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AC 马达用驱动 

使用说明书 i Series 
资料号 NTO-C120-2 

首先，衷心感谢您购买使用本公司的产品。 

为了更好的使用本产品，请您在使用之前，认真阅读使用说明书，正确使用本产品。 

如果使用错误，会影响到正常的运行操作，或导致寿命低下，发生故障等问题。 

安全注意 
安装，配线，运行，维修检查前，请认真阅读本使用说明书，正确使用本产品。特别是请认真阅读，机器相关的知识，安

全情报以及注意事项，在充分理解的基础之上开始使用。 

以下图标是本说明书中与安全相关的重要内用。如果因没有遵守下列注意事项，会有导致死亡或重伤的可能，本制品或

相关连的机械以及系统也会有受到损伤的危险。下列所记载的内容都是十分重要的，请一定要严格遵守。 

危险 
使用错误会出现非常危险的状况，有导致死亡或重伤的危险。 

注意 
使用错误会出现非常危险的状况，有导致中度受伤或轻伤的危险。或导致物质损失。 

本制品不适用与人命相关联的机械以及系统。操作故障或误操作会有可能直接威胁到人的生命，或对人体造成危害

的装置(军事相关，原子控制用途，航空宇宙用，交通机械用，生命维持或手术用，各种安全装置等)。如果需要将本装

置使用与特殊用途时，请和贩卖担当协商。 

本产品虽然是在严格的品质管理下制造生产的，请在因本制品的故障回有肯能引起重大事故或造成损失的设备上设置

安全装置。 

制品在运转的时候必须按照规定把罩或关闭物放回原处，按照说明书运行操作。 
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防止触电 

危险 
・通电或运行中，不要碰触端子台。没有做过绝缘处理，会导致触电。 

・通电中或运行中不能打开罩。会导致触电。 

・不要在罩被取下的状态下运行。高电压的端子或充电部暴露在外导致触电。 

・在电源 OFF 时，除去配线作业・定期点检以外不要把罩取下。驱动内部充电状态导致触电。 

・配线作业或点检，先确认操作面板的表示灯熄灭，电源关闭后 5 分以上，用万能表等确认电压后再进行作业。电源关

闭后的一定时间内电容器处于高压充电状态非常危险。 

・配线作业或点检工作需要专门技术工作人员进行作业。 

・本体安装好后再配线。会导致触电，造成伤害。 

・使用指定尺寸的电线。导致触电或火灾。 

・必须接地。会导致触电或火灾。 

・不能用潮湿的手操作电位器或键。会导致触电。 

・不要使电线受到损伤，使电线的负荷过大，也不要使电线被夹住，或被重物压着。会导致触电。 

・不要用潮湿的手触摸基板，插拔电缆。会导致触电。 

 

防止火灾 

注意 
・驱动安装在没有孔（不要碰触驱动的降温装置等的背面）不燃性壁处。不能安装在可燃物或或可燃物附近，易导致火

灾。 

・通电前，确认驱动的额定电压和电源电压一致。主回路电源的电压使用错误，会导致火灾。 

・本制品是辅助马达运行的装置。请在运行前确认马达的种类和形式是否适合。本制品和马达配置错误，会导致火灾，

引发事故。 

・驱动出现故障，切断驱动电源。大电流会导致火灾。 

 

防止破损 

注意 
・各端子上只能使用使用说明书上规定的电压。否则易破损・破裂。 

・端子的连接正确。否则易破损・破裂。 

・极性（＋－）不能错误。否则易破损・破裂。 

・通电中或切断电源后的一定时间内，驱动处于高温状态，不能触摸。否则易导致烧伤。 

・运行中，不能触摸马达的旋转部。 

・出现异常时，马上切断电源停止运行。会导致故障或受伤。 
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安装，搬运 

注意 
・制品需要安装在能够承受其重量的地方，请参照使用说明书安装。 

・有损伤，或有缺少部品的驱动，不能运行。 

・搬运时不能够只拿着表面罩或电位器，必须拿着盒子。有掉落或出现故障的可能。 

・制品上不能防止重物。 

・必须按照指定的方向安装。 

・驱动内部不能混入油等可燃性异物或螺丝・金属片等的导电性异物。 

・驱动是精密机器，不能摔落，或受到强冲击。 

・在本说明书要求的环境条件下使用。是驱动出现的故障的原因之一。 

 

配线 

注意 
・输出侧的端子 U, V, W 正确连接。否则会造成马达逆旋转。 

・确认端子等连接良好。会导致故障或造成事故。 

・驱动的输出侧，不能安装进相电容器或噪音或噪音过滤。容易导致过热・烧损。 

・再投入时，电源切断后 60 秒以上再接通。有产生误动作的可能。 

・对本回路，设计时要考虑投入电流。 

・其它，关于安全性，针对实机充分确认并采取对策。 

・马达侧的回生电压，设计值不能超过 375V。 

・输入电源电压要在额定电源电压的+10%,-10%以内否着容易产生故障或引发火灾。 

 

试运行调整 

注意 
・运行前确认・调整各参数。不同的机械会产生不同的运动。 

 

使用方法 

危险 
・即使按下 STOP 键，根据机能设定状态有输出不停止时，需要准备紧急停止回路（电源切断或紧急停止用机械刹车等），

请另外准备开关。 

・不能使用三相诱导电动机以外的负荷。驱动输出连接其它的电机器时，有机器破损的可能性。 

・不能改造。 

・不能擅自摘取使用说明书记载以外的部品。是产生故障或破损的原因。 
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注意 
・本制品的过电流保护机能，马达的过热保护不起作用时。建议通过外部热，PTC 热敏电阻结合实行过热保护。 

・不要发生由于电源侧的电磁接触器使驱动频繁的始动，停止。造成驱动的寿命过短。 

・通过噪音过滤等把电磁障害的影响降低。会对驱动附近使用的电子机器造成障害。 

・实施高调波抑制对策。从驱动发生的电源高调波，会使进相电容器或发电机过热・损伤。 

・参数初期化时，运行前对必要的参数进行再设定。各参数恢复到初期值。 

・驱动会很容易设定成高速运行，设定变更时请充分确认马达或机械的性能。 

・长期保存后,驱动运行时，请实行点检，试验运行。 

・为了防止由于静电引起的破损，触摸本制品前，先用手触摸身旁的金属，清除身体所带的静电。作业时，佩戴防止帯

电用橡皮手袋。 

 

异常时的处置 

注意 
・为防止驱动出现故障时，机械，装置不会处于危险状态，请设置非常刹车等安全保护装置。 

・驱动输入侧的断路器切断时，可以考虑的原因有配线异常，驱动内部部品破损等。确定断路器切断的原因，解决问题

后再度接通断路器。 

・保护机能运行时，解决问题后，按下 STOP 键，运行再开。 

・请在电源和驱动间设置考虑到环境设备的漏电关闭器，必须设置保险丝。驱动出现故障时，有可能使设备受到损伤。 

・保险丝溶断时或配线关闭器掉闸时，不要马上接通电源或进行机器操作。确认电缆的配线或周辺机器的设定后，找到

原因。如果无法确定原因时不能接通电源或进行机器的操作，请与本公司联络。 

 

保守点检・部品的交換 

注意 
・不要对驱动的控制回路进行绝缘电阻测定。会造成故障。 

 

废弃 

注意 
・产业废弃物。 
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１. 警告表示 

 

 

 

２. 名牌 

 

 

 

 
形式 

最大适用モータ 

输入规格(単相) 

输入规格(三相) 

输出规格 

图号 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 危险 
 
有受伤、触电、火灾的危险。 
・ 请在安装、运行前阅读使用说明书。 
・ 通电中请不要触动端子台。 
・ 电源关闭后，5 分钟内不要触摸端子台。 
・ 设置金属等不然物。 
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３. 适用马达 

 

适用马达 三相诱导马达(AC马达) 

 

４. 形式 

马达容量

I D W 2 0 0

形

7 5 1

式

系 列

输入电压

* * *

751: 750W

200 : 200V

*

编 码

401: 400W

制品分类

W : 三相

 

 

５. 规格【0.75kW】 

 

形式 IDW200-751**** 

适用马达容量 ※1 0.75kW 

输入

电源 

额定电源电压 単相 AC200～240V 三相 AC200～240V 

容许电压变动 +10%,-10% 

电源频率 50Hz/60Hz (±5%) 

输入电流 ※2 9.0A(8.0A) 5.0A(4.5A) 

最大 

输出 

输出电压 电源电压比例值(不能输出比电源电压高的电压。) 

额定容量 ※3 1.3kVA 1.3kVA 

输出电流 ※4 3.3A(3.0A) 3.3A(3.0A) 

质量 690g 

※1:适用马达，请选用比驱动的输出电流值低的值。 

※2:输入电流值，根据使用条件(电源阻抗)变更。 

()内的使用条件，载波频率 8kHz 以下。 

※3:额定容量，440V 输出额定电压来计算。 

※4: 载波频率 2kHz 时的条件。 

()内，载波频率 8kHz 以下的条件。 

周围温度超过 40℃时，在低于()内的电流值内使用。 
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６. 规格【0.4kW】 

 

形式 IDT400-401**** 

适用马达容量 ※5 0.4kW 

输入

电源 

额定电源电压 単相 AC200～240V 三相 AC200～240V 

容许电压变动 +10%,-10% 

电源频率 50Hz/60Hz (±5%) 

输入电流 ※6 5.7A(4.5A) 3.5A(2.4A) 

最大 

输出 

输出电压 电源电压比例值(不能输出比电源电压高的电压。) 

额定容量 ※7 0.9kVA 0.9kVA 

输出电流 ※8 2.4A(2.0A) 2.4A(2.0A) 

质量 460g 

※5: 适用马达，请选用低于驱动的输出电流值的。 

※6: 输入电流值，根据使用条件(电源阻抗)变更。 

()内的使用条件，载波频率 10kHz 以下。 

※7: 额定容量，以 440V 输出额定电压来计算。 

※8: 载波频率 2kHz 时的条件。 

()内的使用条件，载波频率 10kHz 以下。 

周围温度超过 40℃时，在低于()内的电流值内使用。 

 

７. 驱动规格【共通事项】 

 

驱动方式 V/f控制方式(PWM控制) 

过负荷电流额定 150%(1分间) 

载波频率 出货时：2kHz 

保护构造 IP20 

冷却方法 自然冷却 
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８. 环境条件 

 

周围温度 
－10℃～50℃ (开放状态) 

（但是，无冻结。或，根据实机负荷状況。) 

保存温度 －10℃～60℃（但是，无冻结） 

湿度 95%RH以下（但是，无结雾） 

环境 无多量尘埃，引火性气体，腐食性气体，蒸気等 

标高 海拔 1000m以下 

使用场所 屋内 

振动 10～20Hz未满 9.8m/s
2
(1G以下)，20～55Hz 2m/s

2
(0.2G以下) 

 

９. 标准连接图 

 

・下图表示的是本制品和电源，马达和输入输出端子的标准连接图。 

 请根据各端子的说明连接。 

三相/単相
50/60Hz
200-240V 3相马达

M

E5V

E12V输入

输入

输出

X2

X3

Y1

X1

COM

E5V

R/L1

S/L2

T/L3

U/T1

V/T2

W/T3

驱 动

250Ω

1kΩ

【速度指令】
电压:0-5V
 (推荐电位器:1k～5kΩ)
电流:0-20mA

输出信号
  DC26V 10mA下面

 



 10 

１０. 各部の名称 

 

 

 

 

 

１１. 接口 

 

电源端子 

连接端子 记号 I / O 内容 

1 R I 电源 

2 S I 电源 

3 T I 电源 

4  I 回生电阻 

※単相时，R,S 连接。 

 三相时，R,S,T 连接。 

 

马达动力端子 

连接端子 记号 I / O 内容 

1 U O U相 马达动力 

2 V O V相 马达动力 

3 W O W相 马达动力 

 

 

 

电位器 

 

操作键 

马达动力端子 

(输出) 

电源端子 

（输入） 

 

输入输出端子 

表示器 
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入输出端子(6孔) 

连接端子 记号 I /O 内容 

1 E5V O DC5V(绝缘电源) 

2 COM - 共有 

3 X1 I 速度调整 (频率・电压指令) 

4 Y1 O 警报 

5 X2 I RUN/STOP (运行指令) 

6 X3 I FWD/REV (正逆转指令) 

※由于強化绝缘输入出端子分离。 

 

１２. 电源端子 

电源和本产品之间，请用配线用关闭器，漏电断路器，保险丝连接。 

 

电源端子 

螺丝型号 拧紧扭矩 推荐电线型号 

M3 0.315Nm(3.21kgf･cm) AWG14 (2.0mm
2
) 

推荐压着端子(单位：mm) 

 

 

 

 

１３. 马达动力端子 

马达动力端子 

螺丝型号 拧紧扭矩 推荐电线型号 

M3 0.315Nm(3.21kgf･cm) AWG14 (2.0mm
2
) 

推荐压着端子(单位：mm) 
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１４. 输入输出端子 

 

驱动侧

COM

X1

Y1

X3

E5V

X2

E12V

E5V

输出信号
  DC26V 10mA下面

250Ω

1kΩ

【速度指令】
电压:0-5V
 (推荐电位器:1k～5kΩ)
电流:0-20mA

COM

COM

COM

 

入输出端子(6孔) 

螺丝型号 拧紧扭矩 推荐电线型号 无包皮长度 

M1.6 0.1Nm AWG18 (0.82mm
2
) 4.5mm 

 

(单位：mm) 

 

 

 

※如果您输入的 0-5V使用一个电位从外面，应考虑设置在驱动器内部电阻（250Ω） 

参考图：如果您使用一个 1kΩ的电位器 

驱动侧

COM

X1

Y1

X3

E5V

X2

E12V

E5V

250Ω

1kΩ

【速度指令】
推荐电位器:1kΩ

COM

 

SINK 模式 
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１５. 安装 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※ 如图所示，请确保安装盒子的空间。 

收容控制盘等时，周围温度容易上升，请注意盘内换气。 

 

请垂直安装本品。 
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１６. 操作方法 

 

P9～P13 参照して下さい。 

P16～P33 参照して下さい。 

供给电源 OFF 

 

确认供给电压 0V 

 

确认安全连接方法（确认使用说明书） 

连接输入出端子 

连接马达动力端子 

连接电源端子 

 

确认安全操作方法（确认使用说明书） 

供给电源 ON（AC200～240V） 

参数设定 

实施无负荷运行，确认旋转方向，动作 

实施实负荷运行，确认动作 

设定动作参数 

结束 



 15 

１７. 外形图 

IDW200-751**** 

 

IDW200-401**** 
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１８. 表示器の规格 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１９. 参数设定项目 

 

参数号 名称 内容 设定范围 初期值 

F01 旋转方向 选择正逆转指令。 

0 输入输出端子 

0 1 正转 

2 逆转 

F02 更换速度指令方法 选择速度指令方法。 

0 输入输出端子 

0 
1 电位器 

2 固定值 

3 多段速 

F03 固定频率 参数 F02设定为 2时，作为固定频率设定。 0～120Hz (位移动) 40 

F04 加速时间 
设定输出频率从 0%到 100%的加速时间。 

100%是最高输出频率。 
0～99.9s (位移动) 5.0 

F05 减速时间 
设定输出频率从 100%到 0%减速时间。 

100%是最高输出频率。 
0～99.9s (位移动) 5.0 

【电位计】 

马达速度调整 

 

【表示器】 

[运行时] 

表示马达的设定频率 

 

[设定参数时] 

表示参数值等 

 

[异常时] 

表示警报号 

 

【▽】 

下键 

 

【△】 

上键 

 

【MODE】 

更换参数、设定范围 

 

【RUN/SET】 

马达运行开始键 

(参数设定键) 

 

【STOP】 

马达运行停止键 

 

【POWER 灯】 

电源通电时灯点亮 

 

【RUN灯】 

马达运行时灯点亮 
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F06 过电流保护程度 

设定过电流保护程度。 

※设定过电流保护程度参数 F08 的值为

100%。 

0～150% (位移动) 120 

F07 扭矩提高 V/F 控制时、想提升始动扭矩时设定。 0～30% (位移动) 0 

F08 基础电流 
设定马达的基础(额定)电流，确认马达的

额定标识。 

0.10～5.00A 

(位移动) 

0.75kW 设定 3.30 

0.4kW 设定 2.40 

F09 最大输出频率 
设定 V/F档的最大输出频率。详细请参照

（V/f 档特性图）。 
40～120Hz (位移动) 60 

F10 基础频率 
设定马达的基础(额定)频率、确认马达的

额定标识。 
40～120Hz (位移动) 60 

F11 节能输出频率 
需要设定 V/f 档２乗低減扭矩特性时设

定。详细请参照（V/f 档特性图 ）。 
0～120Hz (位移动) 1 

F12 最低输出频率 
设定 V/F档的最低输出频率。详细请参照

（V/f 档特性图）。 
0～120Hz (位移动) 1 

F13 基础电压 

设定马达的基础(额定)电压、确认马达的

额定标识。 

 

AC100～240V (位移动) 400 

F14 节能输出电压 
需要设定 V/f 档２乗低減扭矩特性时设

定。详细请（V/f 档特性图）参照。 
AC10～240V (位移动) 10 

F15 最低输出电压 
设定 V/F档的最低输出电压。详细请参照

（V/f 档特性图）。。 
AC10～240V (位移动) 10 

F16 V/f模式 
从 V/f模式选择。 

参照【V/f模式特性图】 

0 自由设定 

0 
1 2乗低减扭矩 

2 定扭矩 

3 定输出扭矩 

F17 载波频率 选择载波频率。 

2 2kHz 

2 

4 4kHz 

8 8kHz 

10 10kHz 

12 12kHz 

15 15kHz 

F18 警报解除时间 
0s：无警报自动解除 

1～999s:警报自动解除(再起动) 
0～999s (位移动) 0 

F19 PID控制 
设定输入出端子速度调整(X1)的 PID控

制形式。 

0 无 

0 1 正特性 

2 逆特性 

F20 PID控制目标值 
参数 F19 设定 1 或 2 时，根据目标值控

制 PID。 
0～100% (位移动) 0 
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F21 PID增益 

调整 PID控制的增益。 

※参数 F19  设定 1或 2时，PID增益运

行。 

1～10 (位移动) 1 

F25 多段速 1  
参数 F02设定 3时，多段速运行。 

设定 X4(开)，X3(开)，X2(闭)时的频率。 
0～120Hz (位移动) 40 

F26 多段速 2  
参数 F02设定 3时，多段速运行。 

设定 X4(开)，X3(闭)，X2(开)时的频率。 
0～120Hz (位移动) 50 

F27 多段速 3  
参数 F02设定 3时，多段速运行。 

设定 X4(开)，X3(闭)，X2(闭)时的频率。 
0～120Hz (位移动) 60 

F28 
频率上限 

限度 
设定频率的上限限度值。 10～120Hz (位移动) 120 

F29 
频率下限 

限度 
设定频率的下限限度值。 0～110Hz (位移动) 0 

F30 
速度指令上限 

范围 

针对输入输出端子(X1)和电位器设定速

度指令范围的上限值。 
0～100% (位移动) 100 

F31 
速度指令下限 

范围 

针对输入输出端子(X1)和电位器设定速

度指令范围的下限值。 
0～100% (位移动) 0 

F32 过电流保护时间 
设定过电流保护时间。 

※设定参数 F06的保护时间。 
0.1～60.0s (位移动) 60.0 

F88 表示更换 
运行中在只表示频率的状态下，可以设定

电压･电流的表示更换状态。 

0 只表示频率 

0 
1 

频率･电压･电流 

更换 

F89 软件版本 表示软件版本。 ― ― 

F90 初期化 
输入 1，参数值回到初期值。 0 ― 

0 
1 初期化 

※ 已被形容位移动设定范围，设定范围的值是数字的举动。欲了解更多信息，请参阅高位运行的作业程序的概述。 
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【操作键的说明】 

 

马达开始运行。 

切换参数的设定范围。 

确认参数的设定范围数据。 

 

马达运行停止。 

从异常状态到待机状态。 

参数、设定范围表示値的位数移动。 

 
切换参数。 

切换运行中的表示内容。 

 变更参数、设定范围。 

 变更参数、设定范围。 

 

 

说明表示机的状态 

 

 

  「下 2位呈闪烁状态」           「3位全部呈闪烁状态」 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

设定参数的时 设定参数设定范围时 
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【参数操作程序】 

1. 接通电源。(POWER灯：绿 点灯) 

 

2. 按下     ，表示参数画面。 

表示 Ｆ０１。 

 

3. 按      /      键，可表示任意参数号。 

 

4. 按        ，1位数＋1。 

   ( 持续按      1秒以上，2位数＋1。) 

 

5. 按     ，1位数－1。 

( 持续按     1秒以上，2 位数－1。) 

     

 

6. 按     ，表示设定范围画面。 

 

7. 按      /      表示值。 

 

8. 按     ，1位数＋1。 

  ( 持续按      1秒以上，2位数＋1。) 

 

9. 按      ，1位数－1。 

(持续按      1秒以上，2 位数－1。) 

 

 

10. 按     ，确定。(参数移动。。) 

 

 

11. 按     1回，回到初期画面。 

 

000 、

001 、

000 和

变化 

【更换到参数设定范围模式】 

【切换到参数设定模式】 

【初期画面/待机模式】 

【初期画面/待机模式】 
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【操作键和各模式的概要】 

 

RUN

SET

MODE

 

 

 

投入电源

待机状态

MODE

参数

参数

参数

MODE

运行
【表示频率】

STOP
RUN

SET

异常
【表示异常号】

 

 

STOP

 

 

 

 

设定范围

设定范围

设定范围

确定

RUN

SET 

 
 

 

 

 

 

 

 

【切换参数模式】 

设定范围模式 参数模式 

【运行】 
【停止】 

发生异常 

待机表示 

 

运转模式 

异常模式 【移行】 

【切换设定范围模式】 【切换待机模式】 

参数:以 F01的初期値 000举例说明。 

确定参数 

 

【确认数据】 【切换参数模式】 
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【位移动の操作程序の概要】 
参数设定模式或设定范围模式，从个位数开始按顺序移动操作简单，需要变更 3位数/2位数的数值时使用。 

请参照一下例子操作。 

 

  

 

 

 

 

 

MODE

RUN

SET

STOPSTOP

 

参 数 设定范围

设定范围

设定范围

参 数

参 数

 

 

设定范围

设定范围

设定范围

 

 

 

参 数

参 数

参 数

设定范围

设定范围

设定范围

RUN

SET

 
STOP STOP

MODE MODESTOP

 

参数:以 F01的初期値 000举例说明。 

切换到设定范围模式、3 位数全部呈闪烁状态时按下 STOP 键

第 3 位的数值可以变更。在此状态下再度按下 STOP 键就可以

变更第 2 位的数值。 

参数模式 设定范围模式 

 

参数模式 

设定值模式 

 

【位移动】 【位移动】 

【位移动】 

【位移动】 

【位移动】 
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【更换表示方法时追加操作键概要】 

 

MODE

電源投入

待机状态

MODE

运转
【表示频率】

STOP
RUN

SET

异常
【表示异常号】

 

 

STOP

运转
【表示电压】

MODE

运转
【表示电流】

STOP STOP

  

RUN

SET

RUN

SET

 
 

 表示内容的说明 

 

【频率表示】            【表示电压】           【表示电流】 

无点                有点            表示小数第二位 

 

 

※ 只有在，把参数设定的表示更换(F88)设定到频率･电压･电流更换(1)时才会表示电压･电流。 

※ 表示的频率･电压・电流，为大致的值。 

※ 有可能显示比电源电压高的电压值，不能输出。 

※ 运行中在频率表示，电压表示，电流表示的其中任意一种状态下移动到待机状态时，设定被保持，回到再度运行状态时，前回选择

的状态被保持。 

  (关闭电源，保持机能解除。) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   

点 小数点 

保持设定 

保持设定 

【切换】 

【切换】 【切换】 

【运转】 

【运转】 【运转】 【停止】 

【停止】 【停止】 

接通电源 
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【V/f 模式特性图】 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

参数号 名称 初期值 

F13 基础电压 200 

F14 节能输出电压 10 

F15 最低输出电压 10 

F10 基础频率 60 

F09 最大输出频率 60 

F11 节能输出频率 1 

F12 最低输出频率 1 

设定例】 

变更参数设定、可设定多样模式。 

V/f 模式:从 1～3、由于是固定值，电压・

频率无法变更。 
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【PID 控制】 

1．把参数设定的 PID控制(F19)设定为正特性(1)／逆特性(2)。 

正特性：输入出端子(X1)比目标值小时，输出増加。 

逆特性：输入出端子(X1)比目标值大时，输出増加。 

2．设定 PID控制目标值(F20)的值。 

3． 根据 PID控制目标值控制 PID。 

※ 连接外部输入机器(温度感应器等)和输入输出端子(X1)， PID 目标值 50%时，50%的速度调整电压调整为 2.5V。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

２０. 保护(警报)规格 

 

保护机能发生时，马达停止，表示警报号。 

警报号 名称 内容 设定值 解除值 

A00 驱动温度保护 
驱动的温度上升，温度超过设定值，马达停止。低于解除

值后，依照再运行条件再开始运转。 
90℃ 70℃ 

A01 
过电流保护 

（马达电流） 

马达电流(二次侧电流)，超过设定值时，马达停止。依照

再运行条件再开始运转。 
参数设定参

照 F06和 F32 
0A 

A02 不足电压保护 
驱动的电源电压，低于设定值时，马达停止。恢复到解除

值以下，依照再运行条件再开始运转。。 
AC160V AC170V 

A03 过电压保护 
驱动的电源电压，超过设定值时，马达停止。恢复到解除

值以下，依照再运行条件再开始运转。 
AC265V AC255V 

A04 
电子用半导体素子 

保护 

马达电流(二次侧电流)，超过设定值时，马达停止。恢复

到解除值以下，依照再运行条件再开始运转。 
15A 14.9A 

A10 
过电流保护 

（输出电流） 

到达输出电流的 200% 0.5s 以上时，马达停止。依照再运

行条件再开始运转。 
200% 0A 

A11 驱动自己診断保护 
驱动内部的部品发生异常时，马达停止。恢复到解除值以

下，依照再运行条件再开始运转。 
异常发生 除去异常 

A12 机能保护 
计算机等发生异常时，马达停止。恢复到解除值以下，依

照再运行条件再开始运转。 
异常发生 除去异常 
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【从异常停止到运行再开条件】 

无警报自动解除设定  (多段速模式以外的速度指令时) 

 

●通过输入输出端子
再起动的方法

STOP

入出力端子〈X2〉

●通过输入输出端子〈X2 〉
再起动的方法

入出力端子〈X2〉

异常解除：保护机能到达解除值。

 

開 (狀態)运行指令

■参数设定　(F18)=(0)

异常停止 异常解除

异常释放

開 (狀態)运行指令

等待解除

待机状态

输入出端子〈X2〉

 

開 (狀態)运行指令

閉 (狀態)运行指令
输入出端子〈X2〉

 

交
换

 

閉 (狀態)运行指令

再运行

输入出端子〈X2〉

交
换

●通过输入输出端子
再起动的方法

运行指令

待机状态

操作键

(按)

交
换

 

运行指令

操作键
RUN

SET

再运行

(按)

入出力端子〈X2〉

●通过输入输出端子〈X2 〉
再起动的方法

入出力端子〈X2〉

异常解除：保护机能到达解除值。

 

閉 (狀態)运行指令

异常停止 异常解除

异常释放

開 (狀態)运行指令

待机状态

输入出端子〈X2〉

 

閉 (狀態)运行指令

 

閉 (狀態)运行指令

再运行

输入出端子〈X2〉

交
换

交换

交
换

交换

交
换

STOP运行指令

待机状态

操作键

(按)

交
换

 

运行指令

操作键
RUN

SET

再运行

(按)
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无警报自动解除设定 (多段速模式的速度指令时) 

输入出端子〈X3/X2〉

●通过操作键
再启动的方法

■参 数 设 定　(F18)=(0)

输入出端子〈X3/X2〉

●通过输入输出端子〈X2〉
再启动的方法

输入出端子〈X3/X2〉

异常解除：保护机能到达解除值。

 

运行指令
(如果有任

何)

异常停止 异常解除

待机模式

 

 

再运行

输入出端子〈X3/X2〉

交换

交
换

STOP运行指令

待机模式

操作键

(押す)

 

操作命令

操作键
RUN

SET

再运行

(狀態)

  

切换输入输出端子 按下操作键

开关的输入
和输出端子

按操作键

输入输出端子〈X4/X3/X2〉设定为关闭，马达运
行中出现异常停止时的操作流程图

X3

开
闭

闭闭

X2

多段速1

多段速2

多段速3

运行指令
(如果有任

何)

X3

闭闭

X2

多段速1

多段速2

多段速3

X3

开开
X2

多段速
运行指令

运行指令
(何れかの

状態へ
切換える)

X3

闭闭

X2

多段速1

多段速2

多段速3

输入输出端
子的状态
（不要换）

X3

闭闭

X2

多段速1

多段速2

多段速3

输入输出端
子的状态
（不要切）

X3

闭闭

X2

多段速1

多段速2

多段速3

闭
开

开
闭

闭
开

开
闭

闭
开

开
闭

闭
开

开
闭

闭
开

异常
解除
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有警报自动解除设定 (多段速模式以外的速度指令时) 

 

STOP

●通过输入输出端子〈X2 〉
再起动的方法

异常解除：保护机能到达解除值。

 

開运行指令

■パラメータ設定　(F18)=(1～999)

異常停止 異常解除

异常释放

閉运行指令

待机状态

再运行

输入出端子〈X2〉

 

開运行指令

閉运行指令
输入出端子〈X2〉

 

设置
时间後

●通过操作键
再起动的方法

运行指令

待机状态

操作键

(按)

 

运行指令

操作键
RUN

SET

再运行

(按)

异常解除：保护机能到达解除值。

 

閉运行指令

異常停止 異常解除

异常释放

閉运行指令

●参数设定
　　(1～999)s後

交换

交
换

设
置
时
间
後

 

閉运行指令

再运行

输入出端子〈X2〉

 

●参数设定
　　(1～999)s後

 

切换输入输出端子
按下
操作键

操作键
按

按下运行开始（RUN/SET），马达运行中出现
异常停止时的操作流程图

输入输出端子〈X2〉设定为关闭，马达运行中出
现异常停止时的操作流程图

输入出端子〈X2〉 输入出端子〈X2〉 输入出端子〈X2〉 输入出端子〈X2〉
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有警报自动解除设定 (多段速模式以外的速度指令时) 

 

 

再运行

●参数设定
　　(1～999)s後

■参 数 设 定　(F18)=(0)

输入出端子〈X3/X2〉输入出端子〈X3/X2〉

异常解除：保护机能到达解除值。

 

运行指令
(如果有任

何)

异常停止 異常解除

異常解除

设
置
时
间
後

输入输出端子〈X3/X2〉设定为关闭，马达运行中
出现异常停止时的操作流程图

X2X3

多段速1

多段速2

多段速3

运行指令
(如果有任

何)

X2X3

多段速1

多段速2

多段速3

输入输出端
子

的状态
(不要切换)

X2X3

多段速1

多段速2

多段速3

闭闭 闭闭

闭闭

开
闭

闭
开

开
闭

闭
开

开
闭

闭
开

 

２１. 速度指令 

 

【模拟速度指令】 

可以通过输入出端子(X1)或控制盘盒子上的电位器执行模拟速度指令。 

※ 使用输入出端子(X1) 调整外部速度时，把参数设定的速度指令方法更换(F02)设置到を输入出端子(0)可执行机能。 

※使用控制盘盒子上的电位器调整速度时，把参数设定的速度指令方法更换(F02)设置到电位器(1)可执行机能。 

 

 

 入输出端子：X1 

外部直流电压 0 － 5V 

速度指令 慢 － 快 

 

 入输出端子：X1 

外部直流电流 0 － 20mA 

速度指令 慢 － 快 
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【固定速度指令】 

可执行固定速度指令。 

※ 需要固定速度指令时，把参数设定的速度指令方法更换(F02)设置到固定值(2)可执行机能。 

 

【多段速指令】 

可以执行旋转方向固定的多段速指令。 

通过更换输入输出端子(X2/X3)，可以调整速度。 

※通过多段速指令调整速度时，把参数设定的速度指令方法更换(F02)设置到多段速(3)可执行机能。 

 

 
输入输出端子 

X3 

输入输出端子 

X2 

停止  开 开 

多段速 1 F25 开 闭 

多段速 2 F26 闭 开 

多段速 3 F27 闭 闭 

※ 参数设定的多段速 1(F25)，多段速 2(F26)，多段速 3(F27)，设定任意频率。 

 

输入输出端子：X2/X3 

闭 0V X2

 

开 E12V或开放 X2

 

※ 设定多段速，输入出端子的正逆转指令的更换机能不能执行。 

从参数设定的回转方向(F01)开始，设定正转(1)／逆转(2)其中任意一项。 

从参数设定的回转方向(F01)开始，设定输入出端子(0)时，为正转。 
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【频率限度，速度指令范围的设定】 

设定频率的限度和速度指令范围。 

可在 F28，F29输入频率限度值，在 F30，F31输入速度指令范围。 

 

 

 

  

 

【设定例】 

参数设定项目 

F28(频率上限限制)：48Hz 

F29(频率下限限制)：12Hz 

F30(速度指令上限范围)：80% 

F31(速度指令下限范围)：20% 

 

 

 

频率上限限制：120Hz ⇒ 48Hz 

频率下限限制：0Hz ⇒ 12Hz 

速度指令上限范围：100% ⇒ 80% 

速度指令下限范围：0% ⇒ 20% 

 

【设定例】 

参数设定项目 

F28(频率上限限制)：48Hz 

F29(频率下限限制)：12Hz 

F30(速度指令上限范围)：初期値 

F31(速度指令下限范围)：初期値 

 

 

 

频率上限限制：120Hz ⇒ 48Hz 

频率下限限制：0Hz ⇒ 12Hz 
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２２. 警报指令 

 

 

 输入出端子：Y1 

正常时 ON 

保护发生时 OFF 

输入出端子：Y1，在 COM间输出开放集电极。 

 

２３. 运行指令 

 

【通过输入输出端子执行运行指令】 

 输入输出端子：X2 

运行 闭 0V X2

 

停止 开 E12V或开放 X2

 

※ 参数设定的速度指令方法更换(F02)，选择输入出端子(0)／电位器(1)／固定(2)任意一个时，输入出端子(X2)执行 运行/停止 机能。 

※ 参数设定的速度指令方法更换(F02)设定到多段速(3)时，参照 21.速度指令 【多段速指令】。 

 

【设定例】 

参数设定项目 

F28(频率上限限制)：初期値 

F29(频率下限限制)：初期値 

F30(速度指令上限范围)：80% 

F31(速度指令下限范围)：20% 

 

 

 

速度指令上限范围：100% ⇒ 80% 

速度指令下限范围：0% ⇒ 20% 
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【通过操作键执行运行指令】 

 

 

 

 
表示器 

控制盘 

 

RUN

SET
 

 

STOP

 

 

※如果不在参数设定的速度指令方法更换(F02) 中设定输入出端子(0)／电位器(1)／固定(2)中的任意一项，控制盘的运行方式

(RUN/SET)键不执行机能。 

※ 输入出端子(X2)在运行 (闭状态)的状态下，按下控制盘表示器的 STOP 键，运行停止。 

  再起动方法，切换 运行 (闭状态)⇒停止 (开状态)⇒运行 (闭状态)，或者按下控制盘的运行(RUN/SET)键。 

 

 

２４. 正逆转指令 

 

【通过输入输出端子执行正逆指令】 

 输入输出端子(X3) 

逆转 闭 0V X3

 

正转 开 E12V或开放 X3

 

 

※ 在参数设定的回转方向(F01)，如果不设定输入出端子(0)，不能执行从外部的回转方向更换。 

※ 固定时，参数设定的回转方向(F01)上，设定正转(1)／逆转(2)的任意一项。 

 

 

 

【【RUN/SET】 

马达的运行开始键 

(参数设定键) 

 

【STOP】 

马达的运行停止键 

 

运行 

 

停止 
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２５. 选择关闭器 

 

在因为短路引起事故时，起保护作用，输入侧连接保险丝。 

 驱动的形式 断路器(推荐值) 保险丝(推荐值) ※ 

三相 200V 750W IDW200-751**** 10A 15A/25A 

单相 200V 750W IDW200-751**** 15A 20A/40A 

三相 200V 400W IDW200-401**** 5A 6A/25A 

单相 200V 400W IDW200-401**** 10A 10A/25A 

※  使用速断保险丝时，请使用驱动的额定输入电流的 300%的产品。 

使用延迟保险丝时，请使用驱动的额定输入电流的 175%的产品。 

表中的数值，是推荐使用值，请根据设备的断路器或配线等环境，决定断路器/保险丝的容量。 

 

２６. 设置方法 

 EMC 对策、按照以下的方法设置。 

・在输入侧(一次侧)必须安装 EMC 杂音过滤。 

・在同一块金属板上设置杂音过滤和 EMC 杂音过滤。 

・驱动和马达间的配线，请使用屏蔽电缆。 

・输入侧和杂音过滤间的配线，请使用屏蔽电缆。 

 

 

 

三相
AC200-240V
50/60Hz

M

ノイズフィルタ

 

 

単相
AC200-240V
50/60Hz

ノイズフィルタ

M

 

 

 

 

 

遮蔽线 遮蔽线 

金属板 

遮蔽线 遮蔽线 

金属板 

单相 杂音过滤 
杂音过滤 
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２７. 简单设置方法 

 

通过下面简单的例子对运行方法的设置方法进行说明。 

 

 

三相
AC200-240V
50/60Hz

ブレーカ、ヒューズ
等を接続

M
    

 

単相
AC200-240V
50/60Hz

ブレーカ、ヒューズ
等を接続

M
 

 

 

２８. 制品保证について 

 

◆ 保证期间 

交货给最终使用者 1年间，或本工厂出货后 18个月间的最早到达期限为保证期间。 

但是，由于使用环境，条件，頻度等，影响商品寿命时，会发生不适用本保证期间的情况。 

当社维修部门维修后的部分的保证期间，维修结束后 6个月。 

 

◆ 补偿范围 

○故障修理 

产品保证期间中出现故障时，本公司负责产品的故障维修，同时提供使用代品。但是，在下列情况下有偿。 

 

 贵社或贵社顾客等由于贵社在不适当的条件，环境下保管使用，不注意使用方法出现故障，以及由于贵社侧的

设计内容等的原因造成故障时。 

 贵社在不经过本公司的承诺下擅自改造加工本产品造成故障时。 

 在本产品的使用范围外使用造成故障时。 

 消耗品或寿命品没有及时维修，交换造成故障时。 

 因包装・熏蒸处理造成故障时。 

 因购买时还没有实用化的科学技术或无法预见的原因造成的故障时。 

单相 

连接断路器 

，保险丝等 

连接断路器 

，保险丝等 
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 由于天灾或灾害等不可抗拒的力量造成的故障时。 

 其它不应由本公司承担的理由造成的故障时。 

 

○故障诊断 

一次故障诊断，原则上由贵社负责实施。但是，如果贵社要求本公司或本公司售后服务网实施诊断时，此业务须

根据本公司的相关规定支付相应的费用。另外，故障原因最终确定是本公司责任时，不征收故障诊断费用。 

 

○保证责任的除外 

无论保证期间内外，本公司不承担因本公司产品的故障而引起贵社或贵社顾客方的机械・装置损失，逸失利益，

二次灾害，事故补偿，本公司产品以外的损伤以及其它业务的补偿。 

 

 

上述服务只针对日本国内。关于日本国外的服务项目，使用以及故障等问题，请咨询贩卖店或与本公司协商。 
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２９. 问题解答 

 

■马达不旋转 

原因 确认 对策 

没有正确输入主电源 检查输入电压，输出电压值，相间不平衡等 ・配线用关闭器，漏电关闭器（配有过电流保护机能）

或使用电磁接触器 

・确认有无电压低下，欠相，连接不良，接触不良等故

障，解决问题 

马达配线断线，连接错误，接触不良 确认配线（测定输出电流） 修理或更换马达的配线 

加速时间短 根据负荷条件，加速时间过短会有不起动现象 加长加速时间 

负荷过大 测定输出电流，确认在规格范围内 减轻负荷 

确认机械摩擦 消除机械摩擦 

马达发生扭矩不足 提高扭矩值，确认始动状态 提高扭矩值 

确认 V/f模式 设定 V/f，根据使用马达条件变更 

 

■ 马达的回转数不能上升 

原因 确认 对策 

最大输出频率的设定过低 参数 确认最大输出频率的数据 变更最大输出频率到适当值 

设定频率过低 确认输入出端子的速度调整 ・调高输入频率 

・确认连接方法正确 

负荷过大 测定输出电流，确认在规格范围内 减轻负荷 

确认机械摩擦 消除机械摩擦 

加减速时间过长 减短参数的加速时间 设定适合负荷的加速时间 

参数的速度更换不设当 确认参数的速度更换 ・电位器设定，外部输入不能工作 

・输入输出端子设定，电位器机能不工作 
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・固定值设定，外部输入机能不工作 

・固定值设定，电位器机能不工作 

 

■ 马达的旋转方向和指令方向相反 

原因 确认 对策 

马达的误配线 确认马达配线正确 本产品的 U、V、W和马达的 U、V、W分别连接 

旋转方向指令配线・设定错误 确认参数的旋转方向设定正确 参数设定不合适 

确认输入出端子的接点 输入输出端子的开闭状态不合适 

 

■ 马达发出刺耳的噪音 

原因 确认 对策 

载波频率过低 确认噪音的频率和载波频率一致 把参数的载波频率设定为高值 

 

■ 马达在设定加减速时间内不加减速 

原因 确认 对策 

负荷过大 测定输出电流 减轻负荷 

输入出端子的输入不适合 确认输入出端子的信号线上有没有噪音 ・尽可能分开主回路配线和输入出端子的配线 

・输入出端子的配线使用屏蔽线或麻花线 

・尽可能缩短输入出端子的连接 

马达发生扭矩不足 提高参数的扭矩提高值，确认始动 提升参数的扭矩提高值 

 

 

 

 

 

 



 39 

 

■ 异常编码[A00](驱动温度保护)亮 

原因 确认 对策 

周围温度超过了本产品的规格范围 测定周围温度 充分换气，降低周围温度 

本产品没有充分冷却 确认保留适当的空间 变更设置地点 

过负荷状态 测定输出电流 低减负荷 

参数的载波频率的值下降 

 ※ 马达的驱动音变化 

安装风扇等，强行制冷 

扭矩提高的设定值过高 确认参数的扭矩提高的值恢复到正常值 调整扭矩提高的值 

马达额定值和设定不吻合 确认参数的最大输出频率和基础电压与马达额定值(商标等记载)

一致 

对照参数和马达额定值 

 

■ 异常编码[A01](过电流保护)／异常编码[A10](过电流保护)点亮 

原因 确认 对策 

负荷过大 测定输出电流 减轻负荷 

加减速时间过短 确认负荷状況确认最合适的加减速时间 延长参数的加速时间 

输出配线断线，马达巻线断线 测定输出电流(U,V,W相) 交换输出配线或马达 

输出端子的拧紧不足 确认输出端子的螺丝是否松动 在推荐拧紧扭矩上再增大拧紧值 

单相马达的连接 不能使用 不能使用 

输入配线断线 测定输入电压 修理输入配线或交换 

因噪音产生误动作 确认周围无过大的噪音源 ・ 清除噪音源 

・ 采取清除噪音对策 
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■ 异常编码[A02](不足电压保护)点亮 

原因 确认 对策 

由于瞬时停电造成电压低下 确认有没有发生瞬时停电 严禁瞬时停电 

电源切断后，本产品自带的蓄电用完之

前，连接电源 

绿 LED消灯前连接电源 电源关闭后，5分钟内不能接通电源 

输入电压没有达到本产品的规格范围 测定输入电压 调高输入电压到规格范围以上 

电源回路中有故障或配线错误 测定输入电压，确认故障机器，配线错误 交换故障机器，修正配线错误 

同一电源系統中连接的另外装置上有大

电流，电压一瞬间过低 

重新设置电源系統 重新设置电源系統 

电源变压器的容量不足，因本产品的突

入电流而使电压低下 

测定输入电压，确认电压变动 重新调整电源变压器容量 

因噪音出现误动作 确认周围无过大的噪音源 ・ 清除噪音源 

・ 采取清除噪音对策 

 

■ 异常编码[A03](过高电压保护)点亮 

原因 确认 对策 

输入电压超过本产品的规格范围 测定输入电压 输入电压下降到规格范围内 

加速时间过短 确认异常发生瞬间急加速结束时刻 ・增加参数的加速时间 

・参数的 V/f模式，设定为 2乗低减扭矩，或变更为自

由设定模式 

减速时间过短 确认减速时异常停止 延长参数的减速时间 

负荷突然减轻 确认负荷突然减轻出现异常 在高电压保护不发生的范围内使用 

制动负荷过大 本产品不对应过大制动负荷 本产品不对应过大制动负荷 

因噪音出现误动作 确认周围无过大的噪音源 ・清除噪音源 

・ 采取清除噪音对策 
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■ 异常编码[A04](能量模数保护)点亮 

原因 确认 对策 

驱动输出端子短路 拆下本产品，测定马达（U，V，W）的相间电阻值 

确认极端电阻值有没有过低相间 

解决产生短路的原因（包括配线，中继端子，马达的交

换） 

驱动输出端子接地 拆下本产品，对马达（U，V，W）实行高阻计检查 解决产生地絡的原因（包括配线，中继端子，马达的交

换） 

负荷过大 测定马达电流，是否超过系统设计上的负荷计算值 如果过负荷，就减少负荷，或扩大驱动的容量 

确认电流是否急剧变化 电流发生急剧变化时，减小负荷变动，或扩大驱动的容

量 

扭矩提高的设定值过高 确认参数的扭矩提高的值恢复到正常值 调整扭矩提高的值 

加减速时间过短 确认负荷状況，是否设定为最适合的加减速时间 延长参数的加速时间 

因噪音出现误动作 确认周围无过大的噪音源 ・ 清除噪音源 

・ 采取清除噪音对策 

 

■ 异常编码[A11](驱动自己诊断保护)点亮 

原因 确认 对策 

原因不明的问题破坏驱动 关闭电源，确认驱动的状态 再连接使用，异常解除。再度，发生异常时，说明有故

障。 

因噪音出现误动作 确认周围无过大的噪音源 ・ 清除噪音源 

・ 采取清除噪音对策 

 

 

 

 

 

2013年 1月 作成 13－01 
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