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●

● 本書の内容につきましては、万全を期してありますが、万一不
可解な点や誤り、お気付きの点がございましたら、ご一報くださ
るようお願いします。

はじめに

　このたびは、ＧＴＲ－ＡＲシリーズ（ＡＰＱタイプ）をお買い上げくださ
いまして、まことにありがとうございました。

　ご使用になる前に、正しく使っていただくための手引書として
この「取扱説明書」をお読みください。

本書の内容につきましては、将来予告なく変更されることがあり
ます。
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安全上のご注意

●

●

●

●

なお、「注意」に記載した事項でも、状況によっては重大な結果に結
び付く可能性があります。いずれも重要な内容を記載していますの
で必ず守ってください。

本取扱説明書は製品をお取り扱いいただく前にいつでも使用で
きるよう、大切に保管してください。

本取扱説明書では取り扱いを誤った場合、発生が予想される危
害・損害の程度を、基本的に「危険」・「注意」のランクに分類して
表示してあります。その定義と表示は次のとおりです。

本取扱説明書に記載されている内容は、製品をご使用いただく
前に必ず熟読、習熟し正しくご使用ください。なおこれらの注意
に反したご使用により生じた障害につきましては当社は責任と
保証を負いかねます。

本取扱説明書は実際にご使用いただくお客様の手元まで届くよ
うご配慮ください。

取り扱いを誤った場合に、危険な状況が起こりえ
て、死亡または重傷を受ける可能性が想定される
場合

取り扱いを誤った場合に、危険な状況が起こりえ
て、中程度の傷害や軽傷を受ける可能性が想定さ
れる場合、および物的損害のみの発生が想定され
る場合

危　険

注　意
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（全　般）
●

●

●

●

●

●

●

●

(運　搬)
●

(配　線)
●

●

ドライバ運搬時は、プラスチックケース部や端子カバーを持たず
に冷却フィン部を持ってください。本体が外れて落下し、けがの
おそれがあります。

電源ケーブルとの結線は、取扱説明書にしたがって実施してく
ださい。違った端子に接続したりしますと、ドライバの破損や感
電や火災のおそれがあります。

電源ケーブルやモータリード線を無理に曲げたり、引っ張った
り、はさみこんだりしないで下さい。感電のおそれがあります。

昇降運転で使用される場合、下降運転時に発生する回生電力
の消費のための抵抗値計算は必ず行い、適切な回生放電抵抗
をつけてください。
不足の場合、ドライバより回生過多のアラームが点灯し、ドライ
バよりモータへの電力供給を停止します。その場合、電磁ブレー
キ内蔵でないタイプを使用の場合（Ｐタイプ）、装置落下のおそ
れがあります。

ブレーキに水・油脂類が付着しないようにしてください。ブレーキ
トルクの低下による落下、暴走事故のおそれがあります。

ドライバに水等がかからぬようにしてください。ドライバが破損し
ます。

活線状態では作業しないでください。必ず電源を切って作業して
ください。感電のおそれがあります。

運搬、設置、配管・配線、運転・操作、保守・点検の作業は、専
門知識と技能を持った人が実施してください。爆発、引火、火
災、感電、けが、装置破損のおそれがあります。

人員輸送装置等の人体の危険に直接関係する用途にご使用に
なられる場合には、装置側に安全のための保護装置を設けてく
ださい。
人身事故や、装置破損のおそれがあります。

昇降装置に使用される場合には、装置側に落下防止のための
安全装置を設けてください。昇降体落下による人身事故や、装
置破損のおそれがあります。

危　険

爆発性雰囲気中では使用しないでください。爆発、引火、火災、
感電、けが、装置破損の原因となります。
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●

●

●

●

●

(運　転)
●

（全　般）
●

●

●

●

●

●

●

本ドライバが過電流などの異常時、即座に運転を停止し電源を
遮断できるように、電源側にヒューズ、ブレーカ等を設置してくだ
さい。推奨容量については45ページを参照ください。ドライバの
故障、破損、事故のおそれがあります。

配線作業は入力電源ＯＦＦの状態を確認してから行ってくださ
い。感電、火災のおそれがあります。

運転信号がＯＮのまま電源をＯＮにするとモータが回転しますの
で、運転信号がＯＦＦの状態を確認してから電源をＯＮにしてくだ
さい。けがのおそれがあります。

アース用端子を確実に接地してください。感電のおそれがありま
す。

電源は銘板に記載してあるものを必ずご使用ください。モータの
焼損、火災のおそれがあります。

ドライバ端子台のカバーを取り外した状態で通電しないでくださ
い。作業後は、端子台のカバーをもとの位置に取り付けてくださ
い。感電のおそれがあります。

注　意

ドライバ内部に、絶対に手をふれないようにしてください。感電
のおそれがあります。

モータとドライバは指定された組み合わせで使用してください。
機器破損、火災のおそれがあります。

通電中や電源遮断後の暫くの間は、ドライバやモータそして回
生抵抗器は高熱になる場合がありますのでふれないでくださ
い。やけど等のおそれがあります。

水のかかる場所や、腐食性の雰囲気、引火性のガスの雰囲
気、可燃物の側では絶対に使用しないでください。火災、事故発
生の原因となります。

異常が発生した場合は直ちに運転を停止してください。けが、火
災のおそれがあります。

銘板を取り外さないでください。

お客様による製品の改造は、当社の保証範囲外ですので、責
任を負いません。
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（荷受時の点検）
●

（据え付け）
●

●

●

●

熱放散の理由により水平取り付けは行わないでください。異常
過熱によるやけど、火災のおそれがあります。

周囲には通風を妨げるような障害物を置かないでください。冷却
が疎外され、異常過熱によるやけど、火災のおそれがあります。

●

●

（配　線）
●

（運　転）
●

●

●

（日常点検・保守）
●

（廃　棄）
●

修理・分解・組立は最寄りの営業所または工場へご用命くださ
い。機器破損、けが等のおそれがあります。

減速機、潤滑油を廃棄する場合は、一般産業廃棄物として処理
してください。

入力電源及びモータ、ドライバへの配線は正しく確実に行ってく
ださい。機器破損のおそれがあります。

モータ回転部分には触れないようにしてください。けがのおそれ
があります。

瞬停復帰後、突然再動作する可能性がありますので機器に近
寄らないようにしてください。けがのおそれがあります。

異常発生時や、保護機能により運転を停止した場合には、異常
の原因を究明し対策処置を施すまでは絶対に運転しないで下さ
い。

上に乗ったり、重たいものを乗せないようにしてください。けがの
おそれがあります。

強い衝撃を与えないでください。故障のおそれがあります。

現品が注文通りのものかどうか、確認してください。間違った製
品を設置した場合、けが、装置破損等のおそれがあります。

周囲には可燃物を絶対に置かないで下さい。火災のおそれが
あります。

取扱説明書に定められた条件下で使用してください。故障の原
因となります。
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ご使用上の注意点

・ 当社ＧＴＲⅡのＰＱとは接続コネクタ、ブレーキ電圧等が
違うためドライバ互換性はありません。

・ オプションのブレーキ電源ユニットは、ブレーキ制御コード
により外部よりＤＣ２４Ｖを加えないとＤＣ２４Ｖ出力されま
せん。お客様にてご用意願います。

・ 回生抵抗器は、オプション品より低い抵抗値を接続すると
ドライバ破損の原因になります。

説明の注意点

・ 言葉の定義

ＯＮとはスイッチを入れてクローズとした場合
ＯＦＦとはスイッチを切ってオープンとした場合
”１”とは１もしくは有効状態
”０”とは０もしくは無効状態
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１．各部の名称

フロントカバーを外した状態

フロントカバー

操作パネル

速度指令設定
ボリューム

下カバー
接地端子

主回路端子台
（ＴＢ３）

制御回路端子台
（ＴＢ１）

信号ケーブル
接続コネクタ
（ＣＮ２）

制御入力電源
切替えスイッチ

内蔵トルク制限値の設定器
（ＲＨ１）

状態表示ＬＥＤ

フロントカバー
固定ねじ
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２．接続の仕方

１．フロントカバー固定ねじを回してフロントカバーを取り外します。
ねじはカバーから外れません。

２．下カバーを下図のように外します。

３．アース端子を下図のように接続します。

接地端子は丸端子を使用して確実に固定してください。

電線は2.5mm
2
以上のサイズを使用してください。

動力ケーブルのＧと
信号ケーブルの端子を
共締めします接地

下カバー
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４．電源とモータの動力ケーブルと信号ケーブルを接続します。
下図のようにカバーの下の長穴に通してください。
電源線の配線は、電気が入っていないのを確認し
感電に十分注意して配線して下さい｡
主回路端子への配線は、圧着端子のカシメ部分に絶縁チューブをかぶせるか、
絶縁タイプの圧着端子を使用し、短絡や感電を防止してください。

ＴＢ３の端子ねじ Ｍ３．５
締め付けトルク １．２Ｎ・ｍ

推奨電線サイズ ２ｍｍ２
（ＡＷＧ１４）

・ ブレーキの配線（ブレーキ付の場合）
動力ケーブルのＢ－Ｂ間にＤＣ２４Ｖを加えると
ブレーキが解除されます。
ドライバからの信号で自動的にＯＮ／ＯＦＦするには
以下のように配線します。

電源線 信号ケーブル

（ＴＢ３のＲＳＴへ）

動力ケーブル
（ＴＢ３のＵＶＷへ）

ブレーキへ
　　Ｂ－Ｂ

ＡＣ１００～
　　２４０Ｖ

アースへ

ブレーキ電源ユニット

ブレーキ制御コード

黒

青

ＤＣ２４Ｖ電源（お客様用意）

Ｃ２（１７）

挿入

＋２４Ｖ

０Ｖ

ＴＢ１

Ｅ２（１８）

ＡＰＱドライバ

（ＣＮ２へ）



11

・ ＴＢ１を配線します。

ＴＢ１を結線するときは右の
－ドライバを使用して,電線は
下記の長さを剥いて結線
します。

ＴＢ１の端子ねじ Ｍ２
締め付けトルク ０．２８Ｎ・ｍ

推奨電線サイズ ０．７５ｍｍ
２
（ＡＷＧ１８）

５．５ｍｍ

－ドライバ先

厚み　最大０．４ｍｍ

幅　最大２．５ｍｍ
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３．運転の仕方

１．操作パネルで起動する

ａ． ＴＢ１のＳＣ（５）とＩ８（１６）を接続します。
（フリーラン停止入力を解除します。）
［ｎ０２８により論理を反転してもよろしいです］

ｂ．電源を入れます。
ｃ． ［　　　０］と表示されれば正しく結線されています。

もし、［　　ｂｂ］が点滅していたらやり直してください。
ｄ． をゆっくり５回押して、

が点灯するようにします。
ｅ． ［　　ｒＥ］と表示されますので［∧］を押して

［　　Ｌｏ］にしてください。
（リモートからローカルに切替えます。）

ｆ． をゆっくり２回押して、
が点灯するようにします。

ｇ．速度指令設定ボリュームを回し、回転速度を
設定します。

ｈ． を押すと指定した回転速度で回転します。
ｉ． を押すと停止します。
ｊ． 回転方向をＣＣＷにするには をゆっくり

４回押して、 が点灯するようにします。
ｋ． ［　Ｆｏｒ］はＣＷ、［　ｒＥｖ］はＣＣＷで、変更する

場合は か で切替え、 を
３回押して、 で指定した方向に回転します。

LO/RE

ＤＳＰＬ

ＤＳＰＬ

ＤＳＰＬ

ＤＳＰＬ

ＦＲＥＦ

ＲＵＮ

ＲＵＮ

ＳＴＯＰ

ＲＥＳＥＴ

Ｆ／Ｒ

速度指令設定
ボリューム

DSPL RUN

STOP
RESET

DATA
ENTER

RUN

ALARM
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２．外部スイッチで起動する（デジタル設定）

ａ． ＴＢ１のＳＣ（５）とＩ８（１６）を接続します。
（フリーラン停止入力を解除します。）
［ｎ０２８により論理を反転してもよろしいです］

ｂ．ＴＢ１のＳＣ（５）とＩ３（３）を接続します。
（速度指令１を選択します。）

ｃ． ＴＢ１のＳＣ（５）とＩ１（１）の間にスイッチを接続し
切れた状態にしてください。
（ＣＷ運転指令にスイッチを接続します。）

ｄ．電源を入れます。
ｅ．指令する回転速度が表示されます。

（工場出荷時［２５００］で２５００ｒｐｍ）
ｆ． ｃ．で接続したスイッチを入れるとＣＷ方向に

回転します。
ｇ．回転速度を変更する場合は、ｃ．で接続した

スイッチを切り、 をゆっくり６回押して、
が点灯するようにします。

ｈ．［ｎ０００］と表示されますので を押し
ます。現在の設定値が点滅します。

ｉ． と を使い回したい回転速度を
設定し、 を押して確定します。

ｊ． ｃ．で接続したスイッチを入れるとＣＷ方向に
回転します。

３．外部スイッチで起動する（アナログ設定）

ａ． ＴＢ１のＳＣ（５）とＩ８（１６）を接続します。
（フリーラン停止入力を解除します。）
［ｎ０２８により論理を反転してもよろしいです］

ｂ．ＴＢ１のＳＣ（５）とＩ１（１）の間にスイッチを接続し
切れた状態にしてください。
（ＣＷ運転指令にスイッチを接続します。）

ｃ． ＴＢ１のＨ（７）とＭ（８）とＬ（９）にオプションの
ＯＰ－ＲＶ－２４Ｂ２０Ｋを接続します。
Ｈ（７）－③、Ｍ（８）－②、Ｌ（９）－①
（電圧指令の場合はＬに０Ｖ、Ｍに０～１０Ｖ）

ｄ．電源を入れます。
ｅ． ｂ．で接続したスイッチを入れるとＣＷ方向に

回転します。

ＤＳＰＬ

ＰＲＧ

ＤＡＴＡ

ＥＮＴＥＲ

ＤＡＴＡ

ＥＮＴＥＲ
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運転はパラメータｎ０２０とリモート／ローカルモードにより変わります。

操作モードの一覧

速度指令

・ローカルモード
操作パネルの速度指令設定ボリュームにて設定

・リモートモード
・パラメータｎ０２０＝０

外部端子入力にて選択

外部速度指令　（注１） 速度指令選択１　（Ｉ３）
速度指令１（ｎ０００） 速度指令選択２　（Ｉ４）　
速度指令２（ｎ００１） （注２）
速度指令３（ｎ００２）

（注） １．外部速度指令は、Ｍ（８）を指します。電圧は０～１０Ｖです。
２．速度指令選択入力のＯＮ／ＯＦＦ極性は、ｎ０２４定数で
　　切替えができます。

・パラメータｎ０２０＝１
パラメータｎ００３の回転速度で設定

運転／停止

回転方向

外部端子（ｎ０２０=０）

外部端子にて指令
Ｉ１入力
　（ＣＷ運転指令）
Ｉ２入力
　（ＣＣＷ運転指令）

操作パネルにて指令　（ＲＵＮ、ＳＴＯＰキー）

操作パネルにて回転方向切替え選択（Ｆｏｒ／ｒＥｖ）

０

操作パネル（ｎ０２０=１）

リモートモード ローカルモード リモートモード ローカルモード
操作信号

速度指令
外部端子にて選択
Ｉ３、Ｉ４
　（速度指令選択）

操作パネルの
速度指令設定ボ
リュームにて指令

操作パネルにて指令　（ＳＴＯＰ／ＲＥＳＥＴキー）

定数設定（ｎ００３）
にて指令

操作パネルの
速度指令設定ボ
リュームにて指令

１

Ｉ４
０
０
１
１

Ｉ３

ブレーキ
制御出力
選択

１
０

トルク制限
選択

加減速時間
選択

異常リセット
外部端子にて指令
Ｉ８入力
　（異常リセット）

　　　　　　外部端子にて選択　：　Ｉ５入力（トルク制限選択）

　　　　　　外部端子にて選択　：　Ｉ６入力（加減速時間選択）

　　　　　　外部端子にて指令　：　Ｉ７入力（ブレーキ制御出力の選択）
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トルク指令

・トルク制限選択（Ｉ５）＝０
内蔵トルク制限値の設定器（トリマ抵抗）が有効となります。
ｎ０１１でトリマ抵抗を右いっぱいに回した時の最大トルクを設定します。

・トルク制限選択（Ｉ５）＝１
ｎ０１０で設定したトルク制限レベルが有効となります。

加減速指令

・加減速時間選択（Ｉ６）＝０
加速時間１と減速時間１の選択

・加減速時間選択（Ｉ６）＝１
加速時間２と減速時間２の選択

ブレーキ制御

・ブレーキ制御出力の選択（Ｉ７）＝０
モータの運転状態に応じて出力がON/OFFします。

・ブレーキ制御出力の選択（Ｉ７）＝１
出力が常時ONとなります。
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４．相互配線

ドライバの相互配線は、以下のように行います。

図４．１　相互配線

三相２００Ｖ～２３０Ｖ
５０／６０Ｈｚ

Ｒ／Ｌ１

Ｓ／Ｌ２

Ｔ／Ｌ３

ＰＥ

ＴＢ３

ＴＢ３

Ｕ／Ｔ１

Ｖ／Ｔ２

Ｗ／Ｔ３

５

ＴＢ１

Ｉ１（ＣＷ運転指令）

＋２４Ｖ

１

２Ｉ２（ＣＣＷ運転指令）

３Ｉ３（速度指令選択１）

４Ｉ４（速度指令選択２）

１３Ｉ５（トルク制限選択）

１４Ｉ６（加減速時間選択）

１５Ｉ７（ブレーキ制御出力選択）

１６Ｉ８（フリーラン／異常リセット）

ＳＣ（コモン）

Ｓ１

７Ｈ（外部速度指令用電源）

Ｍ（外部速度指令）

Ｌ（外部速度指令用ＧＮＤ）

８

９

６

１

２

４

５

＋１２Ｖ

３

１０

ＣＮ２

Ｍ

延長ケーブル（オプション）

＋１２Ｖ

０Ｖ

ＨＵ

ＨＶ

ＨＷ

ブレーキ電源ユニット（オプション）
電磁ブレーキ

ポールセンサ

モータ

オペレータ

Ｂ１

Ｂ２

ＴＢ１

Ｃ1（ALM+）

Ｃ3(OUT1+)

Ｅ４(OUT2-)

異常検出出力

マルチファンクション
出力１

ドライバ

回生抵抗器（オプション）

ＴＢ１

マルチファンクション
出力２

１０

１１

１９

２０

２１

２２

１７

１８

Ｅ1（ALM-）

Ｅ3(OUT1-)

Ｃ４(OUT2+)

Ｃ２（BRK+）

Ｅ２（BRK-）

24V

ＭＢ

延長ケーブル（オプション）

ＩＧ（外部Ｉ／Ｆ用ＧＮＤ）

短絡片

直流リアクトル（オプション）

直流リアクトルを使用する場合は
短絡片を外してください。

ＡＣ

＋１ ＋２
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５．外部Ｉ／Ｆ仕様
本ドライバと外部機器との接続は、以下の通りとします。

電源 ：  三相２００Ｖ
モータ ：  モータ駆動出力、モータセンサ入力
制御回路 ：  制御入力および状態出力

表５．１　各コネクタ仕様

（注） １．主回路基板に実装されています。
２．制御基板に実装されています。

表５．２　各コネクタ端子配列仕様（つづく）

 制御基板　ＴＢ１　：　制御回路入出力（ＭＫＫＤＳ１／１１－３．５）

 ＣＷ運転指令入力

 ＣＣＷ運転指令入力

 速度指令選択入力１

 速度指令選択入力２

 トルク制限選択入力

 加減速時間設定選択入力

 ブレーキ制御出力選択入力

 フリーラン停止入力／異常リセット入力

 ＧＮＤ

 モータ駆動出力 （注１）

１５

１６

６

Ｉ５

Ｉ６

３

Ｉ７

 モータセンサ入力
 （注２）

ＳＣ

 制御回路入出力
 （注２）

 制御入力電源切替え
 （注２）

１４

５

Ｉ３

Ｉ４４

用途

 電源供給 （注１）

１３

 Ｂ１０Ｂ－ＰＡＤＳＳ－１

 ＭＫＫＤＳ１／１１－３．５

 ＨＤＳ５０６－１Ｅ

コネクタ
番号

ＴＢ３

ＣＮ２

 入力極性
 切替可能

端子番号 信号名

 １１極

 １０極

 ２２極
 差込式ねじ

 ６極
 ＤＩＰスイッチ

ＴＢ１

Ｓ１

 ＵＦ８２０３－１１Ｐ　ＴＥＲＭ
 Ｍ３．５×１１Ｐ

備考コネクタ種別

１

２

Ｉ１

Ｉ２

 入力コモン　（+ ２４Ｖ、ＧＮＤの切替えは
 Ｓ１にて行います）

内容 備考

 フォトカプラ入力

Ｉ８

ＩＧ
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表５．２　各コネクタ端子配列仕様（つづく）

 外部速度指令  ０－１０Ｖ

 外部速度指令用ＧＮＤ

 異常検出出力

 ブレーキ制御出力

 マルチファンクション出力１

 マルチファンクション出力２

 制御基板　ＣＮ２　：　モータセンサ入力（Ｂ１０Ｂ－ＰＡＤＳＳ－１）

 センサ電源　+ １２Ｖ

 シグナルグランド

 ポールセンサ入力　Ｕ相

 ポールセンサ入力　Ｖ相

 ポールセンサ入力　Ｗ相

 未使用

 センサ電源　+ １２Ｖ

 シグナルグランド

 予約　（何も接続しないこと）

 予約　（何も接続しないこと）

 主回路基板　ＴＢ３　：　電源供給、モータ駆動出力（ＵＦ８２０３－１１Ｐ）

 ＡＣ２００Ｖ入力　Ｒ相

 ＡＣ２００Ｖ入力　Ｓ相

 ＡＣ２００Ｖ入力　Ｔ相

 直流母線電圧（Ｐ）

 直流母線電圧（Ｐ）

回生抵抗器接続端子１

回生抵抗器接続端子２

Ｔ／Ｌ３ Ｔ

 通常 + １、+ ２
 短絡

 直流母線電圧（Ｎ）

４

５

１８

９

１０

１９

２０

２１

２２

１０

ＧＮＤ

―

―

Ｃ２

１１

端子番号

１７

８ Ｍ

Ｌ

Ｃ１

Ｅ１

信号名 内容 備考

Ｅ２

Ｃ３

Ｅ３

Ｃ４

Ｅ４

１

２

３

+ １２Ｖ

ＧＮＤ

ＨＵ

６

７

８

９

 最大負荷電圧
 ４８Ｖ

 最大負荷電流
 ５０ｍＡ

 フォトカプラ入力

Ｒ／Ｌ１

Ｓ／Ｌ２

Ｒ

Ｓ

ＨＶ

ＨＷ

Ｎ．Ｃ

+ １２Ｖ

Ｂ１

Ｂ２

―
（マイナス）

N

+ 1

+ ２

Ｂ１

Ｂ２

+ 1

+ ２

 外部速度指令用電源７ Ｈ
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表５．２　各コネクタ端子配列仕様

 モータ駆動出力　Ｕ相

 モータ駆動出力　Ｖ相

 モータ駆動出力　Ｗ相

 制御基板　Ｓ１　：　制御入力電源切替え（ＨＤＳ５０６－１Ｅ）

 ＮＰＮ設定の場合

Ｓ１．３、Ｓ１．４をＯＮ　その他はＯＦＦ

 ＰＮＰ設定の場合

Ｓ１．１、Ｓ１．６をＯＮ　その他はＯＦＦ

 外部電源の場合

Ｓ１．２、Ｓ１．５をＯＮ　その他はＯＦＦ

端子番号 信号名 内容 備考

Ｕ／Ｔ１

Ｖ／Ｔ２

Ｗ／Ｔ３

Ｕ

Ｖ

Ｗ

Ｓ１  ２４Ｖ／８ｍＡ

＋２４Ｖ

Ｓ１

内部回路

ＳＣ

４

１２３

５６
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【外部Ｉ／Ｏ接続例】
①入力側（２４Ｖ／８ｍＡ）

②出力側（４８Ｖ／５０ｍＡ以下）

5

＋ ２４Ｖ

Ｓ１

123

456

1～ 4
13～ １6

TB1

ドライバ内

ＰＮＰ接続の場合 （Ｓ１．１お よび Ｓ１．６をＯＮ ）

Ｎ ＰＮ 接 続 の 場 合 （Ｓ １． ３お よび Ｓ１． ４を ＯＮ ）

5

＋ ２４Ｖ

Ｓ１

123

456

1～ 4
1 3～ １ 6

T B 1

ド ラ イバ 内

外部Ｉ／Ｏにフォトカプラを接続した場合

Ｃ1～Ｃ4(コレクタ）

Ｅ1～Ｅ4(エミッタ）

ドライバ内
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６．ＡＰＱドライバ操作パネルおよび定数説明

１．操作パネル概要

操作パネルは、定数操作および、負荷率等のモニタ表示を行います。

 【７セグメントＬＥＤ（４桁）】

　 モニタ値および、設定定数値を表示します。

 【表示モードＬＥＤ（７個）】

　 現在表示されている、表示モードに対応したＬＥＤが点灯します。

・速度指令表示（ＦＲＥＦ）

・モータ回転速度表示（ＦＯＵＴ）

・負荷率表示（ＩＯＵＴ）

・状態モニタ表示（ＭＮＴＲ）

・回転方向切替え操作表示（Ｆ／Ｒ）

・ローカル／リモート切替え操作表示（ＬＯ／ＲＥ）

・定数操作表示（ＰＲＧＭ）

項目 内容

表示部

　 ※最下位桁のドットは、「表示値がマイナス」または、
       「モータ回転方向がＣＣＷ方向」の場合点灯します。

表示モード

操作キー

表示部
速度指令設定
ボリューム

DSPL RUN

STOP
RESET

DATA
ENTER

RUN

ALARM
状態表示部
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 ６個の操作キーを備えており、各種操作を行います。

 表示選択確定および、設定入力値確定を行います。

 ※モニタ項目選択、定数選択および、定数設定

      入力確定時に使用します。

 項目選択（モニタ、定数）および、数値を上げる操作を

 行います。

 項目選択（モニタ、定数）および、数値を下げる操作を

 行います。

 モータ運転開始を指令します。

 ※指令操作元選択（ｎ０２０定数）が操作パネル選択また

 　は、ローカルモード運転の場合のみ有効となります。

 モータ運転停止または、検出異常のリセットを指令します。

 ※指令操作元選択（ｎ０２０定数）が操作パネル選択また

 　は、ローカルモード運転の場合のみ有効となります。

 ＲＵＮ　ＬＥＤ ：運転時点灯

 ＡＬＡＲＭ　ＬＥＤ ：異常検出時点灯

 ローカルモードで運転を行う際の速度指令を設定します。

項目 内容

操作キー

操作キー 内容

 表示モード切替え、入力キャンセル等を行います。

状態
表示部

速度指令
設定
ボリューム

DSPL

DATA
ENTER

RUN

STOP
RESET
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２．操作パネル表示項目

操作パネルに表示される項目は、以下に示す７種類の項目があります。

各項目についての詳細を以下に示します。

 各種調整用パラメータを設定します。

項目 内容 備考

速度指令
表示

 現在選択されている速度指令を
 表示します。
 （１ｒｐｍ単位）

 速度指令の選択は、外部端
 子Ｉ３、Ｉ４により指定します。

モータ
速度表示

 現在のモータ速度を表示します。
 （１ｒｐｍ単位）

負荷率表示
 現在の負荷率を表示します。
 （１％単位）

モニタ選択
 任意のモニタ項目を選択し表示
 させます。

 モニタ項目は、モニタ定数
 一覧を参照してください。

回転方向
切替え

 操作パネル運転時（ローカルモード
または、操作パネル 運転選択）の
回転方向切替えを行います。

ローカル／
リモート
切替え

 ローカル／リモートモードの切替を
 行います。
 ・ローカルモード：操作指令元選択と
  は関係なく操作パネルにて運転す
  るモード
 ・リモートモード：操作指令元選択に
  準じた運転モード

 操作指令元選択はｎ０２０
 定数 にて選択 します。

定数選択
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３．操作パネル表示項目切替え

操作パネルの　　　　　キーを押すことにより、モニタおよび各種設定の

項目表示を切替えることができます。

各項目表示画面からモニタ項目内容表示および定数設定画面へ

移行する際は、　　　　　キーを押します。

下図に電源投入から項目表示の切替え例を示します。

電源ON

DSPL

DATA
ENTER

または、

または、

DSPL

DATA
ENTER

DATA
ENTER

FREF 点灯

FOUT 点灯

IOUT 点灯

MNTR 点灯

F/R 点灯

LO/RE 点灯

PRGM 点灯

DSPL

【速度指令表示モード】

【モータ回転速度表示モード】

【負荷率表示モード】

【モニタ選択モード】

【回転方向切替えモード】

【ローカル／リモート切替えモード】

【定数選択モード】

DSPL

DSPL

DSPL

DSPL

DSPL

DSPL

ＤＳＰＬ

ＤＡＴＡ

ＥＮＴＥＲ
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【初期表示】

電源投入時の初期表示項目は、速度指令表示です。

【画面切替】

各項目の切替えは、　　　　　キーを押す毎に切り替わります。

（順番は上図の通り）

【項目操作】

以下に示す項目については、キー操作にて選択項目の操作が行え

ます。

・モニタ選択、定数選択モード：　　　　　キーにて選択

  項目の内容表示へ切り替わります。

・回転方向切替え、ローカル／リモート切替えモード：　　　　　　　　　　キーにて
  切替え選択が行えます。

ＤＳＰＬ

ＤＡＴＡ

ＥＮＴＥＲ
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４．定数設定例

以下に定数設定例として、「電源投入時からｎ００５定数を“０．１０”

から“０．５０”へ変更を行う」場合について説明します。

概略の手順は、

①　　　　　キー操作で定数選択モードを選択

②　　　　　キー操作でｎ００５を選択

③　　　　　キー操作でｎ００５定数の内容を表示

④　　　　　キー操作で設定値を０．５０に変更

⑤　　　　　キー操作で入力確定

で変更を行います。

内容

①

―

 電源投入時の初期表示。現在の
 速度指令が表示されます。
 ※左記７セグメントＬＥＤ表示は、
 速度指令が２５００ｒｐｍの場合

 ＤＳＰＬキーを押します。モータ速
 度表示に切り替わります。
 ※左記７セグメントＬＥＤ表示は、
 モータ速度が０ｒｐｍの場合

 ＤＳＰＬキーを押します。負荷率
 表示に切り替わります。
 ※左記７セグメントＬＥＤ表示は、
 負荷率が０％の場合

手順
番号

操作キー ７セグメントＬＥＤ表示
点灯
ＬＥＤ

FREF

FOUT

IOUT

DSPL

DSPL

ＤＡＴＡ

ＥＮＴＥＲ

ＤＡＴＡ

ＥＮＴＥＲ

ＤＳＰＬ
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内容

①

 ＤＳＰＬキーを押します。モニタ選
 択表示に切り替わります。
 ※左記７セグメントＬＥＤ表示は、
 モニタ番号がＵ０００の場合

 ＤＳＰＬキーを押します。回転方
 向切替え表示に切り替わります。
 ※左記７セグメントＬＥＤ表示は、
 回転方向がＣＷの場合

 ＤＳＰＬキーを押します。ローカル
 ／リモート切替え表示に切り替わ
 ります。
 ※左記７セグメントＬＥＤ表示は、
 リモートモードの場合

 ＤＳＰＬキーを押します。定数選
 択表示に切り替わります。
 ※初期表示は、ｎ０００が表示さ
 れます。

手順
番号

操作キー ７セグメントＬＥＤ表示
点灯
ＬＥＤ

②
 ｎ００５が表示されるまで、∧キー
 を押します。

③

 ｎ００５の表示操作後、ＤＡＴＡ／
 ＥＮＴＥＲキーを押します。
 現在のｎ００５定数値（０．１０）が
 点滅表示されます。

④

 定数値が０．５０になるまで、
 ∧キーを押します。
 ※キーを長押しすることにより
 連続して定数値が上がります。

⑤

 定数値の０．５０設定操作後、
 ＤＡＴＡ／ＥＮＴＥＲキーを押し
 ます。
 入力確定の“Ｅｎｄ“表示が約１秒
 間表示されます。

―

 入力確定の“Ｅｎｄ”表示が行わ
 れた後、ｎ００５項目表示へ切り
 替わります。
 ※以降続けて他の定数を変更
 する場合は、②～⑤の手順を
 繰り返すことにより定数の変更が
 行えます。

PRGM

PRGM

PRGM

PRGM

PRGM

DATA
ENTER

DATA
ENTER

MNTR

F/R

LO/RE

PRGM

DSPL

DSPL

DSPL

DSPL
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５．定数一覧

下表の定数について、以降に詳細を記載します。

　システム定数：機能全般に関する定数

 速度指令１

 速度指令２

 速度指令３

 操作パネル速度指令

 加速時間１

 減速時間１

 加速時間２

 減速時間２

 トルク制限レベル

 外部トルク制限レベル

 ※内蔵ボリューム抵抗の１００％

     レベルを設定

 操作指令元選択  

１：操作パネル　０：外部端子

 Ｉ１入力極性  

１：ＯＮで有効　０：ＯＦＦで有効

 Ｉ２入力極性 

１：ＯＮで有効　０：ＯＦＦで有効

 Ｉ３・Ｉ４入力極性  

１：ＯＮで“１”　０：ＯＦＦで“１”

 Ｉ５入力極性   

１：ＯＮで“１”　０：ＯＦＦで“１”

 Ｉ６入力極性 

１：ＯＮで“１”　０：ＯＦＦで“１”

 Ｉ７入力極性  

１：ＯＮで有効　０：ＯＦＦで有効

 Ｉ８入力極性  

１：ＯＮで有効　０：ＯＦＦで有効

 異常検出出力極性  

１：異常時ＯＮ　０：異常時ＯＦＦ

１―

％

再起動
（注1）

○

― ０～１ １ ○

― ０～１ ０

○

― ０～１ １ ○

― ０～１ １

○

― ０～１

― ０～１

― ０～１ ○

○

○

○

１５０

１

１

２５００

１

０

１５０

０．１０

０．１０

０．１０

０．１０

初期値

２５００

２５００

２５００

３０～１５０

内容 単位 設定範囲

３０～１５０

１００～２５００

１００～２５００

１００～２５００

１００～２５００
（注２）

０．１０～５．００

― ０～１

０～１

０．０８～５．００

０．１０～５．００

０．０８～５．００

％

ｓｅｃ

ｓｅｃ

ｓｅｃ

ｓｅｃ

ｒｐｍ

ｒｐｍ

ｒｐｍ

ｒｐｍ

定数番号

ｎ００５

ｎ００４

ｎ００３

ｎ００２

ｎ００１

ｎ０００

ｎ００７

ｎ００６

ｎ０１１

ｎ０１０

ｎ０２０

ｎ０２２

ｎ０２８

ｎ０２９

ｎ０２３

ｎ０２４

ｎ０２５

ｎ０２６

ｎ０２７
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 マルチファンクション出力極性　

１：”１”のとき“ＯＮ”　

０：”１”のとき“ＯＦＦ”

 出力信号選択１

０：運転中 １：回転パルス

２：ＣＷパルス ３：定格オーバ

 出力信号選択２

０：回転中 １：回転パルス

２：ＣＣＷパルス ３：速度一致

（注） １．定数入力後の再起動時より機能が有効となる定数です。

２．運転中の変更が可能です。

６．モニタ定数一覧

 速度指令

 モータ回転速度

 負荷率

 モータ電流値

 トルク制限値

（注） 入力電源電圧の値は主回路直流母線電圧の換算値です。

【異常履歴について】

異常履歴の左から２桁目は、異常検出時の入力端子”１”／”０”情報を示します。

異常履歴は以下のように表示されます

① ② ③

①  アラーム履歴番号（０～９で０が最新になります）

②  入力端子情報

③  アラーム情報

対応は下図の通りで”１”で点灯します。

１ ○

○

○

定数番号 内容 単位 設定範囲 初期値
再起動
（注1）

０

０

― ０～１

― ０～３

― ０～３

％
Ｕ００３ Ａ

Ｕ００４ ％

単位

Ｕ０００ ｒｐｍ

Ｕ００１ ｒｐｍ

ｎ０３３

ｎ０３２

Ｕ００２

ｎ０３０

定数番号 内容

 主回路直流母線電圧

 入力電源電圧

 異常履歴

 ソフトウェアバージョン

Ｕ００７ ―

Ｕ００８ ―

Ｕ００５ Ｖ

Ｕ００６ Ｖ

単位定数番号 内容

I1 (CW運転指令)

I2 (CCW運転指令)

I3 (速度指令選択 1)

I4 (速度指令選択 2)

I8 (非常停止、異常リセット)
I5 (トルク制限選択)

I6 (加減速時間選択)

 I7 (ブレーキ制御出力選択)
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７．定数の解説

モータへの速度指令（ディジタル指令）を設定します。

【速度指令１～３（ｎ０００～ｎ００２）】

速度指令１～３（ｎ０００～ｎ００２）は、外部端子操作による運転（ｎ０２０

の設定が０の場合）を行う際、本定数の設定が適用されます。

速度指令１～３の選択は、外部端子入力Ｉ３、Ｉ４（速度指令選択入力）に

より行います。外部端子入力Ｉ３、Ｉ４入力切替に対する速度指令設定

の対応を以下に示します。

注２
外部速度指令　（注１）

速度指令１（ｎ０００）

速度指令２（ｎ００１）

速度指令３（ｎ００２）

（注） １．外部速度指令は、外部アナログ速度指令（Ｍ）入力を指します。

２．速度指令選択入力のＯＮ／ＯＦＦ極性は、ｎ０２４定数で切替えが

    できます。

【例】

以下に、速度指令１：２５００ｒｐｍ　速度指令２：５００ｒｐｍ　

速度指令３：２０００ｒｐｍ　外部速度指令：１２００ｒｐｍの場合の速度指令

選択入力に対する速度指令選択を示します。

【速度指令４（ｎ００３）】 操作パネル速度指令

速度指令４（ｎ００３）は、操作パネル操作による運転（ｎ０２０の設定が

１の場合）を行う際にこれらの設定が有効となります。
本定数は運転中の変更が可能となります。

１

速度指令（ｎ０００～ｎ００３）

外部端子入力Ｉ３
０

１

０

０

０

外部端子入力Ｉ４

１

１

速度指令選択１：０
速度指令選択２：０

速度指令選択１：１
速度指令選択２：０

速度指令選択１：１
速度指令選択２：１

速度指令選択１：０
速度指令選択２：１

速度指令

２５００rpm

２０００rpm

１２００rpm

５００rpm
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加速・減速時間の定数で、モータの起動・停止時間を設定することが

できます。

この時間設定により、モータをご希望の時間でスムーズに起動・停止

を行うことができます。

また、加速・減速時間は各２通りの設定ができます。

各設定時間の選択は、加減速時間選択入力（Ｉ６）　（注）にて行います。

加減速時間入力（Ｉ６）が０の場合

  加速時間１（ｎ００４）、減速時間１（ｎ００５）

加減速時間入力（Ｉ６）が１の場合

  加速時間２（ｎ００６）、減速時間２（ｎ００７）

 が選択されます。

（注）加減速時間選択入力のＯＮ／ＯＦＦ極性は、ｎ０２６定数で切替え

       ができます。

モータへの負荷条件により、設定した加減速時間での加減速が

できない場合があります。

注意事項

加速時間、減速時間（ｎ００４～ｎ００７）
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【加速時間】

加速時間は、モータ停止状態からモータ定格回転速度まで加速させる

時間を設定します。

速度指令がモータ定格回転速度以下の場合も、モータ停止からモータ

定格回転速度までの加速レートにて加速します。

【減速時間】

減速時間は、モータ定格回転速度からモータ停止まで減速させる時間

を設定します。
速度指令がモータ定格回転速度以下で運転している場合も、モータ

定格回転速度からモータ停止までの減速レートにて減速します。

定格回転速度

速度指令

回転速度

設定加速時間

定格回転速度

速度指令

回転速度

設定減速時間

減速指令
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モータ出力トルク制限の設定を行います。

【トルク制限レベル（ｎ０１０）】

トルク制限レベル（ディジタル設定）を行います。定格トルクを１００％と

して設定します。

【外部トルク制限レベル（ｎ０１１）】

ドライバ搭載のトルク制限用ボリューム（ＲＨ１）の１００％レベルの設

定を行います。

ボリューム（ＲＨ１）の最大設定時のトルク制限値（アナログ設定）を

設定します。

トルク制限のディジタル設定および、アナログ設定の切替えは、トルク

制限選択入力（Ｉ５）　（注）にて行います。

（注）トルク制限選択入力のＯＮ／ＯＦＦ極性は、ｎ０２５定数で切替え

　　　ができます。

（注）トルク制限機能を使用して当て止めを行う場合、モータの回転

　　　速度を300rpm以下に減速された後、当て止めするよう運転方法

　　　にはご注意ください。

トルク制限（ｎ０１０～ｎ０１１）
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モータを運転する際の操作指令元（外部端子、操作パネル）の切替え

を行います。
外部端子にて運転操作する場合 ：ｎ０２０に０を設定します。

操作パネルにて運転操作する場合 ：ｎ０２０に１を設定します。

※操作指令元選択（ｎ０２０）の設定に関わらず、ローカル／リモート

切替えにてローカルモードを選択した場合、操作パネルにて運転

操作ができます。

操作パネルにて運転操作を行う場合、操作パネルから操作できる

項目は、

・運転／停止指令

・回転方向切替え

・速度指令４（ｎ００３定数にて設定）

・異常リセット

のみとなります。

このため、メカブレーキ強制解除、加速・減速時間切替え、トルク制限

切替えは、外部端子より行います。

注意事項

操作指令元選択（ｎ０２０）
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【指令元選択による操作指令対応】

以下に、操作指令元選択（ｎ０２０定数設定および、ローカル／リモー

ト切替え）に対応した各操作信号を示します。

本定数を変更した場合、設定後直ぐには切り替わりません。

ドライバの電源を再投入することにより設定した値に切り替わります。

定数設定
（ｎ００３）
にて指令

運転／停止

回転方向

外部端子にて
指令
Ｉ１入力
（正転運転指令）
Ｉ２入力
（逆転運転指令）

操作パネルにて指令　（ＲＵＮ、ＳＴＯＰキー）

操作パネルにて回転方向
切替え選択（Ｆｏｒ／ｒＥｖ）

操作パネル
速度指令設定
ボリューム
にて指令

速度指令

外部端子にて
選択
Ｉ３、Ｉ４
（速度指令選択）

操作パネル
速度指令設定
ボリューム
にて設定

異常リセット

操作指令元選択（ｎ０２０定数設定）

外部端子（ｎ０２０=０） 操作パネル（ｎ０２０=１）操作信号

リモートモード ローカルモード リモートモード ローカルモード

トルク制限
選択

加減速時間
選択

ブレーキ
制御出力

選択

外部端子にて選択　：　Ｉ５入力（トルク制限選択）

外部端子にて選択　：　Ｉ６入力（加減速時間選択）

外部端子にて指令　：　Ｉ７入力（ブレーキ制御出力の選択）

外部端子にて
指令
Ｉ８入力
（異常リセット）

操作パネルにて指令　（ＳＴＯＰ／ＲＥＳＥＴキー）

重要
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外部端子入力極性選択定数（ｎ０２１～ｎ０２８）を設定することにより、

外部端子入力（Ｉ１～Ｉ８）の極性を切替えることができます。

ドライバ操作指令器の出力仕様に合わせて、各外部端子入力のＯＮ／

ＯＦＦ極性を設定してください。

各定数設定値が、

０の場合：ＯＦＦ（オープン）で”１”

１の場合：ＯＮ（クローズ）で”１”

として、ドライバ側で入力状態を認識します。

０設定の場合：”０”と認識 ０設定の場合：”１”と認識

１設定の場合：”１”と認識（初期値） １設定の場合：”０”と認識（初期値）

本定数を変更した場合、設定後直ぐには切り替わりません。

ドライバの電源を再投入することにより設定した値に切り替わります。

重要

外部端子入力極性選択（ｎ０２１～ｎ０２８）

＋２４Ｖ

ＳＣ

ＯＮ（クローズ）

＋２４Ｖ

ＳＣ

ＯＦＦ（オープン）

指令器側 ドライバ側 指令器側 ドライバ側
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外部端子出力極性選択定数（ｎ０２９～ｎ０３０）を設定することにより、

外部端子出力の極性を選択できます。

ドライバ操作指令器の入力仕様に合わせて、各外部端子出力のＯＮ／
ＯＦＦ極性を設定してください。

各定数設定値が、

０の場合：”１”の時ＯＦＦ（オープン）

１の場合：”１”の時ＯＮ（クローズ）

として、ドライバ側から検出状態を出力します。

本定数を変更した場合、設定後直ぐには切り替わりません。

ドライバの電源を再投入することにより設定した値に切り替わります。

外部端子出力極性選択（ｎ０２９～ｎ０３０）

重要
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外部端子出力信号選択定数（ｎ０３２～ｎ０３３）を設定することにより、

外部端子（Ｃ３／Ｅ３～Ｃ４／Ｅ４）の出力信号機能の選択を行うことが

できます。

外部端子出力信号選択定数（ｎ０３２～ｎ０３３）の設定値に対応した

出力信号仕様を以下に示します。

マルチファンクション出力１

マルチファンクション出力２

・ ｎ０３２＝０　　ｎ０３３＝０

運転中出力：

運転開始から運転停止までが”１”となります。
回転中出力：

運転指令に関係なくモータの回転中”１”／停止状態”０”を示します。

速度一致

出力端子名称

Ｃ４／Ｅ４

外部端子出力信号選択定数（ｎ０３３）

設定値＝０

回転中

設定値＝１

回転パルス

設定値＝２

ＣＣＷパルス

設定値＝３

設定値＝０ 設定値＝３

外部端子出力信号選択（ｎ０３２～ｎ０３３）

外部端子出力信号選択定数（ｎ０３２）

設定値＝１

回転パルス 定格オーバ

設定値＝２

ＣＷパルス運転中

出力端子名称

Ｃ３／Ｅ３

運転指令

回転中
Ｃ４／Ｅ４

運転中
Ｃ３／Ｅ３

回転速度 回転指令

モータ速度

外力等



・ ｎ０３２＝１，２　　ｎ０３３＝１，２

ｎ０３２＝１　　ｎ０３３＝１
回転パルス：
回転方向に関わらず、Ｃ３／Ｅ３・Ｃ４／Ｅ４より１回転１８パルス

（パルス幅最小５００μｓ）の回転パルスが出力されます。

ｎ０３２＝２　　ｎ０３３＝２
ＣＷパルス

ＣＷ方向に回転したとき、Ｃ３／Ｅ３よりパルスが出力します。

ＣＣＷ方向に回転している時は、”０”となります。

ＣＣＷパルス

ＣＣＷ方向に回転したとき、Ｃ４／Ｅ４よりパルスが出力します。

ＣＷ方向に回転している時は、”０”となります。

ＣＷパルス
Ｃ３／Ｅ３

ＣＣＷパルス
Ｃ４／Ｅ４

回転パルス
Ｃ３／Ｅ３
Ｃ４／Ｅ４

ＣＷ回転

ＣＣＷ回転

モータ速度

39
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・ ｎ０３２＝３

・ ｎ０３３＝３

定格オーバ

Ｃ３／Ｅ３出力は、モータトルクが定格トルクオーバの時、

定格オーバとして”１”となります。

速度一致
Ｃ４／Ｅ４出力は、モータ速度が指令速度と一致した場合、

速度一致として”１”となります。

本定数を変更した場合、設定後直ぐには切り替わりません。

ドライバの電源を再投入することにより設定した値に切り替わります。

重要

定格オーバ
Ｃ３／Ｅ３

トルク 定格トルク モータトルク

速度一致
Ｃ４／Ｅ４

回転速度

指令速度

モータ速度

外力

速度一致幅（５０ｒｐｍ）
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７．仕様

定格出力容量

定格出力電流

最大出力電圧

許容電圧変動

許容周波数変動

速度制御範囲

速度指令設定

加速・減速時間

項目
０．１ｋＷ ０．２ｋＷ ０．４ｋＷ ０．７５ｋＷ

機種

適用モータ
当社ギアドモータ　ＡＰＱシリーズ（２００Ｖ）

０．１ｋＷ ０．２ｋＷ ０．４ｋＷ ０．７５ｋＷ

出
力

０．３ｋＶＡ

０．６Ａ ３．８Ａ

定格電圧
周波数

制御方式 正弦波ＰＷＭ方式（キャリア周波数８ｋＨｚ）

三相２００～２３０Ｖ　５０／６０Ｈｚ

－１５～＋１０％

±５％

電
源

制
御
特
性

トルク制限

三相２００～２３０Ｖ

０．１０～５．００秒加速、減速個別設定
　※各２点、外部端子による切替え選択

切替え選択方式（外部端子による切替え選択）
　・デジタル指令：定数設定
　・トルク制限ボリューム：ドライバ内蔵ボリュームによる設定

１００～２５００ｒｐｍ

切替え選択方式（指令元設定による選択）
　・アナログ指令：外部端子０－１０Ｖ入力
　・デジタル指令：定数設定（３点）※外部端子より切替選択
　・速度指令ボリューム：オペレータ上ボリュームによる設定
分解能
　・外部速度指令、速度指令設定ボリューム：
　　　　　　　　　最大回転速度の１／１０２３ｒｐｍ単位
　・デジタル指令：１ｒｐｍ単位

０．９Ａ

１．１ｋＶＡ

２．０Ａ

１．９ｋＶＡ０．６ｋＶＡ
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対応

　保護構造

　冷却方式

　特定有害物質
　使用制限指令
　（ＲＯＨＳ指令）

環
境

周囲温度

湿度

保存温度

使用場所

標高

振動

９５％ＲＨ以下　（結露しないこと）

－２０～＋６０℃　（輸送中等の短期間の温度）

室内　（腐食性ガス、塵埃等無い場所）

１０００ｍ以下

１０～２０Ｈｚ未満では、９．８ｍ／ｓ２（１Ｇ）
２０～５０Ｈｚでは、２ｍ／ｓ２（０．２Ｇ）まで許容

保
護
機
能

盤内取付け形（ＩＰ２０）及び、閉鎖壁掛形（ただし0.75kWのファン部分はIP10）

０．１ｋＷ～０．４ｋＷ：自冷　　０．７５ｋＷ：冷却ファン 

盤内取付け形－１０～＋５０℃
閉鎖壁掛形－１０～＋４５℃（凍結しないこと）

ドライバ本体の自己診断異常

瞬時過電流

過負荷

過電圧

低電圧

システム異常

最大回転速度の約１２０％　１秒で停止

モータ停止および定格出力電流の約２００％　０．５秒で停止

ポールセンサ未定義パターン検出にて停止

冷却ファンロック検出で警告表示（運転継続）

過速度

軸拘束

ポールセンサ

冷却ファンロック

定格出力電流の約２５０％以上で停止

定格出力電流の約１００％以上　連続１０秒で停止

主回路直流電圧が約４００Ｖ以上で停止

主回路直流電圧が約２１５Ｖ以下で停止

項目 内容
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ブレーキ制御出力の選択を行う
０:モータの運転状態に応じて出力がON/OFFする
１:出力が常時ONとなる

モータのフリーラン停止を行う
１:フリーラン停止解除　０:フリーラン停止

フリーラン
停止

異常リセット

トルク制限
選択

項目

ＣＷ運転

ＣＣＷ運転

速度指令
選択１

速度指令
選択２

機
能

入
力
＊
１ 加減速時間

選択

ブレーキ
制御
出力選択

ドライバ検出異常のリセットを行う。

内容

ＣＷ運転開始／停止の切替えを行う。

ＣＣＷ運転開始／停止の切替えを行う。

速度指令元の選択を行う。
※アナログ入力、デジタル設定３点
速度指令選択２：１　＝　０：０　→　アナログ入力指令
速度指令選択２：１　＝　０：１　→　デジタル指令０
速度指令選択２：１　＝　１：０　→　デジタル指令１
速度指令選択２：１　＝　１：１　→　デジタル指令２

トルク制限指令元の選択を行う。
※ボリューム／デジタル設定
トルク制限入力
０：ボリューム設定　１：デジタル設定

加減速設定の選択を行う。※デジタル設定各２点
加減速時間選択入力
０：デジタル設定１　１：デジタル設定２
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＊１：入出力のＯＮ／ＯＦＦの極性は、定数設定により変更が可能。

３０ｍ以内

ＲＵＮ、ＡＬＡＲＭ表示

内容

主回路：ねじ端子、制御回路：差込式ねじ端子
モータセンサ：コネクタ

メカブレーキのＯＮ／ＯＦＦ制御を行う。
異常検出時はＯＦＦ。

出力信号選択定数（ｎ０３２）にて選択した信号出力を行う。
０：運転中　　　（運転時は１）
１：回転パルス　（１回転１８パルスを出力）
２：ＣＷパルス　（１回転１８パルスを出力）
３：定格オーバ　（出力が定格トルクを超えた場合１）

出力信号選択定数（ｎ０３３）にて選択した信号出力を行う。
０：回転中　　　（モータ回転中は１）
１：回転パルス　（１回転１８パルスを出力）
２：ＣＣＷパルス（１回転１８パルスを出力）
３：速度一致　　（モータ回転速度が指令速度と一致
                             した際には１）

トルク制限設定ボリューム×１点、速度指令設定ボリューム
オペレータ運転（ＬＯＣＡＬ／ＲＥＭＯＴＥ切替）

異常が検出された場合０となる。

７セグメントＬＥＤ×４桁
モニタ表示：速度指令、回転速度、負荷率等切替え表示
定数表示：定数値確認および、定数入力

内蔵機能

そ
の
他

接続端子

ドライバとモータ
間の配線距離

異常検出

ブレーキ
制御

マルチファン
クション
出力１

マルチファン
クション
出力２

状態表示LED

オペレータ

機
能

出
力
＊
１

表
示

項目
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８．外形寸法

９．配線機器の選定
　ドライバの入力側には、ヒューズ、ブレーカ等を設置してください。

　海外規格対応が必要な場合は、11章記載の周辺機器を適用ください。

４３

定格回転速度
時入力電流

（Ａ）

ヒューズ
容量
（Ａ）

定格負荷時
概略損失

（Ｗ）

１０

１３

２２

Ａ－ＢＬＰＱ０７５Ｔ２

１．２ ３

Ａ－ＢＬＰＱ０４０Ｔ２ ２．５ ６

Ａ－ＢＬＰＱ０２０Ｔ２

４．３ １０

Ａ－ＢＬＰＱ０１０Ｔ２ ０．９ ３

ドライバ型式

ドライバ型式

Ａ－ＢＬＰＱ０１０Ｔ２

Ａ－ＢＬＰＱ０２０Ｔ２

Ａ－ＢＬＰＱ０４０Ｔ２

Ａ－ＢＬＰＱ０７５Ｔ２ １２８ １．１

Ｄ寸法
（ｍｍ）

７６

７６

１０８

概略質量
（ｋｇ）

０．６

０．６

０．９

１２８

１１８

５

６８

５６

２－Ｍ４用取付穴

８．５
　Ｄ
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表
示

任
意

①
～

④
回

生
抵

抗
器

の
接

続
を

確
認

す
る

。
⑤

電
源

電
圧

を
確

認
す

る
。

①
出

力
電

流
が

定
格

電
流

の
約

２
５

０
％

を
超

え
た

。
②

モ
ー

タ
焼

け
に

よ
る

レ
ア

シ
ョ

ー
ト

。
③

延
長

ケ
ー

ブ
ル

の
結

合
不

良
・
断

線
。

④
モ

ー
タ

・
延

長
ケ

ー
ブ

ル
の

地
絡

が
あ

っ
た

。

①
出

力
電

流
が

定
格

電
流

の
１

０
０

％
を

１
０

秒
連

続
　

で
超

え
た

。
②

ブ
レ

ー
キ

線
が

断
線

し
、

ブ
レ

ー
キ

が
開

放
し

な
い

。

①
主

回
路

直
流

母
線

電
圧

が
４

０
０

Ｖ
Ｄ

Ｃ
を

超
え

た
。

②
回

生
に

よ
る

電
圧

で
内

部
が

過
電

圧
状

態
と

な
っ

た
。

③
運

転
中

の
急

激
な

逆
転

。
④

慣
性

負
荷

で
の

急
激

な
停

止
。

⑤
電

源
電

圧
が

高
い

。

主
回

路
電

圧
低

下

１１
０

．
保

護
機

能
が

働
い

た
場

合
の

原
因

と
対

策
（
ト

ラ
ブ

ル
シ

ュ
ー

テ
ィ

ン
グ

）

異
常

な
し

①
モ

ー
タ

容
量

の
再

検
討

　
・
減

速
比

の
再

検
討

　
・
メ

カ
的

干
渉

チ
ェ

ッ
ク

　
・
運

転
サ

イ
ク

ル
見

直
し

②
延

長
コ

ー
ド

の
チ

ェ
ッ

ク
　

（
結

線
ミ

ス
・
断

線
）

①
ト

ラ
ン

ス
・
ス

ラ
イ

ダ
ッ

ク
に

よ
る

電
圧

調
整

を
行

う
。

①
安

定
化

電
源

装
置

を
通

し
て

ド
ラ

イ
バ

に
投

入
す

る
。

①
電

源
ラ

イ
ン

の
線

径
拡

大
。対

策

①
主

回
路

直
流

母
線

電
圧

が
２

１
５

Ｖ
Ｄ

Ｃ
を

下
回

っ
た

。

選
択

し
た

項
目

を
表

示
す

。

ド
ラ

イ
バ

で
は

、
以

下
に

示
す

異
常

保
護

を
行

い
ま

す
。

異
常

検
出

時
A

L
A

R
M

 L
E
D

が
点

灯
し

出
力

を
遮

断
し

フ
リ

ー
ラ

ン
停

止
し

ま
す

。
異

常
検

出
時

の
操

作
パ

ネ
ル

表
示

内
容

を
以

下
に

示
し

ま
す

。

内
容

・
要

因

瞬
時

過
電

流

過
負

荷

主
回

路
過

電
圧

異
常

名

①
出

力
軸

が
急

激
に

停
止

さ
せ

ら
れ

た
。

②
モ

ー
タ

ー
の

U
-
V

、
U

-
W

、
V

-
W

間
の

巻
き

線
抵

抗
の

　
チ

ェ
ッ

ク
。

　
（
3
つ

と
も

同
じ

か
。

0
[Ω

]、
∞

[Ω
]は

モ
ー

タ
ー

焼
け

で
す

。
）

③
モ

ー
タ

・
延

長
ケ

ー
ブ

ル
が

短
絡

し
て

い
な

い
か

調
べ

る
。

④
モ

ー
タ

・
延

長
ケ

ー
ブ

ル
が

地
絡

し
て

い
な

い
か

調
べ

る
。

（
点
滅
）
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シ
ス
テ
ム
異

常

電
源

投
入

後
、
５
秒

間
経

っ
て
も
操

作
パ

ネ
ル

と
の

通
信

が
成

立
し
な
い
。

操
作

パ
ネ
ル

と
の

通
信

開
始

後
、
５
秒

間
経

っ
て
も
操

作
パ

ネ
ル

と
の

通
信

が
成

立
し
な
い
。

定
数
保
存
Ｅ
Ｅ
Ｐ
Ｒ
Ｏ
Ｍ
の
異

常
を
検
出
し
た
。

過
速

度

ド
ラ
イ
バ
過
熱

ポ
ー
ル

セ
ン
サ

異
常

フ
リ
ー
ラ
ン
停
止

操
作

パ
ネ
ル

通
信

ポ
ー
ト
の

異
常

を
検

出
し
た
。

基
板

ＩＤ
が

異
常

で
あ
る
こ
と
を
検

出
し
た
。

主
回

路
基

板
ＩＧ

Ｂ
Ｔ
動

作
の

異
常

を
検

出
し
た
。

Ｃ
Ｐ
Ｕ
内

蔵
Ａ
／

Ｄ
変

換
回

路
の

異
常

を
検

出
し
た
。

電
流

検
出

回
路

の
異

常
を
検

出
し
た
。

こ
の

ア
ラ
ー
ム
が

頻
繁

に
発

生
す
る
場

合
は

、
メ
ー
カ
ー
へ

問
い
合
わ
せ
て
下
さ
い
。

①
モ
ー
タ
速
度
が
最
大
回
転
速
度
指
令
の
１
２
０
％
以
上

　
を
１
秒

連
続

で
超

え
た
。

①
ド
ラ
イ
バ

放
熱

Ｆ
ＩＮ

の
温

度
が

約
１
１
０
℃
を
超

え
た
。

①
ポ
ー
ル

セ
ン
サ

未
定

義
の

パ
タ
ー
ン
（
Ｕ
：
Ｖ
：
Ｗ
＝

　
０
：
０
：
０
ま
た
は
、
１
：
１
：
１
）
を
検
出
し
た
。

②
モ
ー
タ
ー
が

ド
ラ
イ
バ

に
接

続
さ
れ

て
い
な
い
。

③
延

長
ケ
ー
ブ
ル

の
結

合
不

良
・
断

線
が

あ
っ
た
。

④
ポ
ー
ル

セ
ン
サ

の
故

障
。

①
非

常
停

止
入

力
が

入
っ
て
い
る
。

①
外

部
よ
り
高

速
回

転
で
回

さ
れ

て
い
な
い
か

確
認

す
る
。

①
ド
ラ
イ
バ
周
辺
の
熱
放
散
の
改
善
。

①
ド
ラ
イ
バ
周
辺
に
発
熱
源
が
あ
れ
ば
外
す
。

①
②
モ
ー
タ
ー
が
ド
ラ
イ
バ
に
接
続
さ
れ
て
い
ま
す
か
。

③
屈

曲
性

の
高

い
ロ
ボ
ッ
ト
ケ
ー
ブ
ル

を
使

用
す
る
。

④
こ
の

ア
ラ
ー
ム
が

頻
繁

に
発

生
す
る
場

合
は

、
メ
ー
カ
ー
へ

　
問
い
合
わ
せ
て
下
さ
い
。

①
Ｔ
Ｂ
１
の
Ｓ
Ｃ
（
５
）
と
Ｉ８
（
１
６
）
を
接
続
し
て
く
だ
さ
い
。

モ
ー
タ
が
外
部
よ
り
回
さ
れ
て
い
る
時
に
、
起
動
し
て
い
な
い
か
。

こ
の

ア
ラ
ー
ム
が

頻
繁

に
発

生
す
る
場

合
は

、
メ
ー
カ
ー
へ

問
い
合
わ
せ
て
下
さ
い
。

（
点

滅
）



１１．各種規格への対応

１１．１　UL規格対応上の注意事項

(1) 据え付けについての注意
・

・ 本ドライバは、汚染度２以下の環境でご使用ください。
・ 本ドライバには、UL規格UL508Cで規定された過熱保護機能はありません。

(2) 配線についての注意
・

・

A-BLPQ010T2
A-BLPQ020T2
A-BLPQ040T2
A-BLPQ075T2

(3) モータの過負荷保護機能
本ドライバでは、以下の過負荷保護機能を備えています。
・定格出力電流の250%以上で停止。
・定格出力電流の100%以上、連続10秒間で停止。

１１．２　CEマーク対応上の注意事項

(1) 低電圧指令

適用規格 ： EN61800-5-1：2007
過電圧カテゴリ ：Ⅱ
汚染度 ：２
保護クラス ：１

・ ドライバの入力側には速断型のヒューズを設置してください。
・

(2) EMC指令

・ ドライバの筐体接地を行う。
・ 入力側にノイズフィルタを挿入する。
・ ドライバ出力（動力線）にカットコアを追加またはシールド線を使用する。

制御回路端子には、基礎絶縁のみが施されています。CEマーキングの要求に適合
させるためには、最終製品に付加絶縁が必要です。

本ドライバは、EN61800-3：2004に従って試験を行い、EMC指令に適合することを確
認しています。ドライバを組み込んだ装置がEMC指令に適合するように、以下の方
法で設置してください。

ドライバ型式

本ドライバは、以下の規格に従って試験を行い、低電圧指令に適合することを確認し
ています。

ヒューズ容量
(UL Listed Class J Fuse)

3A
3A
6A
10A

アメリカ合衆国内に設置する場合の分岐点の保護は、National Electrical Code及び
現地の規格に従って実施してください。
ドライバの入力側にヒューズを設置してください。本ドライバは次表の最大定格ヒュー
ズ設置状態にて5000Arms以下の正弦波電流、最大240Vが供給可能な電源での使
用に適しています。

本ドライバは、UL規格UL508Cに従って試験を行い、UL規格に適合することを確認していま
す。お客様側で以下の条件を満足させる必要があります。

本ドライバは盤内に収納することを前提にUL規格を取得しています。このため、盤内に
収納し、ドライバの周囲温度（収納盤内部の温度）を仕様温度範囲内となるようにしてく
ださい。
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１１．Standards Compliance

１１．１　Compliance with UL Standard

(1) Compliance with Installation
・

・ Do not install the driver to an area greater than pollution degree 2.
・ Motor over temperature protection is not provided by the drive.

(2) Recommended Peripheral devices
・

・

A-BLPQ010T2
A-BLPQ020T2
A-BLPQ040T2
A-BLPQ075T2

(3) Overload Protection Level
The driver has the following overload protection functions.
・Stop with more than 250% of rated output current.
・Stop with more than 100% of rated output current for 10 seconds.

１１．２　Compliance with CE Marking

(1) Low Voltage Directive

Applicable standard   ： EN61800-5-1：2007
Overvoltage category ： Ⅱ
Pollution degree       ： 2
Protection Class      ： 1

・ Install fast blow fuse to the input side.
・

(2) EMC Directive

・Ground the drive enclosure.
・Install the EMC noise filter to the input side.
・Use shield cable or install cut core for motor power cable.

This driver is tested in accordance with UL standard UL508C, and complies with UL
requirements. To ensure continued compliance when using this drive in combination
with other equipment, meet the following conditions.

This driver must be installed in a panel, and used within the ambient temperature
specification. (Maximum Surrounding Air Temperature 50℃)

Integral solid state short circuit protection does not provide branch circuit
protection. Branch circuit protection fuse specified in this manual must be provided
in accordance with the National Electrical Code and any additional local codes.
Suitable for use on a circuit capable of delivering not more than 5,000 rms
symmetrical ampare, 240 volts maximum, when protected by UL Class J fuse with
following rating of ampare.

This driver is tested in accordance with following European standard, and complies
with Low Voltage Directive.

Only basic insulation is provided with control circuit terminals. Additional insulation
may be necessary in the end product to conform to CE requirements.

This driver is tested in accordance with European standards EN61800-3：2004, and
complies with EMC Directive. The following conditions must be met to ensure
continued compliance with EMC Directive.

Model
(UL Listed Class J Fuse)

Current

3A
3A
6A
10A
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11.3 Wiring Instructions

(1) Wiring the ground terminals：

(2) Wiring the power supply cable, motor power cable
and signal cable：

Terminal Screw Size of TB3： M3.5
Tightening Torque： 1.2 N・m (10.7 lb-in)
Recommended Wire Gauge： 2 sq.mm （AWG14）

Cables should be put through the longer aperture as shown below. 
Be sure to cut power off before connecting the power cable to 
prevent electric shock.

Tighten terminal screws of the main circuit by using a closed-loop
connectors. The wire for ground terminals should use the size of
2.5 sq.mm or more.

Please cover the swage part of the terminals with the insulating 
tubing or use the terminals of the insulation type for the main 
circuit, to prevent short-circuit or electric shock.

Signal Cable
（from CN2）

Motor Power Cable
（from UVW of TB3）

Power Supply
Cable

Connect [G] of motor power cable
and terminal of signal cable; and,
tighten the set screw.To the

ground
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(3) Wiring the brake （for Brakemotor type)：

Brake can be released when 24VDC is applied between [B]-[B] 
of "Motor + Brake Power Cable".
With wiring as illustrated below, the brake unit can be switched on/off 
automatically by a signal from the driver.

(4) Wiring the control circuit：

Use a flathead screwdriver when loosening or tightening the
slotted terminal screw.
The wire end should be stripped off as shown below.

Terminal Screw Size of TB1： M2
Tightening Torque： 0.28 N・m (2.5 lb-in)
Recommended Wire Gauge： 0.75 sq.mm (AWG18）

５．５ｍｍ

 To Brake: B-B

To 100 - 240VAC

To ground

Brake Power
Supply Unit

Brake Control Cord

black

blue
24 VDC （Provided by customer）

C2（17）

Insert into
this receptacle

+24V

0V

ＴＢ１

E2（18）

APQ Driver
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１２．保証

1.保証期間
納入の日から18ヶ月または使用開始後12ヶ月間のいずれか短い方とします。

2.保証範囲
1) 保証範囲は当社製作範囲に限定いたします。

2) 保証期間中、本取扱説明書に記載の正常な据え付け・連結及び取り扱い

(点検・保守)のもとでの運転条件下にて、納入品の機能が発揮できない障害が

生じた場合は、無償にて修理いたします。ただし、下記保証の免責に該当する

場合は対象外といたします。

3.保証の免責
1) お客様における解体や改造による損耗に対する修理、部品取り替えまたは代替品

納入の場合。

2) 当社カタログ/取扱説明書記載の定格データまたは相互に合意した仕様を外れる

条件下にて運転された場合。

3) お客様の装置との動力伝達部に不具合(カップリングの芯出し等)がある場合。

4) 天変地異(例:地震、落雷、火災、水害等)または人為的な誤動作など、不可抗力が

障害の原因となった場合。

5) お客様の装置の不具合が原因である障害により二次的に故障に到った場合。

6) お客様より支給された、または指定の部品、駆動ユニット(例:電動機、サーボ

モータ、油圧ユニット等)が原因で障害が発生した場合。

7) 納入物の保管、保守保全管理が適切に行われず、取り扱いが正しく実施され

なかった場合。（保管についての説明は、P53『保管に関する説明』をご参照ください。）

8) 上記以外の当社の製造責任に帰することの出来ない事項による障害。

9) 納入品の使用に際して、運転障害等によりお客様がこうむる休業機会損失並びに

当社製品以外への損傷等の保証要求について、当社はその責任を負いかねます。
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《保管に関する説明》

●保管場所
（１） ６ヶ月以上保管する場合、 屋内の風通しの良い乾燥した所で直射日

光を受けず、 激しい気温変化、 湿気、 塵埃、 腐食性ガスなどのない

場所に保管してください。

（２） 保管の際地面に直接置くことは絶対に避けてください。

（３） 保管中微振動がありますと保管中であってもフレッティングコロージョン

によって軸受けを損傷することがありますので振動のない場所に保管

してください。

●保管中の作業
（１） 軸受けの錆防止のため、 ６ヶ月ごとに運転しスムーズに回るか、 異常

音がないか確認してください。

（２） ６ヶ月ごとに、 ５００Ｖの絶縁抵抗計 （メガー） で絶縁抵抗を測定し、

１ＭΩ以上あることを確認してください。

（３） 出力軸や塗装が施されていないフランジ面等の機械加工面は、 ６ヶ月

ごとに錆止めを行ってください。

●保管後の使用
（１） 使用されるときは絶縁抵抗を測定し、 ５００Ｖの絶縁抵抗計 （メガー）

で絶縁抵抗を測定し、 １ＭΩ以上あることを確認してください。

（２） 運転開始時異常な音 ・ 振動 ・ 発熱などの異常がないことを確認してく

ださい。

（３） ブレーキ付の場合ブレーキが正常に作動するかを確認してください。

異常が認められた場合は直ちに最寄りの営業所までご連絡ください。
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お問い合わせ窓口マップ

東 京 営 業 所
　〒103-0011　東京都中央区日本橋大伝馬町1番8号　日本橋大伝馬町プラザビル2F
　TEL〈03〉5695-5411（代表）  FAX〈03〉5695-5418
　E-mail　tokyo@nissei -gtr .co. jp

本 部 営 業 課
　〒444-1297　愛知県安城市和泉町井ノ上1-1
　TEL〈0566〉92-5251  FAX〈0566〉92-4770
　E-mail　gearsale@nissei -gtr .co. jp

大 阪 営 業 所
　〒543-0072　大阪市天王寺区生玉前町1-18
　TEL〈06〉6772-1900（代表）  FAX〈06〉6772-0406
　E-mail　osaka@nissei -gtr .co. jp

本 部 営 業 課
　〒444-1297　愛知県安城市和泉町井ノ上1-1
　TEL〈0566〉92-7410（代表）  FAX〈0566〉92-7418
　E-mail　honbu@nissei -gtr .co. jp

北海道・東北・関東甲信越地区のお客様

近畿・中国・四国・九州地区のお客様

東海・北陸・沖縄地区のお客様

■ギアモータ製品の価格・納期に関するお問い合わせ

■小型歯車・ダイカスト製品受注生産製品に関するお問い合わせ

海 外 営 業 課
　〒444-1297　愛知県安城市和泉町井ノ上1-1
　TEL〈0566〉92-5312（代表）  FAX〈0566〉92-7002
　E-mail　oversea@nissei -gtr .co. jp

●海外向けのお問い合わせ

ワン・ストップコール！！下記電話番号までお電話ください。
専任担当デスクが、お客さまのいろいろなご相談にお応えします。

■ギアモータの選び方・使い方・お困りごとのご相談
■特注仕様品のご相談　■機種選定サービス

お客様技術相談デスクで…

「技術上のご質問にお応えします！」

※Web機種選定サービスは24時間ご利用可能です。http://www.nissei-gtr.co.jp/

tel:0120-889-867　fax:0120-316-565　email:tech-cs@nissei-gtr.co.jp

■製品カタログのご請求
■eDMについてのお問い合わせ
■情報発信システムへのお問い合わせ直通 tel:0566-92-5797　fax:0120-814-447　email:cs@nissei-gtr.co.jp

CRMデスクで…

「新製品情報をご提供します！」

“CSセンター”のご案内“CSセンター”のご案内
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この製品について万一不都合な点、お気付の
点がございましたら、お買い求め先または最寄
の弊社営業所、工場にご連絡ください。


