つのドライブパラ メータのサンプルを集
めることができます。 約 8000 のサンプルの範囲内で、 ユーザーは監視期間のト リ
ガ条件と長さを設定できます。 PC ツールに加え、 ロガーの状態はドライブパラ
メータ  96.61 User data logger status word で示すことができます。 ト リガソースは、
パラ メータ  96.63 User data logger trigger および 96.64 User data logger start で選択
できます。 設定、 ステータス、 収集データは後の分析のためにメモリに保存されま
す。

PSL2 データ保存

い くつかのドライブ機種 (特に並列接続したインバータモジュール ) で用いられる 
BCU コン ト ロールユニッ トには、 インバータモジュールからデータを集めて重故障
の追跡と解析を行うデータロガーが含まれています。 データは BCU に付いている 
SD メモリカードに保存され、 ABB のサービス要員が分析に使用できるようになっ
ています。

■ 警報 /重故障情報を含むパラメータ
現在ドライブのト リ ップを招いている重故障のリストは、 ド ライブに保存されま
す。 重故障はパラメータグループ 04 Warnings and faults (警報と重故障 ) (119 ペー
ジ ) に表示されます。 パラ メータグループには以前に発生した重故障や警報のリス
ト も表示されます。

イベン トワード  (パラメータ  04.40～ 04.72)

ユーザーはパラメータ  04.40 Event word 1 を設定することで、 選択可能な 16 のイ
ベン ト  (重故障、 警報、 ピュアイベン ト ) のステータスを表示することができます。
他の補助コードをフ ィルターにかけて除外できるよう、 各イベン トには補助コード
を指定することができます。
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モバイルサービスアプリケーシ ョ ン向けの QR コード生成
コン トロールパネルに QR コード  ( または一連の QR コード ) を表示できます。QR 
コードにはド ライブ識別データ、 最後のイベン トの情報、 ステータスとカウンター
パラメータの値が含まれています。 ABB サービスアプリケーシ ョ ンを搭載したモバ
イル機器で、 このコードを読み込み、 分析のため ABB にデータを送ることができ
ます。 アプリケーシ ョ ンの詳細はお近くの ABB サービスの担当にお問い合わせく
ださい。

QR コードはコン ト ロールパネルの、 Menu - Assistants - QR code を選択して生成
できます。
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警報メ ッセージ

注意 ： リス トにはイベン ト ログのみに表示されるイベン ト も含まれます。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法

A2A1 Current calibration 
(電流キャリブ
レーシ ョ ン )

電流オフセッ トおよびゲイン
の測定キャリブレーシ ョ ン
を、 次回始動時に行います。

情報提供の警報です。 (パラメータ  99.13 ID 
run requested を参照して ください。 )

A2B1 Overcurrent 
(過電流 )

出力電流が内部重故障制限値
を超えました。

負荷を確認して ください。

パラ メータグループ 23 Speed reference 
ramp (速度指令加減速 ) (回転数制御 )、 26 
Torque reference chain ( トルク指令チェー
ン ) ( トルク制御 ) または 28 Frequency 
reference chain (周波数指令チェーン ) (周
波数制御 ) の加速時間を確認して ください。
さらにパラ メータ  46.01 Speed scaling、
46.02 Frequency scaling および 46.03 
Torque scaling を確認して ください。
モーターとモーターケーブル (位相整合およ
びスターデルタ接続など ) を確認して くださ
い。

モーターケーブルで接触器が開閉していな
いことを確認して ください。

パラ メータグループ 99 の始動データがモー
ターの銘板と合っているか確認して くださ
い。

モーターケーブルに力率補正用のコンデン
サやサージアブソーバが接続されていない
か、 確認して ください。

エンコーダケーブル (位相整合など ) を確認
して ください。

補助コード  (XXXY YYZZ 形式 ) を確認して
ください。 並列接続したインバータモ
ジュールでは、 「Y YY」 は重故障を受け取っ
た BCU コン ト ロールユニッ トのチャネルを
示します。 「ZZ」 は重故障を ト リガした相を
示します。 (0 ： 詳細情報なし、 1 ： U 相、 2 ：
V 相、 4 ：W 相、 3/5/6/7 ： 複数相 )。

A2B3 Earth leakage
 (漏電 )
Programmable fault 
( プログラ ミング
可能な重故障 ) ： 
31.20 Earth fault

モーターかモーターケーブル
に、 おそら く地絡故障による
不平衡負荷があることがド ラ
イブにより検知されました。

モーターケーブルに力率補正用のコンデン
サやサージアブソーバが接続されていない
か、 確認して ください。

モーターとモーターケーブルの絶縁抵抗を
測定し、 モーターとモーターケーブルの地
絡故障がないか確認して ください。

可能であれば V/f 制御モードでモーターを運
転して ください。 (パラメータ  99.04 Motor 
control mode を参照して ください。 )
地絡故障が見られない場合は、 お近くの 
ABB 代理店にご連絡ください。

A2B4 Short circuit 
(短絡 )

モーターケーブルやモーター
の短絡。

モーターとモーターケーブルに、 ケーブル
敷設上の誤りがないか確認して く ださい。

モーターケーブルに力率補正用のコンデン
サやサージアブソーバが接続されていない
か、 確認して ください。
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A2BA IGBT overload 
(IGBT 過負荷 )

IGBT 接合部～ケース温度が
高すぎます。 この警報は 
IGBT を保護するためのもの
で、 モーターケーブルの短絡
によりアクテ ィブになりま
す。

モーターケーブルを確認して く ださい。

周囲の状況を確認して ください。

冷却風量とファンの運転状況を確認して く
ださい。

ヒートシンクフ ィ ンの目づまりはないかを
確認して く ださい。

ド ライブの出力に対するモーターの出力を
確認して く ださい。

A3A1 DC link overvoltage
 (DC リンクの過電
圧 )

DC リンクの電圧が高すぎま
す ( ド ライブ停止の時 )。

供給電圧設定 (パラ メータ  95.01 Supply 
voltage) を確認して ください。 パラ メータの
設定を誤ると、 モーターが制御不能な動作
を起こしたり、 ブレーキチ ョ ッパや抵抗器
に過負荷がかかる場合があるので注意して
ください。

供給電圧を確認して ください。

並列接続したインバータモジュールの A3A1 
または A3A2 では、 補助コードは影響を受
けたモジュールを示します。 コードの形式
は 000X XX00 で、 XXX は BCU コン ト ロー
ルユニッ トのチャネルを示します。

問題が解決しない場合は、 お近くの ABB 代
理店にご連絡ください。

A3A2 DC link 
undervoltage 
(DC リンクの低電
圧 )

DC リンクの電圧が低すぎま
す ( ド ライブ停止の時 )。

A3AA DC not charged 
(DC リンク充電不
足 )

DC リンク電圧が不足してい
て運転レベルに達していませ
ん。

A480 Motor cable 
overload
 ( モーターケーブ
ルの過負荷 )

モーターケーブル温度の計算
結果が警告制限値を超えまし
た。

パラ メータ   35.61 および 35.62 の設定を確
認して ください。

要求される負荷に関する、 モーターケーブ
ルの寸法を確認して ください。

A490 Incorrect 
temperature 
sensor setup 
(温度センサー設
定の誤り )

モーターの温度測定に問題が
あります。

補助コード  (0XYY ZZZZ 形式 ) を確認して く
ださい。

「X」 は影響を受けた温度監視機能 (0 =パラ
メータ  35.11、 1 =パラ メータ  35.21)。
「YY」 は選択された温度ソース、 すなわち 
16 進数の選択パラメータの設定です。
「ZZZZ」 は問題を示します (下の各コードに
対するアクシ ョ ンを参照 )。

0001 センサータイプが不適合 35.11/35.21 に対して、 パラ メータ  
91.21/91.24 を確認して ください。

0002 温度が制限値以下 パラメータ  35.11～ 35.14/35.21～ 35.24 (
および、 センサーがエンコーダインター
フェイスに接続されている場合は、
91.21/91.24) を確認して ください。
センサーとその配線を確認して ください。

0003 短絡

0004 開回路

A491 External 
temperature
(外部温度 ) 1
( テキストは変更
できます )

測定温度 1 が警報制限値を
超えました。

パラ メータ  35.02 Measured temperature 1 
を確認して く ださい。

モーター ( または温度測定するその他の装置
) の冷却を確認して ください。
パラ メータ  35.13 Temperature 1 warning 
limit の値を確認して く ださい。

A492 External 
temperature 
(外部温度 ) 2
( テキストは変更
できます )

測定温度 2 が警告制限値を
超えました。

パラ メータ  35.03 Measured temperature 2 
を確認して く ださい。

モーター ( または温度を測定しているその他
の装置 ) の冷却を確認して ください。
パラ メータ  35.23 Temperature 2 warning 
limit の値を確認して く ださい。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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A497 Motor temperature 
( モーター温度 ) 1
( テキストは変更
できます )

スロッ ト  1 に取り付けられ
たサーミスタ保護モジュール
が過熱状態を示しています。

モーターの冷却を確認して ください。

モーターの負荷と ド ライブの定格を確認し
て ください。

温度センサーの配線を確認し く ださい。 故
障している場合は配線を修理して ください。

センサーの抵抗を測定して ください。 故障
している場合はセンサーを交換して くださ
い。

A498 Motor temperature 
( モーター温度 ) 2
( テキストは変更
できます )

スロッ ト  2 に取り付けられ
たサーミスタ保護モジュール
が過熱状態を示しています。

A499 Motor temperature 
( モーター温度 ) 3
( テキストは変更
できます )

スロッ ト  3 に取り付けられ
たサーミスタ保護モジュール
の過熱状態を示しています。

A4A0 Control board 
temperature 
(制御基板の温度 )

コン ト ロールユニッ トの温度
が高すぎます。

補助コードを調べて ください。 下の各コー
ドのアクシ ョ ンを参照して ください。

( なし ) 温度が警告制限値を超えまし
た。

周囲の状況を確認して ください。

冷却風量とファンの運転状況を確認して く
ださい。

ヒートシンクフ ィ ンの目づまりがないかを
確認して く ださい。

1 サーミスタの故障 コン ト ロールユニッ トの交換について、
ABB サービスの担当までご連絡ください。

A4A1 IGBT 
overtemperature 
(IGBT 過熱 )

推定 IGBT 温度が高すぎま
す。

周囲の状況を確認して ください。

冷却風量とファンの運転状況を確認して く
ださい。

ヒートシンクフ ィ ンの目づまりはないかを
確認して く ださい。

ド ライブの出力に対するモーターの出力を
確認して く ださい。

A4A9 Cooling (冷却 ) ド ライブモジュール温度が高
すぎます。

周囲温度を確認して ください。 40 °C 
(104 °F) を超える場合は、 負荷電流がドライ
ブのディ レーテ ィ ング負荷容量を超えてい
ないことを確認して ください。 該当する
ハードウェアマニュアルを参照して くださ
い。

ド ライブモジュールの冷却風量とファンの
運転状況を確認して ください。

ド ライブモジュールのキャビネッ ト と ヒー
トシンクの内側の、 目づまりはないかを確
認して ください。 必要に応じて清掃して く
ださい。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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A4B0 Excess 
temperature 
(過熱 )

整流ユニッ トの温度が高すぎ
ます。

周囲の状況を確認して ください。

冷却風量とファンの運転状況を確認して く
ださい。

ヒートシンクフ ィ ンの目づまりはないかを
確認して く ださい。

ド ライブの出力に対するモーターの出力を
確認して く ださい。

補助コード  (XXXY YYZZ 形式 ) を確認して
ください。 「Y YY」 は重故障通知を受け取っ
た BCU コン ト ロールユニッ トのチャネルを
示します。 「ZZ」 は系統を示します (1 ： U 
相、 2 ： V 相、 3 ：W 相、 4 ： INT ボード、
5 ： ブレーキチ ョ ッパ、 6 ： 空気吸入口 (INT 
ボード  X10 に接続されたセンサー )、 7 ：
PCB コンパート メン ト ファンまたは電源基
板、 8 ： du/dt フ ィルターまたは温度スイッ
チ (XT) (INT ボード  X7 に接続されたセン
サー )、 9 ： INT ボード  X6 に接続されたセン
サー、 0FA ： 周囲温度です )。

A4B1 Excess 
temperature 
difference 
(温度差超過 )

異なる位相の IGBT 間で大き
な温度差があります。

モーターケーブルを確認して く ださい。

ド ライブモーターの冷却状態を確認して く
ださい。

補助コード  (XXXY YYZZ 形式 ) を確認して
ください。 「XXX」 は差のソースを示します 
(0 ： 単一のモジュール、 IGBT の相の間の
差、 1 ： 並列接続したモジュール、 全モ
ジュールの全 IGBT 間の最小 /最大差 )。 並
列接続したモジュールでは、 「Y YY」 は重故
障通知を受け取った BCU コン ト ロールユ
ニッ トのチャネルを示します。 「ZZ」 は相を
示します (0 ： 単一のモジュール、 1 ： U 相 [
並列接続 ]、 2 ：W 相 [並列接続 ]、 3 ：W 相 [
並列接続 ]。

A4B2 PCB space 
cooling 
(PCB 空間冷却 )

周囲と ド ライブモジュールの 
PCB スペースの温度差が大
きすぎます。 

PCB スペース内の冷却ファンを確認して く
ださい。

並列接続したモジュールでは、 補助コード  
(XXXY YYZZ 形式 ) を確認して ください。
「Y YY」 は重故障通知を受け取った BCU コ
ン ト ロールユニッ トのチャネルを示します。

A4F6 IGBT temperature 
(IGBT 温度 )

IGBT の温度が高すぎます。 周囲の状況を確認して ください。

冷却風量とファンの運転状況を確認して く
ださい。

ヒートシンクフ ィ ンの目づまりはないかを
確認して く ださい。

ド ライブの出力に対するモーターの出力を
確認して く ださい。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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A580 PU 
communication 
(整流ユニッ トの
通信 )

ド ライブコン ト ロールユニッ
ト と整流ユニッ ト間の通信エ
ラーが検知されました。

ド ライブコン ト ロールユニッ ト と整流ユ
ニッ ト間の接続を確認して ください。

補助コード  (XXXY YYZZ 形式 ) を確認して
ください。 並列接続したモジュールでは、
「Y YY」 は影響を受けた BCU コン ト ロール
ユニッ トのチャネル (0: ブロードキャス ト ) 
を示します。 「ZZ」 はエラーソースを示しま
す (8 ： PSL リンクの伝送エラー [ 「XXX」 参
照 ]、 9 ： 伝送 FIFO 警告制限値に到達 )。
「XXX」 は伝送エラーの方向★と詳細警報
コードを示します。 (0:Rx/通信エラー、 1 ：
Tx/ リード ソロモン符号のエラー、 2 ： Tx/非
同期エラー、 3:Tx/ リード ソロモンデコーダ
の重故障、 4 ： Tx/ マンチェスターコーディ
ングのエラー )。

A581 Fan ( ファン ) 冷却ファンのフ ィードバック
がありません。

パラ メータ  95.20 HW options word 1、 ビッ
ト  14 を確認して ください。
補助コードでファンを確認して く ださい。
コード  0 は、 メインファン 1 です。 その他
のコード  (XYZ 形式 ) ： 「X」 は状態コードを
示します。 (1 ： オートチューニング、 2 ： 
ノーマル )。 「Y」 は BCU に接続されている
インバータのインデックスを示します。 (0
～ n、 ZCU コン ト ロールユニッ トでは常に 
0)。 「Z」 はファンのインデックスを示しま
す。 (1 ： メ インファン 1、 2 ： メ インファン 
2、 3 ： メ インファン 3)。
フ ァンの運転と接続を確認して く ださい。

故障している場合はファンを交換して くだ
さい。

A582 Auxiliary fan 
missing (補助ファ
ンなし )

補助冷却ファン ( コン ト ロー
ルユニッ トのファンコネクタ
に接続 ) が詰まっているか外
れています。

補助コードはファンを表します。 (1 ： 補助
ファン 1、 2 ： 補助ファン 2)。
補助ファンと接続状態を確認して ください。
ファンが故障している場合は交換して くだ
さい。

ド ライブモジュールの前カバーが正し く取
付けられ締めてあることを確認して くださ
い。 ド ライブの試運転でカバーを外す必要
がある場合は、 該当する重故障が解決して
もこの警報が生成されます。 重故障のペー
ジ 5081 Auxiliary fan missing (補助ファン故
障 ) 
( 639 ページ ) を参照して ください。

A5A0 Safe torque off 
( セーフ トルクオ
フ )
プログラ ミングが
可能な警報 ： 
31.22 STO 
indication run/stop

セーフ トルクオフ機能がアク
テ ィブ、 すなわち、 XSTO 端
子に接続されている安全回路
信号がありません。

安全回路の接続を確認して ください。 詳細
は該当するド ライブのハードウェアマニュ
アルおよびパラメータ  31.22 STO indication 
run/stop (323 ページ ) の説明を参照して く
ださい。 

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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A5EA Measurement 
circuit temperature 
(測定回路温度 )

ド ライブの内部温度測定に問
題があります。

補助コード  (XXXY YYZZ 形式 ) を確認して
ください。 「Y YY」 は重故障の通知を受け
取った BCU コン ト ロールユニッ トのチャネ
ルを示します ( ZCU コン ト ロールユニッ ト
と 「0 00」 )。 「ZZ」 は系統を示します (1 ： U 
相、 IGBT、 2 ： V 相、 IGBT、 3 ：W 相、
IGBT、 4 ： 整流ユニッ ト  INT ボード、 5: ブ
レーキチ ョ ッパ、 6 ： 空気吸入口、 7 ： 電源
基板、 8 ： du/dt フ ィルター、 FAh ： 空気吸入
温度 )。

A5EB PU board 
powerfail 
(整流ユニッ ト基板
の電力供給障害 )

整流ユニッ トの電力供給障
害。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

A5EC PU 
communication 
internal
(整流ユニッ ト通
信内部エラー )

ド ライブコン ト ロールユニッ
ト と整流ユニッ ト間の通信エ
ラー。

ド ライブコン ト ロールユニッ ト と整流ユ
ニッ ト間の接続を確認して く ださい。

A5ED Measurement 
circuit ADC 
(測定回路 ADC)

整流ユニッ トの測定回路に問
題があります ( アナログ -デ
ジタルコンバータ )

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

A5EE Measurement 
circuit DFF 
(測定回路 DFF)

整流ユニッ トの電流または電
圧測定に問題があります

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

A5EF PU state feedback 
(整流ユニッ トの状
態フ ィードバック )

出力相からの状態フ ィード
バックが制御信号と一致しま
せん。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

A5F0 Charging 
feedback 
(充電フ ィード
バック )

充電中です 情報提供の警報です。 充電が終わってから
インバータを始動して ください。

A5F3 Switching 
frequency below 
requested 
( スイッチング周
波数が要求以下 )

スイッチング周波数が不足し
ているため、 要求された出力
周波数での適切なモーター制
御ができません (パラ メータ  
95.15 など )。

情報提供の警報です。

A5F4 Control unit 
battery 
( コン ト ロールユ
ニッ トのバッテ
リー )

コン ト ロールユニッ トのバッ
テリー残量が低く なっていま
す。

コン ト ロールユニッ トのバッテリーを交換
して ください。

この警報は、 パラ メータ  31.40 を使って差
し止めることができます。

A682 Flash erase speed 
exceeded 
( フラ ッシュ メモリ
の消去頻度超過 )

フラ ッシュ メモリの ( メモリ
ユニッ ト内の ) 消去が頻繁に
行われすぎているため、 メモ
リの寿命に悪影響を及ぼして
います。

パラ メータ  96.07 による不要なパラメータ
の強制保存や、 周期的なパラ メータの書き
込み (パラメータで ト リガするユーザーロ
ガーなど ) を避けて く ださい。
補助コード  (XYYY YZZZ 形式 ) を確認して
ください。 「X」 は警報のソースを示してい
ます。 (1 ： 一般的フラッシュ メモリの消去の
監視 )。 「ZZZ」 は警報を生成したフラッシュ
メモリのサブセクターを示しています。 .

A683 Data saving to 
power unit 
(整流ユニッ トへ
のデータ保存 )

整流ユニッ トへのデータ保存
のエラー。

補助コードを調べて ください。 下の各コー
ドのアクシ ョ ンを参照して く ださい。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法



重故障追跡   619
0 エラーのため、 保存データを
初期化できません。

ド ライブの電源を入れ直して く ださい。 コ
ン ト ロールユニッ トが外部から電力を供給
されている場合は、 (パラメータ  96.08 
Control board boot で ) コン ト ロールユニッ
ト を再起動するか、 電源を切って入れ直し
て ください。 問題が解決しない場合は、 お
近くの ABB 代理店にご連絡ください。

1

2 書き込みエラー。

A684 SD card 
(SD カード )

データを保存する SD カード
に関連するエラー (BCU コン
ト ロールユニッ トの場合のみ
)。

補助コードを調べて ください。 下の各コー
ドのアクシ ョ ンを参照して ください。

1 SD カードがありません。 BCU コン ト ロールユニッ トの SD カードス
ロッ トに、 対応する書込み可能な SD カード
を挿入して く ださい。

2 SD カードは書き込み保護さ
れています。

3 SD カードは読み取れませ
ん。

A686 Checksum 
mismatch 
( チェ ックサムの
不一致 )
プログラ ミングが
可能な警報 ： 
96.54 Checksum 
action

パラメータのチェ ックサムの
計算値が有効な指令のチェ ッ
クサムと一致しません。

必要な承認された (指令 ) チェ ックサムがす
べて (96.56～ 96.59) 96.55 Checksum 
control word で有効になっているか確認して
ください。

パラ メータの設定を確認して く ださい。
96.55 Checksum control word を使って
チェ ックサムパラメータを有効にし、 実際
のチェ ックサムをパラ メータにコピーして
く ださい。

A687 Checksum 
configuration 
( チェ ックサム設
定 )

パラメータ とチェ ッ クサムの
不一致に対してアクシ ョ ンは
設定されましたが、 機能が設
定されてません。

機能の設定についてはお近くの ABB 代理店
にご連絡ください。 または 96.54 Checksum 
action の機能を無効にして ください。

A688 Parameter map 
configuration 
(パラ メータマッ
プ設定 )

ド ライブカスタマイザーに作
成されたパラ メータマッピン
グ表のデータが多すぎます。

Drive customizer PC tool user’s manual 
(3AUA0000104167 [英語版 ]) を参照して く
ださい。

A689 Mapped parameter 
value cut 
( マッピングされた
パラ メータ値切れ )

パラメータマッピング表で指
定されているスケーリングに
より  ( ド ライブカスタマイ
ザーに作成された ) パラ メー
タ値が飽和状態です。

パラ メータスケーリングおよびパラメータ
マッピング表の形式を確認して く ださい。
Drive customizer PC tool user’s manual 
(3AUA0000104167 [英語版 ]) を参照して く
ださい。

A6A4 Motor nominal 
value 
( モーター定数 )

モーターのパラ メータの設定
が不正です。

補助コードを調べて ください。 下の各コー
ドのアクシ ョ ンを参照して ください。

ド ライブの大きさが適切では
ありません。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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1 すべり周波数が小さすぎま
す。

グループ  98 および 99 でモーター設定パラ
メータの設定を確認して ください。

モーターに対するド ライブの大きさが適切
かどうか確認して ください。

2 同期および定格回転数の差が
大きすぎます。

3 定格回転数が単極ペアの同期
回転数より大き く なっていま
す。

4 定格電流が制限値を超えてい
ます。

5 定格電圧が制限値を超えてい
ます。

6 定格電力は皮相電力を超えて
います。

7 定格電力が定格回転数やトル
クと合っていません。

A6A5 No motor data 
( モーターデータ
なし )

グループ 99 のパラ メータが
設定されていません。

グループ 99 の必要なパラ メータがすべて設
定されていることを確認して く ださい。

注意 ： この警報は通常、 モーターデータが
入力されるまで、 モーターの始動時から表
示され続けます。

A6A6 Supply voltage 
unselected (供給
電圧が未選択 )

供給電圧が設定されていませ
ん。

パラ メータ  95.01 Supply voltage で供給電圧
を設定して く ださい。

A6B0 User lock is open 
(ユーザーロック
がオープン )

ユーザーロックがオープン、
すなわちユーザーロック設定
パラメータ  96.100～ 96.102 
が見られる状態です。

パラ メータに無効なパスコードを入力して
ユーザーロックをクローズして ください
96.02 Pass code。 「ユーザーロック」 のセク
シ ョ ン (89 ページ ) を参照して く ださい。

A6B1 User pass code 
not confirmed 
(ユーザーパスコー
ドの確認失敗 )

新しいユーザーパスコードが
パラ メータ  96.100 に入力さ
れたが、 確認できません 
96.101。

96.101 に同じパスコードを入力して新しい
ユーザーパスコードを確認して ください。
キャンセルするには、 新しいパスコードを
確認せずにユーザーロックをクローズして
ください。 「ユーザーロック」 のセクシ ョ ン 
(89 ページ ) を参照して ください。

A6D1 FBA A parameter 
conflict 
(FBA A パラ メー
タの競合 )

ド ライブに PLC に要求され
た機能がないか、 まだ要求さ
れた機能が作動していませ
ん。

PLC プログラ ミングを確認して ください。
パラ メータグループ 50 Fieldbus adapter 
(FBA) ( フ ィールドバスアダプタ  (FBA)) およ
び  51 FBA A settings (FBA A 設定 ) の設定
を確認して く ださい。

A6D2 FBA B parameter 
conflict 
(FBA B パラ メー
タの競合 )

ド ライブに PLC に要求され
た機能がないか、 まだ要求さ
れた機能が作動していませ
ん。

PLC プログラ ミングを確認して ください。
パラ メータグループ 50 Fieldbus adapter 
(FBA) ( フ ィールドバスアダプタ  (FBA)) およ
び 54 FBA B settings (FBA B 設定 ) の設定を
確認して く ださい。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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A6DA Ref source 
parametrization 
(指令ソースのパ
ラ メータ設定 )

指令ソースが異なるユニッ ト
の複数のパラ メータに同時に
接続されています。

指令ソースの選択パラメータを確認して く
ださい。

補助コード  (XXYY 00ZZ 形式 ) を確認して
ください。 「XX」 および 「YY」 はソースが
接続されているパラ メータ  2 セッ ト を示し
ています (01 = 速度指令チェーン [22.11、
22.12、 22.15、 22.17]、 02 = 周波数指令
チェーン [28.11、 28.12]、 03 = トルク指令
チェーン [26.11、 26.12、 26.16]、 04 = その
他トルク関連のパラメータ  [26.25、 30.21、
30.22、 44.09]、 05 = プロセス PID 制御パラ
メータ  [40.16、 40.17、 40.50、 41.16、
41.17、 41.50])。 「ZZ」 は競合している指令
ソースを示しています (01～ 0E = パラ メー
タグループ 3 のインデックス、 33 = プロセ
ス PID 制御、 3D = モーターポテンシ ョ メー
ター、 65 = AI1、 66 = AI2、 6F = 周波数入力
)。

A6E5 AI parametrization 
(AI パラ メータ設
定 )

アナログ入力の電流 /電圧
ハードウェア設定が、 パラ
メータの設定に対応していま
せん。

補助コードを調べて ください。 このコード
が設定が競合しているアナログ入力を示し
ています。

( ド ライブコン ト ロールユニッ トの ) ハード
ウェア設定またはパラメータ  12.15/12.25 の
いずれかを調整します。

注意 ： ハードウェア設定の変更を有効にす
るためには、 制御基板の再起動 (電源を切っ
て入れるか、 パラ メータ  96.08 Control 
board boot により ) が必要です。

A6E6 ULC configuration 
(ULC 設定 )

ユーザー負荷曲線設定エラー
です。

補助コード  (XXXX ZZZZ 形式 ) を確認して
ください。 「ZZZZ」 は問題を示しています
 (下の各コードに対するアクシ ョ ンを参照 )。

0000 回転数点の一貫性がありませ
ん。

各回転数点 (パラメータ  37.11～ 37.15) が
前の点より高い値になっていることを確認
して ください。

0001 周波数点の一貫性がありませ
ん。

各回周波数点 (パラ メータ  37.16～ 37.20) 
が前の点より高い値になっていることを確
認して ください。

0002 軽負荷点が過負荷点の上にあ
ります。

各過負荷点 (37.31～ 37.35) が対応する軽負
荷点 (37.21～ 37.25) より高い値になってい
ることを確認して ください。0003 過負荷点が軽負荷点より下に

あります。

A780 Motor stall 
( モーターのス
トール )
プログラ ミングが
可能な警報 ： 
31.24 Stall 
function

過負荷またはモーター出力不
足により、 モーターはストー
ル領域で運転しています。

モーター負荷と ド ライブの定格を確認して
ください。

故障に関する機能のパラメータを確認して
ください。

A781 Motor fan 
( モーターファン )
プログラ ミングが
可能な警報 ： 
35.106 DOL 
starter event type

外部ファンからのフ ィード
バックがありません。

ロジックで外部ファン ( または制御されてい
る他の装置 ) を確認して く ださい。
パラ メータ  35.100～ 35.106の設定を確認
して ください。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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A782 FEN temperature 
(FEN 温度 )

エンコーダインターフェイス 
FEN-xx に接続した温度セン
サー (KTY または PTC) が使
用されている場合の温度測定
エラーです。

パラ メータ  35.11 Temperature 1 source / 
35.21 Temperature 2 source の設定が実際の
エンコーダインターフェイスと合っている
か確認して く ださい。

パラ メータ   91.21 および 91.24 の設定を確
認して ください。 対応するモジュールがパ
ラメータ  91.11～ 91.14 で有効になっている
ことを確認して ください。 設定の変更を確
認するには、 パラ メータ  91.10 Encoder 
parameter refresh を使います。

エンコーダインターフェイス 
FEN-01 に接続した KTY セ
ンサーが使用されている場合
の温度測定エラーです。

FEN-01 は KTY センサーでの温度測定に対
応していません。 PTC センサーまたは他の
エンコーダインターフェイスモジュールを
使用して く ださい。

A791 Brake resistor 
( ブレーキ抵抗器 )

ブレーキ抵抗器が故障してい
るか接続されていません。

ブレーキ抵抗器が接続されていることを確
認して ください。

ブレーキ抵抗器の状態を確認して ください。

A793 BR excess 
temperature 
( ブレーキ抵抗器
の過熱 )

ブレーキ抵抗器の温度が、 パ
ラ メータ  43.12 Brake 
resistor warning limit により
設定された警告制限値を超え
ました。

ド ライブを停止して ください。 抵抗器が冷
却するのを待って ください。

抵抗器の過負荷保護機能の設定を確認して
ください (パラメータグループ 43 Brake 
chopper ( ブレーキチ ョ ッパ ))。
警報制限値設定パラメータ  43.12 Brake 
resistor warning limit を確認して ください。
抵抗器の容量が適切かどうか確認して くだ
さい。

ブレーキサイクルが許容範囲内にあるかど
うか確認して ください。

A794 BR data 
(BR データ )

ブレーキ抵抗器のデータがあ
りません。

抵抗器のデータ設定 (パラメータ  43.08～
43.10) が誤っています。 パラ メータは補助
コードで示されます。

0000 0001 抵抗器の値が低すぎます。 43.10 の値を確認して ください。

0000 0002 熱時定数がありません。 43.08 の値を確認して ください。

0000 0003 最大継続電力がありません。 43.09 の値を確認して ください。

A797 Speed feedback 
configuration 
(回転数フ ィード
バックの設定 )

回転数フ ィードバックの設定
が変更されました。

補助コード  (XXYY ZZZZ 形式 ) を確認して
ください。 「XX」 はエンコーダインターフェ
イスモジュールの番号を示します。 (01 ：
91.11/91.12、 02 ： 91.13/91.14)、 「YY」 はエ
ンコーダを示します。 (01 ： 92 Encoder 1 
configuration ( エンコーダ 1 設定 )、 02 ： 93 
Encoder 2 configuration ( エンコーダ 2 設定
))。 「ZZZZ」 は問題を示します (下の各コー
ドに対するアクシ ョ ンを参照 )。

0001 指定のスロッ トにアダプタが
ありません。

モジュールの場所を確認して く ださい。
(91.12 または 91.14)。

0002 検知されたインターフェイス
モジュールの型式が、 パラ
メータ設定と一致しません。

モジュールの型式 (91.11 または 91.13) とス
テータス (91.02 または 91.03) を確認して く
ださい。

0003 ロジックのバージ ョ ンが古す
ぎます。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

0004 ソフ トウェアのバージ ョ ンが
古すぎます。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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0006 エンコーダの型式がインター
フェイスモジュールの型式と
対応していません。

モジュールの型式 (91.11 または 91.13) とエ
ンコーダの型式 (92.01 または 93.01) を確認
して ください。

0007 アダプタが設定されていませ
ん。

モジュールの場所を確認して く ださい。
(91.12 または 91.14)。

0008 回転数フ ィードバックの設定
が変更されました。

設定の変更を確認するには、 パラ メータ  
91.10 Encoder parameter refresh を使いま
す。

0009 エンコーダモジュールにエン
コーダが設定されていませ
ん。

エンコーダをグループ 92 Encoder 1 
configuration (エンコーダ 1 設定 ) または 93 
Encoder 2 configuration ( エンコーダ 2 設定
) に設定して ください。

000A 入力されたエミ ュレーシ ョ ン
は存在しません。

入力の選択 (91.31 または 91.41) を確認して
ください。

000B 選択された入力 ( リゾルバま
たはアブソリュートエンコー
ダなど ) はエコーに対応して
いません。

入力の選択 (91.31 または 91.41)、 インター
フェイスモジュールの型式、 エンコーダの
型式を確認して ください。

000C 継続モードでのエミ ュレー
シ ョ ンは利用できません。

入力の選択 (91.31 または 91.41) およびシリ
アルリンクモード  (92.30 または 93.30) の設
定を確認して ください。

A798 Encoder option 
comm loss 
(エンコーダオプ
ションの通信切断 )

エンコーダのフ ィードバッ
クが実際のフ ィードバック
と して使用されていないか、
測定したモーターのフ ィー
ドバッ クがありません ( さら
にパラ メータ  90.45/90.55 が 
Warning に設定されていま
す )。

エンコーダがパラメータ  90.41 または 90.51 
でフ ィードバックソースと して選択されて
いるかを確認して ください。

エンコーダのインターフェイスモジュール
がスロッ トに正し く入っているかを確認し
て ください。

エンコーダのインターフェイスモジュール
やスロッ トのコネクタに損傷がないかを確
認して ください。 問題を見つけやすくする
ために、 できればモジュールを別のスロッ
トに入れてみて ください。

補助コード  (XXXX YYYY 形式 ) を確認して
ください。 「YYYY」 は問題を示します (下
の各コードに対するアクシ ョ ンを参照 )。

0001 エンコーダ設定メ ッセージへ
の返答失敗。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

0002 アダプタウォ ッチド ッグ無効
化メ ッセージへの返答失敗。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

0003 アダプタウォ ッチド ッグ有効
化メ ッセージへの返答失敗。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

0004 アダプタ設定メ ッセージへの
返答失敗。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

0005 回転数と位置のメ ッセージへ
のインラインの返答失敗が多
すぎます。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

0006 DDCS ド ライブの故障。 お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

A79B BC short circuit 
( ブレーキチ ョ ッ
パの短絡 )

ブレーキチ ョ ッパ IGBT に短
絡が発生しました。

ブレーキチ ョ ッパが外部にある場合は交換
して ください。 内部チ ョ ッパー付きのド ラ
イブは ABB への返却が必要です。
ブレーキ抵抗器が正し く接続され損傷もな
いことを確認して ください。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法



624   重故障追跡
A79C BC IGBT excess 
temperature 
(BC IGBT の過熱 )

ブレーキチ ョ ッパの IGBT 温
度が内部警報制限値を超えま
した。

チ ョ ッパが冷却するのを待って ください。

周囲温度が高すぎないか確認して ください。

冷却ファンに故障がないか確認して くださ
い。

風洞に障害物がないか確認して ください。

キャビネッ トの大きさ と冷却状態を確認し
て ください。

抵抗器の過負荷保護機能の設定を確認して
ください (パラメータ  43.06～ 43.10)。
使用しているチ ョ ッパの抵抗器の、 最小許
容値を確認して ください。

ブレーキサイクルが許容範囲内にあるかど
うか確認して ください。

ド ライブへの交流供給電圧が高すぎないか
確認して く ださい。

A7A1 Mechanical brake 
closing failed 
(機械ブレーキの
投入に失敗 )
プログラ ミングが
可能な警報 ： 
44.17 Brake fault 
function

ブレーキ投入時の機械ブレー
キ認識状態が正し くありませ
ん。

機械ブレーキの接続を確認して ください。

パラ メータグループ 44 Mechanical brake 
control (機械ブレーキ制御 ) の機械ブレーキ
の設定を確認して ください。

確認信号がブレーキの実際の状態と合って
いることを確認して ください。

A7A2 Mechanical brake 
opening failed 
(機械ブレーキの
開放に失敗 )
プログラ ミングが
可能な警報 ： 
44.17 Brake fault 
function

ブレーキを開放する際の機械
ブレーキ確認状態が正し くあ
りません。

機械ブレーキの接続を確認して ください。

パラ メータグループ 44 Mechanical brake 
control (機械ブレーキ制御 ) の機械ブレーキ
の設定を確認して ください。

確認信号がブレーキの実際の状態と合って
いることを確認して ください。

A7A5 Mechanical brake 
opening not 
allowed 
(機械ブレーキの
「開」 不可 )
プログラ ミングが
可能な警報 ： 
44.17 Brake fault 
function

機械ブレーキの開放条件が満
たされません (パラメータ  
44.11 Keep brake closed に
よりブレーキは開状態になり
ません )。

パラ メータグループ 44 Mechanical brake 
control (機械ブレーキ制御 ) (特に 44.11 
Keep brake closed) の機械ブレーキの設定を
確認して く ださい。

確認信号 ( あれば ) がブレーキの実際の状態
と合っていることを確認して く ださい。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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A7AA Extension AI 
parameterization 
(拡張 AI パラメー
タ設定 )

(拡張 I/O モジュール上の ) 
アナログ入力 のハードウェ
ア電流 /電圧設定が、 パラ
メータの設定に対応していま
せん。

補助コード  (XX00 00YY 形式 ) を確認して く
ださい。 「XX」 は拡張 I/O モジュールの番号
を示します (01： パラメータグループ 14 I/O 
extension module (拡張 I/O モジュール ) 1、
02 ： 15 I/O extension module (拡張 I/O モ
ジュール ) 2、 03 ： 16 I/O extension module (
拡張 I/O モジュール ) 3)。 「YY」 はモジュー
ル上のアナログ入力を示します。

例えば拡張 I/O モジュール 1、 アナログ入力 
AI1 (補助コード  00000101) の場合、 モ
ジュール上のハードウェア電流 /電圧設定
は、 パラ メータ  14.29 により示されます。
対応するパラ メータ設定は、 14.30 です。 モ
ジュール上のハードウェア設定、 または不
一致を解決するパラメータの設定のいずれ
かを調整して ください。

注意 ： ハードウェア設定の変更を有効にす
るためには、 制御基板の再起動 (電源を切っ
て入れるか、 パラ メータ  96.08 Control 
board boot により ) が必要です。

A7AB Extension I/O 
configuration 
failure 
(拡張 I/O 設定エ
ラー )

パラメータ指定の拡張 I/O モ
ジュールの型式および場所が
検知された設定と合っていま
せん。

補助コードを調べて ください。 コードは問
題となっている拡張 I/O モジュールを示しま
す。

モジュールの型式と場所の設定 (パラ メータ  
14.01, 14.02、 15.01、 15.02、 16.01 および 
16.02) を確認して ください。
モジュールが正し く取付けられていること
を確認して く ださい。

A7B0 Motor speed 
feedback 
( モ - ター回転数の
フ ィードバック )
プログラ ミングが
可能な警報 ： 
90.45 Motor 
feedback fault

モ - ターの回転数のフ ィード
バックを受け取っていませ
ん。

補助コード  (XXYY ZZZZ 形式 ) を確認して
ください。 「XX」 はエンコーダインターフェ
イスモジュールの番号を示します。 (01 ：
91.11/91.12、 02 ： 91.13/91.14)、 「YY」 はエ
ンコーダを示します (01 ： 92 Encoder 1 
configuration ( エンコーダ 1 設定 )、 02 ： 93 
Encoder 2 configuration ( エンコーダ 2 設定
))。 「ZZZZ」 は問題を示します (下の各コー
ドに対するアクシ ョ ンを参照 )。

0001 モーターギアの設定が無効か
制限値外です。

モーターギアの設定 (90.43 および 90.44) を
確認して く ださい。

0002 エンコーダが設定されていま
せん。

エンコーダの設定 (92 Encoder 1 
configuration (エンコーダ 1 設定 ) または 93 
Encoder 2 configuration ( エンコーダ 2 設定
)) を確認して ください。
設定の変更を確認するには、 パラ メータ  
91.10 Encoder parameter refresh を使いま
す。

0003 エンコーダが機能を停止しま
した。

エンコーダのステータスを確認して くださ
い。

0004 エンコーダのド リフ トが検知
されました。

エンコーダとモーター間のすべりを確認し
て ください。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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A7B1 Load speed 
feedback 
(負荷回転数の
フ ィードバック )
プログラ ミングが
可能な警報 ： 
90.55 Load 
feedback fault

負荷回転数のフ ィードバック
を受け取っていません。

補助コード  (XXYY ZZZZ 形式 ) を確認して
ください。 「XX」 はエンコーダインターフェ
イスモジュールの番号を示します。 (01 ：
91.11/91.12、 02 ： 91.13/91.14)、 「YY」 はエ
ンコーダを示します (01 ： 92 Encoder 1 
configuration ( エンコーダ 1 設定 )、 02 ： 93 
Encoder 2 configuration ( エンコーダ 2 設定
))。 「ZZZZ」 は問題を示します (下の各コー
ドに対するアクシ ョ ンを参照 )。

0001 負荷ギアの設定が無効か制限
値外です。

負荷ギアの設定 (90.53 および 90.54) を確認
して ください。

0002 フ ィード定数の設定が無効か
制限値外です。

フ ィード定数の設定 (90.63 および 90.64) を
確認して く ださい。

0003 エンコーダが機能を停止しま
した。

エンコーダのステータスを確認して くださ
い。

A7C1 FBA A 
communication 
(FBA A 通信 )
プログラ ミングが
可能な警報 ： 
50.02 FBA A 
comm loss func

ド ライブとフ ィールドバスア
ダプタモジュール A 間の、
または PLC とフ ィールドバ
スアダプタモジュール A 間
の通信が切断されています。

フ ィールドバス通信のステータスを確認し
て ください。 フ ィールドバスインターフェ
イスのユーザードキュ メン ト をご覧くださ
い。

パラ メータグループ 50 Fieldbus adapter 
(FBA) ( フ ィールドバスアダプタ  (FBA))、 51 
FBA A settings (FBA A 設定 )、 52 FBA A 
data in (FBA A データ入力 ) および 53 FBA 
A data out (FBA A データ出力 ) の設定を確
認して ください。

ケーブルの接続を確認して く ださい。

通信マスターが通信可能かどうか確認して
ください。

A7C2 FBA B 
communication 
(FBA B 通信 )
プログラ ミングが
可能な警報 ： 
50.32 FBA B 
comm loss func

ド ライブとフ ィールドバスア
ダプタモジュール B 間の、
または PLC とフ ィールドバ
スアダプタモジュール B 間
の通信が切断されています。

フ ィールドバス通信のステータスを確認し
て ください。 フ ィールドバスインターフェ
イスのユーザードキュ メン ト をご覧くださ
い。

パラ メータグループ 50 Fieldbus adapter 
(FBA) ( フ ィールドバスアダプタ  (FBA)) の設
定を確認して ください。

ケーブルの接続を確認して く ださい。

通信マスターが通信可能かどうか確認して
ください。

A7CA DDCS controller 
comm loss 
(DDCS コン トロー
ラの通信切断 )
プログラ ミングが
可能な警報 ： 
60.59 DDCS 
controller comm 
loss function

ドライブと外部コントローラ
の間の DDCS (光ファイバー ) 
通信が切断されています。

コン ト ローラのステータスを確認して くだ
さい。 コン ト ローラのユーザードキュ メン
ト をご覧く ださい。

パラ メータグループ 60 DDCS 
communication (DDCS 通信 ) の設定を確認
して ください。

ケーブルの接続を確認して く ださい。 必要
であればケーブルを交換して く ださい。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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A7CB MF comm loss 
(MF 通信切断 )
プログラ ミングが
可能な警報 ： 
60.09 M/F comm 
loss function

マスター ・ フォロワー間の通
信が切断されています。

補助コードを調べて ください。 マスター ・
フォロワーリンクの問題のノードアドレス (
各ドライブのパラメータ  60.02 により設定 ) 
はコードによりわかります。

パラ メータグループ 60 DDCS 
communication (DDCS 通信 ) の設定を確認
して ください。

FDCO モジュールで ( もしある場合 ) 、
DDCS リンクスイッチが 0 (OFF) に設定さ
れていないことを確認して ください。

ケーブルの接続を確認して ください。 必要
であればケーブルを交換して く ださい。

A7CE EFB comm loss 
(EFB 通信切断 )
プログラ ミングが
可能な警報 ： 
58.14 
Communication 
loss action

内蔵フ ィールドバス (EFB) 
通信が切断されました。

フ ィールドバスマスターのステータスを確
認して ください ( オンライン / オフライン /
エラー等 )。
コン ト ロールユニッ トの XD2D へのケーブ
ル接続を確認して ください。

A7E1 Encoder 
( エンコーダ )
プログラ ミングが
可能な警報 ： 
90.45 Motor 
feedback fault

エンコーダのエラー 補助コード  (XXYY ZZZZ 形式 ) を確認して
ください。 「XX」 はエンコーダインターフェ
イスモジュールの番号を示します。 (01 ：
91.11/91.12、 02 ： 91.13/91.14)、 「YY」 はエ
ンコーダを示します (01 ： 92 Encoder 1 
configuration ( エンコーダ 1 設定 )、 02 ： 93 
Encoder 2 configuration ( エンコーダ 2 設定
))。 「ZZZZ」 は問題を示します (下の各コー
ドに対するアクシ ョ ンを参照 )。

0001 ケーブルの故障 エンコーダケーブルの両端の接続を確認し
て ください。

エンコーダケーブルの接地を確認して くだ
さい。

今までそのエンコーダが作動していた場合
は、 エンコーダ、 エンコーダケーブル、 エ
ンコーダインターフェイスモジュールに損
傷がないかを確認して ください。

パラ メータ  92.21 Encoder cable fault mode 
も参照して く ださい。

0002 エンコーダの信号がありませ
ん。

エンコーダの状態を確認して く ださい。

0003 過回転 お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

0004 過周波数 お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

0005 リゾルバのオートチューニン
グに失敗しました。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

0006 リゾルバの過電流による故障 お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

0007 回転数スケーリングエラー お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

0008 アブソリュートエンコーダ通
信エラー

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

0009 アブソリュートエンコーダ初
期化エラー

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

000A アブソリュート  SSI エン
コーダ設定エラー

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法



628   重故障追跡
000B エンコーダから内部エラーが
報告されました。

エンコーダに関する文書を参照して くださ
い。

000C エンコーダからバッテリーエ
ラーが報告されました。

エンコーダに関する文書を参照して くださ
い。

000D エンコーダから過回転または
過回転による感度の低下が報
告されました。

エンコーダに関する文書を参照して くださ
い。

000E エンコーダからカウンタエ
ラーが報告されました。

エンコーダに関する文書を参照して くださ
い。

000F エンコーダから内部エラーが
報告されました。

エンコーダに関する文書を参照して くださ
い。

A7EE Control panel loss 
(制御パネルの切
断 )
プログラ ミングが
可能な警報 ：
49.05 
Communication 
loss action

コン ト ロールパネル (または 
PC ツール ) の通信が切断さ
れました。

PC ツールまたはコン ト ロールパネルの接続
を確認して く ださい。

コン ト ロールパネルのコネクタを確認して
ください。

使用している場合は取り付けプラッ ト
フォームを確認して ください。

コン ト ロールパネルを外し、 接続し直して
ください。

A880 Motor bearing 
( モーターベアリ
ング )
プログラ ミングが
可能な警報 ：
33.14 On-time 1 
warn message
33.24 On-time 2 
warn message
33.55 Value 
counter 1 warn 
message
33.65 Value 
counter 2 warn 
message

オンタイムタイマーまたは値
カウンタにより警報が生成さ
れました。

補助コードを確認して ください。 コードに
対応する警報のソースを確認して ください ：

0 ： 33.13 On-time 1 source
1 ： 33.23 On-time 2 source
4 ： 33.53 Value counter 1 source
5 ： 33.63Value counter 2 source。

A881 Output relay 
(出力リレー )

エッジカウンタにより警報が
生成されました。

プログラ ミングが可能な警
報 ：
33.35 Edge counter 1 warn 
message
33.45 Edge counter 2 warn 
message

補助コードを確認して ください。 コードに
対応する警報のソースを確認して ください ：

2 ： 33.33 Edge counter 1 source
3 ： 33.43 Edge counter 2 source です。

A882 Motor starts 
( モーター始動 )

A883 Power ups 
(電源投入 )

A884 Main contactor 
(電磁接触器 )

A885 DC charge 
(直流充電 )

A886 On-time ( オンタ
イムタイマー ) 1
( テキストは変更
できます )
プログラ ミングが
可能な警報 ：
33.14 On-time 1 
warn message

オンタイムタイマー 1 によ
り警報が生成されました。

警報ソース (パラ メータ  33.13 On-time 1 
source) を確認して ください。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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A887 On-time ( オンタ
イムタイマ ) 2
( テキストは変更
できます )
プログラ ミングが
可能な警報 ：
33.24 On-time 2 
warn message

オンタイムタイマー 2 によ
り警報が生成されました。

警報ソース (パラメータ  33.23 On-time 2 
source) を確認して ください。

A888 Edge counter 
(エッジカウンタ ) 
1
( テキストは変更
できます )
プログラ ミングが
可能な警報 ：
33.35 Edge 
counter 1 warn 
message

エッジカウンタ  1 により警
報が生成されました。

警報ソース (パラメータ  33.33 Edge counter 
1 source) を確認して ください。

A889 Edge counter 
(エッジカウンタ ) 
2
( テキストは変更
できます )
プログラ ミングが
可能な警報 ：
33.45 Edge 
counter 2 warn 
message

エッジカウンタ  2 により警
報が生成されました。

警報ソース (パラメータ  33.43 Edge counter 
2 source) を確認して ください。

A88A Value counter (値
カウンタ ) 1
( テキストは変更
できます )
プログラ ミングが
可能な警報 ：
33.55 Value 
counter 1 warn 
message

値カウンタ  1 により警報が
生成されました。

警報ソース (パラメータ  33.53 Value 
counter 1 source) を確認して ください。

A88B Value counter (値
カウンタ ) 2
( テキストは変更
できます )
プログラ ミングが
可能な警報 ：
33.65 Value 
counter 2 warn 
message

値カウンタ  2 により警報が
生成されました。

警報ソース (パラメータ  33.63 Value 
counter 2 source) を確認して ください。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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A88C Device clean 
(デバイス清掃 )

オンタイムタイマーにより警
報が生成されました。

プログラ ミングが可能な警
報 ：
33.14 On-time 1 warn 
message
33.24 On-time 2 warn 
message

補助コードを確認して ください。 コードに
対応する警報のソースを確認して ください ：

0 ： 33.13 On-time 1 source
1 ： 33.23 On-time 2 source
10 ： 05.04Fan on-time counter。

A88D DC capacitor 
(DC コンデンサ )

A88E Cabinet fan (キャ
ビネッ ト ファン )

A88F Cooling fan 
(冷却ファン )

A890 Additional cooling 
(追加冷却 )

A8A0 AI supervision 
(AI 監視 )
プログラ ミングが
可能な警報 ：
12.03 AI 
supervision 
function

アナログ信号がアナログ入力
に指定されている制限値を超
えています。

補助コード  (XYY 形式 ) を確認して く ださ
い。 「X」 は入力の場所を示します。 (0 ： コ
ン ト ロールユニッ ト上の AI。 1 ： 拡張 I/O モ
ジュール 1、 など )、 「Yy」 は入力および制
限値を示します。 (01 ： 01 ： AI1 最小制限値
以下、 02 ： AI1 最大制限値以上、 03 ： AI2 最
小制限値以下、 04 ： AI2 最大制限値以上 )。
アナログ入力の信号レベルを確認して くだ
さい。

入力への配線が接続されていることを確認
して ください。

パラ メータグループ 12 Standard AI (標準 
AI)、 14 I/O extension module (拡張 I/O モ
ジュール ) 1、 15 I/O extension module (拡
張 I/O モジュール ) 2 または 16 I/O 
extension module (拡張 I/O モジュール ) 3 
の入力の最小、 最大制限値を確認して くだ
さい。

A8B0 Signal supervision 
(信号監視機能 )
( テキストは変更
できます )
プログラ ミングが
可能な警報 ：
32.06 Supervision 
1 action

信号監視機能 1 により警報
が生成されました。

警報ソース (パラ メータ  32.07 Supervision 1 
signal) を確認して く ださい。

A8B1 Signal supervision 
(信号監視機能 ) 2
( テキストは変更
できます )
プログラ ミングが
可能な警報 ：
32.16 Supervision 
2 action

信号監視機能 2 により警報
が生成されました。

警報ソース (パラ メータ  32.17 Supervision 2 
signal) を確認して く ださい。

A8B2 Signal supervision 
(信号監視機能 ) 3
( テキストは変更
できます )
プログラ ミングが
可能な警報 ：
32.26 Supervision 
3 action

信号監視機能 3 により警報
が生成されました。

警報ソース (パラ メータ  32.27 Supervision 3 
signal) を確認して く ださい。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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A8BE ULC overload 
warning 
(ユーザー負荷曲
線の過負荷警報 )
プログラ ミング可
能な重故障 ：
37.03 ULC 
overload actions

選択された信号は、 ユーザー
の過負荷曲線を超えました。

監視信号を増やしている運転条件 ( トルクや
電流が監視されている場合は、 モーターの
負荷など ) を確認して く ださい。
負荷曲線 (パラメータグループ 37 User load 
curve (ユーザー負荷曲線 )) の定義を確認し
て ください。

A8BF ULC underload 
warning 
(ユーザー負荷曲
線の軽負荷警報 )
プログラ ミング可
能な重故障 ：
37.04 ULC 
underload actions

選択された信号は、 ユーザー
の軽負荷曲線以下となりまし
た。

監視信号を減少させている運転条件 ( トルク
や電流が監視されている場合は、 モーター
の負荷など ) を確認して く ださい。
負荷曲線 (パラメータグループ 37 User load 
curve (ユーザー負荷曲線 )) の定義を確認し
て ください。

A8C0 Fan service 
counter 
( ファン使用カウ
ンタ )

冷却ファンが推定耐用年数に
達しました。 パラ メータ   
05.41 および  05.42 を参照し
て ください。

補助コードを確認して ください。 コードは
どのファンの交換が必要かを示します。

0 ： メ イン冷却ファン
1 ： 補助冷却ファン
2 ： 補助冷却ファン 2
3 ： キャビネッ ト冷却ファン
4 ： PCB コンパート メン ト ファン
ファン交換に関する指示は、 ド ライブの
ハードウェアマニュアルを参照して くださ
い。

A981 External warning 
(外部警報 ) 1
( テキストは変更
できます )
プログラ ミングが
可能な警報 ：
31.01 External 
event 1 source
31.02 External 
event 1 type

外部装置 1 の重故障です。 外部装置を確認して ください。

パラ メータ  31.01 External event 1 source の
設定を確認して ください。

A982 External warning 
(外部警報 ) 2
( テキストは変更
できます )
プログラ ミングが
可能な警報 ：
31.03 External 
event 2 source
31.04 External 
event 2 type

外部装置 2 の重故障です。 外部装置を確認して ください。

パラ メータ  31.03 External event 2 source の
設定を確認して ください。

A983 External warning 
(外部警報 ) 3
( テキストは変更
できます )
プログラ ミングが
可能な警報 ：
31.05 External 
event 3 source
31.06 External 
event 3 type

外部装置 3 の重故障です。 外部装置を確認して ください。

パラ メータ  31.05 External event 3 source の
設定を確認して ください。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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A984 External warning 
(外部警報 ) 4
( テキストは変更
できます )
プログラ ミングが
可能な警報 ：
31.07 External 
event 4 source
31.08 External 
event 4 type

外部装置 4 の重故障です。 外部装置を確認して ください。

パラ メータ  31.07 External event 4 source の
設定を確認して ください。

A985 External warning 
(外部警報 ) 5
( テキストは変更
できます )
プログラ ミングが
可能な警報 ：
31.09 External 
event 5 source
31.10 External 
event 5 type

外部装置 5 の重故障です。 外部装置を確認して ください。

パラ メータ  31.09 External event 5 source の
設定を確認して ください。

AF80 INU-LSU comm 
loss (INU-LSU の
通信切断 )
プログラ ミングが
可能な警報 ： 
60.79 INU-LSU 
comm loss 
function

コンバータ間 ( インバータと
整流ユニッ トなど ) で、
DDCS (光ファイバー ) 通信
が切断されました。

その他のコンバータのステータス (パラ メー
タ  06.36 および 06.39) を確認して ください。
パラ メータグループ 60 DDCS 
communication (DDCS 通信 ) の設定を確認
して ください。 他のコンバータの制御プロ
グラムの該当する設定を確認して ください。

ケーブルの接続を確認して く ださい。 必要
であればケーブルを交換して く ださい。

AF85 Line side unit 
warning 
( ラインサイドの
ユニッ トの警報 )

整流ユニッ トが警報を生成し
ました。

ド ライブコンポーザーのツールを使用して
いる場合は、 整流ユニッ トに接続詞で警報
コードを読み取って ください。 コードに関
する指示は、 整流ユニッ トのファームウェ
アマニュアルを参照して ください。

AF8C Process PID sleep 
mode 
( プロセス PID ス
リープモード )

ド ライブはスリープモードに
入ろう と しています。

情報提供の警報です。 セクシ ョ ン 「プロセ
ス PID 制御のスリープ機能」 (66 ページ )、
およびパラ メータ  40.41～ 40.48 を参照し
て ください。

AF90 Speed controller 
autotuning 
(回転数コン ト
ローラのオート
チューニング )

回転数コン ト ローラのオート
チューニングが正し く終了し
ませんでした。

補助コード  (XXXX YYYY 形式 ) を確認して
ください。 「YYYY」 は問題を示します (下
の各コードに対するアクシ ョ ンを参照 )。

0000 オートチューニングが終了す
る前にド ライブが停止しまし
た。

オートチューニングのルーティンが完了す
る前にドライブが停止しました。

0001 ド ライブは始動しましたが
オートチューニングの指令に
従う準備ができていません。

オートチューニング実行の必要条件を確実
に満たして く ださい。 「オートチューニング
ルーティ ンを実行する前に」 のセクシ ョ ン 
(44 ページ ) を参照して ください。

0002 ド ライブが最大回転数に到達
する前に必要なトルク指令に
達成しませんでした。

トルクステップを減らすか (パラメータ  
25.38) または回転数ステップを増やして く
ださい (25.39)。

0003 モーターは回転数を最大 /最
小にするための加速 /減速が
できませんでした。

トルクステップを増やすか (パラメータ  
25.38) または回転数ステップを減らして く
ださい (25.39)。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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0005 モーターは最大オートチュー
ニングトルクで減速できませ
んでした。

トルクステップ (パラ メータ  25.38) または
回転数ステップを減らして く ださい (25.39)。

AFAA Autoreset 
(自動リセッ ト )

重故障は間もな く自動リセッ
ト されます。

情報提供の警報です。 パラ メータグループ 
31 Fault functions (重故障に関する機能 ) の
設定を参照して ください。

AFE1 Emergency stop 
(緊急停止 ) (off2)

ド ライブは緊急停止 ( モード
選択 off2) 指令を受け取りま
した。

運転を継続しても安全かどうかことを確認
して ください。 緊急停止信号のソース (緊急
停止押しボタンなど ) をリセッ ト して く ださ
い。 ド ライブを再起動します。

意図していないのに緊急停止した場合は、
停止信号のソース (例えば 21.05 Emergency 
stop source、 または外部制御システムから
受け取ったコン ト ロールワード ) を確認して
ください。

( マスター ・ フォロワー設定
でのフォロワーのドライブ )
ド ライブはマスターから停止
指令を受け取りました。

情報提供の警報です。 加減速停止 (Off1 また
は Off3) 指令で停止した後、 マスターはフォ
ロワーに短い 10 ミ リ秒のフリーラン停止 
(Off2) 指令を出します。 Off2 停止はフォロ
ワーのイベン ト ログに保存されます。

AFE2 Emergency stop 
(off1 or off3) 
(緊急停止 (off1 ま
たは off3) )

ド ライブ は 緊急停止 ( モー
ド選択 Off1 または Off3) 指
令を受け取りました。

運転を継続しても安全かどうかことを確認
して ください。 緊急停止信号のソース (緊急
停止押しボタンなど ) をリセッ ト して く ださ
い。 ド ライブを再起動します。

意図していないのに緊急停止した場合は、
停止信号のソース (例えば21.05 Emergency 
stop source、 または外部制御システムから
受け取ったコン ト ロールワード ) を確認して
ください。

AFE7 Follower 
( フォロワー )

フォロワーのドライブがト
リ ップしました。

補助コードを調べて ください。 コードに 2 
を加えて重故障のド ライブのノードアドレ
スを見つけて ください。

フォロワード ライブの重故障を解決して く
ださい。

AFEA Enable start signal 
missing (始動有効
化信号なし )
( テキストは変更
できます )

始動有効化信号がありませ
ん。

パラ メータ  20.19 Enable start command の
設定 (およびそれにより選択されたソース ) 
を確認して く ださい。

AFEB Run enable 
missing (運転有効
化信号なし )
( テキストは変更
できます )

運転可能信号を受信していま
せん。

パラ メータ  20.12 Run enable 1 source の設
定を確認して ください。 信号のスイッチを
入れるか ( フ ィールドバスの制御ワードなど
)、 または選択したソースの配線を確認して
ください。

AFEC External power 
signal missing 
(外部電力信号が
欠落 )

95.04 Control board supply 
が External 24V に設定され
ていますが、 電圧がコン ト
ロールユニッ トの XPOW コ
ネクタに接続されていませ
ん。

コン ト ロールユニッ トへの外部 24 V DC 電
力を確認するか、 パラ メータ  95.04 の設定
を変更して く ださい。

AFF6 Identification run 
( オートチューニ
ング )

次の始動時にモーターのオー
トチューニングが発生する
か、 発生中です。

情報提供の警報です。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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AFF7 Autophasing 
(磁極位置検出 )

次の始動時に磁極位置検出を
実行します。

情報提供の警報です。

B5A0 STO event 
( セーフ トルクオ
フイベン ト )
プログラ ミングが
可能なイベン ト ： 
31.22 STO 
indication run/stop

セーフ トルクオフ機能がアク
テ ィブ、 すなわち、 XSTO 端
子に接続されている安全回路
信号がありません。

安全回路の接続を確認して く ださい。 詳細
は該当するド ライブのハードウェアマニュ
アルおよびパラメータ  31.22 STO indication 
run/stop (323 ページ ) の説明を参照して く
ださい。

B5A4 SW internal 
diagnostics 
( ステータスワー
ド内部診断 )

コン ト ロールユニッ トが突然
再起動しました。

情報提供のイベン トです。

B686 Checksum 
mismatch ( チェ ッ
クサムの不一致 )
プログラ ミングが
可能なイベン ト ： 
96.54 Checksum 
action

パラメータのチェ ックサムの
計算値が有効な指令チェ ック
サムと一致しません。

619 ページ 「A686 Checksum mismatch (
チェ ックサムの不一致 )」 を参照して くださ
い。

コード

 (16進法 )
警報 原因 対処法
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重故障メ ッセージ

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法

2281 Calibration 
(キャリブレーション )

出力相の電流の測定オフ
セッ トまたは、 出力相 U2 
および W2 電流測定値の差
が大きすぎます (電流の
キャリブレーシ ョ ン中数値
が更新されます )。

キャリブレーシ ョ ンを再度行って くださ
い (Current measurement calibration をパ
ラ メータ  99.13 で選択して ください )。 重
故障が解決しない場合は、 お近くの ABB 
代理店にご連絡ください。

2310 Overcurrent (過電流 ) 出力電流が内部重故障制限
値を超過しました。

613 ページ 「A2B1 Overcurrent (過電流 )」
を参照して ください。

2330 Earth leakage (漏電 )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 31.20 Earth 
fault

モーターかモーターケーブ
ルに、 おそら く地絡故障に
よる不平衡負荷があること
がド ライブにより検知され
ました。

モーターケーブルに力率補正用のコンデ
ンサやサージアブソーバがないか、 確認
して ください。

モーターとモーターケーブルの絶縁抵抗を
測定し、 モーターとモーターケーブルの地
絡故障がないか確認して ください。

可能であれば V/f 制御モードでモーターを
運転して ください。 (パラメータ  99.04 
Motor control mode を参照して ください。 )
並列接続したモジュールでは、 補助コー
ド  (XXXY YYZZ 形式 ) を確認して くださ
い。 「Y YY」 は重故障通知を受け取った 
BCU コン ト ロールユニッ トのチャネルを
示します。

地絡故障が見られない場合は、 お近くの 
ABB 代理店にご連絡ください。

2340 Short circuit (短絡 ) モーターケーブルやモー
ターの短絡。

モーターとモーターケーブルに、 ケーブ
ル敷設上の誤りがないか確認して くださ
い。

モーターケーブルに力率補正用のコンデ
ンサやサージアブソーバが接続されてい
ないか、 確認して く ださい。

補助コード  (XXXY YYZZ 形式 ) を確認し
て ください。 並列接続したインバータモ
ジュールでは、 「Y YY」 は重故障通知を受
け取った BCU コン ト ロールユニッ トの
チャネルを示します。 「ZZ」 は短絡の場所
を示します (0 ： 詳細情報なし、 1 ： U 相の
上部分岐、 2 ： U 相の下部分岐、 4 ： V 相
の上部分岐、 8 ： V 相の下部分岐、 10 ：W 
相の上部分岐、 20 ：W 相の下部分岐、 そ
の他 ： 上記の組み合わせ )。
重故障の原因に対応した後、 (パラ メータ  
96.08 Control board boot を使って ) コン
ト ロールユニッ ト を再起動するか電源を
入れ直して ください。

2381 IGBT overload (IGBT 
過負荷 )

IGBT 接合部～ケースの温
度が高すぎます。 この重故
障はモーターケーブルの短
絡により作動し、 IGBT を
保護します。

モーターケーブルを確認して ください。

周囲の状況を確認して ください。

冷却風量とファンの運転状況を確認して
く ださい。

ヒートシンクフ ィ ンの目づまりがないか
を確認して ください。

ド ライブの出力に対するモーターの出力
を確認して ください。
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2391 BU current difference 
(BU 電流差 )

並列接続したインバータモ
ジュール間の相電流差が大
きすぎます。

モーターケーブルを確認して ください。

モーターケーブルに力率補正用のコンデ
ンサやサージアブソーバがないか、 確認
して ください。

補助コード  (XXXY YYZZ 形式 ) を確認し
て ください。 「XXX」 は最初のエラーの
ソースを示します ( 「YYY」 を参照 )。
「YYY」 は重故障通知を受け取った BCU コ
ン ト ロールユニッ トのチャネルを示しま
す。 (1 ： チャネル 1、 2 ： チャネル 2、 4 ：
チャネル 3、 8 ： チャネル 4、 800 ： チャネ l 
12、 その他 ： 上記の組み合わせ )。 「ZZ」 
は位相を示します (1 ： U、 2 ： V、 3 ：W)。

2392 BU earth leakage 
(BU 漏電 )

インバータモジュールの総
漏電量が多すぎます。

モーターケーブルに力率補正用のコンデ
ンサやサージアブソーバがないか、 確認
して ください。

モーターケーブルとモーターの絶縁抵抗
を測定して ください。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。
3130 Input phase loss 

(入力電源の欠相 )
プログラ ミング可能な
重故障： 31.21 Supply 
phase loss

入力電力線欠相やヒューズ
が飛んでいるため、 DC リ
ンクの電圧が発振していま
す。

入力電力線のヒューズ確認して ください。

電源ケーブルの接続部に緩みがないか確
認して ください。

入力電力に不均衡がないか確認して く だ
さい。

3180 Charge relay lost 
(充電リレーなし )

充電リレーからの確認応答
がありません。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

3181 Wiring or earth fault 
(配線または地絡故障 )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 31.23 Wiring 
or earth fault

ド ライブのハードウェアは
共通の DC バスから供給さ
れています。

パラ メータ  31.23 の保護のスイッチを
切って ください。

入力電力とモーターとの接
続が誤っています (入力電
力ケーブルがド ライブモー
ターの接続部に接続されて
います )。

入力電力接続を確認して ください。

モーターかモーターケーブ
ルに、 おそら く地絡故障に
よる不平衡負荷があること
がド ライブにより検知され
ました。

モーターケーブルに力率補正用のコンデ
ンサやサージアブソーバがないか、 確認
して ください。

モーターとモーターケーブルの絶縁抵抗を
測定し、 モーターとモーターケーブルの地
絡故障がないか確認して ください。

可能であれば V/f 制御モードでモーターを
運転して ください。 (パラメータ  99.04 
Motor control mode を参照して ください。 )

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法



重故障追跡   637
3210 DC link overvoltage 
(DC リンクの過電圧 )

DC リンクの過電圧。 過電圧制御機能がオンになっているか (パ
ラメータ  30.30 Overvoltage control) 確認
して ください。

供給電圧がドライブの定格入力電圧と一
致しているか確認して ください。

給電線に静電気や過渡過電圧が発生して
いないか確認して く ださい。

ブレーキチ ョ ッパと抵抗器を確認して く
ださい (ある場合 )。
減速時間を確認して ください。

フ リーラン停止機能を使用して ください (
ある場合 )。
ブレーキチ ョ ッパとブレーキ抵抗器をド
ライブに据え付けて ください。

並列接続したモジュールでは、 補助コー
ド  (XXXY YYZZ 形式 ) を確認して くださ
い。 「Y YY」 は重故障通知を受け取った 
BCU コン ト ロールユニッ トのチャネルを
示します。

3220 DC link overvoltage 
(DC リンクの低電圧 )

入力電力欠相やヒューズが
飛んでいるため、 または整
流器ブリ ッジの重故障によ
り、 DC リンクの電圧が不
足しています。

電力供給ケーブル、 ヒューズ、 開閉装置
を確認して ください。

並列接続したモジュールでは、 補助コー
ド  (XXXY YYZZ 形式 ) を確認して くださ
い。 「Y YY」 は重故障通知を受け取った 
BCU コン ト ロールユニッ トのチャネルを
示します。

3280 Standby timeout (待機
時間のタイムアウト )

自動再始動が失敗しました 
(75 ページの 「自動再始
動」 のセクシ ョ ンを参照 )。

供給状態を確認して ください (電圧、 ケー
ブル、 ヒューズ、 スイッチギア )。

3291 U DC link difference 
(BU DC リンク差 )

並列接続したインバータモ
ジュール間の直流電圧の差

補助コード  (XXXY YYZZ 形式 ) を確認し
て ください。 「XXX」 は最初のエラーの
ソースを示します ( 「YYY」 を参照 )。
「YYY」 は重故障通知を受け取った BCU コ
ン ト ロールユニッ トのチャネルを示しま
す。 (1 ： チャネル 1、 2 ： チャネル 2、 4 ：
チャネル 3、 8 ： チャネル 4、 800 ： チャネ
ル 12)。

3381 Output phase loss (出
力電源の欠相 )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 31.19 Motor 
phase loss

モーター接続が不完全なこ
とによるモーター回路の重
故障 (3 相すべての接続は
されていません )。

モーターケーブルを接続して ください。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法



638   重故障追跡
3385 Autophasing 
(磁極位置検出 )

磁極位置検出ルーテ ィン 
(59 ページの 「磁極位置検
出」 のセクシ ョ ンを参照 ) 
の失敗。

可能であれば、 他の磁極位置検出を試し
て ください (パラメータ  21.13 
Autophasing mode を参照 )。
Turning with Z-pulse モードを選択してい
る場合は、 エンコーダのゼロパルスを確
認して ください。

モーターのオートチューニング (ID run) が
問題な く終了したことを確認して くださ
い。

パラ メータ  98.15 Position offset user をク
リアして く ださい。

エンコーダがモーターシャフ ト上でス
リ ップしていないか確認して ください。 
オートチューニングルーテ ィンが開始し
た時にすでにモーターが回転していない
か確認して ください。

パラ メータ  99.03 Motor type の設定を確
認して ください。

4000 Motor cable overload 
( モーターケーブルの
過負荷 )

モーターケーブル温度の計
算結果が警告制限値を超え
ました。

パラ メータ   35.61 および 35.62 の設定を
確認して ください。

必要な負荷に関して、 モーターケーブル
の寸法を確認して く ださい。

4210 IGBT overtemperature 
(IGBT 過熱 )

推定 IGBT 温度が高すぎま
す。

周囲の状況を確認して ください。

冷却風量とファンの運転状況を確認して
く ださい。

ヒートシンクフ ィ ンの目づまりはないか
を確認して ください。

ド ライブの出力に対するモーターの出力
を確認して ください。

4290 Cooling (冷却 ) ド ライブモジュール温度が
高すぎます。

周囲温度を確認して ください。 40 °C 
(104 °F) を超える場合は、 負荷電流がドラ
イブのディ レーテ ィ ング負荷容量を超え
ていないことを確認して ください。 該当
するハードウェアマニュアルを参照して
く ださい。

ド ライブモジュールの冷却風量とファン
の運転状況を確認して ください。

ド ライブモジュールのキャビネッ ト と
ヒートシンクの内側の、 目づまりはない
かを確認して ください。 必要に応じて清
掃して ください。

42F1 IGBT temperature 
(IGBT 温度 )

IGBT 温度が高すぎます。 周囲の状況を確認して ください。

冷却風量とファンの運転状況を確認して
く ださい。

ヒートシンクフ ィ ンの目づまりはないか
を確認して ください。

ド ライブの出力に対するモーターの出力
を確認して ください。

4310 Excess temperature 
(過熱 )

整流ユニッ トモジュールの
温度が高すぎます。

616 ページ 「A4B0 Excess temperature (
過熱 )」 を参照して ください。

4380 Excess temperature 
difference 
(温度差超過 )

異なる位相の IGBT 間で大
きな温度差があります。

A4B1 Excess temperature difference (温
度差超過 ) (616 ページ ) を参照して くだ
さい。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法



重故障追跡   639
4381 PCB space cooling 
(PCB スペース冷却 )

周囲と ド ライブモジュール
の PCB スペースの温度差
が大きすぎます。

616 ページ 「A4B2 PCB space cooling 
(PCB 空間冷却 )」 を参照して ください。

4981 External temperature 
(外部温度 ) 1
( テキストは変更でき
ます )

測定温度 1 が重故障制限値
を超えました。

パラ メータ  35.02 Measured temperature 1 
を確認して ください。

モーター ( または温度測定するその他の装
置 ) の冷却を確認して ください。
パラ メータ  35.12 Temperature 1 fault limit 
を確認して ください。

4982 External temperature 
(外部温度 ) 2
( テキストは変更でき
ます )

測定温度 2 が重故障制限値
を超えました。

パラ メータ  35.03 Measured temperature 2 
を確認して ください。

モーター ( または温度測定するその他の装
置 ) の冷却を確認して ください。
パラ メータ  35.22 Temperature 2 fault limit 
を確認して ください。

4990 FPTC not found 
(FPTC が見つかりま
せん )

パラメータ  35.30 により
サーミスタ保護モジュール
が有効化されましたが、 検
知できません。

コン ト ロールユニッ トの電源を切り、 正
しいスロッ トにモジュールが適切に挿入
されているかを確認して ください。

補助コードの最後の桁がスロッ ト番号を
示しています。

4991 Safe motor 
temperature 
(安全モーター温度 ) 1
( テキストは変更でき
ます )

スロッ ト  1 に取り付けられ
たサーミスタ保護モジュー
ルの過熱。

モーターの冷却を確認して ください。

モーターの負荷と ド ライブの定格を確認
して ください。

温度センサーの配線を確認し ください。
故障している場合は配線を修理して く だ
さい。

センサーの抵抗を測定して ください。 故
障している場合はセンサーを交換して く
ださい。

4992 Safe motor 
temperature 
(安全モーター温度 ) 2
( テキストは変更でき
ます )

スロッ ト  2 に取り付けられ
たサーミスタ保護モジュー
ルの過熱。

4993 Safe motor 
temperature 
(安全モーター温度 ) 3
( テキストは変更でき
ます )

スロッ ト  3 に取り付けられ
たサーミスタ保護モジュー
ルの過熱。

5080 Fan( ファン ) 冷却ファンのフ ィードバッ
クがありません。

617 ページ 「A581 Fan ( ファン )」 を参照
して ください。

5081 Auxiliary fan missing 
(補助ファン故障 )

補助冷却ファン ( コン ト
ロールユニッ トのファンコ
ネクタに接続 ) が詰まって
いるか外れている。

補助コードを調べて ください。 補助コー
ドはファンを表します。 (1 ： 補助ファン 
1、 2 ： 補助ファン 2)。
補助ファンと接続状態を確認して くださ
い。 ファンが故障している場合は交換し
て ください。

ド ライブモジュールの前カバーが正し く
取付けられ締められているか確認して く
ださい。 ド ライブの試運転でカバーを外
す必要がある場合は、 パラ メータ  31.36 
Aux fan fault bypass をコン ト ロールユ
ニッ トの再起動から  2 分以内にアクテ ィ
ブにし、 一時的に重故障を抑制します。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法



640   重故障追跡
5090 STO hardware failure 
(STO ハードウェアの
故障 )

セーフ トルクオフハード
ウェアが故障しています。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。
その際は補助コードをお知らせください。
コードには特に並列接続したインバータ
モジュールの場所に関する情報が含まれ
ます。 32 ビッ トの 2 進数に変換された場
合は、 コードのビッ トは以下を示します ：

31～ 28 ： 故障しているインバータモ
ジュールの番号 (0～ 11 の 10 進数 )。
1111 ： 競合しているコン ト ロールユニッ
ト とインバータモジュールの STO_ACT 
状態

27 ： インバータモジュールの STO_ACT 
状態

26 ： コン ト ロールユニッ トの STO_ACT 
状態

25 ： コン ト ロールユニッ トの STO1
24 ： コン ト ロールユニッ トの STO2
23～ 12 ： インバータモジュール  12～ 1 
の STO1 (存在しないモジュールのビッ ト
は 1 に設定 )
11～ 0 ： インバータモジュール  12～ 1 
の STO2 (存在しないモジュールのビッ ト
は 1 に設定 )

5091 Safe torque off 
( セーフ トルクオフ )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 31.22 STO 
indication run/stop

セーフ トルクオフ機能がア
クテ ィブです。 すなわち、
XSTO 端子に接続されてい
る安全回路信号が始動時ま
たは運転中に故障していま
す。

セーフ トルクオフ回路の接続を確認して
く ださい。 詳細は該当するド ライブの
ハードウェアマニュアルおよびパラ メー
タ  31.22 STO indication run/stop (323 ペー
ジ ) の説明を参照して ください。

5092 PU logic error 
(整流ユニッ トのロ
ジックエラー )

整流ユニッ トのメモリがク
リアされました。

ド ライブの電源を入れ直します。 コン ト
ロールユニッ トが外部から電力を供給さ
れている場合は、 (パラ メータ  96.08 
Control board boot により ) コン ト ロール
ユニッ ト を再起動するか、 電源を切って
入れ直して ください。 問題が解決しない
場合は、 お近くの ABB 代理店にご連絡く
ださい。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法



重故障追跡   641
5093 Rating ID mismatch 
(定格 ID の不一致 )

ド ライブのハードウェア
が、 メモリに保存されてい
る情報と合致しません。 こ
れは、 ファームウェア更新
やメモリの交換の後などに
発生します。

ド ライブの電源を入れ直します。

補助コードを調べて ください。 補助コー
ドの分類は次のとおりです ：

1 = 整流ユニッ ト とコン ト ロールユニッ ト
の定格が異なります。 定格 ID が変更され
ました。

2 = 並列接続定格 ID が変更されました。
3 = 整流ユニッ トによって PU の種類が異
なります。

4 = 並列接続定格 ID が 1 つの整流ユニッ
トの設定で有効になっています。

5 = 現在の電源ユニッでは、 選択した定格
を実行することができません。

6 = 整流ユニッ トの定格 ID が 0 です。
7 = 整流ユニッ ト を接続しましたが、 整流
ユニッ トの定格 ID または型式の読み込み
に失敗しました。

8 = 整流ユニッ トが非対応 (不法な定格 
ID) です。
並列接続の重故障 (BCU コン ト ロールユ
ニッ ト ) の場合、 補助コードの形式は 
0X0Y です。 「Y」 は補助コードのカテゴ
リ、 「X」 は最初の重故障の整流ユニッ ト
のチャネルを 16 進数で示します。 (1～
C)(ZCU コン ト ロールユニッ トでは、 「X」
は 1 または 2 になりますが重故障とは関
係ありません。 )

5094 Measurement circuit 
temperature 
(測定回路温度 )

ド ライブの内部温度測定に
問題があります。

618 ページ 「A5EA Measurement circuit 
temperature (測定回路温度 )」 を参照して
く ださい。

5681 PU communication 
(整流ユニッ ト通信 )

コン ト ロールユニッ トの電
源供給はパラメータ設定と
は関係ありません。

95.04 Control board supply の設定を確認
して ください。

ド ライブコン ト ロールユ
ニッ ト と整流ユニッ ト間の
通信エラーが検知されまし
た。

コン ト ロールユニッ ト と整流ユニッ ト間
の接続を確認して く ださい。

補助コード  (XXXY YYZZ 形式 ) を確認し
て ください。 並列接続したモジュールで
は、 「Y YY」 は影響を受けた BCU コン ト
ロールユニッ トのチャネル (0: ブロード
キャス ト ) を示します。 「ZZ」 はエラー
ソースを示します (1 ： ト ランスミ ッ タ側 [
リンクエラー ]、 2 ： ト ランスミ ッ タ側 [通
信切断 ]、 3 ： レシーバー側 [ リンクエラー
]、 4 ： レシーバー側 [通信切断 ]、 5 ： ト ラ
ンスミ ッ タ  FIFO エラー [ 「XXX」 参照 ]、
6 ： モジュール [xINT ボード ] 見つからな
い、 7 ： BAMU ボードが見つからない )。
「XXX」 はト ランスミ ッ タの FIFO エラー
コードを示す (1 ： 内部エラー [無効な呼
び出しパラ メータ ]、 2 ： 内部エラー [設定
は対応されていない ]、 3 ： ト ランスミ ッ
タのバッファーが一杯 )。

5682 Power unit lost 
(整流ユニッ ト接続な
し )

ド ライブのコン ト ロールユ
ニッ ト と整流ユニッ ト間の
接続が確認できません。

コン ト ロールユニッ ト と整流ユニッ ト間
の接続を確認して く ださい。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法



642   重故障追跡
5690 PU communication 
internal 
(整流ユニッ ト通信内
部 )

内部通信エラーです。 お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

5691 Measurement circuit 
ADC (測定回路 ADC)

測定回路が故障していま
す。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。
その際は補助コードをお知らせください。

5692 PU board powerfail 
(整流ユニッ トの電源
障害 )

整流ユニッ トの電力供給障
害。

補助コード  (ZZZY YYXX 形式 ) を確認し
て ください。 「YY Y」 は影響を受けるイン
バータモジュールを示します。 (0～ C、
ZCU コン ト ロールユニッ トでは常に 0)。
「XX」 は影響を受ける電源を示します。 
(1 ： 電源 1、 2:電源 2、 3: 両電源 )。

5693 Measurement circuit 
DFF (測定回路 DFF)

測定回路が故障していま
す。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。
その際は補助コードをお知らせください。

5694 PU communication 
configuration (整流ユ
ニッ トの通信設定 )

バージ ョ ンチェ ックで合う
整流ユニッ ト  FPGA ロジッ
クが見つかりません。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

5695 Reduced run 
(出力低減運転 )

検知されたインバータモ
ジュールの数が、 パラ メー
タ  95.13 Reduced run 
mode の値と一致しませ
ん。

存在するインバータモジュールの数が 
95.13 Reduced run mode の値と一致する
か確認して ください。 使用されているモ
ジュールが DC バスから電源を供給され、
光ファイバーケーブルで  BCU コン ト ロー
ルユニッ トに接続されているか確認して
く ださい。

インバータのモジュールがすべて利用で
きる場合 ( メンテナンスが終了した後など
)、 パラ メータ  95.13 が 0 (出力低減運転
が無効 ) に設定されているか確認して くだ
さい。

5696 PU state feedback 
(整流ユニッ トの状態
フ ィードバック )

出力相からの状態フ ィード
バックが制御信号と一致し
ません。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。
その際は補助コードをお知らせください。

5697 Charging feedback 
(充電フ ィードバック )

パラ メータ設定が誤ってい
ます。

95.09 Fuse switch control の設定を確認し
て ください。 パラ メータは xSFC 充電コ
ン ト ローラが取付けられている場合のみ
有効にします。

充電スイッチおよび DC ス
イッチが順序を外れて操作
されたか、 ユニッ トの準備
完了前に始動指令が出され
ました。

正しい電源投入順序は ：

1. 充電スイッチを投入する。
2. 充電が終わったら  (充電 OK ランプ点
灯 ) 、 DC 電スイッチを投入する。

3. 充電スイッチを入れる。

充電回路が故障していま
す。

充電回路を確認して ください。

R6i/R7i フレームのインバータモジュール
の場合、 補助コード 「FA」 は充電接触機
の状態フ ィードバックが制御信号と合っ
ていないことを示しています。

並列接続した R8i フレームのモジュール
の場合、 補助コード  (形式 XX00)、 「XX」
は影響を受けた BCU 制御チャネルを示し
ています。

5698 Unknown power unit 
fault (不明な整流ユ
ニッ トの重故障 )

不明な整流ユニッ ト ロジッ
クの重故障

整流ユニッ ト ロジックとファームウェア
の互換性を確認して ください。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法



重故障追跡   643
6000 Internal SW error 
(内部ソフ トウェアエ
ラー )

内部エラーです。 お近くの ABB 代理店にご連絡ください。
その際は補助コードをお知らせください。

6181 FPGA version 
incompatible 
(FPGA のバージ ョ ン
の互換性なし )

ファームウェアと整流ユ
ニッ トの FPGA ファイルの
バージ ョ ンの互換性があり
ません。

コン ト ロールユニッ ト を (パラ メータ  
96.08 Control board boot を使用して ) 再
起動するか、 電源を入れ直して ください。
問題が解決しない場合は、 お近くの ABB 
代理店にご連絡ください。

整流ユニッ ト ロジックの更
新に失敗しました。

リ ト ライして く ださい。

6200 Checksum mismatch 
( チェ ックサムの不一
致 )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 96.54 
Checksum action

パラメータのチェ ックサム
の計算値が有効な指令
チェ ックサムと一致しませ
ん。

619 ページ 「A686 Checksum mismatch (
チェ ックサムの不一致 )」 を参照して くだ
さい。

6306 FBA A mapping file 
(FBA A マッピング
ファイル )

フ ィールドバスのアダプタ  
A マッピングファイルの読
み込みエラーです。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

6307 FBA B mapping file 
(FBA B マッピング
ファイル )

フ ィールドバスのアダプタ  
A マッピングファイルの読
み込みエラーです。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

6481 Task overload 
( タスクの過負荷 )

内部重故障です。 コン ト ロールユニッ ト を (パラ メータ  
96.08 Control board boot を使用して ) 再
起動するか、 電源を入れ直して ください。
問題が解決しない場合は、 お近くの ABB 
代理店にご連絡ください。

6487 Stack overflow 
( スタ ックのオーバー
フロー )

内部重故障です。 コン ト ロールユニッ ト を (パラ メータ  
96.08 Control board boot を使用して ) 再
起動するか、 電源を入れ直して ください。
問題が解決しない場合は、 お近くの ABB 
代理店にご連絡ください。

64A1 Internal file load 
(内部ファイル読み込
み )

ファイル読み込みエラーで
す。

コン ト ロールユニッ ト を (パラ メータ  
96.08 Control board boot を使用して ) 再
起動するか、 電源を入れ直して ください。
問題が解決しない場合は、 お近くの ABB 
代理店にご連絡ください。

64A2 Internal record load 
(内部記録読み込み )

内部記録読み込みエラー。 お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

64A3 Application loading 
( アプリケーシ ョ ンを
読み込み中 )

アプリケーシ ョ ンファイル
に互換性がないか壊れてい
ます。

補助コードを調べて ください。 下の各
コードのアクシ ョ ンを参照して ください。

8006 アプリケーシ ョ ンに十分な
メモリがありません。

アプリケーシ ョ ンのサイズを小さ く して
く ださい。

パラ メータマッピングの数を減らして く
ださい。

Automation Builder で生成されたド ライブ
専用ログを参照して ください。

8007 アプリケーシ ョ ンのシステ
ムライブラリのバージ ョ ン
が間違っています。

システムライブラリを更新するか、
Automation Builder を再インス トールして
く ださい。

Automation Builder で生成されたド ライブ
専用ログを参照して ください。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法



644   重故障追跡
8008 アプリケーシ ョ ンが空で
す。

Automation Builder で 「Clean」 指令を出
してアプリケーシ ョ ンを再度読み込んで
く ださい。

8009 アプリケーシ ョ ンに無効な
タスクが含まれています。

Automation Builder でアプリケーシ ョ ンラ
スク設定を確認し、 「Clean」 指令を出し
てアプリケーシ ョ ンを再度読み込んで く
ださい。

800A アプリケーシ ョ ンに不明な
ターゲッ ト  ( システム ) の
ライブラリ機能が機能が含
まれています。

システムライブラリを更新するか、
Automation Builder を再インス トールして
く ださい。

Automation Builder で生成されたド ライブ
専用ログを参照して ください。

64A5 Licensing fault 
( ライセンスのエラー )

制限するライセンスが存在
するか、 必要なライセンス
がないか、 のいずれかによ
り制御プログラムの実行が
できません。

有効なライセンスに関する重故障の補助
コードを記録し、 製品販売者に連絡して
指示を受けて ください。

64A6 Adaptive program 
( アダプテ ィブプログ
ラム )

アダプテ ィブプログラム実
行エラー

補助コード  (XXXX YYYY 形式 ) を確認し
て ください。 「XXXX」 は機能ブロックの
番号を示します (0000 = 一般エラー )。
「YYYY」 は問題を示します (下の各コー
ドに対するアクシ ョ ンを参照 )。

000A プログラムが壊れているか
ブロックが存在しません。

テンプレートプログラムを復元するか、
プログラムをド ライブにインス トールし
て ください。

000C 必要なブロックの入力がさ
れていません。

ブロックの入力を確認して ください。

000E プログラムが壊れているか
ブロックが存在しません。

テンプレートプログラムを復元するか、
プログラムをド ライブにインス トールし
て ください。

0011 プログラムが大きすぎま
す。

エラーがな く なるまで、 ブロックを削除
して ください。

0012 プログラムが空です。 プログラムを修正してド ライブにダウン
ロード して く ださい。

001C プログラムに存在しないパ
ラメータかブロックが使用
されています。

プログラムを変更してパラ メータの指令
を修正するか、 既存のブロックを使用し
て ください。

001D 選択したピンには無効なパ
ラメータ タイプです。

プログラムを変更してパラ メータの指令
を修正して ください。

001E パラ メータは書き込み保護
になっているので、 パラ
メータへの出力が失敗しま
した。

プログラムのパラ メータ指令を確認して
く ださい。

ターゲッ トのパラ メータに影響している
他のソースも確認して ください。

0023 プログラムファイルが現在
のファームウェアバージ ョ
ンに対応していません。

プログラムが現在のブロックライブラリ
やファームウェアバージ ョ ンに合うよう
に、 適応させて く ださい。

0024

002A ブロックが多すぎます。 プログラムを変更してブロックの数を減
らして く ださい。

その他 – お近くの ABB 代理店にご連絡ください。
その際は補助コードをお知らせください。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法



重故障追跡   645
64B0 Memory unit detached 
( メモリユニッ ト外れ )

コン ト ロールユニッ トに電
力が投入された時にメモリ
が外れていました。

コン ト ロールユニッ トの電源を切り、 メ
モリを取り付け直して ください。

エラーが発生した時に実際にはメモリが
外れていなかった場合は、 メモリがコネ
クタに正し く挿入されているか、 取り付
けネジが緩んでいないか確認して くださ
い。コン ト ロールユニッ ト を (パラメータ  
96.08 Control board boot を使用して ) 再
起動するか、 電源を入れ直して ください。
問題が解決しない場合は、 お近くの ABB 
代理店にご連絡ください。

64B1 Internal SSW fault 
(内部 SSW の重故障 )

内部重故障です。 コン ト ロールユニッ ト を (パラ メータ  
96.08 Control board boot を使用して ) 再
起動するか、 電源を入れ直して ください。
問題が解決しない場合は、 お近くの ABB 
代理店にご連絡ください。

64B2 User set fault 
(ユーザーセッ ト重故
障 )

ユーザーパラメータセッ ト
の読み込みが次の理由で失
敗しました。

• 要求されたセッ トは存在
しません。

• 制御プログラムがその
セッ トに対応していませ
ん。

• 読み込み中にド ライブの
電源が切られました。

有効なユーザーパラ メータセッ ト を使用
して ください。 はっきり しない場合は再
読み込みして ください。

64E1 Kernel overload3 
( カーネル過負荷 )

操作システムエラーです。 コン ト ロールユニッ ト を (パラ メータ  
96.08 Control board boot を使用して ) 再
起動するか、 電源を入れ直して ください。
問題が解決しない場合は、 お近くの ABB 
代理店にご連絡ください。

6581 Parameter system 
(パラメータシステム )

パラメータの読み込みまた
は保存に失敗しました。

パラ メータ  96.07 Parameter save 
manually を使って強制的に保存して くだ
さい。 リ ト ライして く ださい。

65A1 FBA A parameter 
conflict 
(FBA A パラ メータの
競合 )

PLC が要求した機能をド ラ
イブが備えていないか、 要
求された機能が実行されて
いません。

PLC プログラ ミングを確認して ください。
パラ メータグループ 50 Fieldbus adapter 
(FBA) ( フ ィールドバスアダプタ  (FBA)) お
よび  51 FBA A settings (FBA A 設定 ) の
設定を確認して ください。

65A2 FBA B parameter 
conflict 
(FBA B パラ メータの
競合 )

PLC が要求した機能をド ラ
イブが備えていないか、 要
求された機能が実行されて
いません。

PLC プログラ ミングを確認して ください。
パラ メータグループ 50 Fieldbus adapter 
(FBA) ( フ ィールドバスアダプタ  (FBA)) お
よび  54 FBA B settings (FBA B 設定 ) の
設定を確認して ください。

65B1 Ref source 
parametrization 
(指令ソースのパラ
メータ化 )

指令ソースが異なるユニッ
トの複数のパラメータに同
時に接続されています。

621 ページ 「A6DA Ref source 
parametrization (指令ソースのパラメータ
設定 )」 を参照して ください。

6681 EFB comm loss 
(EFB 通信切断 )
プログラ ミング可能な
重故障 ：
58.14 Communication 
loss action

内蔵フ ィールドバス (EFB) 
通信が切断されました。

フ ィールドバスマスターのステータスを
確認して ください ( オンライン / オフライ
ン / エラー等 )。
コン ト ロールユニッ トの XD2D へのケー
ブル接続を確認して ください。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法



646   重故障追跡
6682 EFB config file 
(EFB 設定ファイル )

内蔵フ ィールドバス (EFB) 
設定ファイルは読み込めま
せんでした。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

6683 EFB invalid 
parameterization 
(EFB の無効なパラ
メータ化 )

内蔵フ ィールドバス (EFB) 
パラ メータ設定は一貫性が
ないか、 選択したプロ ト コ
ルに対応していません。

パラ メータグループ 58 Embedded 
fieldbus (内蔵フ ィールドバス ) の設定を
確認して ください。

6684 EFB load fault 
(EFB 読み込みの重故
障 )

内蔵フ ィールドバス (EFB) 
プロ ト コルファームウェア
を読み込みできませんでし
た。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

EFB プロ ト コルファーム
ウェアと ド ライブファーム
ウェアのバージ ョ ンの不一
致。

6881 Text data overflow 
( テキストデータの
オーバーフロー )

内部重故障です。 重故障をリセッ ト して く ださい。 重故障
が解決しない場合は、 お近くの ABB 代理
店にご連絡ください。

6882 Text 32-bit table 
overflow 
( テキスト  32 ビッ ト
表のオーバーフロー )

内部重故障です。 重故障をリセッ ト して く ださい。 重故障
が解決しない場合は、 お近くの ABB 代理
店にご連絡ください。

6883 Text 64-bit table 
overflow 
( テキスト  32 ビッ ト
表のオーバーフロー )

内部重故障です。 重故障をリセッ ト して く ださい。 重故障
が解決しない場合は、 お近くの ABB 代理
店にご連絡ください。

6885 Text file overflow 
( テキスト ファイルの
オーバーフロー )

内部重故障です。 重故障をリセッ ト して く ださい。 重故障
が解決しない場合は、 お近くの ABB 代理
店にご連絡ください。

7080 Option module comm 
loss ( オプシ ョ ンモ
ジュールの通信切断 )

ド ライブとオプシ ョ ンモ
ジュールの通信が切断され
ました。

623 ページ 「A798 Encoder option comm 
loss ( エンコーダオプシ ョ ンの通信切断 )」
を参照して ください。

7081 Control panel loss 
(制御パネルの通信切
断 )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 49.05 
Communication loss 
action

コン ト ロールパネル ( また
は PC ツール ) の通信が切
断されました。

PC ツールまたはコン ト ロールパネルの接
続を確認して ください。

コン ト ロールパネルのコネクタを確認し
て ください。

コン ト ロールパネルを外し、 接続し直し
て ください。

補助コードを調べて ください。 コードは
次のように使用される I/O ポート を示して
います。 0 ： パネル、 1 ： フ ィールドバス
インターフェイス A、 2 ： フ ィールドバス
インターフェイス B、 3 ： イーサネッ ト、
4 ： D2D/EFB ポート )。

7082 Ext I/O comm loss 
(拡張 I/O 通信切断 )

パラ メータ指定の拡張 I/O 
モジュールタイプが検知さ
れた設定と合っていませ
ん。

補助コード  (XXYY YYYY 形式 ) を確認し
て ください。 「XX」 は拡張 I/O モジュール
の番号を示します (01 ： パラメータグルー
プ 14 I/O extension module (拡張 I/O モ
ジュール ) 1、 02 ： 15 I/O extension 
module (拡張 I/O モジュール ) 2、 03 ： 16 
I/O extension module (拡張 I/O モジュー
ル ) 3)。 「YY YYYY」 は問題を示していま
す (下記の各コードに対するアクシ ョ ンを
参照して ください )。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法



重故障追跡   647
00 0001 モジュールとの通信が切断
されました。

モジュールがスロッ トに正し く入ってい
るかを確認して ください。

モジュールやスロッ トのコネクタに損傷
がないかを確認して ください。

モジュールを別のスロッ トに挿入してみ
て ください。

00 0002 モジュールのが見つかりま
せん。

モジュールの種類と場所の設定 (パラメー
タ  14.01/14.02、 15.01/15.02 または 
16.01/16.02) を確認して ください。
モジュールがスロッ トに正し く入ってい
るかを確認して ください。

モジュールやスロッ トのコネクタに損傷
がないかを確認して ください。

モジュールを別のスロッ トに挿入してみ
て ください。

00 0003 モジュールの設定に失敗し
ました。

00 0004 モジュールの設定に失敗し
ました。

7083 Panel reference 
conflict 
(パネル指令の競合 )

保存されたコン ト ロールパ
ネル指令を複数の制御モー
ドで使用しよう と しまし
た。

コン ト ロールパネル指令の保存は、 一度
に 1 つの指令形式のみで行えます。 保存
された指令値ではな く、 コピーの指令値
を使用することを検討して ください。

7084 Panel/PC tool version 
conflict 
(パネル /PC ツールの
バージ ョ ン競合 )

コン ト ロールパネルや PC 
ツールの現在のバージ ョ ン
では、 その機能はサポート
されていません。 (例えば、
古いパネルのバージ ョ ンは
外部指令のソースとしては
使用できません。 )

リモート コン ト ロールパネルや PC ツール
を更新して ください。 不明な点は、 お近
くの ABB 代理店にご連絡ください。

7085 Incompatible option 
module 
( オプシ ョ ンモジュー
ルの互換性なし )

オプシ ョ ンモジュールはサ
ポート されていません。 (
例えば、 Fxxx-xx-M 型の
フ ィールドバスアダプタモ
ジュールはサポート されて
いません。 )

補助コードを調べて ください。 コードは、
サポート されていないモジュールが接続
されているインターフェイスを示します。
1 ： フ ィールドバスインターフェイス A、
2 ： フ ィールドバスインターフェイス B で
す。

モジュールを対応しているものと交換し
て ください。

7121 Motor stall 
( モーターのストール )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 31.24 Stall 
function

過負荷またはモーター出力
不足により、 モーターはス
トール領域で運転していま
す。

モーター負荷と ド ライブの定格を確認し
て ください。

故障に関する機能のパラメータを確認し
て ください。

7181 Brake resistor 
( ブレーキ抵抗器 )

ブレーキ抵抗器が故障して
いるか接続されていませ
ん。

ブレーキ抵抗器が接続されていることを
確認して ください。

ブレーキ抵抗器の状態を確認して くださ
い。

ブレーキ抵抗器の寸法を確認して くださ
い。

7183 BR excess 
temperature 
( ブレーキ抵抗器の過
熱 )

ブレーキ抵抗器の温度が、
パラ メータ  43.11 Brake 
resistor fault limit により設
定された重故障制限値を超
えました。

ド ライブを停止して ください。 抵抗器が
冷却するのを待って ください。

抵抗器の過負荷保護機能の設定を確認し
て ください (パラメータグループ 43 
Brake chopper ( ブレーキチ ョ ッパ ))。
パラ メータ  43.11 Brake resistor fault limit.
の重故障制限値設定を確認して ください。

ブレーキサイクルが許容範囲内にあるか
どうか確認して ください。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法



648   重故障追跡
7184 Brake resistor wiring 
( ブレーキ抵抗器の配
線 )

ブレーキ抵抗器の短絡また
はブレーキチ ョ ッパ制御の
重故障です。

ブレーキチ ョ ッパとブレーキ抵抗器の接
続を確認して ください。

ブレーキ抵抗器に損傷がないことを確認
して ください

重故障の原因に対応した後、 (パラ メータ  
96.08 Control board boot を使って ) コン
ト ロールユニッ ト を再起動するか o電源
を入れ直して ください。

7191 BC short circuit 
( ブレーキチ ョ ッパの
短絡 )

ブレーキチ ョ ッパ IGBT に
短絡が発生しました。

ブレーキ抵抗器が正し く接続され損傷も
ないことを確認して ください。

ハードウェアマニュアルでブレーキ抵抗
器の電気仕様を確認して ください。

ブレーキチ ョ ッパを (交換できるなら ) 交
換して ください。

重故障の原因に対応した後、 (パラ メータ  
96.08 Control board boot を使って ) コン
ト ロールユニッ ト を再起動するか o電源
を入れ直して ください。

7192 BC IGBT excess 
temperature 
(BC IGBT の過熱 )

ブレーキチ ョ ッパの IGBT 
温度が内部重故障制限値を
超えました。

チ ョ ッパが冷却するのを待って ください。

周囲温度が高すぎないか確認して くださ
い。

冷却ファンに故障がないか確認して く だ
さい。

風洞に障害物がないか確認して ください。

キャビネッ トの容量と冷却状態を確認し
て ください。

抵抗器の過負荷保護機能の設定を確認し
て ください (パラメータグループ 43 
Brake chopper ( ブレーキチ ョ ッパ ))。
ブレーキサイクルが許容範囲内にあるか
どうか確認して く ださい。

ド ライブへの交流供給電圧が高すぎない
か確認して ください。

71A2 Mechanical brake 
closing failed 
(機械ブレーキの
「閉」 に失敗 )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 44.17 Brake 
fault function

機械ブレーキ制御の重故障
ブレーキを閉じる際のブ
レーキ確認状態が予想通り
ではない場合などに検知し
ます。

機械ブレーキの接続を確認して ください。

パラ メータグループ 44 Mechanical brake 
control (機械ブレーキ制御 ) の機械ブレー
キの設定を確認して ください。

確認信号がブレーキの実際の状態と合っ
ていることを確認して ください。

71A3 Mechanical brake 
opening failed 
(機械ブレーキの
「開」 に失敗 )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 44.17 Brake 
fault function

機械ブレーキ制御の重故障
ブレーキを開く際の機械ブ
レーキ確認状態が予想通り
ではない場合などに検知し
ます。

機械ブレーキの接続を確認して ください。

パラ メータグループ 44 Mechanical brake 
control (機械ブレーキ制御 ) の機械ブレー
キの設定を確認して ください。

確認信号がブレーキの実際の状態と合っ
ていることを確認して ください。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法
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71A5 Mechanical brake 
opening not allowed 
(機械ブレーキの
「開」 不可 )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 44.17 Brake 
fault function

機械ブレーキの 「開」 条件
が満たされません (パラ
メータ  44.11 Keep brake 
closed によりブレーキは開
状態になりません )。

パラ メータグループ 44 Mechanical brake 
control (機械ブレーキ制御 ) (特に 44.11 
Keep brake closed) の機械ブレーキの設定
を確認して ください。

確認信号 (あれば ) がブレーキの実際の状
態と合っていることを確認して ください。

エンコーダを使用しない場
合は、 変調中のド ライブに
対しブレーキ投入要求が行
われると、 ブレーキは 5 秒
以上投入したままとなりま
す。 (パラ メータ  44.12 
Brake close request または 
FSO-xx 安全機能モジュー
ルいずれも ) 

パラメータ  44.12 Brake close request で
選択されたソース信号を確認して くださ
い。

 FSO-xx 安全機能モジュールに接続された
安全回路を確認して ください。

71B1 Motor fan 
( モーターファン )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 35.106 DOL 
starter event type

外部ファンからのフ ィード
バックがありません。

ロジックで外部ファン ( または制御されて
いる他の装置 ) を確認して ください。
パラ メータ  35.100～ 35.106の設定を確
認して ください。

7301 Motor speed feedback 
( モ - ターの回転数の
フ ィードバック )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 90.45 Motor 
feedback fault

モーター回転数のフ ィード
バックを受け取っていな
い。

625 ページ 「A7B0 Motor speed feedback 
( モ - ター回転数のフ ィードバック )」 を
参照して ください。

7310 Overspeed 
(過回転 )

モーターは次の理由により
許容回転数を超えた速度で
回転しています。 誤って設
定された最小 /最大回転
数、 不十分なブレ -キング
トルク、 またはトルク指令
を使用する際の負荷の変化
です。

最小 /最大回転数設定パラメータ  30.11 
Minimum speed および 30.12 Maximum 
speed を確認して ください。
モーターのブレ -キングトルクが適切かど
うかを確認して ください。

トルク制御が働いているかどうか確認し
て ください。

ブレーキチ ョ ッパと抵抗器の確認が必要
です。

推定回転数が不正です。 モーター電流測定状態を確認して くださ
い。

例えば、 Normal または Advanced オート
チューニングの代わりに、 Advanced 
Standstill、 Reduced または Standstill オー
トチューニングを行って ください。 パラ
メータ  99.13 ID run requested (546 ページ
)。

7380 Encoder internal 
( エンコーダ内部 )

内部重故障です。 お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

7381 Encoder 
( エンコーダ )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 90.45 Motor 
feedback fault

エンコーダフ ィードバック
の重故障です。

627 ページ 「A7E1 Encoder ( エンコーダ
)」 を参照して ください。

73A0 Speed feedback 
configuration 
(回転数フ ィードバッ
クの設定 )

回転数フ ィードバックの設
定が不正です。

622 ページ 「A797 Speed feedback 
configuration (回転数フ ィードバックの設
定 )」 を参照して ください。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法
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73A1 Load  feedback 
(負荷のフ ィードバッ
ク )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 90.55 Load 
feedback fault

負荷のフ ィードバックを受
け取っていません。

補助コード  (XXYY ZZZZ 形式 ) を確認し
て ください。 「XX」 はエンコーダインター
フェイスモジュールの番号を示します。
(01 ： 91.11/91.12、 02 ： 91.13/91.14)、
「YY」 はエンコーダを示します。 (01 ： 92 
Encoder 1 configuration ( エンコーダ 1 設
定 )、 02 ： 93 Encoder 2 configuration ( エ
ンコーダ 2 設定 ))。 「ZZZZ」 は問題を示
します (下の各コードに対するアクシ ョ ン
を参照 )。

0001 負荷ギアの設定が無効か制
限値外です。

負荷ギアの設定 (90.53 および 90.54) を確
認して ください。

0002 フ ィード定数の設定が無効
か制限値外です。

フ ィード定数の設定 (90.63 および 90.64) 
を確認して ください。

0003 モーター /負荷ギアの設定
が無効か制限値外です。

モーター /負荷ギの設定 (90.61 および 
90.62) を確認して く ださい。

0004 エンコーダが設定されてい
ません。

エンコーダの設定 (92 Encoder 1 
configuration ( エンコーダ 1 設定 ) または 
93 Encoder 2 configuration ( エンコーダ 2 
設定 )) を確認して く ださい。
設定の変更を確認するには、 パラ メータ  
91.10 Encoder parameter refresh を使いま
す。

0005 エンコーダが機能を停止し
ました。

エンコーダのステータスを確認して く だ
さい。

73B0 Emergency ramp 
failed 
(緊急加減速失敗 )

緊急停止が予定時間内に完
了しませんでした。

パラ メータ  31.32 Emergency ramp 
supervision および  31.33 Emergency 
ramp supervision delay の設定を確認して
く ださい。

あらかじめ決められた加減速時間 (モード  
Off1 は 23.11…23.19、 モード  Off3 は 
23.23) を確認して く ださい。

73B1 Stop failed 
(停止失敗 )

緊急停止が予定時間内に完
了しませんでした。

パラ メータ  31.37 Ramp stop supervision 
および  31.38 Ramp stop supervision 
delay の設定を確認して ください。
パラ メータグループ 23 Speed reference 
ramp (速度指令加減速 ) であらかじめ決
められた加減速時間を確認して ください。

73F0 Overfrequency 
(過周波数 )

最大許容出力周波数を超え
ました。

デュアルユースのライセンスがない限り、
制限値は 598 Hz です。 デュアルユースの
ライセンスについては、 お近くの ABB 代
理店にご連絡ください。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法
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7510 FBA A communication 
(FBA A 通信 )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 50.02 FBA A 
comm loss func

ド ライブとフ ィールドバス
アダプタモジュール A 間
の、 または PLC とフ ィー
ルドバスアダプタモジュー
ル A 間の通信が切断されて
います。

フ ィールドバス通信のステータスを確認
して ください。 フ ィールドバスインター
フェイスのユーザードキュ メン ト をご覧
く ださい。

パラ メータグループ 50 Fieldbus adapter 
(FBA) ( フ ィールドバスアダプタ  (FBA))、
51 FBA A settings (FBA A 設定 )、 52 FBA 
A data in (FBA A データ入力 ) および 53 
FBA A data out (FBA A データ出力 ) の設
定を確認して ください。

ケーブルの接続を確認して ください。

通信マスターが通信可能かどうか確認し
て ください。

7520 FBA B communication 
(FBA B 通信 )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 50.32 FBA B 
comm loss func

ド ライブとフ ィールドバス
アダプタモジュール B 間
の、 または PLC とフ ィー
ルドバスアダプタモジュー
ル B 間の通信が切断されて
います。

フ ィールドバス通信のステータスを確認
して ください。 フ ィールドバスインター
フェイスのユーザードキュ メン ト をご覧
く ださい。

パラ メータグループ 50 Fieldbus adapter 
(FBA) ( フ ィールドバスアダプタ  (FBA)) の
設定を確認して ください。

ケーブルの接続を確認して ください。

通信マスターが通信可能かどうか確認し
て ください。

7580 INU-LSU comm loss 
(INU-LSU の通信切断 )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 60.79 INU-
LSU comm loss 
function

コンバータ間 ( インバータ
と整流ユニッ トなど ) で、
DDCS (光ファイバー ) 通
信が切断されました。

その他のコンバータのステータス (パラ
メータ  06.36 および 06.39) を確認して く
ださい。

パラ メータグループ 60 DDCS 
communication (DDCS 通信 ) の設定を確
認して ください。 他のコンバータの制御
プログラムの該当する設定を確認して く
ださい。

ケーブルの接続を確認して ください。 必
要であればケーブルを交換して ください。

7581 DDCS controller 
comm loss 
(DDCS コン ト ローラ
の通信切断 )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 60.59 DDCS 
controller comm loss 
function

ド ライブと外部コン ト ロー
ラの間の DDCS (光ファイ
バー ) 通信が切断されてい
ます。

コン ト ローラのステータスを確認して く
ださい。 コン ト ローラのユーザードキュ
メン ト をご覧ください。

パラ メータグループ 60 DDCS 
communication (DDCS 通信 ) の設定を確
認して ください。

ケーブルの接続を確認して ください。 必
要であればケーブルを交換して ください。

7582 MF comm loss 
(MF 通信切断 )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 60.09 M/F 
comm loss function

マスター ・ フォロワー間の
通信が切断されています。

627 ページ 「A7CB MF comm loss (MF 通
信切断 )」 を参照して く ださい。

7583 Line side unit faulted 
( ラインサイドのユ
ニッ トの重故障 )

インバータに接続された整
流ユニッ ト  ( または他のコ
ンバータ ) が重故障を生成
しました。

整流ユニッ ト  ( または他のコンバータ ) の
重故障の状況を確認して ください。

整流ユニッ トのファームウェアマニュア
ルを参照して ください。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法
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7584 LSU charge failed 
(LSU の充電失敗 )

予定時間以内に整流ユニッ
トの準備ができませんでし
た (電磁接触器 / ブレー
カーが投入できませんでし
た ) 。

パラ メータ  94.10 LSU max charging time 
の設定を確認して く ださい。

整流ユニッ トが有効化され、 始動可能で、
インバータで制御ができる ( ローカル制御
モードではな く ) ことを確認して くださ
い。

8001 ULC underload fault 
(ULC 軽負荷重故障 )
プログラ ミング可能な
重故障 ：
37.04 ULC underload 
actions

選択された信号は、 ユー
ザーの軽負荷曲線以下とな
りました。

631 ページ 「A8BF ULC underload 
warning (ユーザー負荷曲線の軽負荷警報
)」 を参照して ください。

8002 ULC overload fault 
(ULC 過負荷重故障 )
プログラ ミング可能な
重故障 ：
37.03 ULC overload 
actions

選択された信号は、 ユー
ザーの過負荷曲線を超えま
した。

631 ページ 「A8BE ULC overload warning 
(ユーザー負荷曲線の過負荷警報 )」 を参
照して ください。

80A0 AI supervision 
(AI 監視 )
プログラ ミング可能な
重故障 ：
12.03 AI supervision 
function

アナログ信号がアナログ入
力に指定されている制限値
を超えています。

補助コード  (XXXX XYZZ 形式 ) を確認し
て ください。 「Y」 は入力の場所を示しま
す。 (0 ： コン ト ロールユニッ ト、 1 ： 拡張 
I/O モジュール 1、 2 ：拡張 I/O モジュール 
2、 3 ： 拡張 I/O モジュール 3)。 「ZZ」 は制
限値を示します (01 ： AI1 最低基準以下、
02 ： AI1 最大基準以上、 03 ： AI2 最低基準
以下、 04 ： AI2 最大基準以上 )。
アナログ入力の信号レベルを確認して く
ださい。

入力への配線が接続されていることを確
認して ください。

パラ メータグループ 12 Standard AI (標準 
AI) の入力の最小、 最大制限値を確認して
く ださい。

80B0 Signal supervision 
(信号監視機能 )
( テキストは変更でき
ます )
プログラ ミング可能な
重故障 ：
32.06 Supervision 1 
action

信号監視機能 1 により重故
障が生成されました。

重故障のソース (パラメータ  32.07 
Supervision 1 signal) を確認して く ださ
い。

80B1 Signal supervision 
(信号監視機能 ) 2
( テキストは変更でき
ます )
プログラ ミング可能な
重故障 ：
32.16 Supervision 2 
action

信号監視機能 2 により重故
障が生成されました。

重故障のソース (パラメータ  32.17 
Supervision 2 signal) を確認して く ださ
い。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法
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80B2 Signal supervision 
(信号監視機能 ) 3
( テキストは変更でき
ます )
プログラ ミング可能な
重故障 ：
32.26 Supervision 3 
action

信号監視機能 3 により重故
障が生成されました。

重故障のソース (パラメータ  32.27 
Supervision 3 signal) を確認して く ださ
い。

9081 External fault 
(外部重故障 ) 1
( テキストは変更でき
ます )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 31.01 
External event 1 
source
31.02 External event 1 
type

外部装置の故障 1 外部装置を確認して ください。

パラ メータ  31.01 External event 1 source 
の設定を確認して く ださい。

9082 External fault 
(外部重故障 ) 2
( テキストは変更でき
ます )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 31.03 
External event 2 
source
31.04 External event 2 
type

外部装置の故障 2 外部装置を確認して ください。

パラ メータ  31.03 External event 2 source 
の設定を確認して く ださい。

9083 External fault 
(外部重故障 ) 3
( テキストは変更でき
ます )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 31.05 
External event 3 
source
31.06 External event 3 
type

外部装置の故障 3 外部装置を確認して ください。

パラ メータ  31.05 External event 3 source 
の設定を確認して く ださい。

9084 External fault 
(外部重故障 ) 4
( テキストは変更でき
ます )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 31.07 
External event 4 
source
31.08 External event 4 
type

外部装置の故障 4 外部装置を確認して ください。

パラ メータ  31.07 External event 4 source 
の設定を確認して く ださい。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法
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9085 External fault 
(外部重故障 ) 5
( テキストは変更でき
ます )
プログラ ミング可能な
重故障 ： 31.09 
External event 5 
source
31.10 External event 5 
type

外部装置の故障 5 外部装置を確認して ください。

パラ メータ  31.09 External event 5 source 
の設定を確認して く ださい。

FA81 Safe torque off 1 loss 
( セーフ トルクオフ機
能 1 なし )

セーフ トルクオフ機能がア
クテ ィブです。 すなわち、
セーフ トルクオフ回路 1 が
切断されています。

安全回路の接続を確認して ください。 詳
細は該当するド ライブのハードウェアマ
ニュアルおよびパラメータ  31.22 STO 
indication run/stop (323 ページ ) の説明を
参照して ください。

補助コードを確認して ください。 コード
には特に並列接続したインバータモ
ジュールの場所に関する情報が含まれま
す。 32 ビッ トの 2 進数に変換された場合
は、 コードのビッ トは以下を示します ：

31～ 28 ： 故障しているインバータモ
ジュールの番号 (0～ 11 の 10 進数 )。
1111 ： 競合しているコン ト ロールユニッ
ト とインバータモジュールの STO_ACT 
状態

27 ： インバータモジュールの STO_ACT 
状態

26 ： コン ト ロールユニッ トの STO_ACT 
状態

25 ： コン ト ロールユニッ トの STO1
24 ： コン ト ロールユニッ トの STO2
23～ 12 ： インバータモジュール  12～ 1 
の STO1 (存在しないモジュールのビッ ト
は 1 に設定 )
11～ 0 ： インバータモジュール  12～ 1 
の STO2 (存在しないモジュールのビッ ト
は 1 に設定 )

FA82 Safe torque off 2 loss 
( セーフ トルクオフ機
能 2 なし )

セーフ トルクオフ機能がア
クテ ィブです。 すなわち、
セーフ トルクオフ回路 2 が
切断されています。

FB11 Memory unit missing 
( メモリユニッ トなし )

コン ト ロールユニッ トにメ
モリが付いていません。

コン ト ロールユニッ トの電源を落とし、

メモリがコン ト ロールユニッ トに正し く
挿入しているか確認して ください。

コン ト ロールユニッ トに付
いているメモリが空です。

コン ト ロールユニッ トの電源を落とし、
メモリ  (および適切なファームウェア ) を
コン ト ロールユニッ トに付けて ください。

FB12 Memory unit 
incompatible 
( メモリユニッ ト互換
性なし )

コン ト ロールユニッ トに付
いているメモリは互換性が
ありません。

コン ト ロールユニッ トの電源を落とし、

互換性のあるメモリを取り付けて くださ
い。

FB13 Memory unit FW 
incompatible 
( メモリユニッ ト  FW 
は互換性なし )

取付けたメモリのファーム
ウェアはド ライブと互換性
がありません。

コン ト ロールユニッ トの電源を落とし、

互換性のあるファームウェアのメモリを
取り付けて ください。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法
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FB14 Memory unit FW load 
failed 
( メモリ  FW の読み込
みに失敗 )

取付けたメモリのファーム
ウェアをド ライブに読み込
めませんでした。

コン ト ロールユニッ トの電源を落とし、

メモリがコン ト ロールユニッ トに正し く
挿入しているか確認して ください。

それでも問題が解決しない場合は、 メモ
リを交換して ください。

FF61 ID run 
(オートチューニング )

モーターのオートチューニ
ングが正し く終了しません
でした。

パラ メータグループ 99 Motor data ( モー
ターデータ ) でモーターの定数を確認して
く ださい。

外部制御システムがドライブに接続され
ていないことを確認して ください。

ド ライブ ( そして電源が別の場合はコン ト
ロールユニッ ト ) に電源を入れ直します。
モーターシャフ トがロックされていない
ことを確認して ください。

補助コードを調べて ください。コードの 2 
番目の番号は問題を示しています (下の各
コードに対するアクシ ョ ンを参照して く
ださい )。

0001 最大電流制限が低すぎま
す。

パラ メータ  99.06 Motor nominal current 
および  30.17 Maximum current の設定を
確認して ください。 30.17 > 99.06 となっ
ていることを確認して ください。

モーターに対するド ライブの大きさが適
切かどうか確認して ください。

0002 最大回転数制限または弱め
界磁点が低すぎます。

パラ メータの設定を確認して ください。
• 30.11 Minimum speed
• 30.12 Maximum speed
• 99.07 Motor nominal voltage
• 99.08 Motor nominal frequency
• パラメータ  99.09 Motor nominal speed 
の図を参照して ください。

次の通りになっていることを確認して く
ださい。

• 30.12 > (0.55 × 99.09) > (0.50 ×同期回
転数 )

• 30.11 < 0、 および
• 供給電圧 > (0.66 × 99.07)。

0003 最大トルク制限が低すぎま
す。

パラ メータ  99.12 Motor nominal torque の
設定およびグループ 30 Limits (制限値 ) の
トルク制限値を確認して ください。

最大トルク制限値が 100%.以上であるこ
とを確認して ください。

0004 電流測定キャリブレーシ ョ
ンが正常な時間内に完了し
ませんでした。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

0005～ 0008 内部エラーです。 お近くの ABB 代理店にご連絡ください。
0009 (非同期モーターのみ ) 加

速が正常な時間内に完了し
ませんでした。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

000A (非同期モーターのみ ) 減
速が正常な時間内に完了し
ませんでした。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法
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000B (非同期モーターのみ ) 
オートチューニング中に回
転数がゼロまで落ちまし
た。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

000C (永久磁石モーターのみ ) 
最初の加速が正常な時間内
に完了しませんでした。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

000D (永久磁石モーターのみ ) 
第 2 の加速が正常な時間内
に完了しませんでした。

お近くの ABB 代理店にご連絡ください。

000E～ 0010 内部エラーです。 お近くの ABB 代理店にご連絡ください。
FF7E Follower 

( フォロワー )
フォロワーのド ライブがト
リ ップしました。

補助コードを調べて ください。コードに 2 
を加算して重故障のド ライブのノードア
ドレスを見つけて く ださい。

フォロワード ライブの重故障を解決して
く ださい。

FF81 FB A force trip 
(FB A 強制ト リ ップ )

フ ィールドバスアダプタ  A 
から重故障ト リ ップ指令を
受信しました。

PLC からの重故障情報を確認して くださ
い。

FF82 FB B force trip 
(FB B 強制ト リ ップ )

フ ィールドバスアダプタ  B 
から重故障ト リ ップ指令を
受信しました。

PLC からの重故障情報を確認して くださ
い。

FF8E EFB force trip 
(EFB 強制ト リ ップ )

内蔵フ ィールドバスイン
ターフェイス から重故障
ト リ ップ指令を受信しまし
た。

Modbus コン ト ローラからの重故障情報を
確認して ください。

コード

 (16進法 )
重故障 原因 対処法
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内蔵フ ィールドバスインター
フェイス (EFB) によるフ ィー
ルドバス制御

この章の内容

この章では、 内蔵フ ィールドバスインターフェイスを用いた、 外部機器による通信
ネッ トワーク  ( フ ィールドバス ) でド ライブをどのように制御をするか説明します。 

システムの概要

フ ィールドバスアダプタまたは内蔵フ ィールドバスインターフェイスによる通信リ
ンクで、 ド ライブを外部制御システムに接続することが可能です。

内蔵フ ィールドバスインターフェイスは Modbus RTU プロ ト コルに対応していま
す。 ド ライブ制御プログラムは、 10 ミ リ秒単位で 10 の Modbus レジスタを扱う こ
とができます。 例えば、 もし  20 のレジスタを読み取る要求をドライブが受信する
と、 要求の処理に 20 ミ リ秒、 バスに向けた処理のオーバーヘッ ドに 2 ミ リ秒、 と
受信から合計 22 ミ リ秒以内に応答が開始します。 実際の応答時間は、 例えばボー
レート  ( ド ライブのパラ メータ設定 ) 等、 他の要因によって変化します。

ド ライブの制御情報は全てフ ィールドバスインターフェイスを通じて受信するよう
に設定するか、 または内蔵フ ィールドバスインターフェイスと他の利用可能なソー
ス、 例えばデジタルおよびアナログ入力に制御を分散させることができます。
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フ ィールドバスをド ライブに接続する

ドライブのコン ト ロールユニッ トの XD2D の端子にフ ィールドバスを接続します。
リンクの接続、 チェーニング、 成端に関する詳細は、 関連ハードウェアマニュアル
を参照して ください。

注意 ： XD2D コネクタが内蔵フ ィールドバスインターフェイスによってリザーブさ
れている場合 (パラメータ  58.01 Protocol enable が Modbus RTU に設定 )、 ド ライ
ブ間リンク機能は自動で無効になります。

...

プロセス I/O (サイクル )

運転メ ッセージ (非サイクル )

データフロー
コン ト ロールワード  (CW)

指令

ステータスワード  (SW)
実績値

パラ メータの読取り と書込み
要求と応答

フ ィールドバスコン ト ローラ

フ ィールドバス

終端抵抗 (TERM) 
OFF

ACS880

コン ト ロールユニッ ト

XD2D

終端抵抗 (TERM) 
ON

ACS880

コン トロールユニッ ト

XD2D

終端抵抗 (TERM) 
OFF

ACS880

コン トロールユニッ ト

XD2D
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内蔵フ ィールドバスインターフェイスのセッ トアップ

下表のパラメータを用いた内蔵フ ィールドバス通信に向けてドライブをセッ トアッ
プします。 フ ィールドバス制御の設定 の列は、 使用する値またはデフォルト値を記
載しています。 機能または情報 の列は、 パラ メータの説明を記載しています。

パラメータ
フ ィールドバス制御

の設定
機能または情報

通信の初期化

58.01 Protocol enable Modbus RTU 内蔵フ ィールドバス通信を初期化します。

ド ライブ間リンクを自動的に無効化しま

す。

内蔵 Modbus の設定
58.03 Node address 1 (デフォルト ) ノードアドレスです。 オンライン上の同じ

ノードアドレスに、 2 つのノードを割り当
てないで ください。

58.04 Baud rate 19.2 kbps (デフォル
ト )

リンクの通信速度を設定します。 マスター

ステーシ ョ ンと同様の設定を使用します。

58.05 Parity 8 EVEN 1 (デフォル
ト )

パリテ ィおよびスト ップビッ ト設定を選択

します。 マスターステーシ ョ ンと同様の設

定を使用します。

58.14 Communication 
loss action

Fault (デフォルト ) 通信異常を検知した際の動作を設定しま

す。

58.15 Communication 
loss mode

Cw / Ref1 / Ref2 (デ
フォルト )

通信異常の監視機能を有効化または無効化

し、 通信異常による遅れ時間のカウンター

のリセッ ト方法を設定します。 
58.16 Communication 

loss time
3.0 秒 (デフォルト ) 通信監視時のタイムアウト制限を設定しま

す。

58.17 Transmit delay 0 ミ リ秒 (デフォル
ト )

ド ライブの応答遅れ時間を設定します。

58.25 Control profile ABB Drives (デフォ
ルト )、 Transparent

ド ライブが用いるコン ト ロールプロファイ

ルを選択します。 「内蔵フ ィールドバス 
(EFB) インターフェイスの基本」 のセク
シ ョ ン (663 ページ ) を参照して ください。

58.26
…
58.29

EFB ref1 type
…
EFB act2 type

Auto、 Transparent、
General、 Torque、
Speed、 Frequency

指令および実績値の種類を選択します。

Auto 設定では、 現在アクテ ィブなド ライブ
制御モードに基づき自動で形式が選択され

ます。

58.30 EFB status word 
transparent 
source

その他 58.25 Control profile が Transparent の場合
のステータスワードの信号を設定します。

58.31 EFB act1 
transparent 
source

その他 58.28 EFB act1 type が Transparent または 
General に設定されている時の実績値 1 の
信号を設定します。
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新しい設定は次にドライブを起動するか、 パラ メータ  58.06 (Communication 
control) で承認した際に有効になります。

ド ライブ制御パラメータを設定する

内蔵フ ィールドバスインターフェイスのセッ トアップ終了後、 下の表に記載したド
ライブ制御パラメータの確認と調整を行います。 フ ィールドバス制御の設定 の列で
は、 内蔵フ ィールドバス信号が、 対象ド ライブ制御信号の目的のソースまたは送信
先の場合における、 値または用いる値を記載しています。 機能または情報 の列は、
パラ メータの説明を記載しています。

58.32 EFB act2 
transparent 
source

その他 58.29 EFB act2 type が Transparent または 
General に設定されている時の実績値 2 の
信号を設定します。

58.33 Addressing 
mode

例 ： Mode 0 (デフォ
ルト )

400001～ 465536 (100…65535) の 
Modbus レジスタの範囲で、 パラ メータ と
保持レジスタ間のマッピングを設定しま

す。

58.34 Word order LO-HI (デフォルト ) Modbus メ ッセージフレームでのデータ
ワードの順を設定します。

58.101 Data I/O 1
～
58.124 Data I/O 24

例えばデフォルト設

定 (I/O 1～ 6 が 1 つ
のコン ト ロールワー

ド、 1 つのステータ
スワード、 2 つの指
令、 2 つの実績値を
含む )

Modbus 出入力パラメータに該当するレジ
スタのアドレスの書き込みまたは読み取り

の際に、 Modbus マスターがアクセスする
ド ライブパラ メータのアドレスを設定しま

す。 Modbus I/O ワードで読み取りまたは
書き込みをするパラメータを選択します。

RO/DIO control 
word、 AO1 data 
storage、 AO2 data 
storage、 Feedback 
data storage、
Setpoint data 
storage

これらの設定では、 保存パラ メータ  10.99 
RO/DIO control word、 13.91 AO1 data 
storage、 13.92 AO2 data storage、 40.91 
Feedback data storage または 40.92 
Setpoint data storage に受信データを書き
込みます。

58.06 Communication 
control

Refresh settings 設定したパラ メータを有効にします。

パラ メータ
フ ィールドバス制御

の設定
機能または情報

制御指令のソース選択

20.01 Ext1 
commands

Embedded fieldbus EXT1 がアクテ ィブな制御系統に選択されて
いるとき、 フ ィールドバスを始動または停止

指令のソースに指定します。

パラ メータ
フ ィールドバス制御

の設定
機能または情報
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20.02 Ext2 
commands

Embedded fieldbus EXT2 がアクテ ィブな制御系統に選択されて
いるとき、 フ ィールドバスを始動または停止

指令のソースに指定します。

速度指令の選択

22.11 Speed ref1 
source

EFB ref1 または EFB 
ref2

内蔵フ ィールドバスインターフェイスからの

指令を速度指令 1 に指定します。
22.12 Speed ref2 
source

EFB ref1 または EFB 
ref2

内蔵フ ィールドバスインターフェイスからの

指令を速度指令 2 に指定します。

トルク指令の選択

26.11 Torque ref1 
source

EFB ref1 または EFB 
ref2

内蔵フ ィールドバスインターフェイスからの

指令を トルク指令 1 に指定します。
26.12 Torque ref2 
source

EFB ref1 または EFB 
ref2

内蔵フ ィールドバスインターフェイスからの

指令を トルク指令 2 に指定します。

周波数指令の選択

28.11 Frequency ref1 
source

EFB ref1 または EFB 
ref2

内蔵フ ィールドバスインターフェイスからの

指令を周波数指令 1 に指定します。
28.12 Frequency ref2 
source

EFB ref1 または EFB 
ref2

内蔵フ ィールドバスインターフェイスからの

指令を周波数指令 2 に指定します。

その他の選択

その他 を選択し、 03.09 EFB reference 1 または 03.10 EFB reference 2 を選択することで、
事実上すべての信号セレクターパラメータのソースに EFB 指令を選択することができます。 

リレー出力、 アナログ出力、 デジタル出入力の制御

10.24 RO1 source RO/DIO control word 
bit0

保存パラメータ  10.99 RO/DIO control word 
のビッ ト  0 をリレー出力 RO1 に接続します。

10.27 RO2 source RO/DIO control word 
bit1

保存パラメータ  10.99 RO/DIO control word 
のビッ ト  1 をリレー出力 RO2 に接続します。

10.30 RO3 source RO/DIO control word 
bit2

保存パラメータ  10.99 RO/DIO control word 
のビッ ト  2 をリレー出力 RO3 に接続します。

11.05 DIO1 function
11.09 DIO2 function

Output (デフォルト ) デジタル出入力を出力モードに設定します。

11.06 DIO1 output 
source

RO/DIO control word 
bit8

保存パラメータ  10.99 RO/DIO control word 
のビッ ト  8 をデジタル出入力 DIO1 に接続し
ます。

11.10 DIO2 output 
source

RO/DIO control word 
bit9

保存パラメータ  10.99 RO/DIO control word 
のビッ ト  9 をデジタル出入力 DIO2 に接続し
ます。

13.12 AO1 source AO1 data storage 保存パラメータ  13.91 AO1 data storage をア
ナログ出力 AO1 に接続します。

パラ メータ
フ ィールドバス制御

の設定
機能または情報
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13.22 AO2 source AO2 data storage 保存パラメータ  13.92 AO2 data storage をア
ナログ出力 AO2 に接続します。

プロセス PID フ ィードバックと設定点
40.08 Set 1 feedback 
1 source

Feedback data 
storage

保存パラメータのビッ ト  (10.99 RO/DIO 
control word) をド ライブのデジタル出入力に
接続します。40.16 Set 1 setpoint 1 

source
Setpoint data storage

システム制御の入力

96.07 Parameter save 
manually

Save (Done に戻る ) パラ メータ値の変更 ( フ ィールドバス制御に
よる変更を含む ) をパーマネン ト メモリに保
存します。

パラ メータ
フ ィールドバス制御

の設定
機能または情報
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内蔵フ ィールドバス (EFB) インターフェイスの基本
フ ィールドバスシステムと、 16 ビッ トのデータワードまたは 32 ビッ トのデータ
ワード  ( ト ランスペアレン トな制御プロファイル ) からなるド ライブ間のサイク
リ ック通信です。

下図は内蔵フ ィールドバスインターフェイスの動作を表しています。 サイクリ ック
通信で転送される信号はさらに図の下に説明されています。

CW
REF1
REF2

SW
ACT1
ACT2

I/O 1
I/O 2
I/O 3
～

I/O 24

1. フ ィールドバスで制御する他のパラ メータも参照して ください。
2. パラ メータ  58.25 Control profile を ABB Drives に設定した際のデータ変換です。 「制御プロファイル
について」 のセクシ ョ ン (666 ページ ) を参照して ください。

3. パラ メータ  58.25 Control profile が Transparent に設定されている場合、
• ステータスワード と実績値の信号はパラ メータ  58.30～ 58.32 で選択します ( そうでない場合、 実績
値 1 と  2 は指令の種類に基づき自動で選択されます )。 また、

• コン ト ロールワードは 06.05 EFB transparent control word で表示されます。

1)
フ ィールドバスネッ トワーク

データ  I/O 
の選択

EXT1/2
始動指令

20.01
20.06

指令の選択

グループ
22/26/28/40 等

サイクリ ッ ク通信

非サイクリ ッ ク通信

SEL

パラ メータ表

0

2

58.25

EFB プロファイル

指令の選択

グループ
22/26/28/40 等

58.101
～

58.124

2)

0

2

2)

EFB CW 3)

03.09 EFB reference 
1

03.10 EFB reference 
2

EFB SW 3)

Actual 1 3)

Actual 2 3)

パラ メータ 01.01～
255.255
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■ コン トロールワード とステータスワード

コン ト ロールワード  (CW) は、 16 ビッ トまたは 32 ビッ トのパック形式のブール型
ワードです。 これがフ ィールドバスシステムによるド ライブ制御の主要手段となり
ます。 CW はフ ィールドバスコン ト ローラから ド ライブに送信されます。 ユーザー
はドライブパラ メータで EFB CW をド ライブ制御指令 (始動 /停止、 緊急停止、 外
部制御系統 1/2 の選択、 重故障リセッ ト等 ) のソースに選択します。 CW のビッ ト
コードの指示に従い、 ド ライブの状態を切り替えます。

フ ィールドバス CW は、 そのままの状態 (06.05 EFB transparent control word を参
照 ) か、 データを変換してド ライブに書き込まれます。 「制御プロファイルについ
て」 のセクシ ョ ン (666 ページ ) を参照して ください。

ステータスワード  (SW) は、 16 ビッ トまたは 32 ビッ トのパック形式のブール型
ワードです。 ド ライブからフ ィールドバスコン ト ローラへのステータス情報を含ん
でいます。 ド ライブ SW は、 そのままの状態か、 データを変換してフ ィールドバス 
SW に書き込まれます。 「制御プロファイルについて」 のセクシ ョ ン (666 ページ ) 
を参照して ください。

■ 指令

EFB 指令 1 または 2 は、 16 ビッ トまたは 32 ビッ トの符号つき整数から成っていま
す。 各指令ワードの内容は、 回転数、 周波数、 トルク、 プロセス指令等、 事実上す
べての信号のソースで使用可能です。 内蔵フ ィールドバスの通信では、 指令 1 と  2 
がそれぞれ 03.09 EFB reference 1 および 03.10 EFB reference 2 に表示されます。
指令にスケーリングを行うかどうかは、 58.26 EFB ref1 type および 58.27 EFB ref2 
type の設定によって決定します。 「制御プロファイルについて」 のセクシ ョ ン (666 
ページ ) を参照して ください。

■ 実績値

フ ィールドバスの実信号 (ACT1 と  ACT2) は 16 ビッ トまたは 32 ビッ トの符号つき
整数です。 選択したド ライブパラ メータ値を、 ド ライブからマスターへ伝えます。
実績値にスケーリングを行うかどうかは、 58.28 EFB act1 type および 58.29 EFB 
act2 type の設定によって決定します。 「制御プロファイルについて」 のセクシ ョ ン 
(666 ページ ) を参照して ください。

■ データの出入力

データの入力または出力は、 選択したド ライブパラ メータ値を含む 16 ビッ トまた
は 32 ビッ トのワードです。 マスターがデータの読み取り  (入力 ) またはデータの書
き込み (出力 ) を行うアドレスをパラ メータ  58.101 Data I/O 1～ 58.124 Data I/O 
24 で設定します。

EFB によるド ライブ出力の制御

データ出入力のアドレス選択パラメータで、 どのデータをド ライブの保存パラメー
タへ書き込み可能にするか設定可能です。 これらの保存パラメータはド ライブ出力
の信号ソースとして直ちに選択可能です。
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リレー出力 (RO) およびデジタル入出力 (DIO) の目標値は、 16 ビッ トのワードで 
10.99 RO/DIO control word に書き込み可能となっており、 書き込み後はこれら出力
信号として選択されます。 ド ライブの各アナログ出力 (AO) には専用の保存パラ
メータ  (13.91 AO1 data storage および 13.92 AO2 data storage) があり、 信号選択
パラ メータ  13.12 AO1 source   13.22 AO2 source から利用可能です。

EFB からプロセス PID フ ィードバックと設定点の値を送信する

ドライブには、 プロセス PID フ ィードバック  (40.91 Feedback data storage) および
プロセス PID 設定点 (40.92 Setpoint data storage) の受信に関する保存パラメータ
があります。 フ ィードバック保存パラメータはソース選択パラメータ  40.08 Set 1 
feedback 1 source および 40.09 Set 1 feedback 2 source で選択可能です。

プロセス PID 制御セッ ト  2 (41 Process PID set 2 ( プロセス PID セッ ト  2) グループ ) 
の関連パラメータでも同様の選択が可能です。

■ レジスタのアドレス指定

保持レジスタへのアクセス要求を行う  Modbus のアドレスフ ィールドは 16 ビッ ト
です。 これにより、 Modbus プロ ト コルが 65536 の保持レジスタにアドレス指定を
行う ことが可能になります。

かつては Modbus のマスターデバイスは、 40001 から  49999 までの 5 桁の 10 進法
アドレスで保持レジスタのアドレスを表していました。 5 桁の 10 進法アドレスでは
アドレス可能な保持レジスタが 9999 に制限されます。

現在の Modbus マスターデバイスは一般的に、 65536 の Modbus 保持レジスタ全域
に渡ってアクセスが可能です。 この際の 1 つの方法として、 6 桁の 10 進法のアドレ
スで 400001 から  465536 までを使用する方法があります。 このマニュアルでは 6 
桁の 10 進法で Modbus の保持レジスタアドレスのアドレス指定を行います。

5 桁の 10 進法でアドレス指定を行う  Modbus マスターデバイスでも、 40001 から  
49999 までの 5 桁の 10 進法アドレス 用いて 400001 から  409999 までのレジスタ
にアクセスすることが可能です。 こ う したマスターでは 410000 から  465536 まで
のレジスタにはアクセスできません。

注意 ： 32 ビッ トのレジスタアドレスは、 5 桁のレジスタ番号からはアクセスできま
せん。
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制御プロファイルについて

制御プロファイルはドライブとフ ィールドバス間のデータ転送のルールを設定しま
す。 例として、 
• パック形式のブール型ワードを変換するか、 またどのように変換するか

• ド ライブのレジスタのアドレスを、 どのようにフ ィールドバスマスターへマッ
ピングするか。

ABB ド ライブプロファイルまたはト ランスペアレン トプロファイルに基いてメ ッ
セージの送受信を行うようにド ライブを設定可能です。 ABB Drives のプロファイル
では、 コン ト ロールワードおよびステータスワードから ド ライブの使用するネイ
テ ィブデータへの変換、 またはその逆の変換を、 ド ライブ内蔵のフ ィールドバスイ
ンターフェイスが行います。 ト ランスペアレン トプロファイルはデータの変換を行
いません。 下図はプロファイル選択について記載しています。

パラ メータ  58.26～ 58.29 によるプロファイルの選択とは関係な く、 指令および実
績値のスケーリングを選択可能です。

プロファイル選択

パラ メータ  58.25 Control profile による制御プロファイルの選択 ：
• (0) ABB Drives
• (2) Transparent

58.25

SEL
データ変換 0

2
フ ィールド

バス
ド ライブ

実績値と指令の
スケーリング

58.26～
58.29
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ABB Drives プロファイル

■ コン ト ロールワード

下表は、 ABB Drives 制御プロファイル用のフ ィールドバスコン ト ロールワードの内
容を示しています。 内蔵フ ィールドバスインターフェイスがこのワードをド ライブ
で使用する形式に変換します。 太字は、 670 ページの状態遷移図 に記載した状態を
指します。 

ビッ ト 名前 値 状態 /説明
0 OFF1_

CONTROL
1 READY TO OPERATE に進みます。
0 現在アクテ ィブな加減速に従い減速して停止します。

OFF1 ACTIVE に進み、 他のインターロック  (OFF2、 
OFF3) がアクテ ィブでなければ READY TO SWITCH ON 
に進みます。

1 OFF2_
CONTROL

1 運転を続けます (OFF2 非アクテ ィブ )。
0 緊急 OFF、 フ リーラン停止します。

OFF2 ACTIVE に進み、 SWITCH-ON INHIBITED に進み
ます。

2 OFF3_
CONTROL

1 運転を続けます (OFF3 非アクテ ィブ )。
0 緊急停止、 ド ライブパラ メータによる設定時間内に停止

します。 OFF3 ACTIVE に進み、 SWITCH-ON 
INHIBITED に進みます。
警告 ： この停止モードでモーターと機械が停止可能なこ

とを確認して ください。

3 INHIBIT_
OPERATION

1 OPERATION ENABLED に進みます。
注意 ：運転許可信号がアクテ ィブである必要がありま

す。 ド ライブの文書を参照して ください。 フ ィールドバ

スから運転許可信号をド ライブが受信するよう設定して

いる場合、 このビッ トで信号が実行されます。

0 運転を制限します。 OPERATION INHIBITED に進みま
す。

4 RAMP_OUT_
ZERO

1 通常運転です。 RAMP FUNCTION 
GENERATOR:OUTPUT ENABLED に進みます。

0 加減速機能生成の出力を強制的に 0 にします。 ド ライブ
を加減速に基づき減速、 停止します (電流および直流電
圧制限を実行 )。

5 RAMP_HOLD 1 加減速機能を有効化します。

RAMP FUNCTION GENERATOR:ACCELERATOR 
ENABLED に進みます。

0 ホールト加減速 (加減速機能生成の出力を保留 ) です。
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6 RAMP_IN_
ZERO

1 通常運転です。 OPERATING に進みます。
注意 ： ド ライブパラ メータでフ ィールドバスインター

フェイスをこの信号のソースに設定している場合のみ、

このビッ トは有効となります。

0 加減速機能生成の入力を強制的に 0 にします。
7 RESET 0=>1 アクテ ィブな重故障がある場合、 重故障がリセッ ト され

ます。 SWITCH-ON INHIBITED に進みます。
注意 ： ド ライブパラ メータでフ ィールドバスインター

フェイスをこの信号のソースに設定している場合のみ、

このビッ トは有効となります。

0 通常運転を継続します。

8 JOGGING_1 1 寸動 ( ジ ョギング ) 1 の指令まで加速します。
注意 ：
• ビッ ト  4～ 6 は 0 でなければなりません。
• 「寸動 ( ジ ョギング )」 のセクシ ョ ン (55 ページ ) も参
照して ください。

0 寸動 ( ジ ョギング ) 1 が無効です。
9 JOGGING_2 1 寸動 ( ジ ョギング ) 2 の指令まで加速します。

ビッ ト  8 の注意点も参照して ください。
0 寸動 ( ジ ョギング ) 2 が無効です。

10 REMOTE_
CMD

1 フ ィールドバス制御が有効です。

0 CW ビッ ト  OFF1、 OFF2 および OFF3 以外はコン ト
ロールワード と指令はドライブに送られません。

11 EXT_CTRL_
LOC

1 外部制御系統 EXT2 を選択します。 フ ィールドバスから
選択するように制御系統がパラ メータ化されている場合

に有効となります。

0 外部制御系統 EXT1 を選択します。 フ ィールドバスから
選択するように制御系統がパラ メータ化されている場合

に有効となります。

12～
15

Reserved (予備 )

ビッ ト 名前 値 状態 /説明
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■ ステータスワード

下表は、 ABB Drives 制御プロファイル用のフ ィールドバスステータスワードについ
て記載しています。 内蔵フ ィールドバスインターフェイスは、 ド ライブのステータ
スワードをフ ィールドバスのこの形式に変換します。 太字は、 670 ページの状態遷
移図 に記載した状態を指します。

ビッ ト 名前 値 状態 /説明
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON。

0 NOT READY TO SWITCH ON。
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE。

0 OFF1 ACTIVE。
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED。

0 OPERATION INHIBITED。
3 TRIPPED 1 FAULT。

0 重故障なし。

4 OFF_2_STA 1 OFF2 が非アクテ ィブです。
0 OFF2 ACTIVE。

5 OFF_3_STA 1 OFF3 が非アクテ ィブです。
0 OFF3 ACTIVE。

6 SWC_ON_
INHIB

1 スイッチ入れがロックされています。

0 –
7 ALARM 1 警報あり。

0 警報なし。

8 AT_
SETPOINT

1 OPERATING。 実績値が指令値と等し く許容制限内、 す
なわち回転数制御で回転数偏差がモーターの定格回転数

の最大 10% ほどになっています。
0 実績値が指令値と異なっています (許容制限範囲外 )。

9 REMOTE 1 ド ライブ制御系統 ： REMOTE (EXT1 または EXT2)。
0 ド ライブ制御系統 ： LOCAL。

10 ABOVE_
LIMIT

1 実際の周波数または回転数が監視制限 ( ド ライブパラ
メータで設定 ) 以上です。 どちらの回転方向でも有効で
す。

0 実際の周波数または回転数が監視制限以下です。

11 USER_0 S
12 EXT_RUN_ 

ENABLE
1 外部運転有効化信号を受信しました。

0 外部運転有効化信号を受信していません。

13～
15

Reserved (予備 )
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■ 状態遷移図

下図はドライブが ABB Drives プロファイルを使用し、 かつ内蔵フ ィールドバスインターフェ
イスからのコン ト ロールワードの指令に従うように設定されている場合の、 ド ライブの状態遷

移を示しています。 表のステータスに関する大文字は、 フ ィールドバス制御およびステータス

ワードを表しています。 「コン ト ロールワード」 のセクシ ョ ン (667ページ ) と 「ステータス
ワード」 のセクシ ョ ン (669ページ ) を参照して ください。

主電源オフ

電源 ON (CW Bit0=0)

(SW Bit6=1)

(SW Bit0=0)

あらゆる状態から

(CW=xxxx x1xx xxxx x110)

(SW Bit1=1)

n(f)=0 / I=0

(SW Bit2=0)

A B C D

(CW Bit3=0)

運転
制限

OFF1 (CW Bit0=0)

(SW Bit1=0)

(SW Bit0=1)

(CW Bit3=1
かつ

SW Bit12=1)

C D

(CW Bit5=0)

(SW Bit2=1)

(SW Bit5=0)

あらゆる状態から あらゆる状態から

緊急停止
OFF3 (CW Bit2=0)

n(f)=0 / I=0

緊急停止
OFF2 (CW Bit1=0)

(SW Bit4=0)

B

B C D

(CW Bit4=0)

(CW=xxxx x1xx xxx1 1111)

(CW=xxxx x1xx xx11 1111)

D

(CW Bit6=0)

A

C
(CW=xxxx x1xx x111 1111)

(SW Bit8=1)
D

あらゆる状態から

重故障

(SW Bit3=1)

(CW Bit7=1)

(CW=xxxx x1xx xxxx x111)

(CW=xxxx x1xx xxxx 1111
および SW Bit12=1)

CW = コン ト ロールワード
SW = ステータスワード

n = 回転数
I = 入力電流

RFG = 加減速機能
生成

f = 周波数

ABB Drives 
プロファイル

SWITCH-ON 
INHIBITED

スイッチオン不可

READY TO 
SWITCH ON

READY TO 
OPERATE

OPERATION 
INHIBITED

OFF1 
ACTIVE

OPERATION 
ENABLED

RFG:OUTPUT 
ENABLED

RFG:ACCELERATOR 
ENABLED

OPERATION

OFF2 
ACTIVE

FAULT

OFF3 
ACTIVE

状態

条件

立ち上がりエッジ
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■ 指令

ABB Drives プロファイルは、 EFB 指令 1 および EFB 指令 2 の 2 つの指令に対応しています。
これら指令は 16 ビッ トのワードで、 符号 1 ビッ トおよび整数 15 ビッ トから成っています。
負の指令は関連する正の指令の 2 の補数の計算で得られます。

指令はパラ メータ  46.01～ 46.07 のスケーリングで得られます。 58.26 EFB ref1 type および 
58.27 EFB ref2 type の設定によってスケーリングされます (440 ページ参照 )。

スケーリングされた指令は、 パラ メータ  03.09 EFB reference 1 および 03.10 EFB 
reference 2 で表示されます。

46.01 (回転数指令で )
46.02 (周波数指令で )

0

-20000

20000

ド ライブフ ィールドバス

0 ( トルクまたは動力指令で )
±(46.06) (回転数指令で )
±(46.07) (周波数指令で )

10000

-10000

46.03 ( トルク指令で )
46.04 (動力指令で )

-(46.01) (速度指令で )
-(46.02) (周波数指令で )

-(46.03) ( トルク指令で )
-(46.04) (動力指令で )
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■ 実績値

ABB Drives プロファイルは、 ACT1 および ACT2 のフ ィールドバスの 2 つの値に対応してい
ます。 これらの実績値は 16 ビッ トのワードで、 符号 1 ビッ トおよび整数 15 ビッ トから成っ
ています。 負の値は関連する正の値の 2 の補数の計算で得られます。

実績値はパラメータ  46.01～ 46.04 のスケーリングで得られます。パラ メータ  58.28 EFB act1 
type および 58.29 EFB act2 type の設定によってスケーリングされます (440 ページ参照 )。

46.01 (速度指令で )
46.02 (周波数指令で )

0

-20000

20000

ド ライブフ ィールドバス

0

10000

-10000

46.03 ( トルク指令で )
46.04 (動力指令で )

-(46.01) (速度指令で )
-(46.02) (周波数指令で )

-(46.03) ( トルク指令で )
-(46.04) (動力指令で )
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■ Modbus 保持レジスタのアドレス
下表では、 ド ライブデータのデフォルトの Modbus 保持レジスタアドレスについて
記載しています。 このプロファイルは、 16 ビッ トに変換してデータへアクセスを提
供します。

レジスタアドレス レジスタデータ  (16 ビッ トワード )
400001 コン ト ロールワードです。 「コン ト ロールワード」 のセクシ ョ ン (667 

ページ ) を参照して ください。
パラ メータ  58.101 Data I/O 1 でこの選択を変更できます。

400002 指令 1 (REF1) です。
パラ メータ  58.102 Data I/O 2 でこの選択を変更できます。

400003 指令 2 (REF2) です。
パラ メータ  58.103 Data I/O 3 でこの選択を変更できます。

400004 ステータスワード  (SW) です。 「ステータスワード」 のセクシ ョ ン 
(669 ページ ) を参照して ください。
パラ メータ  58.104 Data I/O 4 でこの選択を変更できます。

400005 実績値 1 (ACT1) です。
パラ メータ  58.105 Data I/O 5 でこの選択を変更できます。

400006 実績値 2 (ACT2) です。
パラ メータ  58.106 Data I/O 6 でこの選択を変更できます。

400007～ 400024 データ入力 /出力 7～ 24 です。
パラ メータ  58.107 Data I/O 7～ 58.124 Data I/O 24 で選択されます。

400025～ 400089 使用しません

400090～ 400100 エラーコードアクセスです。 「エラーコードレジスタ  (保持レジスタ  
400090～ 400100)」 のセクシ ョ ン (680 ページ ) を参照して くださ
い。

400101～ 465536 パラ メータの読み取りまたは書き込みです。

パラ メータ  58.33 Addressing mode に従い、 パラ メータをレジスタア
ドレスにマッピングします。
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ト ランスペアレン トプロファイル

ト ランスペアレン トプロファイルにより、 カスタマイズ可能なド ライブへのアクセ
スが可能になります。

コン ト ロールワードの内容はユーザーが設定可能です。 フ ィールドバスから受信し
たコン ト ロールワードはパラ メータ  06.05 EFB transparent control word に表示さ
れ、 ポインタパラ メータとアプリケーシ ョ ンプログラムの両方またはいずれかを用
いてドライブを制御可能です。

フ ィールドバスに送信するステータスワードはパラメータ  58.30 EFB status word 
transparent source で選択します。 例えば 06.50 User status word 1 のユーザーが設
定可能なステータスワードがこれに当たります。

ト ランスペアレン トプロファイルは、 コン ト ロールまたはステータスワードのデー
タ変換を行いません。 指令も実績値も、 パラ メータ  58.26～ 58.29 の設定に基づき
スケーリングされます。 フ ィールドバスから受信した指令は、 パラ メータ  03.09 
EFB reference 1 および 03.10 EFB reference 2 に表示されます。

ト ランスペアレン トプロファイルの Modbus 保持レジスタアドレスは、 ABB Drives 
プロファイル (673 ページ参照 ) と同様です。
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Modbus ファンクシ ョ ンコード
下表は内蔵フ ィールドバスインターフェイスの対応する Modbus ファンクシ ョ ン
コードを記載しています。

コード 機能名 説明

01h Read Coils コイルの 0 または 1 のステータス (0X 指令 ) を読み
取ります。

02h Read Discrete Inputs ディスクリート入力の 0 または 1 のステータス (1X 
指令 ) を読み取ります。

03h Read Holding Registers 保持レジスタ  (4X 指令 ) のデータを読み取ります。
05h Write Single Coil 単一コイル (0X 指令 ) を 0 または 1 に強制します。
06h Write Single Register 単一保持レジスタ  (4X 指令 ) にデータを書き込みま

す。

08h Diagnostics 通信の確認、 または様々な内部エラー条件の確認に

関する一連の試験を行います。

サポート しているサブコード ：

• 00h クエリデータの戻し ： エコーまたはループ
バック試験。

• 01h 通信再始動オプシ ョ ン ： EFB の再始動および
初期化、 通信イベン ト カウンタをクリア。

• 04h 強制リスン専用モード
• 0Ah カウンタおよび診断レジスタのクリア
• 0Bh バスメ ッセージカウン トの戻し
• 0Ch バス通信の戻しエラーカウン ト
• 0Dh バス例外エラーカウン トの戻し
• 0Eh スレーブメ ッセージカウン トの戻し
• 0Fh スレーブ無応答カウン トの戻し
• 10h スレーブ NAK ( ネガテ ィブ応答 ) カウン トの
戻し

• 11h スレーブビジーカウン トの戻し
• 12h バスキャラクタオーバーランカウン トの戻し
• 14H オーバランカウンタ とフラグのクリア

0Bh Get Comm Event 
Counter

ステータスワードおよびイベン ト カウン ト を戻しま

す。

0Fh Write Multiple Coils コイルの配列 (0X reference) を 0 または 1 に強制し
ます。

10h Write Multiple Registers 保持レジスタの隣接したブロックの内容 (4X 指令 ) 
を書き込みます。

16h Mask Write Register AND マスクおよび OR マスク、 レジスタの現在の内
容を組み合わせ、 4X レジスタの内容を変更します。

17h Read/Write Multiple 
Registers

4X レジスタの隣接したブロックの内容に書き込み、
レジスタの他のグループ (書き込んだものと同じま
たは異なる ) をサーバーデバイスで読み取ります。
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例外コード

下表は内蔵フ ィールドバスインターフェイスのサポートする Modbus 例外コードを
記載しています。

2Bh / 0Eh Encapsulated Interface 
Transport

サポート しているサブコード ：

• 0Eh 装置識別子の読み取り ：識別子および他の情
報の読み取りを許可します。

サポート している ID コード  ( アクセス形式 ) ：
• 00h:基本的な装置識別子 ( スト リームアクセス ) 
の取得の要求

• 04h:特定の対象識別子の取得の要求 (個別アクセ
ス )

サポート している対象 ID ：
• 00h: メーカー名 ( 「ABB」 )
• 01h ： 製品コード  (例えば 「AINFX」 )
• 02h ： 大規模、 小規模なリビジ ョ ン (パラ メータ  

07.05 Firmware version および 58.02 Protocol ID 
の内容の組み合わせ ) です。

• 03h: メーカーの URL ( 「www.abb.com」 )
• 04h:製品名 (例えば 「ACS880」 )

コード 名前 説明

01h ILLEGAL FUNCTION このクエリで受信したファンクシ ョ ンコードは、

サーバーでの動作を許容されません。

02h ILLEGAL DATA 
ADDRESS

このクエリで受信したデータアドレスは、 サーバー

で許容されません。

03h ILLEGAL DATA VALUE 要求したレジスタの量が、 ド ライブの処理限界を超

えています。

注意 ： このエラーは、 ド ライブパラ メータに書き込

まれた値が有効域外という ことではありません。

04h SLAVE DEVICE 
FAILURE

ド ライブパラ メータに書き込まれた値が有効域外で

す。 680 ページの 「エラーコードレジスタ  (保持レ
ジスタ  400090～ 400100)」 のセクシ ョ ンを参照し
て ください。

06h SLAVE DEVICE BUSY サーバーは長時間に渡るプログラム指令を処理して

います。

コード 機能名 説明



内蔵フ ィールドバスインターフェイス (EFB) によるフ ィールドバス制御   677
コイル (0xxxx 指令セッ ト )
コイルは 1 ビッ トの読み取りまたは書き込み値です。 コン ト ロールワードのビッ ト
はこのデータ形式で出力します。 下表で Modbus コイル (0xxxx 指令セッ ト ) の要約
を記載しています。

指令 ABB Drives プロファイル ト ランスペアレン トプロファイル

00001 OFF1_CONTROL コン ト ロールワードのビッ ト  0
00002 OFF2_CONTROL コン ト ロールワードのビッ ト  1
00003 OFF3_CONTROL コン ト ロールワードのビッ ト  2
00004 INHIBIT_OPERATION コン ト ロールワードのビッ ト  3
00005 RAMP_OUT_ZERO コン ト ロールワードのビッ ト  4
00006 RAMP_HOLD コン ト ロールワードのビッ ト  5
00007 RAMP_IN_ZERO コン ト ロールワードのビッ ト  6
00008 RESET コン ト ロールワードのビッ ト  7
00009 JOGGING_1 コン ト ロールワードのビッ ト  8
00010 JOGGING_2 コン ト ロールワードのビッ ト  9
00011 REMOTE_CMD コン ト ロールワードのビッ ト  10
00012 EXT_CTRL_LOC コン ト ロールワードのビッ ト  11
00013 User-defined (0) コン ト ロールワードのビッ ト  12
00014 User-defined (1) コン ト ロールワードのビッ ト  13
00015 User-defined (2) コン ト ロールワードのビッ ト  14
00016 User-defined (3) コン ト ロールワードのビッ ト  15
00017 Reserved (予備 ) コン ト ロールワードのビッ ト  16
00018 Reserved (予備 ) コン ト ロールワードのビッ ト  17
00019 Reserved (予備 ) コン ト ロールワードのビッ ト  18
00020 Reserved (予備 ) コン ト ロールワードのビッ ト  19
00021 Reserved (予備 ) コン ト ロールワードのビッ ト  20
00022 Reserved (予備 ) コン ト ロールワードのビッ ト  21
00023 Reserved (予備 ) コン ト ロールワードのビッ ト  22
00024 Reserved (予備 ) コン ト ロールワードのビッ ト  23
00025 Reserved (予備 ) コン ト ロールワードのビッ ト  24
00026 Reserved (予備 ) コン ト ロールワードのビッ ト  25
00027 Reserved (予備 ) コン ト ロールワードのビッ ト  26
00028 Reserved (予備 ) コン ト ロールワードのビッ ト  27
00029 Reserved (予備 ) コン ト ロールワードのビッ ト  28
00030 Reserved (予備 ) コン ト ロールワードのビッ ト  29
00031 Reserved (予備 ) コン ト ロールワードのビッ ト  30
00032 Reserved (予備 ) コン ト ロールワードのビッ ト  31
00033 Reserved (予備 ) 10.99 RO/DIO control word、 ビッ ト  0
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ディスクリート入力 (1xxxx 指令セッ ト )
ディスクリート入力は 1 ビッ トの読み取り専用値です。 ステータスワードのビッ ト
はこのデータ形式で出力します。 下表で Modbus のディスクリート入力 (1xxxx 指令
セッ ト ) の要約を記載しています。

00034 Reserved (予備 ) 10.99 RO/DIO control word、 ビッ ト  1
00035 Reserved (予備 ) 10.99 RO/DIO control word、 ビッ ト  2
00036 Reserved (予備 ) 10.99 RO/DIO control word、 ビッ ト  3
00037 Reserved (予備 ) 10.99 RO/DIO control word、 ビッ ト  4
00038 Reserved (予備 ) 10.99 RO/DIO control word、 ビッ ト  5
00039 Reserved (予備 ) 10.99 RO/DIO control word、 ビッ ト  6
00040 Reserved (予備 ) 10.99 RO/DIO control word、 ビッ ト  7
00041 Reserved (予備 ) 10.99 RO/DIO control word、 ビッ ト  8
00042 Reserved (予備 ) 10.99 RO/DIO control word、 ビッ ト  9

指令 ABB Drives プロファイル ト ランスペアレン トプロファイル

10001 RDY_ON ステータスワードのビッ ト  0
10002 RDY_RUN ステータスワードのビッ ト  1
10003 RDY_REF ステータスワードのビッ ト  2
10004 TRIPPED ステータスワードのビッ ト  3
10005 OFF_2_STA ステータスワードのビッ ト  4
10006 OFF_3_STA ステータスワードのビッ ト  5
10007 SWC_ON_INHIB ステータスワードのビッ ト  6
10008 ALARM ステータスワードのビッ ト  7
10009 AT_SETPOINT ステータスワードのビッ ト  8
10010 REMOTE ステータスワードのビッ ト  9
10011 ABOVE_LIMIT ステータスワードのビッ ト  10
10012 User-defined (0) ステータスワードのビッ ト  11
10013 User-defined (1) ステータスワードのビッ ト  12
10014 User-defined (2) ステータスワードのビッ ト  13
10015 User-defined (3) ステータスワードのビッ ト  14
10016 Reserved (予備 ) ステータスワードのビッ ト  15
10017 Reserved (予備 ) ステータスワードのビッ ト  16
10018 Reserved (予備 ) ステータスワードのビッ ト  17
10019 Reserved (予備 ) ステータスワードのビッ ト  18
10020 Reserved (予備 ) ステータスワードのビッ ト  19
10021 Reserved (予備 ) ステータスワードのビッ ト  20
10022 Reserved (予備 ) ステータスワードのビッ ト  21

指令 ABB Drives プロファイル ト ランスペアレン トプロファイル
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10023 Reserved (予備 ) ステータスワードのビッ ト  22
10024 Reserved (予備 ) ステータスワードのビッ ト  23
10025 Reserved (予備 ) ステータスワードのビッ ト  24
10026 Reserved (予備 ) ステータスワードのビッ ト  25
10027 Reserved (予備 ) ステータスワードのビッ ト  26
10028 Reserved (予備 ) ステータスワードのビッ ト  27
10029 Reserved (予備 ) ステータスワードのビッ ト  28
10030 Reserved (予備 ) ステータスワードのビッ ト  29
10031 Reserved (予備 ) ステータスワードのビッ ト  30
10032 Reserved (予備 ) ステータスワードのビッ ト  31
10033 Reserved (予備 ) 10.02 DI delayed status、 ビッ ト  0
10034 Reserved (予備 ) 10.02 DI delayed status、 ビッ ト  1
10035 Reserved (予備 ) 10.02 DI delayed status、 ビッ ト  2
10036 Reserved (予備 ) 10.02 DI delayed status、 ビッ ト  3
10037 Reserved (予備 ) 10.02 DI delayed status、 ビッ ト  4
10038 Reserved (予備 ) 10.02 DI delayed status、 ビッ ト  5
10039 Reserved (予備 ) 10.02 DI delayed status、 ビッ ト  6
10040 Reserved (予備 ) 10.02 DI delayed status、 ビッ ト  7
10041 Reserved (予備 ) 10.02 DI delayed status、 ビッ ト  8
10042 Reserved (予備 ) 10.02 DI delayed status、 ビッ ト  9
10043 Reserved (予備 ) 10.02 DI delayed status、 ビッ ト  10
10044 Reserved (予備 ) 10.02 DI delayed status、 ビッ ト  11
10045 Reserved (予備 ) 10.02 DI delayed status、 ビッ ト  12
10046 Reserved (予備 ) 10.02 DI delayed status、 ビッ ト  13
10047 Reserved (予備 ) 10.02 DI delayed status、 ビッ ト  14
10048 Reserved (予備 ) 10.02 DI delayed status、 ビッ ト  15

指令 ABB Drives プロファイル ト ランスペアレン トプロファイル
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エラーコードレジスタ  (保持レジスタ  400090～ 400100)
これらのレジスタは、 最後のクエリに関する情報を含んでいます。 クエリが問題な
く完了すると、 エラーレジスタはクリアされます。

指令 名前 説明

89 エラーレジスタのリセッ

ト

1 = 内部エラーレジスタのリセッ ト  (91～ 95)。

90 Error Function Code 失敗したクエリのファンクシ ョ ンコードです。

91 Error Code 例外コード  04h が生成された際に設定されます (上
表を参照 )。
• 00h エラーなし
• 02h 下限 /上限超過
• 03h 重故障インデックス ： 配列パラメータの利用
できないインデックス

• 05h 不正データ形式 ：パラ メータのデータ形式と
一致しない値

• 65h 一般的なエラークエリを扱う際の不明なエ
ラー

92 Failed Register 最後に書き込みまたは読み取りに失敗したレジスタ  (
ディスクリート入力、 コイルまたは保持レジスタ ) 
です。

93 Last Register Written 
Successfully

最後に書き込みに成功したレジスタです。

94 Last Register Read 
Successfully

最後に読み取りに成功したレジスタです。
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フ ィールドバスアダプタによる
フ ィールドバス制御

この章の内容

この章では、 オプシ ョ ンのフ ィールドバスアダプタモジュールを用いた外部機器に
よる通信ネッ トワーク  ( フ ィールドバス ) で、 ド ライブをどのように制御するか説
明します。

まずドライブのフ ィールドバス制御インターフェイスについて説明し、 続いて設定
の例を紹介しています。

システムの概要

ドライブは、 ド ライブのコン ト ロールユニッ ト上に取付けられているオプシ ョ ンの
フ ィールドバスアダプタを介して、 外部制御システムに接続できます。 ド ライブに
は、 独立した 2 つのフ ィールドバス接続のインターフェイス、 「フ ィールドバスア
ダプタ  A」 (FBA A) と 「フ ィールドバスアダプタ  B」 (FBA B) があります。 ド ライブ
の制御情報は全てフ ィールドバスインターフェイスを通じて受信するように設定す
るか、 またはフ ィールドバスインターフェイスと他の利用可能なソース、 例えばデ
ジタルおよびアナログ入力に制御を分散させることができます (制御系統 EXT1 お
よび EXT2 の設定により異なります )。

注意 ：本章の本文と例では、 パラ メータ  50.01～ 50.21 およびパラメータグループ 
51～ 53 によるフ ィールドバスアダプタ  FBA A の設定について説明します。 第 2 の
アダプタ  (FBA B) がある場合は、 パラ メータ  50.31～ 50.51 とパラ メータグループ 
54～ 56 と同様に設定が行われます。 FBA B インターフェイスは監視のみを目的と
して使用することをお勧めします。
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フ ィールドバスアダプタは、 以下のような様々な通信システムやプロ ト コルに利用
できます。

• CANopen (FCAN-01 アダプタ )
• ControlNet (FCNA-01 アダプタ )
• DeviceNet (FDNA-01 アダプタ )
• EtherCAT® (FECA-01 アダプタ )
• EtherNet/IPTM (FENA-11 または FENA-21 アダプタ )
• Modbus/RTU (FSCA-01 アダプタ )
• Modbus/TCP (FENA-11 または FENA-21 アダプタ )
• POWERLINK (FEPL-02 アダプタ )
• PROFIBUS DP (FPBA-01 アダプタ )
• PROFINET IO (FENA-11 または FENA-21 アダプタ )。

注意 ：最後に 「M」 が付く フ ィールドバスアダプタ  (例えば FPBA-01-M) はサポー
ト していません。

データフロー

プロセス I/O (サイクル )

プロセス I/O (サイクリ ッ
ク ) または運転メ ッセージ 
(非サイクリ ック )

コン ト ロールワード  (CW)
指令

フ ィールドバス
コン ト ローラ

パラ メータの読取り /書込み要求と応答

ステータスワード  (SW)
実績値

フ ィールドバス

その他の装置

ド ライブ

ド ライブ制御ユニッ ト  
( スロッ ト  1、2 または 
3) に取付けられている 
Fxxx 型フ ィールドバ
スアダプタ
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フ ィールドバス制御インターフェイスの基礎

フ ィールドバスシステムと ド ライブ間のサイクリ ック通信は、 16 ビッ トまたは 32 
ビッ トの入力および出力データワードで構成されます。 ド ライブは各回転方向に対
し、 最大 12 のデータワード  (16 ビッ ト ) に対応します。

ド ライブからフ ィールドバスコン ト ローラに伝送されるデータは、 パラ メータ  
52.01 FBA A data in1～ 52.12 FBA A data in12 により設定されます。 フ ィールドバ
スコン ト ローから ド ライブに伝送されるデータは、 パラ メータ  53.01 FBA A data 
out1～ 53.12 FBA A data out12 により設定されます。

データ
出力 2)

4)
1
2
3

～

12

データ
入力 2)

5)
1
2
3

～

12

FBA メインスイッチ
EFB ACT1
EFB ACT2

パラ メータ 01.01
～ 99.99

FBA MAIN CW
EFB REF1
EFB REF2

パラ メータ 10.01
～ 99.99

1) フ ィールドバスから制御できる他のパラ メータも参照して く ださい。
2) 使用するデータワードの最大数はプロ ト コルより、 異なります。
3) プロファイル / インスタンス選択パラ メータです。 フ ィールドバスモジュールごとのパラメータで
す。 詳細は、 
該当するフ ィールドバスアダプタモジュールのユーザーマニュアルを参照して ください。
4) DeviceNet では、 制御信号は直接伝送されます。
5) DeviceNet では、 実績値は直接伝送されます。

3)

3)

パラ メータ表

4)

5)

1)
フ ィールドバスネッ ト

フ ィールドバスアダプタ

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
ご
と
の
イ
ン
タ
ー
フ
ェ
イ
ス

プロフ ァ
イル選択

プロファイ
ル選択

データ出力
選択

グループ 53

データ入力
選択

グループ 52

FBA プロファイル
EXT1/2 始
動機能

20.01
20.06

回転数 / トルク  
REF1 選択

22.11 / 26.11 
/ 26.12

回転数 / トルク  
REF2 選択

22.12 / 26.11 
/ 26.12

サイクリ ック通信

非サイクリ ッ ク通信

フ ィールドバスアダプタモ
ジュールのマニュアルを参照し
て ください。
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■ コン トロールワード とステータスワード

コン ト ロールワードは、 フ ィールドバスシステムから ド ライブを制御する主要な手
段です。 コン ト ロールワードはフ ィールドバスマスターステーシ ョ ンにより、 アダ
プタモジュール経由でド ライブに送られます。 ド ライブはコン ト ロールワード内の
ビッ ト コードの指示に従って状態間の移行を行い、 ステータスワードのマスターに
ステータス情報を戻します。

ABB Drives の通信プロファイルにおけるコン ト ロールワードおよびステータスワー
ドの内容の詳細は、 687 および 688 ページにそれぞれ記載されています。 ド ライブ
の状態は状態遷移図 (689 ページ ) に示されています。

ト ランスペアレン ト通信プロファイルは例えばパラメータグループ 51 FBA A 
settings (FBA A 設定 ) で選択した場合、 PLC から受信したコン ト ロールワードは 
06.03 FBA A transparent control word で利用可能です。 ワードの各ビッ トは、 ビッ
トポインタパラ メータを通じてド ライブの制御に使用できます。 例えば 06.50 User 
status word 1 のようなステータスワードのソースは、 50.09 FBA A SW transparent 
source で選択可能です。

ネッ トワークワードのデバッグ

パラメータ  50.12 FBA A debug mode が Fast に設定されている場合、 フ ィールドバ
スから受信したコン ト ロールワードはパラメータ  50.13 FBA A control word および、
50.16 FBA A status word によりフ ィールドバスネッ トワークに伝送されたステータ
スワードによって表わされます。 この生のデータは、 フ ィールドバスネッ トワーク
から制御を始める前に、 フ ィールドバスマスターが正しいデータを伝送しているか
どうかを判断するのに非常に役立ちます。

■ 指令

指令は、 1 符号ビッ ト と  15 ビッ トの整数を含む 16 ビッ トのワードです。 (逆回転
を示す ) 負の指令値は、 該当する正の指令値から  2 の補数を計算して導かれます。

ABB ド ライブは、 アナログおよびデジタル入力、 ド ライブ制御パネルおよびフ ィー
ルドバスアダプタモジュールなど複数のソースから制御情報を受け取ることができ
ます。 フ ィールドバスを介してド ライブを制御するには、 モジュールを指令値など
制御情報のソースとして設定する必要があります。 これはソース選択パラメータグ
ループ 22 Speed reference selection (速度指令選択 )、 26 Torque reference chain (
トルク指令チェーン ) および 28 Frequency reference chain (周波数指令チェーン )  
を使用して行う ことができます。

ネッ トワークワードのデバッグ

パラメータ  50.12 FBA A debug mode が Fast に設定されると、 フ ィールドバスから
受信した指令は 50.14 FBA A reference 1 および  50.15 FBA A reference 2 に表示さ
れます。
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指令のスケーリング

注意 ：下記は、 ABB Drives 通信プロファイルのスケーリングです。 フ ィールドバス
向けの通信プロファイルは他のスケーリングを用いる場合があります。 詳細は、
フ ィールドバスアダプタに関するマニュアルを参照して ください。

指令はパラメータ  46.01～ 46.07 の設定によりスケーリングされます。 どのスケー
リングが使用されるかは、50.04 FBA A ref1 type および  50.05 FBA A ref2 type の設
定により異なります。

スケーリングされた指令は、 パラ メータ  03.05 FB A reference 1 および 03.06 FB A 
reference 2 で表示されます。

■ 実績値

実績値は、 ド ライブの運転に関する情報を含む 16 ビッ トのワードです。 監視され
る信号のタイプは、 パラ メータ  50.07 FBA A actual 1 type および  50.08 FBA A 
actual 2 type で選択します。

ネッ トワークワードのデバッグ

パラ メータ  50.12 FBA A debug mode が  Fast に設定されると、 フ ィールドバスに
送信される実績値は 50.17 FBA A actual value 1 および 50.18 FBA A actual value 2 
により表示されます。

46.01 (速度指令で )
46.02 (周波数指令で )

0

-20000

20000

ド ライブフ ィールドバス

0 ( トルクまたは動力指令で )
±(46.06) (回転数指令で )
±(46.07) (周波数指令で )

10000

-10000

46.03 ( トルク指令で )
46.04 (動力指令で )

-(46.01) (速度指令で )
-(46.02) (周波数指令で )

-(46.03) ( トルク指令で )
-(46.04) (動力指令で )
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実績値のスケーリング

注意 ：下記は、 ABB Drives 通信プロファイルのスケーリングです。 フ ィールドバス
向けの通信プロファイルは他のスケーリングを用いる場合があります。 詳細は、
フ ィールドバスアダプタに関するマニュアルを参照して ください。

指令はパラメータ  46.01～ 46.04 の設定によりスケーリングされます。 どのスケー
リングが使用されるかは、 50.07 FBA A actual 1 type および  50.08 FBA A actual 2 
type の設定により異なります。

46.01 (速度指令で )
46.02 (周波数指令で )

0

-20000

20000

ド ライブフ ィールドバス

0

10000

-10000

46.03 ( トルク指令で )
46.04 (動力指令で )

-(46.01) (速度指令で )
-(46.02) (周波数指令で )

-(46.03) ( トルク指令で )
-(46.04) (動力指令で )
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■ フ ィールドバスコン ト ロールワードの内容 (ABB Drives プロファイル )
太字は状態遷移図 (689 ページ ) に記載されている状態を指します。

ビッ ト 名前 値 状態 /説明
0 Off1 control 1 READY TO OPERATE に進みます。

0 現在アクテ ィブな加減速に従い減速して停止します。OFF1 ACTIVE 
に進み、 他のインターロック  (OFF2、 OFF3) がアクテ ィブでなけれ
ば READY TO SWITCH ON に進みます。

1 Off2 control 1 運転を続けます (OFF2 非アクテ ィブ )。
0 緊急 OFF、 フ リーラン停止します。

OFF2 ACTIVE に進み、 SWITCH-ON INHIBITED に進みます。
2 Off3 control 1 運転を続けます (OFF3 非アクテ ィブ )。

0 緊急停止、 ド ライブパラ メータによる設定時間内に停止します。
OFF3 ACTIVE に進み、 SWITCH-ON INHIBITED に進みます。

警告 ： モーターと機械が停止モードで停止することを確認し
て ください。

3 運転 1 OPERATION ENABLED に進みます。
注意 ： 運転許可信号がアクテ ィブでなければなりません。 フ ィール
ドバスから運転許可信号をド ライブが受信するよう設定している場
合、 このビッ トで信号が実行されます。

0 運転を制限します。 OPERATION INHIBITED に進みます。
4 Ramp out zero 1 通常運転です。 RAMP FUNCTION GENERATOR:OUTPUT 

ENABLED に進みます。
0 加減速機能生成の出力を強制的に 0 にします。 ド ライブは直ちにゼ

ロ速度まで減速されます ( トルク制限値を守りながら )。
5 Ramp hold 1 加減速機能を有効化します。

RAMP FUNCTION GENERATOR:ACCELERATOR ENABLED に進
みます。

0 ホールト加減速 (加減速機能生成の出力を保留 ) です。
6 Ramp in zero 1 通常運転です。 OPERATING に進みます。

注意 ： ド ライブパラ メータでフ ィールドバスインターフェイスをこ
の信号のソースに設定している場合のみ、 このビッ トは有効となり
ます。

0 加減速機能生成の入力を強制的に 0 にします。
7 Reset 0=>1 アクテ ィブな重故障がある場合、 重故障がリセッ ト されます。

SWITCH-ON INHIBITED に進みます。
注意 ： このビッ トはド ライブパラ メータにより、 フ ィールドバスイ
ンターフェイスがリセッ ト信号のソースと して設定されている場合
のみ有効です。

0 通常運転を継続します。
8 Inching 1 1 寸動 ( ジ ョギング ) 設定点 1 まで加速されます。

注意 ：
• ビッ ト  4～ 6 は 0 でなければなりません。
• 「寸動 ( ジ ョギング )」 のセクシ ョ ン (55 ページ ) も参照して くだ
さい。

0 寸動 ( ジ ョギング ) 1 が無効化されます。
9 Inching 2 1 寸動 ( ジ ョギング ) 設定点 2 まで加速されます。

ビッ ト  8 の注意点も参照して ください。
0 寸動 ( ジ ョギング ) 2 が無効化されます。

10 Remote cmd 1 フ ィールドバス制御が有効です。
0 ビッ ト  0～ 2 以外はコン ト ロールワード と指令はド ライブに送られ

ません。
11 Ext ctrl loc 1 外部制御系統 EXT2 を選択します。 フ ィールドバスから選択するよ

うに制御系統がパラメータ化されている場合に有効となります。
0 外部制御系統 EXT1 を選択します。 フ ィールドバスから選択するよ

うに制御系統がパラメータ化されている場合に有効となります。

12 から  15 Reserved (予備 )
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■ フ ィールドバスステータスワードの内容 (ABB Drives プロファイル )
太字は状態遷移図 (689 ページ ) に記載されている状態を指します。

ビッ ト 名前 値 状態 /説明
0 Ready to switch 

ON
1 READY TO SWITCH ON。
0 NOT READY TO SWITCH ON。

1 Ready run 1 READY TO OPERATE。
0 OFF1 ACTIVE。

2 Ready ref 1 OPERATION ENABLED。
0 OPERATION INHIBITED。

3 Tripped 1 FAULT。
0 重故障なし。

4 Off 2 inactive 1 OFF2 が非アクテ ィブです。
0 OFF2 ACTIVE。

5 Off 3 inactive 1 OFF3 が非アクテ ィブです。
0 OFF3 ACTIVE。

6 Switch-on inhibited 1 SWITCH-ON INHIBITED。
0 –

7 Warning 1 警報がアクテ ィブです。
0 アクテ ィブな警報はありません。

8 At setpoint 1 OPERATING。 実績値は指令値と等し く許容制限内 (パラ メータ  
46.21～ 46.23 参照 ) です。

0 実績値が指令値と異なり、 許容制限範囲外です。
9 Remote 1 ド ライブ制御系統 ： REMOTE (EXT1 または EXT2)。

0 ド ライブ制御系統 ： LOCAL。
10 Above limit - パラメータ  06.29 MSW bit 10 sel を参照して ください。
11 User bit 0 - パラメータ  06.30 MSW bit 11 sel を参照して く ださい。
12 User bit 1 - パラメータ  06.31 MSW bit 12 sel を参照して ください。
13 User bit 2 - パラメータ  06.32 MSW bit 13 sel を参照して ください。
14 User bit 3 - パラメータ  06.33 MSW bit 14 sel を参照して ください。
15 Reserved (予備 )
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■ 状態遷移図 (ABB Drives プロファイル )

A B C D

C D

B

B C D

D

A

C

D

SWITCH-ON 
INHIBITED

NOT READY TO 
SWITCH ON

READY TO 
SWITCH ON

READY TO 
OPERATE

OPERATION 
INHIBITED

OFF1
ACTIVE

OPERATION 
ENABLED

RFG:OUTPUT 
ENABLED

RFG:ACCELERATOR 
ENABLED

OPERATION

OFF2 
ACTIVE

FAULT

OFF3 
ACTIVE

MAINS OFF
SW b6=1

SW b0=0

CW b0=0

CW=xxxx x1xx xxxx x110

SW b0=1

SW b1=1

CW=xxxx x1xx xxxx 1111

CW=xxxx x1xx xxxx x111

CW  = コン ト ロールワード
SW  = ステータスワード
bx = ビッ ト  x
n  = 回転数
I  = 入力電流
RFG = 加減速機能

生成
f  = 周波数

SW b2=0

あらゆる状態から

重故障

あらゆる状態から

あらゆる状態から

SW b1=0

n(f) = 0 / I = 0

SW b5=0

緊急停止
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CW b4=0
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運転制限
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SW b3=1

CW b7=1
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OFF2 (CW b1=0)

SW b4=0

SW b8=1

CW=xxxx x1xx x111 1111
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フ ィールドバス制御用のドライブ設定

1. モジュールのユーザーマニュアルの指示に従って、 フ ィールドバスアダプタモ
ジュールを取付けて ください。

2. ド ライブの電源を入れます。

3. パラメータ  50.01 FBA A enable を使用した、 ド ライブとフ ィールドバスアダプ
タモジュール間の通信を許可します。

4. 50.02 FBA A comm loss func により、 フ ィールドバス通信が停止した際のドラ
イブがどう反応するかを選択します。
注意 ： この機能により、 フ ィールドバスマスターとアダプタモジュール間、 お
よびアダプタモジュールと ド ライブ間の通信が共に監視されます。

5. 50.03 FBA A comm loss t out により、 通信停止検知と選択したアクシ ョ ンの間
隔を設定します。 

6. パラメータグループ 50 Fieldbus adapter (FBA) (フ ィールドバスアダプタ  (FBA)) 
の残りの値を用途に応じて、 50.04 から順に選択します。 下の表に適切な値の例
が示されています。

7. グループ 51 FBA A settings (FBA A 設定 ) でフ ィールドバスアダプタモジュール
設定パラメータを設定して ください。 少な く とも、 必要ノードアドレスと制御
プロファイルは設定して ください。

8. パラメータグループ 52 FBA A data in (FBA A データ入力 ) と  53 FBA A data out 
(FBA A データ出力 ) でドライブからおよび、 ド ライブへ通信するプロセスデー
タを設定します。
注意 ：使用する通信プロ ト コルやプロファイルによっては、 通信システムによ
りコン ト ロールワードおよびステータスワードは既に送信、 受信の設定が終
わっているものもあります。

9. パラメータ  96.07 Parameter save manually を Save に設定して、 有効なパラ
メータ値をパーマネン ト メモリに保存して ください。

10.パラメータ  51.27 FBA A par refresh を Refresh に設定して、 パラ メータグルー
プ 51、 52 および 53 での設定を有効にします。

11.指令信号がフ ィールドバスから受信したりフ ィールドバスへ送信することがで
きるよう、 制御系統 EXT1 および EXT2 を設定して ください。 下の表に適切な
値の例が示されています。
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■ パラメータ設定例 ： FPBA (PROFIBUS DP)
この例は、 PPO Type 2 と  PROFIdrive 通信プロファイルを使用する基本的な回転数
制御用途における設定の仕方を示しています。 始動 /停止指令および指令値は、
PROFIdrive プロファイル、 回転数制御モードに従います。

フ ィールドバス経由で送信された指令値で希望どおりの効果を得るためには、 ド ラ
イブ内でのスケーリングが必要です。 指令値 ±16384 (4000h) はパラメータ  46.01 
Speed scaling に設定された回転数範囲に (順回転、 逆回転ともに ) 対応していま
す。 例えば、 もし  46.01 が 480 rpm に設定されると、 フ ィールドバス経由で送信さ
れた 4000h は 480 rpm を要求します。

下の表は推奨するド ライブパラ メータ設定です。 

方向 PZD1 PZD2 PZD3 PZD4 PZD5 PZD6

出力 コン ト ロール

ワード

回転数指令 加速時間 1 減速時間 1

入力 ステータスワー

ド

回転数の実績値 モーター電流 直流電圧

ドライブパラ メータ ACS880 ド ライブの
設定

説明

50.01 FBA A enable 1～ 3 = [ スロッ ト番
号 ]

ド ライブとフ ィールドバスアダプタモ

ジュール間の通信を許可します。

50.04 FBA A ref1 type 4 = Speed フ ィールドバス A 指令 1 の形式とスケー
リングを選択します。

50.07 FBA A actual 1 type 0 = Auto 現在アクテ ィブな制御モード  (パラメー
タ  19.01 で表示 ) に従って実績値の形式
または信号とスケーリングを選択しま

す。

51.01 FBA A type 1 = FPBA1)
フ ィールドバスアダプタモジュールの種

類を表示します。

51.02 Node address 32)
フ ィールドバスアダプタモジュールの 
PROFIBUS ノードアドレスを設定しま
す。

51.03 Baud rate 120001) PROFIBUS ネッ トワーク上の現在の
ボーレート を kbit/秒単位で表示します。

51.04 MSG type 1 = PPO11) PLC 設定ツールで選択したテレグラムタ
イプを表示します。

51.05 Profile 0 = PROFIdrive PROFIdrive プロファイルに従ってコン
ト ロールワードを選択します (回転数制
御モード )。

51.07 RPBA mode 0 = 無効 RPBA エミ ュレーシ ョ ンモードを無効に
します。

52.01 FBA data in1 4 = SW 16 ビッ ト 1) ステータスワード

52.02 FBA data in2 5 = Act1 16 ビッ ト 実績値 1
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上記パラメータ例の始動シーケンスは下に示されています。

コン ト ロールワード ：

• 477h (1143 10進数 ) –> スイッチオン可能
• 47Fh (1151 10進数 ) –> 運転中 (速度制御モード )

52.03 FBA data in3 01.072)
モーター電流

52.05 FBA data in5 01.112)
直流電圧

53.01 FBA data out1 1 = CW 16bit1)
コン ト ロールワード

53.02 FBA data out2 2 = Ref1 16 ビッ ト 指令 1 (回転数 )
53.03 FBA data out3 23.122)

加速時間 1
53.05 FBA data out5 23.132)

減速時間 1

51.27 FBA A par refresh 1 = Refresh 設定したパラ メータを有効にします。

19.12 Ext1 control mode 2 = Speed 外部制御系統 EXT1 の制御モード  1 と し
て回転数制御を選択します。

20.01 Ext1 commands 12 = Fieldbus A 外部制御系統 EXT1 での始動、 停止指令
のソースとしてフ ィールドバスアダプタ  
A を選択します。

20.02 Ext1 start trigger type 1 = Level 外部制御系統 EXT1 のレベルト リガ始動
信号を選択します。

22.11 Speed ref1 source 4 = FB A ref1 回転数指令 1 のソースとしてフ ィールド
バス A  指令 1 を選択します。

1)  読み取り専用または自動検知 /設定
2) 例

ドライブパラ メータ ACS880 ド ライブの
設定

説明
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制御ブロック図

この章の内容

この章では、 ド ライブの指令のブロック図について説明します。 制御ブロック図を
使って、 ド ライブのパラ メータシステム内で、 パラ メータがどのように相互に作用
し、 どこに影響を及ぼすかを追跡できます。

より一般的な図は 「ド ライブの操作モード」 セクシ ョ ン (22 ページ ) をご覧くださ
い。
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補足情報

製品およびサービスに関するお問い合わせ

製品に関するお問い合わせは、 当該装置の機種およびシリアル番号をお控えの上、
最寄りの ABB 販売代理店までご連絡ください。 ABB 販売店、 サポートおよびサー
ビス連絡先のリストは、 www.abb.com/searchchannels でご覧いただけます。

製品ト レーニング

ABB 製品ト レーニングに関する詳細は、 new.abb.com/service/training にアクセスし
て 「Training courses」 を選択して ください。

ABB ド ライブマニュアルに関するフ ィードバックのご提供
弊社のマニュアルに関するお客様からのご意見をお寄せください。
new.abb.com/drives/manuals-feedback-form がアクセス先となります。

オンライン上のドキュ メン ト ライブラリ

PDF 形式のマニュアルやその他の製品マニュアルはオンライン上、
www.abb.com/drives/documents で配布しております。

http://www.abb.com/searchchannels
http://new.abb.com/service/training
http://new.abb.com/drives/manuals-feedback-form
http://new.abb.com/drives/manuals-feedback-form
http://www.abb.com/drives/documents
http://www.abb.com/drives/documents


お問い合わせ

www.abb.com/drives
www.abb.com/drivespartners
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	12.12
	12.15
	12.16
	12.17
	12.18
	12.19
	12.20
	12.21
	12.22
	12.25
	12.26
	12.27
	12.28
	12.29
	12.30

	13 Standard AO (標準 AO)
	13.11
	13.12
	13.16
	13.17
	13.18
	13.19
	13.20
	13.21
	13.22
	13.26
	13.27
	13.28
	13.29
	13.30
	13.91
	13.92

	14 I/O extension module (拡張 I/O モジュール) 1
	14.01
	14.02
	14.03
	14.05
	14.05
	14.06
	14.06
	14.08
	14.08
	14.09
	14.11
	14.12
	14.12
	14.13
	14.13
	14.14
	14.16
	14.17
	14.17
	14.18
	14.18
	14.19
	14.19
	14.20
	14.21
	14.21
	14.22
	14.22
	14.22
	14.23
	14.23
	14.24
	14.26
	14.26
	14.27
	14.27
	14.28
	14.28
	14.29
	14.30
	14.31
	14.31
	14.32
	14.33
	14.34
	14.34
	14.35
	14.35
	14.36
	14.36
	14.37
	14.38
	14.39
	14.41
	14.42
	14.43
	14.44
	14.45
	14.46
	14.47
	14.48
	14.49
	14.50
	14.51
	14.56
	14.57
	14.58
	14.59
	14.60
	14.61
	14.62
	14.63
	14.64
	14.65
	14.66
	14.71
	14.76
	14.77
	14.78
	14.79
	14.80
	14.81
	14.82
	14.83
	14.86
	14.87
	14.88
	14.89
	14.90
	14.91
	14.92
	14.93

	15 I/O extension module (拡張 I/O モジュール) 2
	15.01
	15.02
	15.03
	15.05
	15.05
	15.06
	15.06
	15.08
	15.08
	15.09
	15.11
	15.12
	15.12
	15.13
	15.13
	15.14
	15.16
	15.17
	15.17
	15.18
	15.18
	15.19
	15.19
	15.20
	15.21
	15.21
	15.22
	15.22
	15.22
	15.23
	15.23
	15.24
	15.26
	15.26
	15.27
	15.27
	15.28
	15.28
	15.29
	15.30
	15.31
	15.31
	15.32
	15.33
	15.34
	15.34
	15.35
	15.35
	15.36
	15.36
	15.37
	15.38
	15.39
	15.41
	15.42
	15.43
	15.44
	15.45
	15.46
	15.47
	15.48
	15.49
	15.50
	15.51
	15.56
	15.57
	15.58
	15.59
	15.60
	15.61
	15.62
	15.63
	15.64
	15.65
	15.66
	15.71
	15.76
	15.77
	15.78
	15.79
	15.80
	15.81
	15.82
	15.83
	15.86
	15.87
	15.88
	15.89
	15.90
	15.91
	15.92
	15.93

	16 I/O extension module (拡張 I/O モジュール) 3
	16.01
	16.02
	16.03
	16.05
	16.05
	16.06
	16.06
	16.08
	16.08
	16.09
	16.11
	16.12
	16.12
	16.13
	16.13
	16.14
	16.16
	16.17
	16.17
	16.18
	16.18
	16.19
	16.19
	16.20
	16.21
	16.21
	16.22
	16.22
	16.22
	16.23
	16.23
	16.24
	16.26
	16.26
	16.27
	16.27
	16.28
	16.28
	16.29
	16.30
	16.31
	16.31
	16.32
	16.33
	16.34
	16.34
	16.35
	16.35
	16.36
	16.36
	16.37
	16.38
	16.39
	16.41
	16.42
	16.43
	16.44
	16.45
	16.46
	16.47
	16.48
	16.49
	16.50
	16.51
	16.56
	16.57
	16.58
	16.59
	16.60
	16.61
	16.62
	16.63
	16.64
	16.65
	16.66
	16.71
	16.76
	16.77
	16.78
	16.79
	16.80
	16.81
	16.82
	16.83
	16.86
	16.87
	16.88
	16.89
	16.90
	16.91
	16.92
	16.93

	19 Operation mode (運 転モード)
	19.01
	19.11
	19.12
	19.14
	19.16
	19.17
	19.20

	20 Start/stop/direction (始動/停止/回転方向)
	20.01
	20.02
	20.03
	20.04
	20.05
	20.06
	20.07
	20.08
	20.09
	20.10
	20.11
	20.12
	20.19
	20.23
	20.24
	20.25
	20.26
	20.27
	20.30

	21 Start/stop mode (始 動/停止モード)
	21.01
	21.02
	21.03
	21.04
	21.05
	21.06
	21.07
	21.08
	21.09
	21.10
	21.11
	21.12
	21.13
	21.14
	21.16
	21.18
	21.19
	21.20

	22 Speed reference selection (速度指令選択)
	22.01
	22.11
	22.12
	22.13
	22.14
	22.15
	22.16
	22.17
	22.21
	22.22
	22.23
	22.24
	22.26
	22.27
	22.28
	22.29
	22.30
	22.31
	22.32
	22.41
	22.42
	22.43
	22.51
	22.52
	22.53
	22.54
	22.55
	22.56
	22.57
	22.71
	22.72
	22.73
	22.74
	22.75
	22.76
	22.77
	22.80
	22.81
	22.82
	22.83
	22.84
	22.85
	22.86
	22.87

	23 Speed reference ramp (速度指令加減速)
	23.01
	23.02
	23.11
	23.12
	23.13
	23.14
	23.15
	23.16
	23.17
	23.18
	23.19
	23.20
	23.21
	23.23
	23.24
	23.26
	23.27
	23.28
	23.29
	23.39
	23.40
	23.41
	23.42

	24 Speed reference conditioning (速度指令 条件付け)
	24.01
	24.02
	24.03
	24.04
	24.11
	24.12
	24.13
	24.14
	24.15
	24.16
	24.17
	24.41
	24.42
	24.43
	24.44
	24.46

	25 Speed control (回転 数制御)
	25.01
	25.02
	25.03
	25.04
	25.05
	25.06
	25.07
	25.08
	25.09
	25.10
	25.11
	25.12
	25.13
	25.14
	25.15
	25.18
	25.19
	25.21
	25.22
	25.25
	25.26
	25.27
	25.30
	25.33
	25.34
	25.37
	25.38
	25.39
	25.40
	25.53
	25.54
	25.55
	25.56
	25.57

	26 Torque reference chain (トルク指令チェー ン)
	26.01
	26.02
	26.08
	26.09
	26.11
	26.12
	26.13
	26.14
	26.15
	26.16
	26.17
	26.18
	26.19
	26.25
	26.26
	26.41
	26.42
	26.51
	26.52
	26.53
	26.55
	26.56
	26.57
	26.58
	26.70
	26.71
	26.72
	26.73
	26.74
	26.75
	26.76
	26.77
	26.78
	26.81
	26.82

	28 Frequency reference chain (周波数指令チェー ン)
	28.01
	28.02
	28.11
	28.12
	28.13
	28.14
	28.21
	28.22
	28.23
	28.24
	28.26
	28.27
	28.28
	28.29
	28.30
	28.31
	28.32
	28.41
	28.51
	28.52
	28.53
	28.54
	28.55
	28.56
	28.57
	28.71
	28.72
	28.73
	28.74
	28.75
	28.76
	28.77
	28.78
	28.79
	28.90
	28.91
	28.92
	28.96
	28.97

	30 Limits (制限値)
	30.01
	30.02
	30.11
	30.12
	30.13
	30.14
	30.15
	30.16
	30.17
	30.18
	30.19
	30.20
	30.21
	30.22
	30.23
	30.24
	30.25
	30.26
	30.27
	30.30
	30.31

	31 Fault functions (重故 障に関する機能)
	31.01
	31.02
	31.03
	31.04
	31.05
	31.06
	31.07
	31.08
	31.09
	31.10
	31.11
	31.12
	31.13
	31.14
	31.15
	31.16
	31.19
	31.20
	31.21
	31.22
	31.23
	31.24
	31.25
	31.26
	31.27
	31.28
	31.30
	31.32
	31.33
	31.35
	31.36
	31.37
	31.38
	31.40
	31.42

	32 Supervision (監視)
	32.01
	32.05
	32.06
	32.07
	32.08
	32.09
	32.10
	32.15
	32.16
	32.17
	32.18
	32.19
	32.20
	32.25
	32.26
	32.27
	32.28
	32.29
	32.30

	33 Generic timer & counter (汎用タイマーと カウンタ)
	33.01
	33.10
	33.11
	33.12
	33.13
	33.14
	33.20
	33.21
	33.22
	33.23
	33.24
	33.30
	33.31
	33.32
	33.33
	33.34
	33.35
	33.40
	33.41
	33.42
	33.43
	33.44
	33.45
	33.50
	33.51
	33.52
	33.53
	33.54
	33.55
	33.60
	33.61
	33.62
	33.63
	33.64
	33.65

	35 Motor thermal protection (モーターの 熱保護)
	35.01
	35.02
	35.03
	35.04
	35.11
	35.12
	35.13
	35.14
	35.21
	35.22
	35.23
	35.24
	35.30
	35.50
	35.51
	35.52
	35.53
	35.54
	35.55
	35.60
	35.61
	35.62
	35.100
	35.101
	35.102
	35.103
	35.104
	35.105
	35.106

	36 Load analyzer (負荷 アナライザー)
	36.01
	36.02
	36.06
	36.07
	36.09
	36.10
	36.11
	36.12
	36.13
	36.14
	36.15
	36.16
	36.17
	36.20
	36.21
	36.22
	36.23
	36.24
	36.25
	36.26
	36.27
	36.28
	36.29
	36.40
	36.41
	36.42
	36.43
	36.44
	36.45
	36.46
	36.47
	36.48
	36.49
	36.50
	36.51

	37 User load curve (ユー ザー負荷曲線)
	37.01
	37.02
	37.03
	37.04
	37.11
	37.12
	37.13
	37.14
	37.15
	37.16
	37.17
	37.18
	37.19
	37.20
	37.21
	37.22
	37.23
	37.24
	37.25
	37.31
	37.32
	37.33
	37.34
	37.35
	37.41
	37.42

	40 Process PID set 1 (プ ロセス PID セット 1)
	40.01
	40.02
	40.03
	40.04
	40.05
	40.06
	40.07
	40.08
	40.09
	40.10
	40.11
	40.12
	40.14
	40.15
	40.16
	40.17
	40.18
	40.19
	40.20
	40.21
	40.22
	40.23
	40.24
	40.25
	40.26
	40.27
	40.28
	40.29
	40.30
	40.31
	40.32
	40.33
	40.34
	40.35
	40.36
	40.37
	40.38
	40.39
	40.40
	40.41
	40.42
	40.43
	40.44
	40.45
	40.46
	40.47
	40.48
	40.49
	40.50
	40.51
	40.52
	40.53
	40.54
	40.55
	40.56
	40.57
	40.60
	40.91
	40.92

	41 Process PID set 2 (プ ロセス PID セット 2)
	41.07
	41.08
	41.09
	41.10
	41.11
	41.12
	41.14
	41.15
	41.16
	41.17
	41.18
	41.19
	41.20
	41.21
	41.22
	41.23
	41.24
	41.25
	41.26
	41.27
	41.28
	41.29
	41.30
	41.31
	41.32
	41.33
	41.34
	41.35
	41.36
	41.37
	41.38
	41.39
	41.40
	41.41
	41.42
	41.43
	41.44
	41.45
	41.46
	41.47
	41.48
	41.49
	41.50
	41.51
	41.52
	41.53
	41.54
	41.55
	41.56
	41.60

	43 Brake chopper (ブ レーキチョッパ)
	43.01
	43.06
	43.07
	43.08
	43.09
	43.10
	43.11
	43.12

	44 Mechanical brake control (機械ブレーキ制 御)
	44.01
	44.02
	44.03
	44.06
	44.07
	44.08
	44.09
	44.10
	44.11
	44.12
	44.13
	44.14
	44.15
	44.16
	44.17
	44.18

	45 Energy efficiency (エ ネルギー効率)
	45.01
	45.02
	45.03
	45.05
	45.06
	45.08
	45.09
	45.11
	45.12
	45.13
	45.14
	45.17
	45.18
	45.19
	45.21

	46 Monitoring/scaling settings (監視/スケーリ ング設定)
	46.01
	46.02
	46.03
	46.04
	46.05
	46.06
	46.07
	46.11
	46.12
	46.13
	46.14
	46.21
	46.22
	46.23
	46.31
	46.32
	46.33
	46.42

	47 Data storage (データ 保存)
	47.01
	47.02
	47.03
	47.04
	47.05
	47.06
	47.07
	47.08
	47.11
	47.12
	47.13
	47.14
	47.15
	47.16
	47.17
	47.18
	47.21
	47.22
	47.23
	47.24
	47.25
	47.26
	47.27
	47.28
	47.31
	47.32
	47.33
	47.34
	47.35
	47.36
	47.37
	47.38

	49 Panel port communication (パネル ポートの通信)
	49.01
	49.03
	49.04
	49.05
	49.06
	49.07
	49.08
	49.14
	49.15
	49.16
	49.17
	49.18

	50 Fieldbus adapter (FBA) (フィールドバスア ダプタ (FBA))
	50.01
	50.02
	50.03
	50.04
	50.05
	50.07
	50.08
	50.09
	50.10
	50.11
	50.12
	50.13
	50.14
	50.15
	50.16
	50.17
	50.18
	50.21
	50.26
	50.31
	50.32
	50.33
	50.34
	50.35
	50.37
	50.38
	50.39
	50.40
	50.41
	50.42
	50.43
	50.44
	50.45
	50.46
	50.47
	50.48
	50.51
	50.56

	51 FBA A settings (FBA A 設定)
	51.01
	51.02
	51.26
	51.27
	51.28
	51.29
	51.30
	51.31
	51.32
	51.33

	52 FBA A data in (FBA A データ入力)
	52.01
	52.12

	53 FBA A data out (FBA A データ出力)
	53.01
	53.12

	54 FBA B settings (FBA B 設定)
	54.01
	54.02
	54.26
	54.27
	54.28
	54.29
	54.30
	54.31
	54.32
	54.33

	55 FBA B data in (FBA B データ入力)
	55.01
	55.12

	56 FBA B data out (FBA B データ出力)
	56.01
	56.12

	58 Embedded fieldbus (内蔵フィールドバス)
	58.01
	58.02
	58.03
	58.04
	58.05
	58.06
	58.07
	58.08
	58.09
	58.10
	58.11
	58.12
	58.14
	58.15
	58.16
	58.17
	58.18
	58.19
	58.25
	58.26
	58.27
	58.28
	58.29
	58.30
	58.31
	58.32
	58.33
	58.34
	58.36
	58.101
	58.102
	58.103
	58.104
	58.105
	58.106
	58.107
	58.124

	60 DDCS communication (DDCS 通信)
	60.01
	60.02
	60.03
	60.05
	60.07
	60.08
	60.09
	60.10
	60.11
	60.12
	60.13
	60.14
	60.15
	60.16
	60.17
	60.18
	60.19
	60.20
	60.23
	60.24
	60.27
	60.28
	60.31
	60.32
	60.41
	60.50
	60.51
	60.52
	60.55
	60.57
	60.58
	60.59
	60.60
	60.61
	60.62
	60.63
	60.64
	60.65
	60.71
	60.77
	60.78
	60.79

	61 D2D and DDCS transmit data (D2D およ び DDCS 伝送データ)
	61.01
	61.02
	61.03
	61.25
	61.26
	61.27
	61.45
	61.46
	61.47
	61.50
	61.51
	61.52
	61.53
	61.54
	61.74
	61.95
	61.96
	61.97
	61.100
	61.101
	61.102
	61.103
	61.104
	61.124
	61.151
	61.152
	61.153
	61.201
	61.202
	61.203

	62 D2D and DDCS receive data (D2D および DDCS 受信データ)
	62.01
	62.02
	62.03
	62.04
	62.05
	62.06
	62.07
	62.08
	62.09
	62.10
	62.11
	62.12
	62.25
	62.26
	62.27
	62.28
	62.29
	62.30
	62.31
	62.32
	62.33
	62.34
	62.35
	62.36
	62.37
	62.38
	62.41
	62.42
	62.45
	62.46
	62.47
	62.50
	62.51
	62.52
	62.53
	62.54
	62.74
	62.95
	62.96
	62.97
	62.100
	62.101
	62.102
	62.103
	62.104
	62.124
	62.151
	62.152
	62.153
	62.201
	62.202
	62.203

	90 Feedback selection (フィードバック選択)
	90.01
	90.02
	90.03
	90.04
	90.05
	90.06
	90.07
	90.10
	90.11
	90.12
	90.13
	90.14
	90.15
	90.20
	90.21
	90.22
	90.23
	90.24
	90.25
	90.26
	90.27
	90.35
	90.38
	90.41
	90.42
	90.43
	90.44
	90.45
	90.46
	90.48
	90.49
	90.51
	90.52
	90.53
	90.54
	90.55
	90.56
	90.57
	90.58
	90.59
	90.60
	90.61
	90.62
	90.63
	90.64
	90.65
	90.66
	90.67
	90.68
	90.69

	91 Encoder module settings (エンコーダモ ジュール設定)
	91.01
	91.02
	91.03
	91.04
	91.06
	91.10
	91.11
	91.12
	91.13
	91.14
	91.21
	91.22
	91.24
	91.25
	91.31
	91.32
	91.33
	91.41
	91.42
	91.43

	92 Encoder 1 configuration (エンコー ダ 1 設定)
	92.01
	92.02
	92.10
	92.10
	92.10
	92.11
	92.11
	92.11
	92.12
	92.12
	92.12
	92.13
	92.13
	92.14
	92.14
	92.15
	92.16
	92.17
	92.21
	92.23
	92.24
	92.25
	92.30
	92.31
	92.32
	92.33
	92.34
	92.35
	92.36
	92.37
	92.40
	92.45
	92.46
	92.47

	93 Encoder 2 configuration (エンコー ダ 2 設定)
	93.01
	93.02
	93.10
	93.10
	93.10
	93.11
	93.11
	93.11
	93.12
	93.12
	93.12
	93.13
	93.13
	93.14
	93.14
	93.15
	93.16
	93.17
	93.21
	93.23
	93.24
	93.25
	93.30
	93.31
	93.32
	93.33
	93.34
	93.35
	93.36
	93.37
	93.40
	93.45
	93.46
	93.47

	94 LSU control (LSU 制 御)
	94.01
	94.10
	94.11
	94.20
	94.21
	94.22
	94.30
	94.31
	94.32

	95 HW configuration (ハードウェア設定)
	95.01
	95.02
	95.04
	95.08
	95.09
	95.13
	95.14
	95.15
	95.20
	95.21
	95.30
	95.31

	96 System (システム)
	96.01
	96.02
	96.03
	96.04
	96.05
	96.06
	96.07
	96.08
	96.09
	96.10
	96.11
	96.12
	96.13
	96.16
	96.20
	96.23
	96.24
	96.25
	96.26
	96.29
	96.31
	96.53
	96.54
	96.55
	96.56
	96.57
	96.58
	96.59
	96.61
	96.63
	96.64
	96.65
	96.70
	96.100
	96.101
	96.102

	97 Motor control (モー ター制御)
	97.03
	97.04
	97.05
	97.06
	97.07
	97.09
	97.10
	97.11
	97.12
	97.13
	97.15
	97.32
	97.33

	98 User motor parameters (ユーザー モーターパラメータ)
	98.01
	98.02
	98.03
	98.04
	98.05
	98.06
	98.07
	98.08
	98.09
	98.10
	98.11
	98.12
	98.13
	98.14
	98.15
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