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ンテヅジェントな低減トノンク負荷用
インバータL300シヅーズ

華麗に新登場!
より省エネに、より使いやすく、ファン・ポンプなどの低減トルク負荷用インバータに

もとめられるニーズにおこたえするため、日立はL300シリーズを誕生させました。

従来のインバータよりさらに省エネを実現した“自動省エネ運転機能"ファン・ポンプ

制御向1)|こ有効な瞬時停電再始動、商用切り替え運転機能、

また自動で加・減速時間を設定する“ファジイ加減速機能"など、

インテノジェントな低減トルク負荷用インバータです。
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特
長

などを標準搭載した自動省エネ運転機含 一
副

低減トルタ負荷用インバータL300シリ
◎主な用途……空調機器 (エア八ン)、フアン、ポンプなど

さ引こ省エネに「自動省    能」

―ズ新登場!

ファジィ加減速機能
ファジィ理論をイン ―ヾタヘ応用。「ファジィ加減速」(特許申請中)モー

ドの選択1こより、負荷に応じた加減速時間が自動的にセットアッフ
°
されま

す。従来、負荷状態などにより、インバータの加述時間、減速時間をその

判
`度

設定しなければなりませんでしたが、ファジィ加減速機能を選択する

ことによリインバータ自身が自動的に加減速時間をセットアップするため、

このわずらわしtヽ設定から開放されます。

(注 )負両慣性が大きい場合は有効に動作しないことがあります。

放熱フィンの外出し構造
冷却フィンを制御盤の外へ出す構造にも対応できますので盤の小型

化、省スペース化1とお役に立ちます。

誘導電動機では図のように一

定負荷の場合、電流が最小に

なる電圧があります。

電流が最小になるときに電力

は最小 となります。この電圧 を

自動的にサーチ します。

(
始動時の直流制動
インバータ始動時に直流制動をかけられますのでファンの空

回りをいったん止めてインバータ駆動することでインタヾ―タト

リップを防止できます。

L3001こは電圧制御技術を応用し、負荷の要求するトルク1こ対して自動

的にイン ―ヾ夕の出力電圧を調整して、最小限の電流でモートル運転

がぞきる、「省エネ運転モード」を標準搭載。従来の汎用インバータより

さら1こ省エネ運転が可能1こなりました。ファン、ポンプなど低減トルク特
′
性

負荷のときに特に有効です。 PI制御昼板

アプリケーション基板(オプシヨン綿」売切)

L300シリーズでは、本体に内蔵できるアプリケーション基板を準

備。これらの基板を使ってシステムメ寸応を容易にします。

ポンプの吐出圧一定制御例

ポンプ

(注)2型よりROTO基 板が標準で搭載 されています。 ЖFΠ :注文生産品

《
適用モートル容量(kW) 三相200V級 二相400V級

E正三≡亜正三正三正三コトーーーー引 L300-022LF2 - L300-022HF2 1
3,7      申  L300-037LF2

1  5.5      出  L300-055LF2 1

L300-075LF2 1

L300-110LF2 1

E正三亜正三正三正三三コトーーーー引 L300-150LF2 - L300-150HF2 1
18.5      串  L300-185LF2

22         - L300-220LF2
30        - L300-300LF2 -l L300-300HF2ヨ
37         - L300-370LF2 -l L300-370卜JF2ヨ
45         トーーーーーーl L300-450LF2 ‐――――――{:L300-150HF2]

L300-550LF2 トーーーーーー{:L300-550HF2]

[三

=正

正三正三正三三コトー………引 L300-750LF2 - L300-750HF2 1
90    -L300ど 900LF2-l L300-900HFコ
1 110   -L300-l100LF2 1

瞬時停電再始動機能・

商用切替運転機能
瞬時停電が発生しても復電後、モートルの速度(回転数)を自動で拾い

込み再始動できます。また、インバータ→商用電源、商用電源→インバ

ータ運転への切り替えも行えます。

(注 )負荷条件などによって再始動できない場合があります。商用ノ`ックアップ(ノ▼パス)回路を必ず設けてください。

機種略号

´ィ
ィ熱が外へにげる

放熱フィン

インバータ

概要

リレー出力基板 外部回路とのインタフェース増設用など

PI制御基板(比例、積分制御) 圧カー定制御などのプロセス制御

アナログ入出力基板 アナログ指令、アナログフィーレ ッヾクなど

デジタル入力基板 ※ プログラマブルコントローラなどとのインタフェース

通信基板 ※ ネットワーク対応(RS485)

L300

シリーズ名

常1御盤



可

■

標

淮
十
仕

様

標準仕様表

(注 )保 護方式は」EM1030に 準拠しています。
(注 2)適 用モート,メ よ日立標準三相モートルを示します。(よかのモートルをど使用の場合は、モートル定格電流 (50Hz)がインバータの定格出力電流を超えないようにしてください。
(注 3)出 力電圧は電源電圧が低下すると下がります。
(注 4)モ ートルを50/60Hzを 超えて運転する場合はモートルの許容最高回転数などをモートルメーカーヘお問い合わせください。また 20Hzを超える設定をする場合は、リモートオペレータ(オ プション)
で切り替える捗要があります。

(注5)標 準搭載のデジタルオペレータでは最高999秒まで設定できます。1000秒 以上はリモートオペレータ(オプション)が 2ヽ要です。
(注6)コ ンデンサ帰還時の制動トルクは、モートル革体で最短減速 (50Hz、 60Hzよ り停止 )した時の平均減速 トルクです。連続回生トルクではありません。
また平均減速 トルクは、モートルの損失により変わります。50、 60Hzを 超えて運転した時、この値は減少します。インバータ内には制動抵抗が組み込まれておりません。大きな回生トルクを堅要とす

る場合には、オプションの制動抵抗器または、回生制動ユニットをこЧ女用ください。

(注 7)保 存温度は輸送 中の短時間温度です。
(注8)』 S co9H(984)の 試験方法に準拠。標準仕様に含まれていない機種については、お問い合わせください。

項     目 200V級

機 種 略 号        (型 式)
L300-

022LF2

L300-

037LF2

L300-

055LF2

L300-

0'5LF2

L300-

110LF2

L300-

150LF2

L300-

185LF2

L300-

220LF2

L300-I L300-

300LF2 1 370LF2

L300-

460LF2

L300-

550LF2

L300-

750LF2

L300-

900LF2

L300-

1100LF2

保 護 構 造    (注 1) 閉鎖形 (IP20) 開放形 (IP00)

最大適用モー トル(4P、 kW)  (注 2) 22 55 15 1185 30     37

定格容量

(kVA)

200V 4 6 8 20     26 42  1  50

220V 4 719 36  1  46

定 格 入 力 交 流 電 圧 三相(3線 )200～ 220/200～ 230V± 10%、 50/60Hz± 5%

定 格 出 力 電 圧  (瀬 ) 三相200～ 220V(受電電圧に対応 します)

定 格 出 力 電 流   (A) 145 220 285 346

制 御 方 法 線間正弦波変調PWM方式

出 力 周 波 数 範 囲 (注4) 01～ 400Hz

周 波 数 精 度 最高周波数に対しデジタル指令±001%、 アナログ指令±01%(25± 10℃ )

周 波 数 分 解 デジタル設定 :0 01Hzア ナログ設定 :最高周波数/1000

電 圧 /周 波 数 特 性 V/F任意可変、V/F制御(定 トルク、低減トルク)

過 負 荷 電 流 定 格 120%、 30秒間

加 速、減 速 時 間   (注 5) 001～ 3,000秒 (直線、曲線および加速、減速個別任意設定)第2加減速設定可

平 均 制動 トル ク
回生制動(短時間)(注6) コンデンサ帰還時約20～ 10%(～ ■0と F2は 回生制動回路内蔵、150LF2～は回生制動ユニッ ト別置)

直 流 制 動 始動時、減速時最低周波数以下または外部入力で動作 (最低周波数、動作周波数、時間、プレーキカ可調 )

入
力
信
号

周 波 数 設 定
デジタルオペレータ △ 71に よる設定

外 部 信 号 2W500Ω 可変抵抗器、またはDCO～ 5V、 0～ 10V(入 カインピーダンス30k Ω)、 4～20mA(入カインピーダンス250Ω )

正 ・ 逆 転

運 転 /停 止

デジタルオペレータ 運転/停止(正転/逆転はコマンドで切り替え)

外 部 信 号 正転運転/停止 (la接点)、 逆転指令は、ターミナル割り付け時に可 (la、 lbの選択可)

イ ン テ リ ジ ェ ン ト入 力 端 子

R EV(逆転指令)、 FRS(フ リーランストップ指令)、 CFl～3(多段速設定)、 USP(USP設定)、

」G(ジ ョギング指令)、 CHl(2段加減速指令)、 DB(外部DB指令)、 RS(リ セット入力)、

STN(初期設定)、 CS(商用切替)、 SFT(ソ フトロック)、 AT(電流入力選択)、 SET(第 2設定選択)、

EXT(外部 トリップ)、 UP(遠隔操作、増速)、 DOWN(遠隔操作、減速)よ り8端子選択して使用
出
力

信
号

イ ン テ リ ジ ェ ン ト出 力 端 子 FAl(周 波数到達信号 )、 RUN(運転中信号 )、 OL(過負荷予告信号)よ り2端子選択 して使用

周 波 数 モ ニ タ アナログメータ(DCO～ 10V、 lmAフルスケール)、 リモートオペレータによリデジタル周波数信号およびアナログ電流モニタ、アナログトルクモニタの選択可

ア ラ ー ム 出 力 接 点 インバータアラーム時ON(IC接 点出力)(ア ラーム時OFFへ切 り替え可能 )

そ の 他 の 機 能

保 護 機 能

V/F特 性切替、曲線加速減、上下限リミッタ、8段多段速、始動周波数微調整、キャリア周波数変更 (最大値は機種によ

り異なる)、 周波数ジャンプ、電子サーマルレベル調整、ファジィ加減速、ゲイン・バイアス設定、リトライ機能、

トリップ来歴モニタ(3回 まで記憶)な ど

過電流、過電圧、不足電圧、電子サーマル、温度異常、始動時地絡過電流、過負荷制限、受電過電圧、

制動抵抗器過負荷

使 用 環 境

周囲温度/保存温度(注7)/温度 -10～ 50℃ /-10～70℃/20～ 90%RH(結露のないこと)

振  動   (注 8) 59m/s2(o6G)10～ 55Hz 20m/s2(02G)10～ 55Hz

使 用 場 所 標高 1′ 000m以下、屋内 (腐食性ガス、 しんあいのないこと)

塗 装 色 リゲルグレーN01(マ ンセル91Y74/06半 ツヤ、冷却フィンはアルミ地色)

|オ
    プ    シ    ョ    ン

アプリケーション基板各種(PI常 1御、アナログ入出力、通信、デジタルVF、 リレー出力など)、 リモートオペレータ、コピーユニット、

各オペレータ用ケープル、制動ll抗器、交流リアクトル、直流リアクトル、インバータ用ノイズフィルタ、冷剖フィン外出し用取り付け金具

概 略 質 量     (kg) 75 21  1  37



項 目 400V級

機 種 略 号        (型 式 )

L300-

022

HF2

L300-

037

HF2
硼
０５５胆

０ ０
．

７５

Ｆ ２

」３

０

Ｈ

００．
１０
陀

」３

ｌ

Ｈ

」３００
．

１５０

ＨＦ２

L300-

185

HF2

００
．

２０

Ｆ２

」３

２

Ｈ

００
．

００

Ｆ２

」３

３

Ｈ

」３００
．

３７０

ＨＦ２

００．
５０
貶

」３

４

Ｈ

L300-

550
HF2

L300-

750

HF2

００

００

Ｆ２

」３

９

Ｈ

」３００．
‐１００
胆

L300

1320

HF2

」３００
．

１６００

ＨＦ２

L300-

2200

HF2

保 護 構 造    (注 1) 閉鎖形 (IP20) 開放形 (IP00)

最大適用モートル (4P、 kW)  (注 2) 37 220

定 格 容 量

(kVA)

400V 6 9

440V 5 7 165

定 格 入 力 交 流 電 圧 二相(3線 )380～ 440/400～ 460V± 10%、 50/60HZ± 5%

定 格 山 力 電 圧  (注 3) 三相380～ 460V(受電電圧に対応します)

定 格 出 力 電 流   (A)

制 御 方 式 線問正弦波変調PWM方式

出 力 周 波 数 範 囲 (注4) 01～400Hz

周 波 数 精 度 最高周波数に対しデジタル指令±001%、 アナログ指令±01%(25± 10℃ )

周 波 数 分 解 デジタル設定 10 01Hzア ナログ設定 :最高周波数/1000

電 圧 /周 波 数 特 性 V/F任意可変、V/F制御(定 トルク、低減 トルク)

過 負 荷 電 流 定 格 120%、 30秒間

加 速、減 速 時 間   (注 5) 001～ 3,000秒 (直線、曲線および加速、減速個別任意設定)第 2カロ減速設定可

平 均制動 トル ク
回生制動(短時間)(注6) コンデンサ帰還時約20～ 10%(～ ■OHF2は回生制動回路内蔵、150H F2～ は回生制動ユニット別置 )

直 流 制 動 始動時、減速時最低周波数以下または外部入力で動作 (最低周波数、動作周波数、時間、ブレーキカ可調 )

入
力
信
号

周 波 数 設 定
デジタルオペレータ Δ |▽による設定

外 部 信 号 2W500Ω 可変抵抗器、またはDCO～ 5V、 0～ loV(入カインピーダンス30k① 、4～20mA(入カインピーダンス250Ω )

正 ・ 逆 転 デジタルオペレータ 運転/停止 (正転/逆転はコマンドで切 り替え)

運転 /停 止 外 部 信 号 正転運転/停止(la接点)、 逆転指令は、ターミナル割り付け時に可(la、 lbの選択可)

イ ン テ リ ジ ェ ン ト入 力 端 子

REV(逆転指令)、 FRS(フ リーランス トップ指令)、 CFl～ 3(多段速設定)、 USP(USP設定)、

」Gジ ョギング指令、CHl(2段加減速指令)、 DB(外部DB指令)、 RS(リ セット入力)、

STN(初期設定)、 CS(適用切替)、 SFT(ソ フトロック)、 AT(電流入力選択)、 SET(第 2設定選択)

EXT(外部 トリップ)、 UP(遠隔操作、増速)、 DOWN(遠隔操作、減速)よ り8端子選択して使用

出
力
信
号

イ ン テ リジ ェ ン ト出 力 端 子 FAl(周 波数到達信号)、 RUN(運転中信号)、 OL(過負荷予告信号)よ り2端子選択して使用

周 波 数 モ ニ タ アナログメータ(DCO～ 10V、 lmAフルスケール)、 リモートオペレータによリデジタル周波数信号およびアナログ電流モニタ、アナログトルクモニタの選択可

ア ラ ー ム 出 力 接 点 インバータアラーム時ON(IC接 点出力)(ア ラーム時OFFへ切 り替え可能 )

そ の 他 の 機 能

V/F特性切替、曲線加減速、上下限リミッタ、8段多段速、始動周波数微調整、キャリア周波数変更 (最大値は機種によ

り異なる)、 周波数ジャンブ、電子サーマルレベル調整、ファジィ加減速、ゲイン・バイアス設定、リトライ機能、 ト
リップ来歴モニタ(3回 まで記憶)な ど

保 護 機 能
過電流、過電圧、不足電圧、電子サーマル、温度異常、始動時地絡過電流、過負荷制限、受電過電圧、

制動抵抗器過負荷

使 用 環 境

月日温度/保存温度(注 7)/温衰 -10～ 50℃/-10～70℃/20～90%RH(結露のないこと)

振  動   (注 8) 59m/s=(06G)10～ 55Hz 20m/s?(02G)10～ 55HZ

使 用 場 所 標高1,000m以下、屋内 (腐食性ガス、じんあいのないこと)

塗 装 色 )ゲルグレーNO l(マ ンセル91Y74/06半 ツヤ、冷却フィンはアルミ地色)

オ プ ンヽ ン

アプリケーション基板各種(PI制御、アナログ入出力、通信、デジタルVF、 リレー出力など)、 リモートオペレータ、コピーユニット、
各オペレータ用ケープル、制御抵抗器、交流リアクトル、直流リアクトル、インバータ用ノイズフィルタ、冷却フィン外出し用取り付け金具

概 略 質 量     (kg) 75 75 75

標
準
仕
様

(注 )保 護方式は」EM 03111こ準拠しています。
(注 2)適 用モートルは日立標準二相モートルを示します。ほかのモートルをこ・使用の場合は、モートル定格電流 (50Hz)が インバータの定格出力電流を超えないようにしてください。
(注 3)出 力電圧は電源電圧が低下すると下がります。
(注 4)モ ートルを50/60Hzを超えて運転する場合はモートルの許容最高回転数などをモートルメーカーヘお問い合わせください。また 20Hzを 超える設定をする場合は、リモートオペレータ(オプション)
で切り替える必要があります。

(注 5)標 準搭載のデジタルオペレータでは最高999秒まで設定できます。1000秒 以上はリモートオペレータ(オプション)が嚇要です。
(注 6)コ ンデンサ帰還時の制動トルクは、モートル単体で最短減速 (50Hz、 60Hzより停止 )した時の平均減速トルクです。連続回生トルクではありません。
また平均減速 トルクは、モートルの損失により変わります。50、 60Hzを 起えて運転した時、この値は減少します。インバータ内には制動抵抗が組み込まれておりません。大きな回生トルクを捗要とす

る場合には、オプションの制動抵抗器または、回生制動ユニットを引箕用ください。

(注 7)保 存温度は輸送 中の短時間温度です。
(注8)JS C09H(984)の試験方法に準拠。標準仕様に含まれていない機種については、お問い合わせください。
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寸法図

L300-022～ 110LF2、  022～ 110HF2

L300-185LF2、 220LF2、

2-φ 8        ハンド

300HF2

デジタルオペレータ

L300-300LF2、  370LF2、  370HF2、

0    ◎

主回路端子台



つり穴 (4-φ 18)

L300-450LF2～ 550LF2、  550HF2、  750HF2
2φ 2   っ1)穴 (4φ 18)     排気

):550HF2、  750H F2

L300-750LF2、  900HF2、  1100HF2、 1320HF2

2 φCl        つり穴(2× 4-φ C3)    lll[く

一
引

『Ｉ

デジタルオペレータ

C2

Wl± ど
|

主回路W

一】寸法図

L300-900LF2、  1100LF2、

3-φ Ci

1600HF2、 2200HF2
つり穴(4-φ C3)    〕11

L300シリーズは、従来シリーズのリモートオペレータ/コ
ピーュニット(型式 :DOP-OA、 DRW-OA)で の操
作もできます。ただし、インバータ本体への取り付けはで

きませんので接続用ケーブル (ICA-1」 または3J)が必
要となります。

「

九

下

ュ

テジタルオペレータ

380± |

主回路端子台

日
中国一幽

日一］
W W H HI D DI A

L300-750LF2 2 4 12

L800-900HF2 2 4

L300-1100HF2 II 24

L300-1320HF2 II : 4 12 12

一
引

．正

デジタルオペレータ

Wl士 I I Wl主|≧ 劇
エ

W

主回路端子台

W Wl D Cl

L300-900LF2/‖ 00LF2

L300 1600HF2/2200HF2



オベレータ

一】ォペレ‐タ

L300シリーズには3桁LED表示のデジタルオペレータが標準装備されています。また一部詳細データを設定する

場合に、リモートオペレータ/コピーユニット(オプション)を準備しています。特にコピーユニットはコピー機能があり、

イン′`―夕本体のデータを言己棺してほかのインバータヘコピーすることができます。

■デジタルオペ レータ(標準 装備 )       ■ H型リモートオペレータ/コピーユニット(HOP-0」/HRW-OJ〉 (オプショ功

インバータ本体への装着と遠隔操作が可能。ケーブル田C」-1   インバータ本体への装着と遠隔操作が可能。ケーブル:』 CJ-1またIttCJ-3
またはlC」 -3をご使用ください。                   をご使用ください。

モニタ部(LED表祠
周波数、モートル電流、

モートル回転数、

アラーム内容を表示します。

POWERランプ
制御回路の電源

ランプです。

●モニタ、機能表示を

16文字XI桁、17文

字×4桁の液晶画

面で表示します。

圧転逆転
0インバータに

運転指令します。

●モニタモーR機能モード
を選択します。

0データの変更をする
時に使用します。

麟 ■ ]
●設定したデータをイン ―`夕に記憶さ

せます。

アッ来
ダウンキー
コー ドの選択、

データの変更時に

使います。

膀ン朴

▼キー]
0カーツルを移動します。

(注)△ ▽キーはカーツルの移動お

よび、画面のスクロールを行い

ます。設定値の変更はテンキー

で行います。

0設定画面を1階層前の画面に戻
します。

機能

(フアンクショ功

離
コードNoの表示
設定へ入るとき、

るとき使います。

(i4苫毛s!名措「:i‐
夕
)

運転を開始するキーです。

(言凄言盈暫戸
か拗還働時

)

■従来機種(VWS3A、 VWAシリーズ)共用
リモートオペレータ/コピーユニット
(DOP― OA/DRW― OA〉 (オプション)
イン ―ヾ夕本然への装着はできません。ケーブルはICA-1」、
lCA-3Jをご使用ください。

(注 1)写真はいずれもコピーユニット(HRW-0」 、DRW― OA)です。リモートオペレータ(HOP
-OJ、 DOP-OA)は読出し(REAO)、 コビー (COPY)キーカ〔ありません。

0カーツルが示している項 目の設
定画面にするため、次階層画面

に移します。ただし、項 目に次階

層画面が無い場合は無効となり

ます。

リモートオペレータ
コピーユニット(DOP―OA/
DRW―OA2)

●l

H型リモートオペレ…夕/
コピーユニット(HOP― O」 /
HRW―O」 )

デジタルオペレータ
およびHOP-0」 /
HRW-0」
遠隔操作用ケーブル

DOP―OA/DRW―
OA2遠隔操作用
ケーブル

申

ICJ一 Iケープル長 Im       ICA-lJ ケープル長 I nl
icJ aヶ―カ レ長 Om       10A―ヨJ   ″  3m

0インバータ本体のデータをオペレ
(注け 十 一夕に読み出します。

(コ ビー)

●“読出し"キーを押して読み出した

インバータ本体のデータを他のイ

ンバータに転送するときに・コピ

ー"キーを押します。

ジタル表

インパータに正常に

接続させた時LED

が点灯します。

(運転・操作キー)

(注)デジタルオペレータおよびHOP、 HRWを本体に取り付ける娼合は、上記ケーカ レは不要です。遠R操作する13合にこ使用くださぃ。



デジ例 レオペレータ操作時の
モ ニ タ ・ 機 能 一 覧 I

■モニタモード・機能モード

■ 拡 張 機 能 モ ー ド(運転中設定、変更はできません。)

コードNo 機能名称 設定範囲 初期設定 内  容

Яl θ 制御方式設定 0(VC)、 1(VPl)、 2(VP2)、 3(VP3)、 (コ ード)(注 7) 2 制御方式を設定します

月|′ モー トル容量設定 22～ 220(kW) (機種に応します) 使用するモー トル容量を設定

l171P モー トル極数設定 2/4/6/8 4 使用するモー トルの極数を設定

lβ l Ч 始動周波数調整 010～999(Hz) 05(Hz) 始動時の周波数を設定

Я15 周波数上限リミッタ設定 0～ 120(400)(Hz)            (注 2) 0(HZ)
β1 5<匝E□は設定不可

Я15 周波数下限リミッタ設定 0～ 120(400)(Hz)            (注 2) 0(Hz)

月17 ジャンプ周波数1設定

0～ 120(400)(Hz)            (注 2)

0(Hz)
ジャンプさせる周波数を設定

(子とと予堰受子讐夢5ξξ::Y)
月19 ジャンプ周波数2設定 0(HZ)

β19 ジャンプ周波数3設定 0(Hz)

βl,D キャリア周波数設定 20～ 120(kHz) (機種で異なる) (注8)   一

(注 1)実回転数表示ではありません。回転数/00の換算値で表示します。
(注 2)標準は最高 120Hzま で設定可能です。120Hzを超えて設定する場合は、リモートオペレータで切り替えが必要でず。
(注 3)I′ 000秒以上設定する場合は、リモートオペレータが修要です。リモートオペレータで |′ 000秒以上設定しますとデジタルオペレータでの表示は   となりますが、設定された時間で動作します。
(注 4)標準仕様00～ 03(4種 )、 アプリケーション基板 (オプション)装着時00～ 5(16種 )
(注5)200V級は2001'25′イ220'230、 400V級 は380'400145'440′ 460か ら選択できます。

(注 6)運転中の設定はできませんが、各機能設定値のモニタは可能です。
(注 7)VC:V/F制御定トルク、VP:V/F制御低減トルク( 5乗 )、 VP2:V/F制御低減トルク( 7乗 )、 VP3:V/F制 御低減トルク(20乗 )
(注 8)初期設定値は機種によって異なります。～ 50LF2-50HF2: 2kHz、 -220LF2 220HF2 1 0kHz、 ～370LF2-370HF2:8kHz、 ～550LF2～ 750HF2:4kHz、 900HF2～ :3kHz、 750LF2～ :2kHz

一

機

能

一
酷
見

〔
υ

―ドNo 機能名称 設定範囲 (モニタ範囲) 初期設定 内  容

Jl θ 出力周波数モニタ 000～ 999/100～ 999/100～ 400(Hz) 出力 (運転)周波数のモニタ

Jl r モー トル回転数モニタ 000～ 999/100～ 999/100～ (× 100r/min)(注 1) モー トル回転数のモニタ

」IP 出力電流モニタ 00～ 999/100～ 999(A) 出力電流値のモニタ

JI ID アラーム モニタ アラームの内容のモニタ

J′ r アラーム 来歴モニタ アラーム来歴のモニタ

FI P 出力周波数設定 000～999/100～ 999/100～ 120(400XHz)(注 2) 000(HZ) 出力 (運転)周波数の設定

FI守 運転方向設定 F(正転)/r(逆転 ) F(正転 ) 運転 (モー トル回転)方向の設定

F15 V/Fパターン設定 00～ 05(コ ード) V/Fパ ターンの設定

F15 加速時間1設定 001～ 999/100～ 999/100～ 999(秒 ) (注 3) 300(秒 ) 加速時間の設定

F17 減速時間1設定 001～ 999/100～ 999/100～ 999(秒 ) (注 3) 300(秒 ) 減速時間の設定

Fl β 手動 トルクプース ト設定 00～99(コ ード) トルクブース トの設定

F19 運転指令、周波数指令設定 00～03(標準)'00～ 15(ア プリケーション基板使用時)(]― ド)(注4) 運転/周波数指令先の設定

F!θ アナログメータ調整 00～ 100(コ ード) モニタ端子接続のアナログメータ調整

FI IЧ 拡張機能設定 AO～ A86/CO～C21                (,主 6) A0 このコー ドで拡張機能へ移ります



■

機

能

一
酢
見

コードNo 機能名称 設定範囲 初期設定 内  容

F711P 多段速1速設定

000～999/100～ 999/100～ 120(400)(Hz)(注 1)

00(Hz)
多段速 1～ 3速を設定

(�音耀繋寺地焉辱塾建
ペレータ、

)

rP rコ 多段速2速設定 00(Hz)

FPI円 多段速3速設定 00(Hz)

βl P, 電子サーマルレベル調整 20～ 100(%) 100(%) 電子サーマルのレベルを調整

βl P守 電子サーマル特性選択 0(定 トルク特性)、 1(低減トルク特性)、 2(自由設定(注2)) 1 電子サーマルの特性を選択

ЯI PS 回転数モニタ表示用極数設定 2/4/6/8/10/12/14/16/18/20/24/32/36/48 4 モートル極数を設定します。

打IIPS 外部周波数スター ト設定
0～ 120(400)(HZ)(注 1)

00(Hz)
外部からの周波数指令に対する

スター ト・エンド周波数を設定
βI P7 外部周波数エンド設定 0.0(Hz)

ЯIコ W 瞬停再始動設定 0～ 3(コード) 瞬停後、リトライの方法を設定

月|,9 回生制動使用率設定 00～ 100(%)(022～ ■OLF2/HF2の み有効 ) 15(%) 回生制動回路の使用率を設定

βl,9 加速時到達任意周波数設定
0～ 120(400)(Hz)(注 1)

00(Hz)
周波数到達信号の加減速時の

周波数を設定
月IЧD 減速時到達任意周波数設定 00(Hz)

月IVV モニタ信号選択 0～ 3(コード) 「FM」 端子より出力するモニタ信号を選択

βl Чβ アナログ電圧入力選択 0(DCO～ 5V)、  1(DCO～ 10V)(コ ー ド) 1 周波数指令のアナログ電圧値を設定

r71Y9 周波数到達信号出力方法選択 0～ 2(コード) 周波数到達信号出力方法を選択

β15 tF フリーランストップ後の動作選択 00:OHzス ター ト 04:f合 わせスター ト

月159 運転モー ド選択 0(標準 )、 1(自 動省エネ)、 2(フ ァジイ加減速 ) 0 運転モー ドを選択

βlε r ジョギング周波数設定 0～ 999(Hz) 1 00 ジョギング周波数を設定

β15P 基底周波数設定
0～ 120(400)(Hz)(注 1)

基底、最高周波数の設定 (F S、
月5P β側 はあとから設定した方
が有効)β15, 最高周波数設定

171 βD 周波数指令(電圧指令)調整 0～ 255(コード) 電圧指令(0-L間 )、 電流指令(0卜 L間 )の調整
(工場出荷時に調整されていますので不必
要な変更は行わないでください)劇β! 周波数指令(電流指令)調整 0～ 255(コード)

Яl β5 リセット端子の動作選択 0′ 1(コ ー ド) 0 リセット端子のアラーム解除方法の選択

FP1 99 R。―T。選択 0(不使用 )、 1(使用)(コード) l RoT。基板使用・不使用の選択

fl θ 入力端子設定 1 入力端子 機能一覧 (入力端子 I～8へ任意に割り付け可能です。PS参照)

設定値 略 称 候能名称

逆転

CFI 多段速 I

2 多段速 2

多段速 a

ショギング

6 夕1部直流制動

初期設定

8 第2制御機能

9 !段加減速

設定値 略称 機能名称

外部 トリンブ

USP機 有セ

商用切替

ターミナルソフトロック

アナログ入力gこ 電流切瞥

8 ,セ ット

遠隔操作機能増速

遠隔操作機能減速

18(RS)

入力端子1～ 7の設定

fl l 入力端子設定2 16(AT)

fI P 入力端子設定3 5(」 G)

flヨ 入力端子設定4 11(FRS)

〔IW 入力端子設定5 9(CHl)

f5 入力端子設定6 2(CF2)

f15 入力端子設定7 1(CFl)

f7 入力端子設定8 0(REV)

〔IW 出力端子設定H FAl(周波数到達信号 )
RUN(運転 中信号 )
OL(過負荷予告信号 )

0(FAl)

出力端子 11、 12の設定

fl rr 出力端子設定12 1(RUN)

flPθ 入力端子a、 b接点設定 00～ OF(コ ード)初 期設定は全入力端子a接点 入力端子1～ 4の a、 b接点仕様選択

flP I 出力端子a、 b接点設定 00～ 07(ヨード)初期設定は全出力端子a接点(アラーム端子はb接点) 04 出力端子、アラーム端子のa、 b接点仕様選択

(注 )標準は最高 120Hzま で設定可有ヒです。 20Hzを超えて設定する場合は、リモートオペレータで切り替えが嚇要です。

C

O



夕・機能一覧H
■モニタモード

一

機

能

一
酷
見

*従来シリーズ用リモートオペレータ/コピーユニット

一不

序

表

順
名  称

画面表示

く初期画面〉
設定範囲

期

定

初

設

DOP/DRW・

画面表示

デジタル

オペレータ

コー ドNo.

1

出力周波数設定、表示

(周波数をオペレータから入力)

FS       0 00Hz

0 00Hz
0～ 400(Hz)(注 1)

出力周波数設定の方法

(オペレータ、外部信号)

により表示が異なります。

FS0000 0   0 0Hz JD、 FIP

周波数設定、表示

(周波数を外部より入力)

TM Ｈ

０・０〇一蜘
TM 00    0 0Hz JD

多段速周波数設定、表示

lS Ｈ

Ｈ

　

　

Ｈ

Ｈ

剛一剛
～
剛一蜘

∫

7S

0～ 400(Hz)(注 1)

lS 0000 0  0 0Hz

;

7S 0000 0  0 0Hz

J∂ 、 FLD

月IP^― 月IЧ

(0～ 3段速のみ可)

ジョギング設定周波数表示

出力周波数表示

」G Ｈ

Ｈ
Ⅷ一蜘

00～ 99(Hz) 」G 10  0 0Hz 月 5,

OPl設定周波数表示

出力周波数表示

01      0 00Hz
0 00Hz

0～ 400(Hz)(注 1) 00   0 0Hz Jg

OP2設定周波数表示

出力周波数表示

02      0.00Hz
O.00Hz

0～ 400(Hz)(注 1) 0.0   0 0Hz JD

加速時間設定 AC1     30 00S 001～ 300000(秒 ) 30 00 ACC1   0030 00S F5

2段加速時間設定 AC2     15 00S 001～ 3000.00(秒 ) 15 00 ACC2   0015 00S F5

減速時間設定 DCl 30 00S 001～ 300000(秒 ) 30 00 DEC1   0030 00S F7

2段減速時間設定 DC2     15 00S 0,01～ 300000(秒 ) 15 00 DEC2    0015 00S F7
(「 CHl」 ONで切 替 )

4
モー トル極数設定

モー トル回転数表示

RPM ４Ｐ

ＰＭ

●
・
ＯＲ

2、 4、 6、 8(P) RPM 4P  O RPM
/7P5

ど r

周波数変換値設定

周波数変換値出力表示

/HZ        l.0
0 0Hz

0～ 999(Hz) /Hz    01 0 0.00

出力電流値表示

電流割合表示

Im     O.00A
O_00%

Im 0 0A 00% JP

7 手動トルクブースト調整 V― Boost       ll 0～ 99(コ ー ド) V― Boost code(11〉 Fβ

出力電圧ゲイン調整 V―Gain ％‐０〇
一

20～ 100(%) V―Gain     100%

ジョギング周波数設定 」ogging   l ooHz 0～ 999(Hz) Jogging   l.oOHz 月 5イ

アナログメータ調整 AD」 ７ ２

一
0～ 10C(コ ー ド) AD」 072 Flβ

ターミナル入力状況表示 TEAM  LLLLLLLLL TEAM  LLLLLLLLL

警告モニタ表示 WARN       # WARN     ギ

アラーム要因1 ERRl         #

アラーム要因～累積日数は

3回 まで トレース可

ERRl         ‖ J′ β

アラーム時周波数1 ERR1     0 0Hz ERR1     0 0Hz

アラーム時電流 1 ERR1      0 0A ERR1      0 0A JI『

アラーム時PN問電圧 1 ERR1      0 0V ERR1      0 0V 」 rD
アラーム時RUN中累積日数 ERRl R   OY OD ERRl RUN OY OD

アラーム時累積回数 ERR COUNT    0 ERR COUNT    0

(注 )標準設定は、最高 120Hzと なります。 20Hzを超えて設定する場合は、[3551]最 高周波数切替で400Hzに切り替えてください。
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■機能モード ※:HOP、 HRWiよ機能が階層に分かれています。下記コードは、
□ (第 1階層)一□ (第 2階層)一口 (第 3階層)一□ (第 4階層)で表しています。

‐
■

機
壁

覧

O

0

階  層
名  称 表  示 設定範囲 初期設定

DOP/DRW
機能NO.

デジタル

オペレータ

コードNO.1121314

1-1 周波数指令方法選択 lF― SET   l:REM 0～ 3(コ ー ド) 1
F― SET― SELECT
REM F9

1-2 運転指令方法選択 2F/R    l:REM 0～ 3(コ ー ド) 1 「 /К
―もLLLじ I

REM Fg

1-3 パラメータ指令方法選択 3 PARM   O:REM 0～ 2(コ ー ド)

2-1 トリップ来歴カウントクリア 2 TCNT   Oi CNT 0:カウント1:ク リア 1 F-38

2-2 デバックモー ド表示選択 3 DEBG   Oi OFF
工場調整用ですので
度用 しないて ください。

0 F-38

2-3 デジタルオペレータ回転方向設定 4 DOPE   O:FWD 0:正転 1:逆転 F-38 FЧ

2-4 リセット端子の動作選択 4 RESET   OiON 0:ON liOFF F-38 r7β 5

3-1-1-1 基底周波数設定 l F― BASE  60Hz (注 1)

30～ 400(Hz)

F-00 Π 5P

3-1-1-2 最高周波数設定 2F― MAX  60Hz Π 5】

3-1-1-3 始動周波数調整 3 F min   0 50Hz 010～999(Hz) 月 Ч

3-1-1-4 制御方式選択 4 MODE   2i VP2 0～ 3(コ ー ド) 月 D

3-1-2-1 モー トル容量選択 lK    □ :□ .□kW 2 2´-220kW 鶴種で異なる 月 十

3-1-2-2 モー トル極数選択 2 P       l:4P 4、 6、 8P J7P

3-1-2-3
;

7

モートル定数、慣性モーメント設定

(I今豚今テ野など)

3 Rl

∫

7」
(璽繁弓|:言えさぃ)

各適用

モートル

にて異なる

3-1-3-1 キャリア周波数設定 l Cari― f   12 0kHz 20～ 12 0kHz 幾種で異なそ 月 十D

3-2-1-1 加速時間設定 l A1     30 00S
0 01--3000.00S

30 00 F5

3-2-1-2 2段加速時間設定 2A2     1500S 15 00 F5

3-2-1-3 加速時曲線パターン設定 3 LINE    O:L 直線、S字、U字、逆U字 直線

3-2-1-4 曲線定数設定 4 GAIN    2 1～ 10(コ ー ド) コー ド

3-2-2-1
;

4

減速条件設定

(時間、パターン、曲線定数、

加速条件と同一 )

l Dl

∫

4 GAIN

(加速条件と同一 ) F-07

3-3-1-1 加速一時停止周波数設定 lF      0 0Hz 0～ 400Hz(注 1)

3-3-1-2 加速一時停止時間設定 2 TIME   0 0S 0～ 600秒

3-3-2-2 運転モー ド選択 2 MODE   O:NOR 標準、自動省エネ、ファジィ 月 59

3-3-2-3 フリーランストップ後動作選択 3 FRS     l:ZST 011合わせ 1:OHzでスタート 1 月 5Ч

3-3-3-1
;

7

多段速設定 1

;

7

1 lS
;   ;

7 7S

Ｈ

　

　

Ｈ

剛一～
剛一

0～ 400Hz(注 1)
Πぽ～β′Ч

[1～ 3速のみ]

3-4-1-1 直流制動動作選択 l SW     Oi OFF Oi OFF、 liON OFF

3-4-1-2 直流制動動作種別選択 2 KIND   l:LVL 0:エ ッジ、1:レベル レベ ル

3-4-1-3 直流制動周波数設定 3F      05Hz 0～ 400Hz(注 1) F-20

(注 )標準設定は、最高 120Hzと なります。120Hzを超えて設定する場合は、[3551]最 高周波数切替で400Hzに切り替えてください。



階  層
名  称 表  示 設定範囲 初期設定

DOP/DRW
機能NO

デジタル

オペレータ

コードNO1121314

3-4-1-4 直流制動力調整 (始動時〉 4V―STA   0 0～ 20(コ ー ド) F-20

3-4-1-5 直流制動力調整 く停止時〉 5V―STP   0 0～ 20(コ ー ド)

3-4-1-6 直流制動時間設定 〈始動時〉 6T―STA   0 0S 0～ 600秒

3-4-1-7 直流制動時間設定 〈停止時〉 7T―STP   0 0S 0-600帝少

3-4-1-8 直流制動出力遅延時間設定 8 STOP―T  000S 0～ 500秒

3-4-2-1 回生制動使用率設定 1%ED   □ □% 0～ 100%
(022～ 110LF2/H F2) 鶴種で異なる F7ヨ β

3-5-1-1 電子サーマル特性選択 l CHAR   l:SUB 低減、定トルク、自由特性 低減 月 PЧ

3-5-1-2 電子サーマルレベル調整 2 LEVEL   10o% 20～ 100% 月 Pヨ

3-5-1-3 特性自由設定電流値設定 1 3 Al   □ □A 0～ 600A 鶴種で異なる F-23

3-5-1-4 特性自由設定周波数設定 1 4 Fl      o oHz 0～ 400Hz(注 1) 鶴種で異なる F-23

3-5-1-5
;

8

自由設定電流値、

周波数設定2、 3

5A2
;

8 F3

0～ 600A(電流値 )

0～ 400Hz(周波数)
鶴種で異なる

3-5-2-2 過負荷制限レベル設定 2 LEVEL   125% 50～ 125%

3-5-2-3 過負荷制限定数設定 3 CONST   10 0 3～ 30 0

3-5-2-4 過負荷制限加速時有効選択 4 ACC    OiON OiON、  li OFF ON

3-5-3-1 周波数下限リミッタ設定 l LIML   o OHz 0～ 400Hz(注 1) F-26 F75

3-5-3-2 周波数上限リミッタ設定 2 LIMH   0 0Hz 0～ 400Hz(注 1) F-26 r75

3-5-3-3 ジャンプ周波数1設定 3F1      0 0Hz 0～ 400Hz(注 1) F-27 月 7

3-5-3-4 ジャンプ周波数2設定 4F2      0,OHz 0～ 400Hz(注 1) F-27 Pβ

3-5-3-5 ジャンプ周波数3設定 5F3      0 0Hz 0～ 400Hz(注 1) 月 g

3-5-3-6 ジャンプ周波数範囲設定 6 WIDTH  0 5Hz 00～ 99(Hz) F-27

3-5-4-1 許容瞬停時間設定 l TIME   1 0S 03～ 250秒

3-5-4-2 瞬停後再投入待機時間設定 2 WAIT    1 0S 03～ 1000T少

3-5-4-3 瞬停再始動選択 3 POWER  O:ALM 0～3(コ ー ド) 〕:アラーム出力 F-22 /7ヨ Ч

3-5-4-4 停止中不足電圧トリップ選択 4 TRIP    li OFF 0:ON(ト リップする)
li OFF(ト リップしない)

1

3-5-5-1 最高周波数切替 l MAX F  O:120Hz 0:120Hz、 1:400Hz 120Hz

3-5-5-2 ソフ トロック選択 2 SLOCK  l:MDl 0～ 3(コ ー ド) 1 F-25

3-5-5-3 TM(ターミナル)挺酢語拗STOPキー有効選択 3 STOP    li ON O iSTOPキー無効、1:有効 1(有効 )

3-5-5-4 運転方向選択 4F/R     2:FRE 0～ 2

(正転のみ、逆転のみ、両有効)
正、逆有効 F-29

3-5-5-5 逆転防止選択 5 PREV    Oi OFF Oi OFF、 li ON OFF F-29

3-6-1-1 アナログ入力電圧選択 lV       l:10 0:5V、  1 : 10V 1:10V r7Ч g

3-6-1-2 外部周波数指令スタート設定 2 EXS     0 0Hz 0～ 400Hz(注 1) 月 P5
3-6-1-3 外部周波数指令エンド設定 3 EXE     0 0Hz 0～ 400Hz(注 1) /7P7
3-6-1-4 外部周波数指令スタート割合設定 4 EX%S   O% 0～ 100% 0

3-6-1-5 外部周波数指令エンド割合設定 5 EX%E   O% 0～ 100%

3-6-2-1 到達信号出カパターン選択 l PTN     Oi CST 0～ 2(コ ー ド) 0 月 Ч g

3-6-2-2 加速時到達信号周波数設定 2 ACC    0 0Hz 0～ 400Hz(注 1) OHz F-32 月 ヨ g

3-6-2-3 減速時到達信号周波数設定 3 DEC     0 0Hz 0～ 400Hz(注 1) OHz J7甲 D

3-6-2-4 過負荷予告信号レベル設定 4 0L     loo% 10～ 100% 100% F-33

(注 )標準設定は、最高 20Hzと なります。 20Hzを超えて設定する場合は、[355 ]最 高周波数切替で400Hzに切り替えてください。

■

機

能

一
酷
見

刀
十



‐
■

機
壁
覧

階  層
名  称 表  示 設定範囲 初期設定

DOP/DRW
機能NO

デジタル

オペレータ

コードNO.l121314

3-6-3-1 入力端子1設定 1 1-1     18:RS

SFT

18(RS) F-34 fD

3-6-3-2 入力端子2設定 2 1-2     16:AT 16(AT) fr

3-6-3-3 入力端子3設定 3卜3     5:」G 5(」 G) F-34 fP

3-6-3-4 入力端子4設定 4 1-4     11:FRS 11(FRS) f]

3-6-3-5 入力端子5設定 5卜5     9i CHl 9(CHl) fЧ

3-6-3-6 入力端子6設定 6卜6     2i CF2 2(CF2) f5

3-6-3-7 入力端子7設定 7卜7     1 i CFl 1(CFl) f5

3-6-3-8 入力端子8設定 8 !-8      0:REV 0(REV) f7

3-6-3-9 入力端子l NO/NC切 り替え 9 i OC1   0:NO 入力端子の設定

NO:短絡時ON(動作)
NC:開放時ON(動作)

0(NO) [Pg

3-6-3-a 入力端子2 NO/NC切 り替え al―OC2   0:NO 0(NO) L~FD

3-6-3-b 入力端子3 NO/NC切 り替え b 10C1   0:NO 0(NO) fPg

3-6-3-C 入力端子4 NO/NC切 り替え c I OC4   0:NO 0(NO) fPD

3-6-3-d 出力端子11設定 dO-1     0:FAl
1

0(FAl) F-35 L~rg

3-6-3-e 出力端子12設定 eO-2     1:RUN 1(RUN) frl

3-6-3-f アラーム出力信号NO/NC選択 fO―OCA   l:NC

NC アラーム時
ALO― AL2閉
アラーム時
ALO― AL2開

NO
1(NC) F-35 〔 P/

3-6-3-g 出力端子1lNO/NC選択 gO―OC1  0:NO
0 (NO)動作時閉

(NC)動作時開1

0(NO) 〔 PI

3-6-3-h 出力端子12NO/NC選 択 hO―OC2   0:NO 0(NO) fPI

3-6-4-1 モニタ信号選択 l SEL     O:A― F

AF:ア ナログ周波数モニタ
A :電 流モニタ
DF:デ ジタル周波数モニタ

F-37 月 Ч Ч

4-1-1 オプション基板1エラー時
本然動作選択    (注 2)

i OPl     l:STP
STP iエ ラー時ス トップ

RUN:運転継続

F-47

4-1-2 オプション基板2エ ラー時

本体動作選択
20P2     1:STP

4-2 Ro―Toオプション選択 l RO―T0   1:ON OiOFF l:ON F-39 評gg

4-3 PI制御関係の設定

4-4 デジタル入力基板 (オプション)関係の設定    (注 1)

4-5 アナログ入出力基板 (オプション)関係の設定   (注 1) F-45

4-6 通信基板 (オプション)関係の設定        (注 1) F-46

①

0

(注 )詳細は、おのおのの取扱説明書をご参照ください。
(注2)オ ブション基板 Hこは、標準ではRoTc基 板が入っていますのでこの機能は無効です。RoT。 基板を他のオブション基板に入れかえて使用される場合に有効となります。
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主回路部

L300-022´―110LF2、 022～ I10HF2

RB
(RB)*

R
(Ll)オ

Ｓ

」２

T
(L3)*

PD
(+1)ホ

P
(十 )オ

N
(_)半

U
(Tl)*

Ｖ

Ｔ２

W
(T3)オ

G③
(PE)】

L300-022～ 110LF2
-022～ I10HF2

□
□

端子記号 端子名称 機  能
R、  S、  T 主電源入力接続 入力電源を接続 します。

U、 V、 W インバータ出力接続 モー トルを接続 します。
P、  RB 外部制動抵抗器接続 制動抵抗器 (オ プション)を接続します。(注 1)
P、 N 外部制動ユニット接続 制動ユニッ ト(オ プション)を接続 します。(注 1)
PD、  P 直流 リアク トル接続 直流 リアク トル(DCL)を接続 します。(注 2)
GO アース 接地(感電防止、ノイズ低減のため接地してください。)

R。、 T。 制御電源入力接続 入力電源 を接続 します。(注 3)

上記以外の機種

(注 )L300022～ H OLF2/HFДよ回生制動回路を内蔵しているので、抵抗器用の P、 RB端 子を、これ以外の機種は制動ユニット用 P、 N端
子を使用してください。

(注 2)DCLをこ使用の際には、P、 PD間の短絡バーを外してくださいっ
(注3)R。、T。端子は主回路端子と別位置 (右上 )についてます。

L300-150-1100LF2、 150-2200HF2

R
(Ll)'

S
(L2)半

Ｔ

」３

PD
(+1)半

P
(十 )*

N
(― )ホ

U
(Tl)・

V
(T2)ホ

W
(T3)・

G③
(PE)・

機種
み ■にF2、曖～■出F lttLF2、 150～4511HF2 15～ 370LF2、削-7gHF 450～ 550LF2、 9側 HF2 ,50LF2、 1000‖ F2、 B20HF2 900LF2 ‖11と F2、 160CHF2、 V10HFを

出子ねじ径 端子幅 端子ねじ宅 端子幅 鳴子ねじ径 端子幅 璃子ねじa 端子幅 鳴子ねじ径 端子幅 端子ねじ径 端子幅 協子れじ径 端子幅

主回路 M5 13mm M6 175m「 M8 23mm M10 35mm M10 40mm M12 45mm M16

御

路

制

回
M3 6 2mm M3 6 2mm M3 6 2mm M3 6 2mm M3 6 2mm M3 6 2mm M3 6 2mm

*主回路端子は海外仕様向け記号を併記してあります。

(注コ)インバータの使い方、システムの状 //■に応 して勢要な機能を自由に割り付けられる端子をインテリジェント端子といいます。
(注5)制御電源基板 (Ro、 To基板)使 用時は、主回路とRoTo基 板への通電をしている時は、主回路 (R、 S、 T)を述断しても電源OFF時の動作となりません。

端
子
配
列

端子記号配列 端子名称 備考

FM

入
力
。
モ
ニ
タ
信
号
端
子

モニタ端子 (出力周波数、電流)(モ ニタの切替選択は区匹⊃ 工場出荷時は

PLC― P241こ

短絡バーがついています。

外部電源を使用する場合などは

P4'を参照 ください。

CMl 接点入力端子および周波数モニタ端子用のコモン端子

PLC プログラマブルコントローラ(PLC)な どの外部電源用共通端子

P24 周波数モニタ、入力端子用の内部電源

FVV 正転運転指令

8(REV)
インテリジェント入力端子 (注 4)

端子1～ 8に下記の端子機能を選択して自由に割り付けることができます。

また、a接点、b接点仕様のいずれかを選択できます。

(デジタルオペレータ :拡張機能モード囲 ～□ 、回 、PH参照 )
●左記 ( )内 は初期設定です。

●設定可能端子記号 [機能内容はP17参照 ]
REV、  CFl、 CF2、 CF3、 JG、  DB、  STN、 SET、 CHl
FRS、  EXT、 USP、  CS、 SFT、  AT、  RS、  UP、  DWN

接点入力

閉 iON

開 i OFF

最小ON時間 :20ms以 上

7(CFl)

6(CF2)

5(CHl)

4(FRS)

3(」 G)

2(AT)

1(RS)

H

指
令

入
力

周
波
数

ア
ナ

ロ
グ

周波数指令用電源 DC10V

O 周波数指令入力 (電圧指令 )

周波数指令入力 (電流指令 )

電圧、電流指令の切り替えは、

入力端子「AT」 にて行います

DCO～ 10V(標 準)、 DCO～ 5V
入カインピーダンス30k Ω

O DC4～ 20mA
入カインピーダンス250Ω

L 周波数アナログ指令入力用コモン端子

CM2 出
力
信
号

出力端子用コモン端子

12(RUN) イ ンテ リジ ェ ン ト出力端 子 (注 4)

端子‖、 2に右記端子機能を選択して割り付けることができま

墨走離 籠整三犠駆島基祗a得鎌弁五i前維粧
張雛ざド四、匠回、□□、田惨的●左憩 )内阿娼定です。

DC27V

50mAmax11(FAl)

AL2 ア
ラ
ー

ム
出
力

正常時ALO― ALl閉
異常時、電源OFF時
ALO― AL2閉

(隠甲気)
接点定格
AC250V2 5A
02A

DC30V3 0A
07A
と幸3::| [i吊と♂モOI:将Fi
誘導負荷)

ALl

AL0
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制御回路端子の機

■
‐端
子
機
能

端子記号 端 子 名 称 機 能 内 容

FM モ ニ タ 端 子 アナログ :出力周波数、電流 デジタル :出力周波数(モニタの切替選択は、四 )

CMl コ モ ン 端 子 1 FW端子、入力端子および、モニタ端子用のコモン端子

PLC 内部インタフェースコモン プログラマブルコントローラなどの外部電源用共通端子 (P.47参照 )

P24 入 力 信 号 用 電 源 入力端子および、周波数モニタ端子用の内部電源 (DC24V)

FW 正転運転 /停 止端子
SWF

I I i
PLC 8

１

～

８

REV 逆 転運転 /停 止 端 子

CFl

多段 速 指 令

SWl

・周波数設定は端子2.3と CMIを

肇鞠 5摯
オペレタ
圧埜∃優豆]″ 削 2

CF2 SW2

CF3 SW3

」G ジ  ョ  ギ  ン グ ジョギング運転信号
DB 外 部 直 流 制 動 直流制動入力信号

STN 初 期 嵌 定 初期設定 (工場出荷状態)入力

SET 第 2制 御 機 能
基底・最高周波数、制御方式、モー トル定数、加減速時間、手動 トルクブー

ス ト調整、電子サーマル設定などが一括で変更 (モー トルの切替運転 )

CHl 2段 加 減 速 接点 (閉 )で加減速時間設定あるいは2段加減速選択

FRS フ リー ラ ンス トップ インバータ停止、モー トルはフリーランス トップ (接点 (閉 )で有効 )

EXT 外 部  ト リ ッ プ 外部トリップ入力信号(この信号力ЮNでインバータはトリップ、アラーム信号を出力します)
USP 復 電 再 始 動 防 止 運転指令がoNの状態のまま電源投入した場合の再始動防止(接点(閉 )で有効)

CS 商 用 切 誉 商用電源からインパータ駆動への切替入力信号

SFT ターミナルソフ トロック ターミナルをONす ることにより、各設定データがロックされます。

AT 電 流 入 力 選 択 アナログ入力電圧/電流切誉(外部信号による周波数指令)

RS リ  セ   ッ   ト トリップ、アラーム信号の リセッ ト
UP 遠 隔 操 作 機 能 増 速 接点(閉)で増速 (周波数指令先がオペレータ時のみ可能)

DWN 遠 隔 操 作 機 能 減 速 接点(閉)で減速 (周波数指令先がオペレータ時のみ可能)

H 周波数指令用電源端子
●外部指令の初期設定は電圧信号DCO～ 10Vです。
DCO～ 5Vを入力する場合は四 で切り替えます。

電流、電圧指令の切り替えは「AT」 端子で切り替えます

VRO
(500Ω ～2kΩ )

DCO～ 10V   DC4～ 20mA
DCO～ 5V

手元、遠方の切り替えはP46を参照 ください。

0 子
斜
端用

旨

令

才軸圧
波周
億

01 子
斜
端用

旨

Ａ
，
■
丁

し
日郷
流
波周
に

L 周波数指令用共通端子

CM2 コ モ ン 端 子 2 インテリジェント出力端子用コモン端子

Ｈ

・
‐２

FAl 周 波 数 到 達 信 号

任意の周波数以上にて到達信号を

出力させることもできます。

オープンコレクタ出力 DC27V 50mA

RUN 運 転 中 信 号 運転中で出力ON(直流制動中にも出力ON)

OL 過 負 荷 予 告 信 号 設定値以上で出力ON(望翌稽房基翌監え肇 トォペレータにて行います。)

AL0

ア ラ ー ム 端 子

正常時ALO― ALl閉
異常時、電源OFFttAと0-AL2閉

(ラ写ま§     ↑
も
)

接点定格
AC250V 2 5A(抵 抗負荷)
02A(誘導負荷 )

DC30V 3 0A(抵 抗負荷 )
07A(誘導負荷 )
酢モ0絆]ALl

AL2

|

|

(注 1)制御電源基板 (RoTo基板)使 用時は、主回路とRoTo基 板の通電をしている時は、主回路 (R、 S、 T)を述断しても電源OFF時の動作となりません。



機能内容
F**内はデジタルオペレータコマンドNo.
*― *― *―* はH形 Iザモートオペレータ/コピーユニット(HOP/HRW)の機有ヒ階層No.
F**は 、リモートオペ レータ/コ ピーユニット(DOP/DRW)の 機能 No.

■出力周波数モニタ

[デジタルオペレータ]

」ID
↓↑

51∂ ∂

000～ 999(0 01Hzご と)
100～999(0 1Hzご と)
100～    (lHzごと)

[HOP/HRW](モニターモード)

黙捷誓黙出力周波数設定

出力周波数モニタ
FS:オペーレータ操作時

lS～ 7S:多段速運転時

[DOP/DRW](モ ニタモード)

■モートル回転数モニタ

[デジタルオペレータ]

」l r
↓↑

II∂ D(V100 r min表 示)

この場合
180× 100=1800L/min

となります

[HOP/HRW](モ ニタモード) [DOP/DRW](モ ニタモード)

モ卦 ル極数設定

~l‐

■ 出力電 流 モニタ

[デジタルオペレータ]

JI P
↓↑

|ID D
00～ 999A(01Aご と)
100A～   (lAごと)

[HOP/HRW](モニタモード) [HOP/HRW](モニタモード)

出力電流値

定格電流値に対する割合

■周波数変換値設定、表示 (デジタルオペレータにはこの機能なし)

[HOP/HRW](モニタモード) [DOP/DRW](モ ニタモード)

変換値設定――――

変換後の周波数表示

■出力電圧ゲイン調整 (デジタルオペレータにはこの機能なし)

[HOP/HRW](モ ニタモード)    [DOP/DRW](モ ニタモード)

ゲイン調整値

※出力電圧の実効値を調整できます。(絶対値ではありません)

■ターミナル入力状況表示 (デジタルオペレータにはこの機能なし)

[HOP/HRW](モ ニタモード)    [DOP/DRW](モ ニタモード)

――一―労干予がONの時 H、 OFFの時L

表示と端子NO TERM LLL … LL
く端子NO〉くFW〉 〈8〉〈7〉 (2〉 く1〉

■出力周波数設定

[デジタルオペレータ]FI P… …・デジタルオペレータから周波数
設定する場合に有効です。

叱吾三暫生命【

~夕

)(モ
ニタモード):_L言己周波数出カモニタ

■最高周波数切 り替え( 3-5-5引  、 F30)
120Hzを 超えて出力周波数を設定したい時、最高周波数を切り替

えます。

(注 )50/60Hzを超えて運転する場合は、モートルの許容最高回転数を確認くだ
さい。

■モートル回転方向選択

[デジタルオペレータ]FI 守……f:正転、E逆転

峰三里寃【
~約………オペレータ上のキ報作にて

指令

また図 23 に F-38

■正転、逆転運転方向指定 ■逆転防止選択

( 3-554   3-555 、 F-29)

モートル運転 (回転)方向を限定することができます。逆転 (または

正転)すると不具合が生じる機械、設備でインターロックをとるとき

に有効です。)

※この機能が FI Чより優先されます。

Ｏ
Ｏ
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制御方式 基低周波劉

Ｃ

レ

Ｖ

ぷ
50Hz 50HZ

VC
(定トルク)
50Hz 120Hz

Ｖ

００

VC
(定トルク)

60HZ 60HZ

■V/Fパターン(特性)設定 (「可
~動

囮
引与=

■拡張V/Fパターン設定(劇 θ、月IS P、 劇5ヨ 、31刊 131123114、
)

上表以外のV/Fパターンを設定する場合は右図のように、「基底周        電圧

波数」、「最高周波数」、「制御方式」を個別に設定します。

(:||:覇i彗子与婁†;l二 ))
(注 I)リ モートオペレータなどで佃別に設定を変更して、上表のデータに該当しなくなった時は、 |__を 表示します。

請1御方式 肝|ロ

周波数
(F)

段高周波褒

VC
(定トルク)
60Hz 120Hz

VPl
低減トルク

(5乗 )
50Hz 50Hz

VPl
低減トルク

(15乗 )

60Hz 60HZ

■加速時間(FI S、区Cl**.*≡団 卜2-11、      ― 、
減速時間 F1 7、匝Cl**.亜団 3-2-21、      ― D

OHzからV/Fパターンで設定した最高周波数まで到達する時間(傾き)、最高周波

数からOHzlこなる時間(傾き)を設定します。

■2段加。減速時間(第2加・減速時間)

℃A C2**.**S13-2-1-2、  DC2**.**S 3-2-2-2)

外部の接点信号を使って、加速、減速時間 (傾き)を運転中に変更できます。負荷

慣性の異なる2台のモートルを切り替えて使う場合や、加・減速時間を運転中変更

したい時有効です。

●入力端子1～ 8のうち、2段加・減速指令 (CHl)を割り付けます。

0(CHl)を ONの時、上記コマンドで設定した時間レートで加・減速します。

●デジタルオペレータ操作時は(CHl)を ONの時F1 5、□匠コで設定します。
ON、 OFFいずれも可

■加・減速時曲線パターン設定¶3-2-13に 32-藩 3、   、   )
■曲線定数設定 (32-14、 3-224、    、   )
加速、減速時の特性を「直線」「S字曲線」「U字曲線」「逆U字曲線」より選択できます。

また、曲線の定数 (曲率)を調整できます。

多段速運転時もこの特性に従がいます。

コード 1←―――――――――,10

曲 線 ント←十一一一→大

[加速時 ] [減速時 ]

|

|

∩
υ



■トルクブースト(手動)(Fl g、 EvI B00St*コ、EVI B00St COde〈亜因)
低周波数域で出力電圧を上げ、モートルトルクを調整できます。

設定値を大きくしすぎると、インバータがトリップすることがあります。

(注)高速モー トルの組合せ時はトルクブーストを「 0」としてください。

■設定モード(運転 、周波数指令先切 り替え)(F1 9、匝 ∃ 匝 ―回 、F―SET SELECT**、 匠 /R―SELECT**コ)
運転/停止の指令、周波数指令先を設定

します。指令先の組み合わせをコードで選

択します。

コード 運転指令先 周波数指令先

オペレータ オペレータ

オペレータ ターミナル

ターミナル オペレータ

ターミナル ターミナル

オペレータ:デジタルオペレータ、リモートオペレー

タのキー操作で指令する場合。

ターミナル:制御回路端子より指令する場合。

■パラメータ指令方法選択( 13 、匠FO囲 )・中アプリケーション基板装着時有効(デジタルオペレータでは設定できません。)
パラメータの設定指令方法をリモートオペレータまたは、オプション基板 1、 2より選択する。

■アナログメータ補 正 (F,D、  A DJ** 、 AD」 ** )

インパータに接続した、アナログ周波数計、電流計の目盛補正を行うことができます。(調整方法は、取扱説明書参照ください。)

■モートル容量設定(月 | |、匠3121コ、EIF-05コ )
■モートル極数設定(月  P、匠 3122コ、匠匪05コ)
適用するモートルの容量 (kW)および極数を設定します。(初期値は、おのおの最大適用モートル容量、および4極 )

正しく設定されていないと適正な特‖上を得られないことがあります。

■始動周波数調整(劇  Ч、E13113コ、匠匿02コ)
インパータから出力される始動時の周波数を調整できます。

始動時のトルクを大きくできますが、直入始動に近くなリショックレススタートには適しません。

調整範囲□

0～ 15Hz 0 5～ 15Hz

囲

■周波数上限リミッタ(劇  5、匠 35-31コ、匠E26コ )、
下限1)ミッタ(月 1 5、中 、匠匡亜□)

出力周波数の上限ミ下限を制限することができます。

出力周波数

上限リミッタ

下限リミッタ

周波数指令

■周波数ジャンプ(劇  7β l β□匠コ、匠亜王王エコ匠亜王王エコ匠至王≡巨コ、匠匡互コ)、
周波数ジャンプ幅 ( 3536  F27)
負荷、機械との共振を避けて運転したいと

きイ吏用します。

ジャンプ周波数は3点まで設定できます。

出力周波数

ジャンプ周波数 1

ジャンプ周波数 2

ジャンプ周波数 3

(注 )周 波数のジャンブ幅は、初期値 0 5Hzに 設定されて

います。ジャンプ幅を変更する時はリモートオペレー

タ/コ ピーユニットを使用して下さい。 周波数指令

ジャンプの幅

一噺機能内容

〔
υ
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■キャリア周波数 O劇 ,Dに  3131 、
キャリア周波数を変更することができます。キャリア周波数を下げると、モートル騒

音が大きくなりますが、発生する高周波ノイズや漏れ電流が低減できます。

(設定範囲:20～ 12kHzた だし機種で異なる)

■多段速運転傾担 P」～月lrv、  333-1 ～ 33-37 、
外部の接点信号を使つて、インパータの出力周波数 (モートル速

度)を切り替えることができます(多段速運転 )。

●入力端子1-8のうち、多段速指令 (CFl～ CF3)を割り付けて下

図のようにスイッチをON(短絡)させます。

出
力
周
波
数

騒呈腎口
も隷躍磐

■電子サーマルレベル、特性選択 (月 IP'PP守 、 3511   35-12 、   )
モートルの過熱保護のための電子サーマルを内蔵しており、レベ

ルの調整および特性の選択ができます。

●特性 は、定 トルク、低減 トルクのいずれかを選 択できます。        時

帷 D?濯
暫よ}外
の領域で連続使用す弱 合は、熱動式のサーマルリレーを設置し

   塁

(注 2)汎用モートルを使用するときは、低減トルク特性を選択します。定トルク特性は、イ

ンバータ専用定トルクモートルを使用時に選択します。

(注 3)レベルの100%値は適用インパータ機種の定格電流値となります。

〔電子サーマルベル調整〕
20          1∩ n

20   50 150 200 出力電流 (%)

出
力
電
流
（％
）

5    20     60         120

出力周波数 (Hz)

■電子サーマル特性自由 (電流値、周波数)設定 ( 3-513 ～ 3-51-8 、   )
電子サーマル特性を、周波数と電流値を設定することで自由設定ができます。(リ

モートオペレータ/コピーユニット使用時のみ設定可)

。電子サーマル特性を(3fREまたは、CHAR FRE)に 選択したあと、おのおの、周

波数 (Fl～ F3)と電流値 (Al～ A3)を設定します。

●電子サーマル特性を自由特性にした場合、定トルク特性、低減トルク特性は関

係なくなります。

キャリア周波数の影響

キャリア周波数 一局

モートル騒音 大           小

漏れ電流 小          大

(注)本表は定量的なものではありません。

〔電子サーマル特性選択〕

定トルク特性  (60Hz以 上に

|

|



■外部周波数設定スタート、エンド

(劇 P5月 IP 7、 36+2  3-6J3 、  )
外部からの周波数指令信号(DCO～ 10V、 0～ 5V、 4～ 20mA)に対
する出力周波数の大きさ(傾き)を変更することができます。

調整範囲は図のよう|こなります。

出力周波数

５Ｖ
ｌＯＶ

２０ｍ

周波数信号

■外部周波数指令スタート、エンド割合

( 3614   3615 、   )
外部周波数指令の割合 (動作領域)を設定できます。

設定条件:スタート割合値≦エンド割合値

外部周波数指令
スタート割合

■アナログ入力電圧選択 (β Vg、  36-11 、   )
外部アナログ電圧信号で周波数指令する時の電圧を選択します。

選択範囲Ю～5Vまたは0～ 10V

(注 )電圧/電流信号の切替は、制御回路端子「AT」のON/OFFに よってきりかえます。(P29参 照)

■瞬停再始動選択 (月 |,W、  3543     )
瞬時停電後、インパータのリトライ方法を設定します。 初期値 )

■許容瞬停時間設定 ( 3541 、   )
瞬時停電発生時、復電するまでの許容時間を設定します。

■瞬停後再投入待機時間設定 ( 3542 、
瞬停が発生して復電後、再運転を開始するまでの待機時間を設定できます。

■停止中不足電圧トリップ選択 ( 35牛 4 、   )
インパータが停止時に、瞬間停電が発生した時トリップする、しないの選択がで

きます。

トリップしてアラーム山カ

l 再始動時、周波数合わせ後減速停止

2 再始動時、周波数合わせスタート

再始動時、OHzスタート

1再投入待機時間

■回生制動使用率設定 (月 |ヨ g、  34-2-1 、   )
回生制動抵抗 (放電抵抗)器くオプション〉の100秒間に対する使用率 (%)を
設定します。

●回生制動抵抗の使用時間を超えて動作した時は制動抵抗器過負荷保護

が動作し、インバータがトリップします。

(注 )01～30%で設定できますが、接続する抵抗器の許容頻度で制約されます。抵抗器の晴午容制動
頻度」をと確認の上設定してください。310%に設定すると動作無効となります。

(注2)この機台Ыよ、022～ 日OLF2/HF2のみ有効です。それ以外の機種は、設定しても無効となります。

機
能
内
容

(O



機
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容

■周波数到達信号出力方法選択 (劇 守9、  3621 、
出力端子に「FAl」を選択することで周波数到達信号を出力させることができます。

その出力の方法を選択できます。

(初期値 )

■周波数到達信号加。減速周波数設定 (劇 ,9月 IЧ D、

劇Ч9で「1」 (任意設定周波数以上)、「2」 (任意設定周波数のみ) 加速、減速時の周波数を設定します。

出力
周波数(Hz)

時間

０
　

達
号
到
信き暮    | |          |

― LL定 速到達時
60ms

出力
周波数(Hz)

PI"設 定値
劇・9設 定値

0

至J達
信号

(注 1)到着信号出力時に約60msの ディレーティングがあります。

(注2)出 力はオープンコレクタ方式で、ONttLレベルとなります。(ONttHレ ベルヘも切 り

替え可 )

■モニタ信号選択 (劇 WЧ 、 3-64-1 、   )
制御回路端子「FM」 からの出カモニタ信号を選択できます。

また、アナグロメータを接続時は FI′ ∂で調整できます。

(初期値 )

凸

悧

10V

I甲

_Rゴ 電 酔

10V

卜[」引/出力周波数

山力周波数と同一周波数の
パルス列を出力します。

(ディーティは50%)

出力周波数、電流に

とし例したディーティナヒ

t/Tを出力します。

出カフルスケール値

周波数モニタ P18の最高周波数
電流 モニタ:定格電流の200%

(内部抵抗 10～ 22kΩ )

(注 1)メータ用のモニタ信号ですのでライン速度信号など制御用としては使用できません。制御とし

て使用する場合は、アナログ入出力基板 (オブション)を御使用ください。

(注2)アナログモニタの制度は約±20%です。

デジタル周波数カウンタ

■フリーランストップ後の動作選択 (月 IS V、  3323 、   )
フリーランストップ指令が解除後、インバータの動作を選択できます。

選択範囲……「周波数合わせスタート」「OHZスタート」

(注 )「周波数合わせスタート」は、モートルの回転数にあわせ、スタートするためのトリップし1こくくなりますが、「OHZスタート」に比
べ応答性は遅れます。

設定値 機 能

0 定速到達時

1 任意設定周波数以上

2 任意設定周波数のみ

任意周波数設定のみ

60ms

設定値 機 能

アナログ出力周波数モニタ

ユ アナログ電流モニタ

2 デジタル出力周波数モニタ

○ |「こコ l①
アナログ
メータ
o～ 10V フルスケール
lmA max

|

Ａ
▼

つ
０



■運転モード選択 (劇 59、

自動省エネ運転、ファジィ加減速運転をする時に運転モードを選択します。

(注)ファジィ加減速モー陀選択した時、負荷慣性がモートル軸換算で約20倍以上の場合、過電圧トリッオ ることがあります。

通常運転モード

1 自動省エネ運転モード

ファジィ加減速運転モード

■ジョギング周波数設定 (劇 Sr、

モートルを寸動 (インチング)運転するときに使用します。

入力端子1～ 8に「JG」を選択し下図のように入力することで動作します。

〔動作タイミング〕

swJ I~~~~~~― ― ― 一

(注 1)SWFを OFF後 フリーランとなります。

(注2)次の場合、ジョギング動作はしません。

中),15 ,(FPI  V(始 動周波数)の場合

■リセiント端子の動作選択 (月 ID S、

インパータが何らかの理由でトリップした後、リセット端子の

アラーム解除方式を選択できます。 lRSl肝    物

lRS3糖  吻

■アラーム モニタ、アラーム来歴モニタ(Jlr D、 JI′ ′)

保護機能が動作し、インバータにアラームが起こった時、アラームの要因を表示できます。(P.30参照)

また、アラームの内容は、過去3回まで表示できます。

モニタ可能内容〔デジタルオペレータ〕。……アラーム要因、アラーム時の出力電流、PN間直流電圧

鰹を三亡:気
レータ
)…
…
子真食毒墨≦霞檀含豪4壕撃寛亀塾皇晃r｀

PN間直流電圧

■トリップ来歴カウントクリア電W膠秘1に

アラーム発生しトリップした累積発生回数をクリアすることができます。

■加速一時停止周波数設定、一時停止時間設定      、     、

加速時に一時的に加速レートを止めることができます。

■

機
能
内
容
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■直流制動動作選択、動作種別選択 ( 34-11   3412 、   )
直流制動を動作させる、させないの選択、および動作させる場合の動作種別 (レベル動作、エッジ動作)を選択します。

■直流制動周波数、制動 力く始動、停止時〉、制動時間く始動、停止時〉、制動 出力遅延時間設定

(  3-413  ～  3418  、     )
レベル動作 :直流制動動作中でも運転指令を優先させ、運転指令が入力されますと直流制動動作を一担中止し運転指令に従います。

エッジ動作 :直流制動動作を優先し、直流制動中に運転指令が入力されても直流制動動作が完了 (T―STPで設定した時間)するまでは、

運転指令を受けつけません。

レベル動作

始動時動作

運転指令  l_

DB出カーー年三三ヰ______

「
―ST☆

イン ヾ 夕出力学
▼

節齢OFF II務翻ピ?納
直流制動出力

(DCB Fで設定した周波数 )

停止時動作 2(出 力遅延時間設定時)

I    STOP― T T―STP I

運転指令OFF刈
~ラン1務

嘲 η欝始
直流制動出力

(DCB Fで設定した周波数 )

エッジ動作
DB出 力

インフヾ―夕出力

始動時動作

運転指令  l_ |

停止時動作 2(出 力遅延時間設定時 )

運転指ムOFF)リ
ー;井
直流制動と力

▼  ▼

欝柚出 銘紹 直流信i動出カ インバータ出力開始
(DCB Fで設定した周波数に到達すると直流制動が動作します。)

(DCB F:直流制動周波数

■過負荷制限レベル設定、制限定数設定 ( 3-522 ～ 3523 、   )
過負荷制限機能が働くレベル、制限定数を設定できます。

慣性モーメントが大きい負荷には、モートル電流に注意して制限レベルを上げます。

■ソフトロック(データ変換不可機能)選択 ( 3-552 、   )
。一度設定したデータを変更したくない場合、ソフトロック機能を

利用します。

●ソフトロックは、制御回路にて行う方法とコード設定で行う方法

があります。

右表「0」「 1」 は制御回路端子へ「SFT」 を割り付けONさせたと

き有効になります。

設定値 動  作

0:M D0 全機能設定不可 (ロック)[「 SFT」 ON時 ]

IMDl 周波数のみ変更可 [rsFT」 ON時 ]

2:M D2 全機能設定不可

3:M D3 周波数のみ変更可

ONでソフトロック

(設定値 0、 1のとき)

■TM(ターミナル)運転時の STOPキー有効選択
運転/停止指令を外部信号(端子「FW」または「REV」)lL3553」 、IF,2811)で行っているときでも
オペレータの STOPキーが有効/無効の選択ができます。

▲
▼

0



■過負荷予告信号設定 ( 3624 、IF-33)

制御回路 (出力)端子に「OL」 (過負荷予告信号)に割り付けると、設定電流値以上で信号を出力します。

■入力端子1～8設定〔入力信号の割り付け〕(fl θ～〔1 7、匠至至≡正コ～匠亜至王エコ、匠匡至⊃
■入力端子a、 b接点設定〔入力信号の動作仕様設定〕(ε IP D、  3639 ～ 3-63c 、イF34.)
入力信号 (端子No.1～ 8)に機能を選択して自由に割り付けられます。また、入力信号 (ただし端子1～ 4のみ)の動作仕様をa接点/b接点、
いずれかの仕様に選択できます。

●端子Noとコマンド

端子NO 設定コマンド 初期設定

l fl D 18(RS)

2 εl r 16(AT)

3 fl P 5(」 G)

4 flヨ 11(FRS)

5 〔IЧ 9(CHl)

6 〔15 2(CF2)

7 〔15 1(CFl)

8 〔17 0(R EV)

設定値 信号 機能名称 参考頁

R EV 逆転

1 CFl 多段速 1

CF2 多段速2

CF3 多段速3

」G ジョギング

DB 外部直流制動

7 初期設定

8 SET 第2制御機能

CH] 2段加減速

フリーラン停止

設定値 信 号 機能名称 参考頁

外部トリップ

USP機能

CS 商用切替

SFT ターミナルソフトロック

AT アナログ入力電圧/電流切替

リセット

違隔操作機能 増速

DWN 遠隔操作機能 減速
同じ機能を複数の端子に割り付けられません。

初期設定値

00 設定値 F E C b A 8 7 4 3 1 0

入
力
端
子

ユ b b b b b b b b

2 b b b b b b b

3 b b b b b b

上 1■L,よUτ敲 疋
4 b b b b b

入力端子a、 b接点 機能一覧表

a:a接点仕様
(短絡時ON)

bЪ接点仕様
(開放時ON)

(,主) [RS]、 ECS]端子は、
a接点の設定しか行えません。
b接点に設定しても自動的に

a接点に戻ります。

入力端子の設定

]犠FtN81:編犠蕉8NI動作|

●初期設定 (STN)

各機能のデータを初期設定値 (工場出荷状態)に戻すことができます。(初期設定方法は取扱説明書を参照してください。)

●フ1)―ラン停止指令 (FRS)

運転中に、インバータの出力を遮断して、モートルをフリーラン停止させることができ

ます。ル ーキ付きモートルとの組み合わせ時などに有効です。

●リセット(RS)

インバータの保護機能が働いて、アラーム信号を出力している状態を外部接点入

力で解除することができます。

(運転中にこの機能をONさせると、出力遮断します。) くFRS〉       l   oN   I

フリーラン状態

■

機
能
内
容
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0第 2設定 [第2制御機能](SET)
この機能のON/OFFによって、モートル2台を切り替えて運転することができます。
「SET」 をONすると、第2設定のデータが有効となります。

(注 )インパータを一旦停止して切り替えてください。
(注2)第2設定で設定できないデータは第 1、 第 2とも同一となります。

第2機能で設定可能な機能

F P:出 力周波数設定  匝[団 :制御方式
F1 5:V/Fパターン設定  匝正 コ:モートル容量設定
F1 5:加速時間設定   匝正 団:モートル極数設定
F1 7:減速時間設定   匝正 巫塾電子サーマルレベル調整
Fl g:手動トルクブースト設定 匝IP□ :電子サーマル特性選択

月15P:基底周波数設定
劇 5ヨ :最高周波数設定

●商用切替 (CS)

モートルのインバータによる運転と、商用電源での運転を切り替える機能です。

Mgl

Mg2

召  ― Mglと Mg2のインターロック時間

CS               日
日
05秒以上

・「CS」 信号は、商用→インパータ運転切り替え時に、モートル回転数 (周波数 )を検出し、それに見合う周波数を出力する指令です。切り替

え時に、05秒以上ONさせます。インパータ運転→商用運転切替え時は不要です。

(注 1)MgIと Mg2は 同時にONしないよう機械的にインターロックが必要です。(同時にONした場合インバータおよびMgなどが故障します)

凶 猛 致       i l

機
能
内
容
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0遠隔操作機能増速 (UP)、 減速 (DOWN)
外部から信号により、出力周波数をアップ (UP)、 ダウン(DWN)することができます。
機械、装置ヘインパータを設置したあとでのモートル回転数の調整などに有効です。

増速、減速の傾きは、設定してある加・減速時間に従います。

(鵠締 )

※インテリジェント入力端子
に「UP」「DVVN」

を割り付けます。   SWF

SWU

SWD                    I 
‐
i

・上図のように「UP」 (増速)端子をONさせている間、インバータからの出力周波数がアップし、「DWN」 (減速)端子をONさせている間、出力

周波数がダウンします。(オペレータの表示もそれに準じて変わります。)
,周波数指令先がオペレータに設定されている時に有効です。(ターミナルに設定時は無効となります。)
。「UP」 (増速)による上限値は、V/Fパターン、上限リミッタ、最高周波数調整等にて設定した周波数となります。「DWN」 (減速)は [OHz]まで

減速できます。

●外部直流制動 (DB)

制御回路を使つて、直流制動 (DB)動作を行うことができます。本機能により位置決め運転などの停止制御を負荷に合わせて調整できます。

端子の設定はデジタルオペレータまたはリモートオペレータにて設定してください。

レベル動作 :(DB)端子に信号が入力されている期間DB動作します。
エッジ動作 :(DB)端子に20ms以上信号が入力されるとT― STPで設定された時DB動作します。

|レベル動作 11 |エッジ動作 11 i塁芭弄1旨⌒

[DBJ端子

インバータ
出力周波数

ヤ      ヤ
[DB]端子ON    唱駿雲髯督騎

のため

lDBl析
I    T― STP    I

インバータ
出力周波数

|

直流制動動作時間完了
したため、周波数再出力

|レベル動作 21
I運転指令

p瑚析

インフヾ―タ
出力周波数

ヤ       |
[DB〕端子ON   ど足露:鼻言苦き哲乳終了

|エッジ動作 21
I

インバータ
出力周波数

†        ▼

[DB]端子ON cl型
融阻

1比ざル動作 31
運転指令

[DB]端 子

インバータ
出力周波数

フリーラン
状態

▼
[DB]端 子がOFF
した時点でDB出 力終 了

臣 ジ動化劃 運転指令       |
(出力遅延時間

設定時 )

(出 力遅延時間

設定時 ) D団析

インバータ
出力周波数

フリーラン
状態

直流制動動作時間完了

したためDB出 力終了

Ｗ
　
Ｗ

機
能
内
容
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●外部トリップ入力 (EXT)

外部接点信号と連動して、インバータめ出力遮断をさせたいときに使用します。

機械などのインターロックをとるときに有効です。

また、〔IP Dで外部接点信号の接点仕様を選択できます。

(注)入力(I～ 5)に、外部トリップ入力(EXT)を割り付けて使用します。
この機能が動作すると、インバータ本体はアラーム信号を出力し、出力を速断します。

OUSP(復電後再始動防止)機能
インパータに運転指令が入ったまま、電源が投入されたとき、運転開始しないようプロテクトすることができます。
この機能を選択して、運転指令が入ったまま電源投入されると、「USPエラー」となリアラーム出力します。

0アナログ入力電圧/電流切替(AT)
外部アナログ信号での周波数指令は、電圧、電流いずれでもできますが、この入力信号を切り誉えるとき使用します。

「AT」端子ONにて「電流信号 (DC4～ 20mA)」 が有効となりOFFで「電圧信号 (DCO～ 5V、 10V)」 となります。

■出力端子1設定 [出力信号の割り付け](fl r,、 〔lr r、           、

■出力端子 a、 b接点設定 [出力信号動作設定](fIP r、 |←卜田

「

∵

出力信号(端子No.■ )に機能を選択して使用できます。
また、出力信号とアラーム出力信号の動作仕様を、a接点/b接点いずれかの仕様に選択できます。

0端子No.とコマンド

fl,D 0(FAl)

『 |′
ザ 1(RUN)

●運転中信号 (RUN)

インバータが運転している時に出力します。

出力はオープンコレクタ方式でONttLレベルです。
数
力
波
出
周

初期設定値

出力端子a、 b接点 機能一覧表

σ)

∩
υ



(注 )アラーム発生後、10秒経過してからリセットキーを押して復帰します。

(注2)アプリケーション基板 (オ プション)を装着時のみの保護機能です。

■

(0

O

(注 3)最も近いアラーム内容を表示 します。
(注 4)左 記PN間電圧の例は560569Vを示 しています。
(注 5)トリップなしのときは   を表示します。

名 称 内 容
デジタルオペレータ
の表示

リモートオペレータ/コピーユニットの表示

通 電 流 保 護 (注 1)

パワーモジュールと山力端子 (U、 V、 W)間の交流CTによる電流検出。モートルが
拘束されたり、急減速するとインパータに大きな電流が流れ、故障の原因となりま
す。このため交流CTに より異常電流を検出して規定以上になると出力を述断しま
す。(なお、パワーモジュール内でも検出しております。(E31、 E32、 E33、 E34参照)

定速時 [|∂ ′ OC Drive

減速時 fl∂ P OC Decel

加速時 [|∂ ] OC Accel

停止時 [|∂守 Over c

過 負 荷 保 護 (注 1)
インパータの山力電流を検出しモートルが過負荷になった場合は、インパータ内蔵の電子サー
マルが検知して、インパータの出力を述断します。

[|∂ 5 Over L

制動抵抗器過負荷保護
回生制動抵抗器の使用時間率を超えた場合は、BRDの動作停止によって過電圧になるのを検
知し、イン′`―夕の出力を速断します。 =|∂

5 OL BRD

過 電 圧 保 護
モートルからの回生エネルギーおよび、受電電圧が高い場合にコンパータ部の電圧が規定以上
に上昇すると、保護回路が働いてインパータの出力を進断します。

[|∂ 7 Over V

EEPROMエ ラ ー 外来ノイズ、異常温度上昇などの原因で、インバータ内蔵のEEPROMに異常が発生した時に出
力を述断します。 =|∂

∂ EEPROM

不 足 電 圧 保 護
インパータの受電電圧が下がると、制御回路が正常な機能をしなくなるため受電電圧が規定電
圧以下になると、出力を遮断します。 =199

Under V

C Tエ ラ ー インパータに内装しているCTに異常が発生した時、出力を遮断します。 [||∂ CT

CPUエ ラ ー 内蔵CPUが誤動作、異常を発生した時は、出力を遮断します。 [|′ ′ CPU

外 部 ト リ ッ プ
外部の機器、装置が異常を発生した時はインパータがその信号を取り込み、出力を述断します。
(外部トリップ機能選択時) =|ゼ

EXTERNAL

USPエ ラ ー
インパータがRUNの状態のままで電源をONした場合のエラー表示です。(USP機能選択時有
効) [||〕 USP

地 絡 保 醸 電源投入時インパータの出力部とモートル間での地絡を検出して、インパータを保護します。
=|1守

GND Fに

受電過電圧保護
受電電圧が仕様の値よりも高い時、電源投入5秒後に検出し出力を遮断します。 Fllモートル
受電電圧の設定値以上で検出します。ただし560Vを超える電圧を入力した時は、使用部品の定
格値を超えますので、保護できず破損する場合があります。

[|′ 5 OV SRC

瞬 時 停 電
15ms以上の瞬時停電が発生したとき出力を速断します。
瞬時停電時間が長い場合、故障信号は解かれます。なお、再始動選択時は運転指令が残って
いる時に再始動しますのでご注意ください。

[|′ 5 inst P F

オブション接続部エラー(注 2) オプション接続部 (コネクターなど)に不具合が生じた場合
オプションユ [|,7 NG OPl

オプション2 [|′∂ NG OP2

オブション基板エラー僻ψ) オプション基板そのものから出されたエラーメッセージ
オプション1 [|ザ 9 OPl

オプション2 flPθ OP2

不 足 電 圧 待 機 中 インバータの受電電圧が下がつて出力を述断して待機している状態を示します。
―
」 UV WAIT

パワーモジュール保護

パワーモジュールに内蔵している検出器で動作。インパータの山力側が短絡され
たり、モートルが拘束されるとインパータに大きな電流が流れ故障の原因となりま
す。このためパワーモジュール内部の電流および主素子の温度異常を検出して
規定値以上になると山力を述断します。

定速時
=|]r

PM Dnve

減速時 fl]P PM Decel

加速時
=|]〕

PM Accel

停止時 [|】 Y PM ERR

トリップモニタ方法

トリップ原因      トリップ電流      トリップP NttEF■ (テ三5)

□

トリップ来歴モニタ方法

(テ主6)トリップなしのときは   を表示します。



収 納 整 の コ ン パ ク ト 化
倣熱剪 ンの外出し構』

下図のように、インバータの放熱フィンを盤外へ出すことで、盤内部への発熱量を低減できます。

全閉鎖対応、収納盤をコンパクト化するときなど、この方法が便利です。

パネルカット図

_上f4-φ
MI      _古 __

中

■
‐フ
ィ
ン
外
出
し ▲

▼

L300-022～ 1 50LF2
022～220HF2

取り付け金具 |

(イ ンバータ本体上下用 )

メ
取り付け金具 2

(イ ンバータ放熱フィン用 )

3-M4X L8
022-110LF/HF2
4-Mコ X L8

50に F2、 150-220HF2

L300-185～ 220LF互
300HF2

L300-300～ 550LF2
370～750HF2

取り付け金具 I

(イ ンバータ本体上側用 )

取 り付け金具4

(イ ンパータ本体上部用 )

L300-900HF2

取 り付け金具 1

L300-1100
～1320HF2

取 り付け金具 1

取り付け金具 2

(注 )放 熱フィン外出し用全具はオプション、受注生産品です。また、お客様側で製作されるために寸法図も準備しておりますのでご照会ください。 上記以外の機種についてはお問い合わせ下さい。

Ａ
▼

インパータ型式 W Wi H Hl M ネ ジ d

L300-022LF2‐ψl10LF2、
022HF2～ 110HF2 361 345 7 M6 61

L300-150LF2、 150HF2、
185HF2、 220HF2 244 185 461 445 7 M6

L300-185LF2、  220LF2
300HF2 255 470 455 M8 123

L300-300LF2、 370LF2
370HF2、 450HF2 395

盗
υ 643 M8 119

L300-450LF2、 550 LF2
550HF2、 750HF2

０
０
刀
付 760 719 M10

L300-900HF2 485 380 746 710 M10 129 5

L300-1100HF2
1320HF2 380 826 M10 161.5



適用配線器具・オブション

嘱

配

線

器

目
【

(電源 )

電磁接触器

C

※制御電振基板 (RoTo

基板)を使用するときは、

各機器の接続順序に御

,主意ください。

(P42参照)

標準適用器具

(注 1)適用器具は日立標準三相かと型モートル4極の場合を示します。
(注 2)遮断器は進断容量も検討して適用器具を選定してください。
(注 3)配線距離が20mを超える場合は動力線を太くする嚇要があります。
(注 4)漏電達断器 (Eし B)の感度電流はインバータと電源間、インバータとモートル間のFE離の合計 (翌 )により分けてください。

2 感度電流 (mA)

100m以下

300m以下

600m以下

(注 5)CV線 を使用し、金属管に(配線した
場合約 30mA/kmの 漏電電流 となり
ます。

(注6)V線 は比誘電率が高いため漏えい
電流が約8倍増加します。
よって左表 にて一段上の感度電流
のものを」使用ください。

(注 )ノイズフィルタは、ノイズ障害の現象などから、またシステムにあわせ必要に応してと使用ください。
なお、テクニカ,レガイドブックノイズ編もと参貝Rください。

最大適用

モートル

(4P、 kW)

インバータ

機種番号

線配 適用器具

①
動力線
R、 S、 T、 U、 V
W、 P、 N

動力練
力率改善用
直流リアクトル
PD、 P

信号線
FM、 CMl、 PLC、

P24、 FW、 8、 7、

6、 5、 4、 3、 2、 1、

H、 O、 Ol、 L、

CM2、 12.11

制御線
ALO、 ALl
AL2
RO、 T0

②
漏電速断器
(ELB)

9
電磁
隣触ヨ
(Mg)

L300 022LF2 2mm″以上 2mm2以上 5 5mm2以 上
0 75mmZ
シールド稼

但しII本

以上配線

する場合

は0 5mm2
ノシールド

線を使用

してくださ

にヽ。

1 25mm2

以上

EX30(20A)

37 L300 037LF2 3 5mm2以上 E X30(30A)

L300 055LF2 5 5mm2以上 8mm2以上 5 5mmZ以上
8mm2以上 14mm2以上 5 5mm2以上 E X60(60A)

|| L300-H OLF2 14mm2以上 22mm2以上 5 5mm2以上 RX 100(75A)

L300-150LF2 22mm2以上 38mm2以上 RX 00(00A)
185 L300-185LF2 30mm2以上 38mm2以上 RX 100(00A)

L300-220LF2 50mm2以上 60mm2以上 R X 225(50A) H100
L300-300LF2 60mm2以上 R× 2251 H125
L300 370LF2 38mmぞ X2以上 R X 225(225A) H150
L300 450LF2 38mm2 X2以上 60mm2 X2以上 R X 225(225ハ

L300 550LF2 60mm2 X2以上 80mm2 X2以上 R× 400(350ハ

L300 750LF2 80mmZX2以 上 100mm2 X 2以上 R X 400(350A)

L300 900LF2 100mmZX 2以上 150mmZX 2以上 R X 400(400A)

H0 L300 +00LF2 200mmZX 2以上 250mmと X2以上 RG600N(600A)

(400V級

22 L300-022HF2 2mmZ以上 2mm之以上

0 75mm2
シールM

但し|1本

以上配線

する場合

は0 5mm2
のシールド

線を使用

してくださ

い

1 25mm2
以上

E X 50C

37 L300-037HF2 2mm2以上 2mmZ以上 5 5mm暫以 !OA)

55 L300-055HF2 2mm2以上 3 5mm2以上 5 5mm2以上 E× 50CI 30A)

75 L300-075HF2 3 5mm2以上 3 5mm2以上 5 5mm2以上 E X 50C(30A)

|| L300-H OHF2 5 5mm2以上 5 5mm2以上 5 5mm2以上 E X 50C(50A)

L300-150HF2 8mm〕茨上 4mmZ以上 E X 60B(60A)

185 L300-185HF2 14mmゼ以上 4mm2以上 E X 60B(60A

L300-220HF2 14mm∠以上 22mm2以上
L300-300HF2 22mm2以上 30mm2以 上 00A)

38mm2以上 38mm2以 上 RX oo(oOA)

L300-450HF2 38mm2以上 60mm2以上 R X 225 H100
L300-550HF2 60mm〕ス上 38mm2x 2以 上 R× 225(175A) H125
L300-750HF2 38mmを ×2以上 R x 275(225A〕 H150
L300-900HF2 38mmZX 2以 上 60mmを x2以上 R× 225(225A〕

300-H00HFI 60mm2x 2以 上 80mmZX 2以 上 R× 400 〕50A)

300 320HF 80mm2x 2以 上 100mm2× 2以上 ;50A,

100mmZ× 2以上 50mm2X 2以 上 R X 400(400A)

220 300-2200HFI Z00mmZX2以 上 250mmを X2以上 RG600N(600A)

入力側交流リアクトル

(高調波抑制対策、電源協ヨ,力率改善用)
(ALI― □□□ )

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

ラジオノイズフィルタ
く零相リアクトル〉

(ZCL□□)

インバータ使用時、電源側配線を通して近くのラジオなどに雑音を発生させることがあ
りま坑 その雑音軽減用に使用しま丸

インバータ用
ノイズフィルタ
(」 F□□阿)

インバータから発生し電源を伝わる伝導ノイズを低減しま或 インバータの 1次側 (入
力側)に接続しま或

入力側ラジオノイズフィルタ

(コ ンデンサフィルタ)

(CFト ロ)

入力側の電線から放出される放射ノイズを低減しま魂

直流リアクトル

(DCL□□□)
インバータから発生する高調波を抑制しま現

インバータの制御トルクをアップさせる場合や、高頻度にON/OFFを 繰り返す場合およ
び大きな慣性モーメント(GD2)の負荷を減速する場合に使用しま魂

インバータとモートル間の電線から放出される放射線ノイズを低減しま魂

ラジオノイズフィルタ〈零相
リアクトル〉(ZCL―□□)

インパータ出力側に発生するノイズを低減させる場合に使用しま魂
(入力側、出力側共に使用できま現 )

出力側交流リアクトル

振動低減用、

サーマルリレー誤動作防止用

(ACL□□□)

汎用モートルをインパータで駆動する場合、商用電源で運転した場合に比べ、振動が大きくなる場合がありま
す。インバータとモートル間に接続することでモートルの振動を小さくすることができます。またインパータとモー

トル間の配線長が長い(10m以上 )場合リアクトルを挿入することでインパータの高速スイッチングに起因した
高調波によるサーマルリレーの誤動作を防止することができま魂 サーマルリレーの高調波による誤動作を防
止するためにはサーマルリレーの代わりにカレントセンサをイ吏用する方法もあります。
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0カ率改善、高調波対策

名称 (型式 ) 寸法・接続

入力側交流リアクトル

(高調波抑制対策、電源協調]力車改善用)

ALト ロロロ

■

日

■

日
Ｌ

ェ

］重容力

珊

インフ、． 夕出

倫

一

（電
源
）入力側

寸法図
図

　

‐
‐
―
―

ALI―□□□

併MO

4-φ」

4-φ」

インバータ

Amax

電
　
圧
機  種

寸法(mm) 略

量

Ｄ

概

質
徹

一不
号

図

番
A C H X Y 」 ⑬ D E

２
０
０
Ｖ
級

ALI-55L 6 4 4 図 1 022LF2、 037LF2

ALI-1lL 53 6 図2 055LF2、 075LF2

ALI-22L 13 6 図2 ■OLF2、 150LF2、 185LF2

図 2 220LF2

ALI-50L 13 7 図2 300LF2、 370LF2

7 図2 450LF2、 550LF2

４
０
０
Ｖ
級

ALI-55H 5 4 図 1 022HF2、 037HF2

ALI-1lH 5 6 図 1 055HF2、 075HF2

ALI-22H 100 図2 110HF2、 150HF2、 185HF2

ALI-33H 図 2 220HF2

260 7 図 2 300HF2、 370HF2

ALI-75H 7 図 2 450HF2、 550HF2

270 7 図2 750HF2、 900HF2

ALI-180H 370 7 図2 1100HF2、 1320H F2

ALI-220H 7 図2 1600H F2

ALI…300H 7 図2 2200H F2

200V級 75kW～ 10kW用の入力側交流 リアクトルについてはお問 い合わせください。

O

|

つ
じ
つ
０



名称 (型式) 寸法・接続

力率改善
高調波対策用
直流リアクトル

DC咽 □

図 3

接続図

匠 I巨

アクトツレ

単位 :mm

200V級、90kW、 日OkW用 の直流リアクトルについてはお問い合せください。

高調波抑制ユニット

RG300□□□LF
RG300-□ □□HF

入力電流波形を正弦波状にし、高調波を低減、抑制します。また力率改善にも役立ちます。

モートルからの回生エネルギーを電源側へ帰還し、省エネが図れます。

高調波抑制ユニット不付
高日波Jl制ユニット■

リアクトルなし リアクトル付

入
力
電
圧

～ ～ ～
入  力

高需毎
～回

生
時
電
流

入
力
側

1回生電流は戻らない) (回生電流は房らなt

接続図

R6300     L300    モートル

システム例

(最大接続モートル容量 15～ 45kW)

(最大接続モートル容量 15～ 220kW)

機種構成 200V級

400V級

RG300-150LF´ - 450LF

RG300-150LF～ 2200HF

一一

升
ナ

シ

ョ
ン0

O

刀
十
つ
０



0ノイズ対策機器

寸法・接続名称 (型式)

イン′`―夕用ノイズフィルタ
(入力側ノイズフィルタ)

」F―□匠コ

機種略号

JF

シリーズ名
(JFシリーズ〉

接続図

|     トー公称電流

L:三 相200V級
H:二三1日 400V糸及

（
電
源
）

寸法図
4取り付け穴 φL

アース端子

菊
手1:学■予■ⅢⅢ■ⅢⅢf

|Ⅲ 図 2 図 3

ハンテンク穴力
=工
φ30

図 4 図 5 図 6

ンテング穴加工わ39

電
圧 型  式

適 用イン
バータ容週
(kW)

図示

番号

寸 法 (mm) 取付穴

L

端  子 アース

端子ネジD E F 」 K ネジM 幅 端子間ビッチ

三
相
２
０
０
Ｖ
級

」F― L10 M4 120 取付穴兼用

」F― L20 37 図 M4 120 取付穴兼用

」F― L35 55,75 M5 取付穴兼用

」F― L53S II

図 2

6 M5 M4

」F― L75S 15 265 6 M6 175 M4

JF― L105S 6 M8 M6

」F― L135S 図 3 383 5 65 M8 M6

」F― L160S

図 4

6 5 M8 M8

」F― L200S 0 15 M0 M8

」F― L250S 65 M0 M8

三
相
４
０
０
Ｖ
級

」F― H6S 55 M4 122 取付穴兼用

」F― H10S 図 5 5 5 M4 +2 2 取付穴兼用

JF― H20S 55,75 5 5 M5 取付穴兼用

」F― H35S H 15

図 6

M5 170 取付穴兼用

」F― H53S M6 取付穴兼用

」F― H70S
70 M6 取付穴兼用

」F― H83S

」F― H105S
図 3 383 5 170 H0 65 M8 28 5 M6

」F― Hi35S

】一
オ
プ
シ
ョ
ン O

0

０
じ



名称 (型式) 寸法・接続

ラジオノイズフィ,レタ
(零相リアクトル)

ZCL‐A
ZCL‐B40

接続図

(注 1)RST相 それぞれ同―方向で4回
巻してください。

(注ρ)インバータの入力悧、出力佃、同構

に使用できま魂

入力側ラジオノイズフィルタ
(コンデンサフィルタ)

CFI―□

インバータ電源端子に直接接続して電線から放出される放針ノイズを低減します。

寸法図

品   名 W H T 適用インパータ

CF!L(250V定格 | 200V級全機種

CFI H(500V定格 |

55 0 400V級全機種

(注 )コ ンデンサフィルタを出力側へ接続しないでください。インバータ故障やフィルタ故障の原因となります。

(注2)コ ンデンサからの漏れ電流に注意して漏電ブレーカを選定してください。

僻緒V甜:含嬉矮屠彊に寝用した壕蚤爆狩目猪ほ鵜%蹴幕卿
(注 3)コ ンデンサはリード線 が極力短くなるようインバータの近くに固定してください。決して宙づりにしないでくださt

インパータ用ノイズフィ,レタ
(出 力側ノイズフィルタ)

ACF―C□

図 2

機 種 電 源
t 格
gtt rAⅢ

適用モートル(kW・ 4P 寸  法 (mm)
図

200V級 400V級 A C F H M

ACF― C6 6 ～075 ～22 φ45 図 1

ACF― C12 15、 22 φ55 図 1

ACF― C25

坤韓ＡＣ５００Ｖ
37、 55 55～ ■ 図 2

ACF― C50 75、 11 15、 185、 21 φ8 図 2

ACF― C75 220 200 φ12 232 図2

ACF― C100 18 5、 22 φ12 図 2

ACF― C150 30、 37 55、 75 220 φ12 図 2

上記以外の機種については、お問い合わせください。
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0回生制動

名秋 (型式 ) 寸法。仕様

回生制動ユニット
仕様表

仕  様
200V級 400V級

BRD―
S2

Ｄ

２

Ｒ

Ｅ

Ｂ BRD―
E2-30K

BRD―
E2-55K

BRD―
EZ2

BRD―
EZ2-30K

BRD―
EZ2-55K

BRD―
EZ2-110K

放 電
抵抗値

,主 4

短時間

17Ω 以上

(lo%ED)

17Ω 以上

(lo%ED)

4Ω 以上

(20%ED)

2Ω 以上

(20%ED)

20Ω 以上

(lo%ED)

10Ω 以上

(lo%ED)

6Ω 以上

(20%ED)

3Ω 以上

(20%ED)
連続 46Ω 46Ω 6Ω 4Ω 34Ω 24Ω 12Ω 6Ω

電
圧

電 源 200-220V/200´ ヤ230V 50150、 60 Hz 380～ 415V/400～ 460V 50/50、 60Hz
電源ON
OFF電圧 :羊 1蒼盈境fV 5%、 Ю%設定可 許喘話 5%、 Ю%設嗣

内蔵抵抗
120W
20Ω

120W
180Ω

120W・ 180Ω

2イ固Fξ

'11

内蔵抵抗

時間定格

連続ON時間
05秒max
許容運転サイクル
1/50
(05不少ON、
25秒 OFF)

連続ON時間
10秒 max
許容運転サイクル
1/10
(10秒 ON、
90秒 OFF)

連続ON時間
10秒 max
許容運転サイクル
1/10
(10秒 ON、
90秒OFF)

瞬時 6 6kW
連続 120W

瞬時 0 7kW
連続 120W

瞬時 1 5kW
i童締  94∩ W

動作表示 LED点灯

保護機能

内蔵

抵抗

200° C以上で

リレー動作

200℃ 以上で

リレー動作
売11

′fワー

モジュール

100°C以ユこで

リレー動作

100℃ 以上で

リレー動作

リレー仕様 リレー定格  AC240V3A(R負 荷)02A(L負 荷 )、 DC36V2A
並列運動運転最大台数 ム

ロ 2台 5台 2台

般

仕

様

周囲温度 -10～ 40° C注 2 -10-50° C -10～ 40° C注 2 -10～ 50° C
保存温度 -10～ 60°C

湿   度 20～ 909/D結諄なきこと

振   動 02G以下 05G以下 02G以下 05G以下
使用場所 標高1000m以下、屋内 (腐食性ガス、塵埃のないところ)
塗 装 色 マンセル5Y7/1(冷却フィンはアルミ地色)

(注 1)抵抗器の温度保護は、抵抗器に合わせたサーマルリレーを追加して保護してください。
(注2)正面カバーをはずして

=使
用の場合は、周囲温度-10～ 50℃の範囲で使用できます

(注 3)外部抵抗を使用する場合は、内部抵抗をはずす、接続変更が嚇要となりまi
(注 4)短時間(%ED)と は、0分間サイ勿レにおいて、1分間(10%ED)ON動作することです

寸法 図 ●BRD‐S2、 E2、 EZ2

( )内はBRD EZ2
●BRD― E2‐ 30K ●BRD― E2‐ 55K

トロト[小中 A封

IM3義子幅,M3ネ ジ
舶いと封削IPぞ

Mド 2卜卸VAZ 21 11

N ttIP P

把μ日

M脱 山 卜中  ||
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名称 (型式 ) 寸法・仕様

型   式 抵抗値
(Ω )

定格容量

(W)
瞬時容量

(W)
許容頻度
(%)
連続許容
ON時間(秒 )

力R熱保護
量

ｇ，
質
血

」RB-120-1 抵抗内部に温度リレ

ーを内蔵し、異常高
温時に“開"(b接点 )
の信号を出力。

」RB-120-2 2.5(15)

」RB-120-3 1 5 5

JRB-120-4 10 3

■」RB(′卜型小容量タイプ)

0仕様表 ●寸法図

・ 定格容量は1サイクルが 100秒以内
。( )内 は400V級 の許容頻度

■SRB(′卜型中容量タイプ)

0仕様表

・ 定格容量は1サイクルが 100秒以内
。( )内は400V級 の許容頻度

■ RBl、 RB2、 RB3(中容量タイプ )
●仕様表

。定格容量は1サイクルが 100秒以内

●寸法図

南
Ⅷ

葡

割

型   式 抵抗値
(Ω )

定格容量
(W)
時時容握

(W)
許容頻度
(%)
連続許容
ON時間(秒 )

加熱保護
量

〓，
質
僚

SRB-200-1 10(4)

抵抗内部に温度 リレ

ーを内蔵 し、異常高
温時に“開

Ⅲ
(b接点)

の信号を出力。

SRB-200-2 7.5(3) 0.97

SRB-300-1 2500 7.5

SRB-400-1 2.85

●寸法図

型  式
寸 法 (mm)

Ll W T

SRB200-1

SRB200-2

SRB300-1

SRB400-1 435 422 2

型   式 抵抗値
(Ω )

定格容量

(W)
瞬時容量
(W)
許容頻度
(%)
連続許容
ON時間(秒)

加熱保護 図示番号
質量
(kgl

400 2600 抵抗内部に温度リレーを内蔵し、異常高
温時に“開

Ⅲ
(b接点)の信号を出力。

接点定格 AC240V、 3A(R負 荷 )
02A(L負荷 )

DC36V、 2A(R負 荷 )

図 1

RB2 3800 図 2

RB3 17 図 3
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名私 (型式 ) 寸法。接続

公称抵抗値

Ω

Ω
一部

短時間定格 (注 1) 連続定格 kW
11曳 2,貿 3段 4F覺 3段 6段 19F 2段 3段 4'2 5F寛 6段

2
2 03 2 03 2 03

21
85 9 2 4

3
3 00 2 99 3 05

21
62 8 9 3

4 05 4 05
31 69 13

5
4 95

96 |

6
5 95 6 00 6 00

55 14
46

8
810 812 8 05 810

55

101
55 17 17

7

12
H9 122 120 122

71 12 21
13

17
168 170

81 II 14 13
12

23 8 23 7 24 3
13 14

33 6

■CA―KBく保護カバーなし〉、CAE― KBく保護カパー付き〉
・仕様表

ステールグリット牲抗器

(大容量タイプ) ■ CA― RB、 CAE―RB(大容量タイプ)

・仕様表

ボビン抵抗器(静音形)

(注 1)短時間定格とは 1サイクル (0分 間)のうち動作時
間の合計が2分 (20%ED)以下の時の値です。

■接続可能な制動抵抗

器の最低抵抗値

寸法図 CA―KB

嘲

(保護カバーなし)

叶
陣 |1罵

学  庁
_

羽咽

700

_ 浄
―

保護カバー付き(CAE KB)の 寸法回はお問い合わせください。

甲二単
MOター

公称抵抗値

Ω

短時間定格(と 1) 連続定格 kⅥ

1段 2段 1段 2,貿

2

612 6 25

17
7 172

20 0
19

22

450

L300-022LF2
-110LF2

L300-022HF2
^VI10HF2

型式 積段数
H寸法
(mm)

略

量

め

慨

質

徽

CA― KB

|

2

4

5

6

LCRフィザレタ
(出力側正弦波化フィルタ)

イン′く―夕とモートル間に設置してインバータ出力電流、

電圧波形を改善してモートル振動、騒音や電線からの放

射ノイズを低減します。

400V級 のモートルをインパータ駆動する場合、モートル

端子に発生するサージ電圧を抑制するのに効果的です。

フィルタ定数(L、 C、 Rの組み合わせ)

機  種 交流リアクトル L ヨンデンサC 抵 抗 R

L300-022LF2 ACL一 L-2 2 LPF― H225

L300-037LF2 ACL― L-3 7 LPF― H225

L300-055LF2 ACL― L-5 5 LPF― H335

L300-075LF2 ACL― L-7 5 LPF― H475 4Ω 、 00W

L300-110LF2 ACL― L― || LPF― H685 〃

L300-150LF2 ACL― L― 15 LPF― H825

L300-185LF2 ACL― L― 18 5 LPF― H156 4Ω 、 50W

L300-220LF2 ACL― L-22 〃 〃

L300-300LF2 ACL― L-30 LPF― H186 〃

機  種 交流リアクトル L ヨンデサC 抵 抗 R

L300-022HF2 ACL― H-2 2 LPF― H474

L300-037HF2 ACL― H-3 7 LPF― H105

L300-055HF2 ACL― H-5 5 LPF― H105

L300-075HF2 ACL― H-7 5 LPF― H225

L300-110HF2 ACL― H― ||

L300-150HF2 ACL― H― 15 LPF― H335 4Ω 、 00W

L300-185LF2 ACL― H― 18 5 LPF― H475 4Ω 、 50W

L300-220HF2 ACL― H-22

L300-300HF2 ACL― H-33

L300-370HF2 ACL― H-37 LPF― H685 4Ω 、200W

L300-450HF2 ACL― H-45 〃

L300-550HF2 ACL― H-55 LPF― H825 4Ω 、270W

(注)CRFフィルタは、図、表のように、リアクトル L、 コンデンサC抵抗Rの組み合わせにて構成されています。

一体化されておりませんので、おのおの盤内などへ設置してください。また、リアクトルLは、P40の出力側交流リアクトルと同一ですが、
コンデンサC、 抵抗Rは受注生産品となります。上記以外の機種については、お問い合わせください。
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名称 (型式 ) 寸法。接続

出力側交流リアクトル

(振動低減=サーマルリレー誤動作防止用)

ACL□―□□□

機種略号

ACL― L-5.5
L苑案:i下
期↑の場働

寸法図

接続図

（電
源
）

ACL□―□□□

図 1

4-φ」

(注 1)リ アクトルの定格電流値が接続するモートルの定格電流値以上となるように選定する必要があります。

(注 2)200V級 90kW、 日OkW用 の出力側交流リアクトルについてはお問い合わせください。

U X VYW Z

電
圧 機 種 離嚇ω

寸法(mm)
」 ⑬

概晴
質量 (kg)

示
号
図
番A C H X Y

２
０
０
Ｖ
級

ACL― L― 1 5 6 4 図

ACL― L-2 2 6 4 H5 図

ACL― L-3 7 15 6 4 図

ACL― L-5 5 15 6 53 15 図 2

ACL― L-7 5 7 67 図 2

ACL― L― || 7 67 図 2

ACL― L― 15 7 67 図 2

ACL― H-18 5 7 40 5 図 2

ACL― L-22 7 83 図 2

ACL― L-30 83 図 2

ACL― L-37 83 図 2

ACL― L-45 0 83 図2

ACL― L-55 205 図 2

４

０

０

Ｖ
級

ACL― H-1 5 6 4 図

ACL― H-2 2 53 0 6 4 || 図

ACL― H-3 7 230 5 6 4 図

ACL― H-5 5 11 5 6 4 155 図

ACL― H-7 5 2 7 錮 図

ACL― H― II 250 H2 7 図 2

ACL― H-15 7 図 2

ACL― H― 18 5 7 図 2

ACL― H-22 7 67 図 2

ACL― H-30 3 図 2

ACL― H-37 図 2

ACL― H-45 図 2

ACL― H-55 3 205 図 2

ACL― H-75 495 図 2

ACL― H-90 160 7 図 2

ACと一H― |10 290 図 2

ACL― H― 132 図 2

■

オ‐
プ
電ヽ
ンC
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寸法・接続

標準仕様

型  式 OPE-4M」 2 OPE-8MJ2

メーターサイス 43mm角 80mm角

メ ー タ 表 示 0～ 50/60/00/20Hz 0～50/60/100/20/200/240Hz

周波数設定器 W、

ス イ ッ チ

(卍∇チ誤8:) DC 20mV-28V、  0 1mA-0 1A

概略質量 (kg) 0 43

一
般
仕
様

周囲温度/温度 -0～ 50° C/20～ 90%(RH)結露ないこと

振 動 4 9m/s2(0 5G)10-55Hz」 ISC0911準 }処

使 用場所 標高 |′ 000m以 下 屋内 (腐食性ガス、 じんあいのない所 )

塗 装 色 ネヾル:黒色つや消しアルマイト処理 ケース:マンセル5y7/1半つや
保護構 造 閉鎖形

内部回路図

寸法図

OPE-4M」 2 OPE-8M」 2

・―

・

キ

・望掛け型ケースを外すと

埋め込み型になります。

壁掛 け型ケースを外すと

埋 め込み型 になります。

操作盤
(アナログ操作盤)

OPE-4MJ2
0PE-8M」 2

一
一

ナ
ナ

シ

ョ

ン

●全閉化対応

称名 容内

全閉化対応用
ブラインドカバー

柏
十■辞

(カバーを取り付けた状態 )

L300シリーズの標準保護構造は、半閉鎖型 (IP20)ま たは開放型 (IP00)ですが、L300-022～ 150LF2、

L300-022～ 220HF2は、全閉(IP40)化村応が可能で現

O L300-022LF2/HF2～ 110LF2/HF2用 カバー 5枚 1組

(側面各2枚、上面1枚 )

O L300-150LF2、 150～ 220HF2用 カバー    5枚 1組

(側面各2枚、上面1枚 )

(注 1)ブラインドカバーをインバータ本体に取り付けても、外形寸法および取り付け寸法などは変わりません。
(注 2)カバーを取り付けた場急 使用できる周囲温度の上限は、30～ 15℃ に低減(機種、キャリア周波数により異なる)されますので注意して
ください。
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アプリケーション基板納蔵形オプショ功
L300シ リーズ本体に、アプリケーション基板を装着することができます。機械仕様、システムによってお選びください。

アプリケーション基板は、」―ROTOを含めて本体に2枚まで装着可能です。

口【
　
　
　
　
―シ
ョン基板

基板名 (型式) 仕  様

リレー出力基板
(」
―RY)

周波数到達、運転中信号、過負荷予告信号の各信号を、リレーa接点信号で出力できます。

機能名称

〔機能モードNo.〕
使用端子 内 容 端子仕様

周波数到達信号

RYA0
|

RYAl

出カパターンー定周波数到達時

出カパターン:設定周波数以上時

出カパターン設定周波数のみ

状 態
接 点 RYAO― RYAl

一定速出力中の時 閉

加速/減速中の時 開

電源OFF 開

】犬熊
接 点 RYAO― RYAl

出力周波数が設定した
到達周波数を超えた時

閉

出力周波数が設定した
到達周波数以下の時

開

電源OFF 開

状態
接 点 RYAO― RYAl

出力周波数が設定
周波数と一致した時

閉

出力周波数が設定
周波数以外の時

開

電源OFF 開

RYA 0

RYB 0

RYC 0

接点定格仕様

AC250V、 25A
02A(cosφ =04)

DC30V、 30A
07A(cosφ =04)

(ぽ沖)
運転中信号

RYB0
|

RYBl

出カパターン

状態
接 点 RYBO― RYBl

運転中 閉

停止中 開

電源OFF 開

過負荷予告信号

RYC0
|

RYCl

出カパターン

状 熊
接 点 RYCO― RYCl

過負荷電流値設定値以上 閉

過負荷電流値設定値未満 開

電源OFF 開

制御電源基板
(」
―ROT。 )

[漕壁選挙:辞よとす。]

インバータ本体の主回路部に通電することなく、アラーム表示などを保持することができます。
(アラームを解除するにはリセット端子またはオベレータ上のリセットキーを使用して下さい。主電源をOFFするだけでは解除できません。)

0接 続  交流リアクトル  ノイズフィルタ              ィンバータ

源

(注 )交流リアクトル、ノイズフィルタなど紳 用する場合は、上図のように各機器の2次側 (インバータ側 )

から、制御電源 (R。、T。)を接続してください。誤配線時は故障することもあります。また、2次側から分

岐しない場合は、下図のように、絶縁トランスを設置してください。

（電
源
）

(制御電流) I E4巨

絶縁トランス J― RoT。

機種 容量

L300 022LF2/HF2
十

220LF2/HF2
100VA

L300-300LF2/H F2
I

200VA

絶緑トランス容量

(注)アプリケーション基板 (オブション)を搭載して、「ファジィ加減速機能Jを利用する場合はお問い合わせ下さい。
刀
付
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基板名 (型式) 仕  様

PI制御基板
(」
―PI)

目標値に対して一定になるようにインバータの出力周波数 (モートル回転数)を自動で調節します。

●応用例 ポンプの流量、圧カー定制御、ファンの風量一定制御など

検出器

●端子接続
ポリュームの場合

)目
標値外部入力⑭い Юり

)電
圧フィードバック入力 (DCO～ 10V)

0標準仕様
項    目 仕  様

入
力
仕
様

目標値設定入力信号 DCO～ 10V(入カインピーダンス20kΩ以上)OS L間

電圧フィードバック入力信号 DCO～ 10V(入カインピーダンス20kΩ以上)VL間

電流フィードバック入力信号 DC4～ 20mA(入 カインピーダンス250Ω以上)一 L間

機
能

P(比例機能):kp 02～50倍
調整制度

01
I(積分機能 ) 05～ 150秒 (ハードスイッチにより5ヽ 1冊秒)

目標値内部設定 :LVL 0～ 2000%(0～ 10V)

インタフェース用内部電源はDC+12V
です力帝三号としては0～ 10Vに て使用し

ます。

(注 )日制御基板のデータ設定、調整には、リモートオペレータ(HOP、 DOP)ま たはコピーユニノト(HRW、 DRW)〈オプション〉が 1必要です。

アナログ入出力基板
(」
―AG)

周波数設定をDC-10～±10Vで設定できます

アナログ信号でモニタできます。

また、出力周波数、電流、トルクを

(入力特性 )

く周波数設定〉

正転

最高周波数

-10V    0

(出力特 1生 )

く周波叡モニタ〉 電流モニタ〉

※モニタ内容は

スイッチで選択します .

高
く

最

数
力
波
出

周

電流値
(%)

0標準仕様0端子接続
アナログ

入力信号

インタフェース用内部電源はDC十 12Vですが信号としては

0～ 10Vに て使用します。

(注 )アナログ入出力端子の設定には、リモートオベレータ(HOP、 DOP)また

はコビーユニット(HRW、 DRW)(ォ ブション〉が必要です。

項   目 仕  様
入
力
仕
様

周波数設定

入力信号

OC-10～ 10V(入カインピーダンス30kΩ以上)
30-L間

運転準備信号 la接点 DON― PLC2間

出
力
仕
様

アナログ出力信号

(2ch)

DCO～+10V3mAmax
MA卜 L間、MA2 L間同時出力可

電
源
仕
様

インタフェース電源 P12-Ltt DC+12V30mA
N12-Ltt DC-12V30mA
P24-CMl DC+24V10mA

/     1

43(注
)アプリケーション基板 (オブション)を搭載して、「ファジィ加減速機能」を利用する場合はお問い合わせ下さい。



基板名 (型式) 仕  様

デジタル入力基板
(」
―DG)

出力周波数を、PC(プログラマブルコントローラ)のデジタル出力を使って設定できます。

(バイナリーまたはBcD)

●端子接続 0データビット構成

※設定データの選択および設定 |、 2の選択はスイッチ選択です。

0標準仕様
項   目 仕  様

入力仕様
データ設定信号

la接点入力
DO、 Dl Dll― PLC3間

データ取込指令信号 STRB一 PLC3間

出力仕様 データ入カエラー信号 DC27V 50mA max SEQ― CM4間

電源仕様 インタフェース電源 DC+24V 70mA P24-CMl間

(注 )デジタル入力基板でデータ設定選択などは、リモートオペレータ(HOP、 DOP)またはコピーユニット(HRW、 DRW)<オプション〉が弥要です。

コネクタ       |     |  |

CMl

PLC3

SEo

CM4

ビットNo 設定 I 設定2

DH

データ

種別コート

上記データを16

bにバイナリ、また

は4桁 BCDに て

設定データ 設定可能

麟独動

上記データを 2

Ыtバイナリ、また

は、3桁 BCDに て

設定可能。

DI

通信基板
(」
―CM)

パソコンやPC(プログラマブルコントローラ)などとインパータを接続し、ユーザープログラムによるリモ

ート運転ができます。また、出力周波数 (モートル回転数)、 電流値などの監視 (モニタ)をパソコンなどか

ら行うことができます。

イン′`―タ

(注)通信基板の動作設定はリモートオペレータ(HOP、 DOP)、 またはコピーユニット(HRW、 DRW)くオプション〉が必要です。

項   目 仕  様
イ ン タ フ ェ ー ス RS485 1ポート(通信基板上端子台)1:N(32台max)

通 信 /同 期 方 式 半2重通信/調歩同期方式

通 信 速 度 300、 600、 1200、 2400、 4800、 9600bpsよ り通ミ〕R

伝 送 距 離 250m max

起 動 方 式 ホスト側コマンドによる片イЛ」起動方式

アナログ高解能
入力基板
(」
―HR)

周波数設定をDCO～+10V(設定分解能 :14ビット以上)で設定できます。また、出力周波数、電流、ト

アナログ入力信号

}ア
ナ
7そ些A信号 
※頁ネ魅 します。

●標準仕様

※インタフェース用内部電源はDC+12Vで すが信号としてはDCO～+10Vで使用します。

ルクをアナログ信号でモニタできます。

項   目 仕  様
入力仕様 周波数設定入力信号 DCO～+10V(入カインピーダンス30kΩ以上)HO― L間

出力仕様 アナログ出力信号 (2ch) DCO～+10V 3mA max MA3 L間 、MA4 L間同時出力可
電源仕様 インタフェース電源 P12 Ltt DC+12V 30mA

(注 )アブリケーション基板 (オプション)を搭載して、「ファジィ加減速機能」を利用する場合はお問い合わせ下さい。

■
ア
プ
リ
ケ
‐
電ヽ
ン
基
板
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接続図
■端子接続説明図

(注 2)制 動抵抗器には、温度センサが付いています。動作した時には

本図のようにインバータの電源を切るか、あるいは減速時間を長くしてください。

(注3)電源投入、運転指令のタイミン州 よ右記のよう1こしてください。
主回路電源と運転指令を同時に入れても、約 10秒は制御電源が立ち上がらないため、
モートルを駆動しません。

(注4)漏電進断器は、インパータ対応形のものをご使用ください。
従来形のものはインバータからの高周波により誤動作することがあります。

(注 5)制御電源 (Ro、 To)を使用する場合、リアクトル、ノイズフィルタなど各機器の接続順序に
こ注意ください。(P42参照 )

可

制御回路用電 源 を

必要 とす る場合 は、別途

お問 い合 わせ くた さい

Ｂ Ｓ

一

インパータ

娠

相

竜

三

■

接
続
図

DCL

力率改善・高調波抑制用

直線リアクトル

DCLを とりつけ る場合

には、PD、 P端子 間の

短路バーをはずして
ください

制動抵1九器     !

ア ラーム出力接■

|え商[1杵 :買窃姥ぇ可)

」300k115刊 75LF/HF5の み
これ以外の機 1重 は、回生制

動ユニ ント接続 となります

(下図 )

110-550し FS/110～ 1100HF5の接続例

周波数言宝定値

500Ω -2kΩ

電流入力

= 第31重接地

電源投入は下記のタイミングで行ってください。

|

主回路電源

(操作回路へ )

(注1)各端子のコモンが異なりますのでユ注意ください。

端子名 FM、 PLC、 P24、 FW、 8～ 1   / H、 O、 Ol H、 12

コモン CMl L CM2

運転指令

出力周波数

モートル回転数



0デジタルオペレータで操作する場合
(リ モートオペレータ、コピーユニットも同様 )

●外部指令の場合

周波数、運転/停止をともに外部で行う場合(FW、 RV端子)。
ここでは操作盤 (OPE 4M」 2、 8MJ2)で操作する場合を示します。

正転運転/停止

逆転運転/停止

周波数計

周波数設定器

操作盤

は「訊鵬)

= 
第 3種接地

●周波数指令方法、運転指令方法を、
おのおのターミナルヘ設定してください。(デジタルオペレータ :IF19D

O遠隔操作 (4～ 20mA)と手元操作 (操作盤:OPE 4M」 2、 8MJ2(電圧入力〉)を
切り替えて周波数設定する場合

三
相
電
振

接
続
図

オロ
電
源

操作盤

(OPE-4 MJ2、 8M」2)

S― O― C

T一

|

正転運転/停止

逆転運転/停止

周波数計

周波数

設定器

(電圧入力)

遠隔 (電流)/
手元 (電圧)切替

入力端子に「AT」 を割り付けて

ONさせると電流入力を受け付け、

OFFさせると電圧入力を受け付けます。

(F[:i

||
電流入力
(4～ 20mA)

デツタ,レオペレータ

ＦＭ

ＣＭ‐

順

Ｐ２４

ＦＷ

８

ｌ

Ｈ

Ｏ

Ｏ‐

Ｌ

第 3種接地

デジタルオペレータ

P24

FW

AL0

I            AL2
FM

‐ 第 3種接地

46



「

―

―

―
―

―

―

―

―

―
―

―

―

―

―

―

―

―

―

―

却

DC24V

一
“
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図

(注)P2牛 PLC間 の短絡バーは、PLC― CMI間 に取り付け直してください。

十

ＦＤ

癸  |
|

|   |
|   |
|   |

(2)ソースタイプトランジスタ

出カモジュール

ヒ ___
YTS4B形

出カモジュール

|

|

|

|

≧ !

|

|

二―墜 一」
インノ`―タ

(注 )P2牛 PLC間の短絡バーは、取り外してください。

YTR48形

出カモジュール

イン′〈―タ

(注)P2牛 PLC間の短絡バーは、取り外してください。

(注 )インパータの電源を入れる時は必ずコントローラとその外部電源を投入した後で行ってください。
(インパータ内のデータが置き換わる場合があります。)

可

プログラマブルコントローラとの接続
日立プログラマブルコントローラHIDIC― Hシリーズのトランジスタモジュールとの接続例を示します。

1.インバータ内部の電源を使用する場合

(1)シンクタイプトランジスタ

「
~辞

インバータ

2.外部電源を使用する場合

(1)シンクタイプトランジスタ

出カモジュール

亜v ~~〒
~~¬

_~DC24V I

|

ZI I

(2)ツースタイプトランジスタ

出カモジュール

盈
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L300シリーズと日立標準モートル全閉外扇形4極の同容量で組み合わせ時のトルク特性を下図に示します。(詳細データはお問い合わせください。)

V/Fパターン    v

100(%)

1    -   50

1    -    60

●適用モートル 2.2～ 1lkW ●適用モートル 15～22kW

＼
時 間巧

1眸碧
/ ＼

II 孝 ヽ

/ ぼ
＼

基底周波数

| |

設定周波数 (山 z)

0適用モートル 30～ 45kW

設定月波数 (Hz)

0適用モートル 55～ 132kW

/

lr篠 ')i´

一プ

(短時間最大トルク トルク
ブースト調整)

―スト調整 ,

ト
ル
ク

（％
）

(基底周波数 60Hz)

ト
ル
ク

（％
）

基底月 波数 SOHz)

茂
ヽ
と
ヽ
波 50Hz)

設定同泄数 (Hz)
設定周 波数 (Hz)

くr予
レレ
ブースト調整

/ ＼

工
士

――

(連続

さ ＼

房
く 封ｚ，＼

( 底周 数5辞市

＼

/
＼

■
布

″
″ さ ＼

プ
＼ ぐ

トルク舛孝陛

■

■

ト
ル
ク
特
性
／
標
準
価
学

納
期

咆

標準価格・納期
入力電源 標準価格(円 ) 納期

二相

200V級

L300-022LF2 200′ 000 ◎

37 L300-037LF2 230,000 ◎

L300-055LF2 265′ 000 ◎

L300-075LF2 320′ 000 ◎

L300-110LF2 370′ 000 ◎

L300-150LF2 453′ 000 ◎

L300-185LF2 524′ 000 ◎

L300-220LF2 751′ 000 ◎

L300-300LF2 949,000 ◎

L300-370LF2 I′ 400′ 000 ◎

L300-450LF2 I′ 800′ 000 ③

L300-550LF2 2′ |10′ 000 ◎

L300-750LF2 ※ ○

L300-900LF2 ※ ○

L300-1100LF2 ※ ○

電源 インバータ型式 標準価格(円 ) 納期

二相
400V級

L300-022HF2 280,000 ◎

L300-037HF2 320′ 000 ◎

55 L300-055HF2 363′ 000 ◎

75 L300-075HF2 405′ 000 ◎

L300-|10HF2 470′ 000

L300-1502HF2 585′ 000 ③

L300-185HF2 760,000 ◎

L300-220HF2 |′ 000′ 000 公）

L300-300HF2 |′ |19′ 000 ③

L300-370HF2 |′ 570,000 （〕

L300-450HF2 |′ 960,000 ③

L300-550HF2 2′ 320′ 000 ◎

L300-750HF2 ※

L300-900HF2 ※

L300-I100HF2 ※ ○

L300-1320HF2 ※

L300-1600HF2 ※

L300-2200HF2 ※ ○

ε :標準品 `受注生産品  ※別途お問い合わせください。
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■

△

△ 正しく静使しヽ たヽだくためとこ

0本インバータをご使用の前に「取扱説明書」をよくお読みの上、正しくお使いください。

0こ の製品は電気工事が必要です、電気工事は専門家が行ってください。

0本カタログのインバータは一般産業用途向けです。航空・宇宙関係、原子力、電力、乗用移動体、医療、海底中継機器などの

特殊用途にこ液討の際には、あらかじめ当社へご照会ください。

●人命にかかわるような設備、および重大な損失が予測される設備への適用に際しては重大事故にならないよう安全装置を設置

してください。

●本インバータは三相交流電動機 (二相モー トル)用です。三相交流電動機 (二相モー トル)以外の負荷に使用する場合はご照

会ください。

●モー トルヘの適用
く汎用モー トルヘの適用〉

0ご使用上の注意
く運転について〉

運転周波数

汎用モートルの過速度耐力は定格速度の120%2分間 (」 IS―C4004)です。60Hzを超えて運転する場合はモートルの許容トルク、軸受寿命や
騒音、振動などを検討する必要がありますが、モートルの容量などにより許容最高回転数が異なりますので必ず、モートルメーカーにお問
い合わせください。

トルク特性
インバータで汎用モートルを運転しますと適用電源で駆動した場合のモートルトルクと変わります。(特に始動トルクが小さくなります。)相手
機械の負荷トルク特性とモートルの駆動トルク特性とをよく確認の上選定してください。

モートル損失と

温度上昇

インバータで汎用モートルを運転した場合、モートルの冷却は低速になるにしたがい悪化し、その結果温度上昇が大きくなります。したがって

連続して使用できるトルクは、低速になるにしたがい小さくなりますのでトルク特性を確認の上選定してください。

騒  音
本インバータで汎用モートルを運転しますと、商用電源で運転した場合の騒音に比べて多少大きくなりますので、特に騒音が問題となるよう
な環境で使用する場合はご注意ください。

振   動

インバータでモートルを可変速運転をしますと振動を発生することがあり、振動の発生する原因としては、次のようなことが考えられます。(al

相手機械を含めた回転体自身のアンバランスによる振動(b)機械系のもつ固有振動数による共振、特に一定速度のモートルを使用していた

機械を可変速運転する場合は(いに注意する必要があります。

対策としては①インバータの周波数ジャンプ機能の使用による共振点の回避、②タイヤ型カップリングの採用、③モートルのベースの下に防
振ゴムを設ける、などがあります。

動力伝達機構

動力伝達系統でオイル式のギヤボックス(ギヤモートル)や変速機などを使用している場合は、低速域で連続運転しますと、オイル潤滑が悪
くなりますのでご注意ください。連続使用回転範囲はギヤボックスのメーカーにご確認ください。
また、60Hzを超えて運転される場合は遠心力による強度をご確認ください。

モートル容量と

極数

L300シ リーズでは使用するモートルの標準設定はインバータの機種ごとに最大適用モートル(4極 )が設定されています。これ以外のモート
ルを運転する場合はみずモートル容量 (kW)、 および極数 (P)を設定してください。

く特殊モー トルヘの適用〉

ギヤモートル
潤滑方式やメーカーにより連続使用回転範囲が異なります。(特にオイル潤滑方式の低周波数域に注意してください。)日 立GA、 GX、 CXギ
ヤモートルはグリース潤滑方式のため、グリース潤滑能力はモートルの回転数が低下しても変わりません。(許容周波数:6～ 120Hz)

ブレーキ付き
モートル

ブレーキ用電源はインパータのI次側電源に接続して、ブレーキ動作 (モートル停止)時はフリーランストップ端子 (FRS)を利用してインバー

タ出力をOFFと してください。

極数変換モートル
極数変換モートルには「定出力特性」「定トルク特性」などがあり定格電流も異なりますので、それでれの極数の定格電流を確認のうえ選定
してください。極数の切り替えは、必ずモートルが停止してから行ってください。

水中モートル 定格電流が汎用モートルに比べて大きくなりますので、インバータを選定される時は、モートル電流を確認の上選定してください。

防爆形モートル
安全増防爆モートルのインバータによる運転は適していませんので耐圧防爆モートルとの組み合わせでご使用ください。
L300シ リーズは防爆検定は未取得です。防爆用には他シリーズをご使用ください。

同期(Ms)モートル

高速モートル(HFM)

同期(MS)モートル、高速モートル(HFM)は相手機械に合わせた仕様で設計・製作する場合が多いため、インバータ選定時にはご相談くだ
さtヽ。

単相モートル 単相モートルはインバータで可変速運転すそのに適していませんので二相モートルをご使用ください。

く400V級モー トルヘの適用〉

IGBT使用の電圧形PWM方式のインバータを適用するシステムでは、ケーブル長、ケーブル敷設方法などとケーブル定数に起因するサージ電圧がモートル端
子に発生する場合があります。サージ電圧の大きさによってはモートル巻線の絶縁劣イしを引き起こす可能性がありますので特に400V級、ケーブル長が長い時
や、重大な損失が予測される場合は次の対策を実施してください。①インバータとモートル間にLCRフィルタ(P39参 照)を設置、②インバータとモートル間に交流
リアクトル(P40参照)を設置。③モートルの巻線の絶縁を強化する。

運転/停止
について

インバータの運転/停止は、オペレータ上のキー操作か制御回路による方法にて行ってください。
電磁接触器(Mg)を主回路へ設置しての入切による運転/停止はしないでください。

モートルの急停止

について

保護機能動作時や電源述断時、モートルはフリーラン停止状態となります。モートルの急停止および保持が

“

要となる場合は機械ブレーキ

などをど使用ください。

高周波運転

について

L300シリーズはV/Fパターンの選択によ400Hzまで選択設定できますが、2極モートルを運転した場合、回転数は約24′ 000r/min〔 rpm〕 にも
達し非常に危険です。モートル、相手機械の機械的強度を十分にご検討のうえ選択、設定してください。また標準電動機(汎用モートル)は
通常60Hzで設計されておりますので、これを超えて設定される場合はモートルメーカーにお問い合わせください。なお、日立では高速モート
ルをシリーズイししております。
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く電源について〉

入力側
交流リアクトル

の設置

自家発電電源を
使用する場合

自家発電に使われる発電機でインバータを運転しますと高調波電流により、発電機の出力電圧波形がひずんだり、発電機が異常過熱す
ることがあります。発電機容量については一般にPWM制御方式の場合はインバータkVAの 5倍、PAM制御方式の場合はインバータkVAの 6
倍の容量がみ要となります。

く設置場所・周囲環境〉

高温、多湿、結露しやすい周囲環境およびじんあい、宿食性のガス、研削液のミストおよび塩害などのある場所は避け、直射日光のあたらない換気のよい室内に
設置してください。また、振動のない場所に据え付けてください。インバータの周囲温度は-0～ 50°Cの範囲でど使用になれます。

汎用インバータにおいて、下記の場合には電源側に大きなビーク電流が流れ、まれにコンバータモジュール破損にいたる場合があります。

特に高信頼性が要求される重要設備に対しては、電源とインバータとの間に交流リアクトルを使用してください。また、誘導雷の影響が考え

られる時は、避雷器を設置してください。

A)電源電圧の不平衡率が3%以上の場合 (注 )
B)電源容量がインバータ容量の 0倍以上の場合 (電源容量が500kVA以上の時)。
C)急激な電源電圧変化が生じる場合。

(例 )①複数のインバータが互いに短い母線でイ井設されている場合。

②サイリスタ変換器と互いに短い母線で併設されている場合。

③進相コンデンサの投入、釈放がある場合。

上記 A)、 B)、 C)の様な場合には、リアクトルを電源側に挿入することをお勧めします。

(注)電圧不平衡率算出例 (RS相線間電圧VRS=205V、 ST相線間電圧Ns「 =20V、 TR相線間電圧VIR=200Vの 場合)

電圧不平衡率=
線間電圧最大値 (最小値)一線間電圧平均値

×100
線間電圧平均値

VRも
~(VRS+Vき 1+Vlk)/3

(VRSttVST+V「ド)/3

0高周波ノイズ、漏れ電流について
①インバータ主回路の入出力には高周波成分を合んでおり、インバータの近くで使用される通信機、ラジオ、センサーに障害を与えることがあります。この場合 tよ
インバータ用ノイズフィルタ(オブション)各種 (P35～ P36参照)を取り付けることで障害を小さくすることができます。日立インバータテクニカルガイドブック
ノイズ編 をど参考の上対策をしてください。

②インバータは、スイッチング動作をしており、漏えい電流が増加します。インバータ、モートルは雰ず接地してください。

0インバータ購入時には優遇税制の適用が受けられます。
《エネルギー需給構造改革投資促進税制(エネ革税制)について〉
0優遇措置
インバータを購入されたお客様が青色申告をすると、次のいずれかの税制上の優遇措置を受けることができます。
Cイ ンバータの取得価額の30%に相当する金額を初年度に限り、特別償却できます。
_2その年の法人税額から、インバータの取得価額の7%相 当額が控除されます。
(ど注意)次の場合は対象外となります。

・新品でない場合  ・リース品である場合  ・他の特別償却制度などの適用を受けるものである場合
手続きは最寄りの支社、または当社特約店へお問い合わせ下さい。

�側=坪 � llll削

■
△

●周辺機器選定上の注意

配線接続
(1)電源はR、 S、 T(入力端子)に、モートルはU、 V、 W(出力端子)に必ず接続してください。(誤接続されますと故障します。)
(2)接地端子(∈)マーク)は必ず接地してください。

イ
ン
パ
ー
タ
と

モ
ー
ト
ル
間
の
結
線

電磁

接触器

インバータとモートル間に電磁接触器を設けた場合、インバータ運転中にON-OFFしないようにしてください。
(商用切替機能選択時を除く。)

サーマ)レ

リレー

L300シリーズて標準適用出力のモートル(日 立標準二相かど型モートル4極 )を運転する場合は、電子回路によリモートル保護用サーマル

リレーが省略できますが、次のような場合は別途モートルに合ったサーマルリレーを設けてください。
・ 10～ 60Hz以外で連続運転する場合。
・定格電流が内蔵の電子サーマルの調整レベルを超える範囲でモートルを使用する場合。
・I台のインバータで複数台のモートルを運転するときは、それぞれのモートルにサーマルリレーを設けてください。
・サーマルリレーのRCイ直は、モートル定格電流×|1倍としてください。また配線長が長い場合(Om以上)は早切れすることがありますの
で、出力側に交流リアクトルを入れるかカレントセンサをど使用ください。P32のサーマルリレー誤作動防止用交流リアクトルの項を参照く
ださい。

遮断器の設置
受電側にはインバータの配線保護および人体保護のため、漏電述断器を設置してください。漏電述断器は「インバータ対応型」のものをど

使用ください。

配線距離

インバータと操作盤の間の百E線距離は20m以内としてください。20mを超える場合はCVD― E(電 流 ,電圧変換装置 )、 RCD― E(遠隔制御装
置)をこイ吏用ください。また配線にはシールドケーブルを使用してください。

主回路配線は電圧降下にこ注意の上、配線の大さを選定してください。(電圧降下が大きいとトルクが低下します。)

漏電リレー
漏電リレー (または漏電ブレーカ)を使用の場合は感度 15mA(イ ンバータ1台に対し)以上をごイ吏用ください。漏電電流はケーブル、長さによ

り異なりますので、P32を参照ください。

進相コンデンサ
インバータとモートルの間に力率改善用コンデンサなどを入れますと、インバータ出力の高周波成分により、コンデンサが過熱したり破損す
る恐れがありますので、コンデンサは入れないでください。

●主要部品の寿命について

平滑コンデンサは部品内部で化学反応が起こり消耗するため、通常、約5年で交換が必要となります。ただ

し、インバータの周囲温度が高い場合、あるいはインバータの定格電流を超えて使用される重負荷などの

環境では著しく寿命が短くなりますのでご注意ください。

12時間/十 日で使用した場合、コンデンサの寿命は概略右図のよう1こなります。

〔「汎用インバータ定期点検のおすすめ」(JEMA)資料による〕

その他、冷却ファンなどの部品も「汎用インバータ定期点検のおすすめ」(JEMA)に 添って交換してください。
(指定された人以外は、保守点検、部品交換はしないでください。)

寿命時間 (年 )
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インバータL300シ リーズカタログ (No.SM-423S)訂 正表

本カタログ中、下記の誤りがありましたので訂正いたします。

1.訂正箇所 :P34  カ率改善高調波対策用直流リアクトル (DCL)の 寸法表

2.正 しい寸法表

記

電圧 型式 適用インハ
'―
タ

容量 (kW)
寸法 (mm)Amax,Bmax.イ よコイル氏法 質量

`kg)

図
W D H A B X Y C K

２
０
０
Ｖ
級

DCL―L-2.2 22 5,8 100 116 05 71 6× 9 M4 2.1 凶 1
DCL―L-3,7 3.7 5.8 100 H8 6× 9 M4 2.6
DCL―L-5.5 5.5 100 210 〔

υ 7× 11 M5用 3.6
DCL―L-7.5 7.5 100 212 20

ｎ
υ 7× 11 M6用 3.9 図 2

DCL一L-11 11 46 120 252 124 96 7× 11 M6用 6.5
DCL―L-15 46 120 256 124 7× H M8用 7.0
DCL―L-22 175 356

刀
生 45 7× 11 M8用 9.0

図 8

DCL―L-30 ∩
υ 175 386 50 98 7× 11 M8用 13.0

DCL―L-37 20 175 390 7× 11 M10用 13.5
DCL―L-45 45

（
υ 190 420

∩
Ｖ 120 7× H M10用 16.5

DCL―L-55 （
υ 190 424

∩
υ 120 7× 11 M12用 18.0

DCL一 L-75 ∩
υ 190 420 Ａ

υ t20 7× ll M12用 18.0

４
０
０
Ｖ
級

DCL一 H-2.2 2.2 85.5 100 H6 6× 9 M4 2.1
DCL― H-3,7 3.7 85.5 100 H6 20

Ｏ
Ｏ 6× 9 M4 2.6 図 1

DCL―ロー5.5 5.5 100 138 95 80 7× H M4 3.6
DCL―H-7.5 7.5 100 138 7× H M4 3.9
DCL―H-11

刀
生 120 250

（
υ 124 7× 11 M5用 5。 2 図 2

DCL―H-15 川
仕 120 252 20 124 7× H M6用 7.0

DCL一H-22 175 352 140 45 151 7× 11 M6用 9.5
DCL―H-30 20 175 356 140 45 151 7× 11 M8用 9.5
DCL一H-37 〔

υ 175 386 [55 151 7× 11 M8用 13.5
DCL―H-45 45

∩
Ｖ 190 416 180 45 120 68 7× 11 M8用 16.5

DCL―H-55 55
∩
υ 190 416 180 45 120 168 7× 11 M8用 17.5 図 3

DCL―H-75 60 190 420 190 120 168 7× 11 M10用 22.5
DCL―H-90 （

υ 190 420 190 70 120 168 7× 11 M10用 23.0
DCL―H-110 110

〔
υ 190 424 250 120 168 7× 11 M12用 29.0

DCL―H-132 132 60 190 424 250 120 168 7× 11 M12用 30.0
DCL一H-160 160

∩
υ 200

〔
Ｖ 270

（
Ｖ 200 170 11× 1 M16用 40.0

DCL―H-220 220 200 500 270
（
Ｖ 200 11× 1 M16用 42.0

(寸法図は変更ありません。)

以 上
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