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 パラメータ・アドレス表（VEA TYPE）        System ５８０ 

ｺｰﾄﾞ

No. 内     容 格納番地 

 

設定範囲 初期値 設定値 

０ １ｓｔエンコーダパルス設定［ＰＬＳ］ ＄ＥＦ１０－３ 0～99999999 1000  

１ ２ｎｄエンコーダパルス設定(option) ＄ＥＦ１４－７ 0～99999999 1000  

２ Ｚ相入力時パルス設定 ＄ＥＦ１８－Ｂ 0～99999999 1000  

３ 位置決め目標パルス［ＰＯＳ］ ＄ＥＦ１Ｃ－Ｆ 0～99999999 1000  

４ 位置決め最高周波数［ＭＡＸＨｚ］ ＄ＥＦ２０，１ 1～12000 3000  

５ 位置決め最低周波数 ＄ＥＦ２２，３ 0～500 3  

６ 高速トルク［ＶＦＡ］(ﾓｰﾄﾞ 2) ＄ＥＦ２４，５ 100～2000 700  

７ トルクリミット［ＶＦＢ］ ＄ＥＦ２６，７ 1～1000 200  

８ 加減速時定数［ＳＦＴ］ ＄ＥＦ２８，９ 1～60000 1000  

９ シリアルナンバー ＄ＥＦ３Ｃ  1  

１０ ＲＳ４２２ポート設定 ＄ＥＦ３Ｄ  91  

１１ ＶＦＢ変更加減速度（a×10／S） ＄ＥＦ３Ｅ，Ｆ 1～6000 1000  

１２ 位置決め時減速完了手前パルス ＄ＥＦ４０，１ 1～6000 50  

１３ 位置決め制御範囲 ＄ＥＦ４２，３ 1～255 3  

１４ ＰＳＧ変更点（0.1Hz 単位） ＄ＥＦ４４ 0～200 10  

１５ ＡＳ－ＩＰＭモード ＄ＥＦ４５ 0～100 1  

１６ ＰＷＭモード ＄ＥＦ４６ 0,2,3,8 2  

３０ 通信エコーバック ＄ＥＦ４７  3  

３１ 定速積分変更Ｈｚ ＄ＥＦ４８，９ 10～10000 10000  

３２ 加減速積分変更Ｈｚ ＄ＥＦ４Ａ，Ｂ 10～10000 4000  

３３ オフセット積分時定数（0.1ms 単位） ＄ＥＦ４Ｃ，Ｄ 10～1000 40  

３４ 定速積分時定数（0.1ms 単位） ＄ＥＦ４Ｅ，Ｆ 10～20000 40  

３５ 加速積分時定数（0.1ms 単位） ＄ＥＦ５０，１ 10～20000 50  

３６ 減速積分時定数（0.1ms 単位） ＄ＥＦ５２，３ 10～20000 60  

３７ センサ電流値（0.1A 単位） ＄ＥＦ５４，５ 1～10000 100  

３８ エンコーダ欠相最低Ｈｚ（1Hz 単位） ＄ＥＦ５６ 1～255 5  

３９ エンコーダ逆相最低ＨＺ（1Hz 単位） ＄ＥＦ５７ 1～255 0  

４０ エンコーダチェック時間（×65ms） ＄ＥＦ５８ 1～50 0  

６０ 励磁電流のオフセット（ｉｍ） ＄ＥＦ５９ 5～40 30  

６１ 比例ゲイン Ｐ （／10） ＄ＥＦ５Ａ 1～120 80  

６２ 積分ゲイン Ｉ （×10％％） ＄ＥＦ５Ｂ 1～100 60  

６３ 使用モータすべり ＄ＥＦ５Ｃ，Ｄ 10～3000 800  

６４ Ｋ２ゲイン ＄ＥＦ５Ｅ，Ｆ 1～500 450  

６５ ゼロＨｚ 電流ゲイン ％ ＄ＥＦ６０ 1～100 50  

６６ 電流ゲイン ＄ＥＦ６１ 1～150 50  

６７ ｴﾝｺｰﾀﾞ時定数（0.1ms 単位） ＄ＥＦ６２，３ 5～200 20  

６８ 低速すべり ＤＯＷＮ ％ ＄ＥＦ６４ 10～90 60  

６９ 高速すべり ＵＰ ％ ＄ＥＦ６５ 0～100 100  

７０ すべり変換点 ＄ＥＦ６６，７ 1～20000 5000  

７１ ｴﾝｺｰﾀﾞ補正((500000×極数)/ｴﾝｺｰﾀﾞ CT) ＄ＥＦ６８，９  800  

７２ Ｓ字ｶｰﾌﾞ時定数(0.1ms 単位) ＄ＥＦ６Ａ，Ｂ 1～10000 0  

７３ 最大すべり ＄ＥＦ６Ｃ，Ｄ 1～6000 1500  

７４ 積分時定数変更時定数（0.1ms 単位） ＄ＥＦ６Ｅ，Ｆ 1～2000 20  

７５ 積分時定数ゲイン ＄ＥＦ７０ 1～255 5  

７６ エンコーダエラー最大値 ＄ＥＦ７１  8  

７７ オーバロード リミット値 ＄ＥＦ７２，３ 1～250 100  

７８ トルクオーバ値 ＄ＥＦ７４，５ 50～1000 800  

７９ 電流ゲイン変換点 ＄ＥＦ７６，７ 1～20000 5000  

８０ デットタイム ヒステリシス ＄ＥＦ７８，９ 1～ 100  

８１ 電流 ヒステリシス ＄ＥＦ７Ａ，Ｂ 1～ 2000  

８２ エンコーダ２パルスゲイン ×a ＄ＥＦ７Ｃ，Ｄ 1～10000 4000  

８３ エンコーダ２パルスゲイン ／b ＄ＥＦ７Ｅ，Ｆ 1～10000 4000  

９０ 表示桁４～０表示内容番地 ＄ＥＦ８０，１ 積分値 EFF6  

９１ 表示桁９～５表示内容番地 ＄ＥＦ８２，３ ﾓｰﾀ電流値 F00A  

９２ プログラム自動立ち上げ設定 ＄ＥＦ８４，５ 0 or 293 or 6413 0  

９３ プログラム自動立ち上げ開始行数 ＄ＥＦ８６，７ 0～1023 0  

９４ ドット表示 ＄ＥＦ８８，９  0  

９５ 外部ＡＤ０，１時定数（0.1ms 単位） ＄ＥＦ８Ａ，Ｂ 10～10000 0  

９６ リセット選択 ＄ＥＦ８Ｃ，Ｄ 0～$8000 0  

９７ 表示モード設定 ＄ＥＦ８Ｅ 0～6 0  

 
                   －１－ 



 アドレス表（ＶＥＡ ＴＹＰＥ） 
   System ５８０ 

Ｎｏ． 機     能 データ種類 アドレス 

１ １ｓｔエンコーダ側 ＨＺＦ [READ ONLY] ２バイト ＄ＥＦ３０ 

２ ２ｎｄエンコーダ側 ＨＺＦ [READ ONLY] ２バイト ＄ＥＦ３Ａ 

３ ユーザ変数Ａ０～ＢＦの格納番地 ２バイトごと ＄ＥＦ９０～ 

４ ２ｎｄエンコーダ エンドレス ４バイト ＄ＥＦＤ０ 

５ ＱＭＣＬ開始番地 ４バイト ＄ＥＦＤ４ 

６ 送信遅延タイマー（0.12ms×(n-1)） １バイト ＄ＥＦＦ０ 

７ 最終指令周波数 ＨＺＳＤ ２バイト ＄ＥＦＦ４ 

８ 出力周波数 ２バイト ＄ＥＦＦ６ 

９ 実比例データ [READ ONLY] ２バイト ＄ＥＦＦＣ 

１０ 実トルク％ [READ ONLY] ２バイト ＄Ｆ０００ 

１１ 惰走パルス ２バイト ＄Ｆ００２ 

１２ 実積分データ [READ ONLY] ２バイト ＄Ｆ００４ 

１３ 実指令すべり ２バイト ＄Ｆ００６ 

１４ 出力電流％ [READ ONLY] ２バイト ＄Ｆ００８ 

１５ モータ電流（0.1A 単位） ２バイト ＄Ｆ００Ａ 

１６ 指令トルク ２バイト ＄Ｆ００Ｃ 

１７ ＯＮＴＩＭ以外除算余り格納番地 ２バイト ＄Ｆ００Ｅ 

１８ ＯＮＴＩＭ１内除算余り格納番地 ２バイト ＄Ｆ０１０ 

１９ ＯＮＴＩＭ２内除算余り格納番地 ２バイト ＄Ｆ０１２ 

２０ データ取りスタート （ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞｽﾀｰﾄ=$F3F0） ２バイト ＄Ｆ０１４ 

２１ アナログデータ格納番地１ch(ＡＤ０=0～4095) ２バイト ＄Ｆ０１６ 

２２ アナログデータ格納番地２ch(ＡＤ１=0～4095) ２バイト ＄Ｆ０１８ 

２３ ＯＮＴＩＭ２制御時間 １バイト ＄Ｆ０１Ｃ 

２４ データ取りサンプルタイム １バイト ＄Ｆ０１Ｄ 

２５ バイナリデータ格納番地 ２バイト ＄Ｆ０５６ 

２６ ＢＣＤデータ格納番地 ２バイト ＄Ｆ０５８ 

２７ オフセットトルク ２バイト ＄Ｆ０６Ｅ 

２８ エディタ フラグ（１＝EDITER） １バイト ＄Ｆ０７Ｂ 

２９ 通信データ格納番地 １バイトごと ＄Ｆ０８０～ 

３０ ドットポイント表示 SEG0～9（ON=$80 ,OFF=0） １バイトごと ＄Ｆ０ＢＥ～ (※) 

３１ エラー番号格納番地（６個） １バイトごと ＄Ｆ０Ｅ９～ 

３２ 高速 ｉｍ １バイト ＄Ｆ０Ｆ５ 

３３ 高速 ０Ｈｚ ＶＦＢ ２バイト ＄Ｆ０Ｆ６ 

３４ 高速 ＵＰ ＶＦＡ ２バイト ＄Ｆ０Ｆ８ 

３５ 高速 減速時 Ｐ ＤＯＷＮ ％ １バイト ＄Ｆ０ＦＡ 

３６ トルコン モード ０，１，２，３ １バイト ＄Ｆ０ＦＢ 

３７ 高速 すべり ＵＰ幅Ｈｚ １バイト ＄Ｆ０ＦＣ 

３８ 手動回生 １バイト ＄Ｆ０ＦＤ 

３９ データ取りＮｏ．１アドレス ２バイト ＄ＦＥ４０ 

４０ データ取りＮｏ．２アドレス ２バイト ＄ＦＥ４２ 

４１ １ｓｔエンコーダＨ・Ｐフラグ １バイト ＄ＦＦ００ 

４２ ２ｎｄエンコーダＨ・Ｐフラグ １バイト ＄ＦＦ０１ 

４３ ２ｎｄエンコーダ位置決め $FF04=2(POKE  $FF04  2) １バイト ＄ＦＦ０４ 

４４ Ｄ／Ａ０出力格納番地 １バイト ＄ＦＦＤＣ 

４５ Ｄ／Ａ１出力格納番地 １バイト ＄ＦＦＤＤ 

４６ 表示全消去サブルーチン・コール ＣＡＬＬ ＄４２０ 

４７ ＱＭＣＬパラメータモードｻﾌﾞﾙｰﾁﾝ･ｺｰﾙ ＣＡＬＬ ＄４６０ 

４８ ユーザモードサブルーチン・コール ＣＡＬＬ ＄４６４ 

４９ ２３２Ｃ通信回線オープン・コール ＣＡＬＬ ＄４９０ 

５０ ２３２Ｃ通信回線クローズ・コール ＣＡＬＬ ＄４９４ 

５１ ４２２通信回線オープン・コール ＣＡＬＬ ＄４９Ｃ 

５２ ４２２通信回線グローズ・コール ＣＡＬＬ ＄４Ａ０ 

５３ No.47,48 リセットサブルーチン・コール  (※) ＣＡＬＬ ＄４Ｆ０ 

      ディスプレイ表示モード 

Ａキー： 入力Ｃ６，Ｃ５，Ｃ４ 実行番地     １ ＣＨＲキー： ＨＺＦ ＨＺＦ２ 

Ｂキー： 出力Ｃ１，Ｃ０ 実行行数        ＲＵＮキー： ＳＣＩ２ﾃ゙ -ﾀ ＳＣＩ１ﾃ゙ -ﾀ ＳＣＩ２ｴﾗ- ＳＣＩ１ｴﾗ- 

Ｃキー： ＨＺＳＤ  ＨＺＦ           ＬＩＮＥキー： エラー履歴（直前５回） 

Ｄキー： 惰走ＰＬＳ ＰＯＳ－ＰＬＳ       ユーザパラメータ： ＄ＦＥ５０より４８ステップ 

Ｅキー： 実行トルク オーバロードカウント    ＩＮＣキー： データストアでＮＯ．インクリメントする 

Ｆキー： ユーザ定義（積分値 モータ電流値）   ＤＥＣキー： データストアでＮＯ．インクリメントしない 

 

 
－２－ 



 

  容量別 標準パラメータ設定表          Ｏ／Ｓ Ｃ３Ｓ５８０・Ｃ３Ｗ５８０用 200V 仕様     

  （＊＊-＊＊）の数値は（速度制御-位置決め制御）※１は任意値  ※２は計算値   2006.08.03  

          容 量      

ｺｰﾄﾞ NO. 内  容 設定範囲 初期設定 ０１ ０２ ０４ ０８ １５ ２２ ３７ ５５ ７５ １１０ 

０ 1st ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ設定[PLS]  0～99999999 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  

１ 2nd ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ設定(option)  0～99999999 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  

２ Ｚ相入力時ﾊﾟﾙｽ設定  0～99999999 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  

３ 位置決め目標ﾊﾟﾙｽ[POS]  0～99999999 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  

４ 位置決め最高周波数[MAXHz]  0～12000 3000  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 

５ 位置決め最低周波数[MINHz]  0～500 3  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 

６ 高速ﾄﾙｸ［VFA](ﾓｰﾄﾞ 2 の場合に限り設定)  100～2000 700  1200  1200  1200  1200  1200  1200  1200  1200  1200  1200  

７ ﾄﾙｸﾘﾐｯﾄ[VFB]  1～1000 200  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  

８ 加減速時定数[SFT]  1～60000 1000  ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 

９ ｼﾘｱﾙﾅﾝﾊﾞｰ   1  1  1  1  1  1  1  1  1  1  1  

１０ RS422 ﾎﾟｰﾄ設定   91  91  91  91  91  91  91  91  91  91  91  

１１ VFB 変更時加減速時定数(a*10%/s*s)  1～6000 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  

１２ 位置決め時減速完了手前ﾊﾟﾙｽ  1～6000 50  20  20  20  20  20  20  20  20  20  20  

１３ 位置決め制御範囲  1～255 3  3  3  3  3  3  3  3  3  3  3  

１４ PSG 変更点(0.1Hz 単位)  1～200 10  30  30  30  30  30  30  30  30  30  30  

１５ AS-IPM ﾓｰﾄﾞ  0～100 1  2  2  2  2  0  0  0  0  0  0  

１６ PWM ﾓｰﾄﾞ  0,2,3,8 2  3  3  3  3  3  3  3  3  3  3  

３０ 通信ｴｺｰﾊﾞｯｸ   3  3  3  3  3  3  3  3  3  3  3  

３１ 定速積分変更 Hz 10～10000 10000  5000  5000  5000  5000  5000  5000  5000  5000  5000  5000  

３２ 加減速積分変更 Hz 10～10000 4000  4000  4000  4000  4000  4000  4000  4000  4000  4000  4000  

３３ ｵﾌｾｯﾄ積分時定数(0.1ms 単位） 10～1000 40  20  20  20  20  20  20  20  20  20  20  

３４ 定速積分時定数（0.1ms 単位） 10～20000 40  500-30 500-30 500-30 500-30 500-30 500-30 500-30 500-30 500-30 500-30 

３５ 加速積分字定数（0.1ms 単位） 10～20000 50  40  40  40  40  40  40  40  40  40  40  

３６ 減速積分字定数（0.1ms 単位） 10～20000 60  300-50 300-50 300-50 300-50 300-50 300-50 300-50 300-50 300-50 300-50 

３７ ｾﾝｻｰ電流値（0.1A 単位） 1～10000 100  50  100  200  300  300  400  750  1000  1000  1500  

３８ ｴﾝｺｰﾀﾞ欠相最低 Hz（１Hz 単位） 1～255 5  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 

３９ ｴﾝｺｰﾀﾞ逆相最低 Hz（１Hz 単位） 1～255 0  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 

４０ ｴﾝｺｰﾀﾞﾁｪｯｸ時間（＊65ms)(0=NoCheck) 1～50 0  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 

６０ 励磁電流のｵﾌｾｯﾄ(im)  5～40 30  20-30 20-30 20-30 20-30 20-30 20-30 20-30 20-30 20-30 20-30 

６１ 比例ｹﾞｲﾝ P (/10)  1～120 80  80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 

６２ 積分ｹﾞｲﾝ I(*10%%)  1～100 60  80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 

６３ 使用ﾓｰﾀすべり(1/100Hz)  10～3000 800  800  600  500  450  380  350  300  250  250  200  

６４ K2 ｹﾞｲﾝ  1～500 450  450  450  450  450  450  450  450  420  450  450  

６５ ｾﾞﾛ HZ 電流ｹﾞｲﾝ ％  1～100 50  50  50  50  50  50  50  50  50  50  50  

６６ 電流ｹﾞｲﾝ  1～150 50  70  70  70  70  70  70  70  80  80  80  

６７ ｴﾝｺｰﾀﾞ時定数(0.1ms 単位)  5～200 20  15  15  15  15  15  15  15  15  15  15  

６８ 低速すべり DOWN ％  10～90 60  50  50  50  50  50  50  50  50  50  50  

６９ 高速すべり UP ％  0～100 100  50  50  50  50  50  50  50  50  50  50  

７０ すべり変更点  1～20000 5000  3000  3000  3000  3000  3000  3000  3000  3000  3000  3000  

７１ ｴﾝｺｰﾀﾞ補正((500000*極数)/ｴﾝｺｰﾀﾞ CT)   800  ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 

７２ S 字ｶｰﾌﾞ時定数（0.1ms 単位）  0～10000 0  10  10  10  10  10  10  10  10  10  10  

７３ 最大すべり（1/100Hz)  1～6000 1500  1500  1500  1500  1500  1500  1500  1500  1500  1500  1500  

７４ 積分時定数変更時定数（0.1ms 単位）  1～2000 20  20  20  20  20  20  20  20  20  20  20  

７５ 積分時定数ｹﾞｲﾝ  1～255 5  160  160  160  160  160  160  160  160  160  160  

７６ ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ微分最大値（ﾓﾆﾀ）   8  8  8  8  8  8  8  8  8  8  8  

７７ ｵｰﾊﾞﾛｰﾄﾞ ﾘﾐｯﾄ値  1～250 100  22  22  22  22  22  22  22  26  22  22  

７８ ﾄﾙｸｵｰﾊﾞ値  50～1000 800  670  670  670  670  670  670  670  700  670  670  

７９ 電流ｹﾞｲﾝ変更点  1～20000 5000  9000  9000  9000  9000  9000  9000  9000  9000  9000  9000  

８０ ﾃﾞｯﾄﾀｲﾑ ﾋｽﾃﾘｼｽ(ﾓｰﾄﾞ 2 の場合に限り設定) 1～ 100  100  100  100  100  100  100  100  100  100  100  

８１ 電流 ﾋｽﾃﾘｼｽ(ﾓｰﾄﾞ 2 の場合に限り設定) 1～ 2000  2000  2000  2000  2000  2000  2000  2000  2000  2000  2000  

８２ ｴﾝｺｰﾀﾞ 2 ﾊﾟﾙｽｹﾞｲﾝ ＊a  1～10000 4000  100  100  100  100  100  100  100  100  100  100  

８３ ｴﾝｺｰﾀﾞ 2 ﾊﾟﾙｽｹﾞｲﾝ  /b  1～10000 4000  100  100  100  100  100  100  100  100  100  100  

９０ 表示桁 4～0表示内容番地 積分値  $EFF6  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004 

９１ 表示桁 9～5表示内容番地 ﾓｰﾀ電流値  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A 

９２ ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ自動立ち上げ設定  0or293or6413 0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  

９３ ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ自動立ち上げ開始行数  0～1023 0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  

９４ ﾄﾞｯﾄ表示   0  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 

９５ 外部 AD0・AD1 時定数(0.1ms 単位）  10～10000 0  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 

９６ ﾘｾｯﾄ選択  0～$8000 0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  

９７ 表示ﾓｰﾄﾞ設定  0～6 0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  

              

   －３－           



 

  容量別 標準パラメータ設定表          Ｏ／Ｓ Ｃ３Ｓ５８０・Ｃ３Ｗ５８０用 200V 仕様     

  （＊＊-＊＊）の数値は（速度制御-位置決め制御）※１は任意値  ※２は計算値        

          容 量     

ｺｰﾄﾞ NO. 内  容 設定範囲 初期設定 １５０ ２２０ ３００ ３７０ ４５０ ５５０ ７５０    

０ 1st ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ設定[PLS]  0～99999999 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000        

１ 2nd ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ設定(option)  0～99999999 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000        

２ Ｚ相入力時ﾊﾟﾙｽ設定  0～99999999 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000        

３ 位置決め目標ﾊﾟﾙｽ[POS]  0～99999999 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000        

４ 位置決め最高周波数[MAXHz]  0～12000 3000  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1       

５ 位置決め最低周波数[MINHz]  0～500 3  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1       

６ 高速ﾄﾙｸ［VFA](ﾓｰﾄﾞ 2)  100～2000 700                      

７ ﾄﾙｸﾘﾐｯﾄ[VFB]  1～1000 200  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000        

８ 加減速時定数[SFT]  1～60000 1000  ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2       

９ ｼﾘｱﾙﾅﾝﾊﾞｰ   1  1  1  1  1  1  1  1        

１０ RS422 ﾎﾟｰﾄ設定   91  91  91  91  91  91  91  91        

１１ VFB 変更時加減速時定数(a*10%/s*s)  1～6000 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000        

１２ 位置決め時減速完了手前ﾊﾟﾙｽ  1～6000 50  20  20  20  20  20  20  20        

１３ 位置決め制御範囲  1～255 3  3  3  3  3  3  3  3        

１４ PSG 変更点(0.1Hz 単位)  1～200 10  30  30  30  30  30  30  30        

１５ AS-IPM ﾓｰﾄﾞ  0～100 1  0  0  0  0  0  0  0        

１６ PWM ﾓｰﾄﾞ  0,2,3,8 2  3  3  3  3  3  3  3        

３０ 通信ｴｺｰﾊﾞｯｸ   3  3  3  3  3  3  3  3        

３１ 定速積分変更 Hz 10～10000 10000  5000  5000  5000  5000  5000  5000  5000        

３２ 加減速積分変更 Hz 10～10000 4000  4000  4000  4000  4000  4000  4000  4000        

３３ ｵﾌｾｯﾄ積分時定数(0.1ms 単位） 10～1000 40  20  20  20  20  20  20  20        

３４ 定速積分時定数（0.1ms 単位） 10～20000 40  500-30 500-30 500-30 500-30 500-30 500-30 500-30       

３５ 加速積分字定数（0.1ms 単位） 10～20000 50  40  40  40  40  40  40  40        

３６ 減速積分字定数（0.1ms 単位） 10～20000 60  300-50 300-50 300-50 300-50 300-50 300-50 300-50       

３７ ｾﾝｻｰ電流値（0.1A 単位） 1～10000 100  2000  3000  4500  4500  6000  6000  8000        

３８ ｴﾝｺｰﾀﾞ欠相最低 Hz（１Hz 単位） 1～255 5  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1       

３９ ｴﾝｺｰﾀﾞ逆相最低 Hz（１Hz 単位） 1～255 0  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1       

４０ ｴﾝｺｰﾀﾞﾁｪｯｸ時間（＊65ms)(0=NoCheck) 1～50 0  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1       

６０ 励磁電流のｵﾌｾｯﾄ(im)  5～40 30  20-30 20-30 20-30 20-30 20-30 20-30 20-30       

６１ 比例ｹﾞｲﾝ P (/10)  1～120 80  80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100       

６２ 積分ｹﾞｲﾝ I(*10%%)  1～100 60  80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100       

６３ 使用ﾓｰﾀすべり(1/100Hz)  10～3000 800  180  180  160  160  150  150  140        

６４ K2 ｹﾞｲﾝ  1～500 450  450  450  400  400  400  450  450        

６５ ｾﾞﾛ HZ 電流ｹﾞｲﾝ ％  1～100 50  50  50  50  50  50  50  50        

６６ 電流ｹﾞｲﾝ  1～150 50  80  80  80  80  80  80  80        

６７ ｴﾝｺｰﾀﾞ時定数(0.1ms 単位)  5～200 20  20  20  25  25  30  30  30        

６８ 低速すべり DOWN ％  10～90 60  50  50  50  50  50  50  50        

６９ 高速すべり UP ％  0～100 100  50  50  50  50  50  50  50        

７０ すべり変更点  1～20000 5000  3000  3000  3000  3000  3000  3000  3000        

７１ ｴﾝｺｰﾀﾞ補正((500000*極数)/ｴﾝｺｰﾀﾞ CT)   800  ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2       

７２ S 字ｶｰﾌﾞ時定数（0.1ms 単位）  0～10000 0  10  10  10  10  10  10  10        

７３ 最大すべり（1/100Hz)  1～6000 1500  1500  1500  1500  1500  1500  1500  1500        

７４ 積分時定数変更時定数（0.1ms 単位）  1～2000 20  20  20  20  20  20  20  20        

７５ 積分時定数ｹﾞｲﾝ  1～255 5  160  160  160  160  160  160  160        

７６ ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ微分最大値（ﾓﾆﾀ）   8  0  0  0  0  0  0  0        

７７ ｵｰﾊﾞﾛｰﾄﾞ ﾘﾐｯﾄ値  1～250 100  22  22  13  13  13  22  22        

７８ ﾄﾙｸｵｰﾊﾞ値  50～1000 800  670  670  740  740  740  670  670        

７９ 電流ｹﾞｲﾝ変更点  1～20000 5000  9000  9000  9000  9000  9000  9000  9000        

８０ ﾃﾞｯﾄﾀｲﾑ ﾋｽﾃﾘｼｽ(ﾓｰﾄﾞ 2 の場合に限り設定) 1～ 100  100  100  100  100  100  100  100        

８１ 電流 ﾋｽﾃﾘｼｽ(ﾓｰﾄﾞ 2 の場合に限り設定) 1～ 2000  2000  2000  2000  2000  2000  2000  2000        

８２ ｴﾝｺｰﾀﾞ 2 ﾊﾟﾙｽｹﾞｲﾝ ＊a  1～10000 4000  100  100  100  100  100  100  100        

８３ ｴﾝｺｰﾀﾞ 2 ﾊﾟﾙｽｹﾞｲﾝ  /b  1～10000 4000  100  100  100  100  100  100  100        

９０ 表示桁 4～0表示内容番地 積分値  $EFF6  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004       

９１ 表示桁 9～5表示内容番地 ﾓｰﾀ電流値  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A       

９２ ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ自動立ち上げ設定  0or293or6413 0  0  0  0  0  0  0  0        

９３ ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ自動立ち上げ開始行数  0～1023 0  0  0  0  0  0  0  0        

９４ ﾄﾞｯﾄ表示   0  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1       

９５ 外部 AD0・AD1 時定数(0.1ms 単位）  10～10000 0  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1       

９６ ﾘｾｯﾄ選択  0～$8000 0  0  0  0  0  0  0  0        

９７ 表示ﾓｰﾄﾞ設定  0～6 0  0  0  0  0  0  0  0        

 

                       －４－ 



 

  容量別 標準パラメータ設定表          Ｏ／Ｓ Ｃ３Ｓ５８０・Ｃ３Ｗ５８０用 400V 仕様    

  （＊＊-＊＊）の数値は（速度制御-位置決め制御）※１は任意値  ※２は計算値   2006.08.03  

          容 量     

ｺｰﾄﾞ NO. 内  容 設定範囲 初期設定 ０１ ０２ ０４ ０８ １５ ２２ ３７ ５５ ７５ １１０ 

０ 1st ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ設定[PLS]  0～99999999 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  

１ 2nd ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ設定(option)  0～99999999 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  

２ Ｚ相入力時ﾊﾟﾙｽ設定  0～99999999 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  

３ 位置決め目標ﾊﾟﾙｽ[POS]  0～99999999 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  

４ 位置決め最高周波数[MAXHz]  0～12000 3000  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 

５ 位置決め最低周波数[MINHz]  0～500 3  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 

６ 高速ﾄﾙｸ［VFA](ﾓｰﾄﾞ 2 の場合に限り設定)  100～2000 700  1200  1200  1200  1200  1200  1200  1200  1200  1200  1200  

７ ﾄﾙｸﾘﾐｯﾄ[VFB]  1～1000 200  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  

８ 加減速時定数[SFT]  1～60000 1000  ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 

９ ｼﾘｱﾙﾅﾝﾊﾞｰ   1  1  1  1  1  1  1  1  1  1  1  

１０ RS422 ﾎﾟｰﾄ設定   91  91  91  91  91  91  91  91  91  91  91  

１１ VFB 変更時加減速時定数(a*10%/s*s)  1～6000 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  

１２ 位置決め時減速完了手前ﾊﾟﾙｽ  1～6000 50  20  20  20  20  20  20  20  20  20  20  

１３ 位置決め制御範囲  1～255 3  3  3  3  3  3  3  3  3  3  3  

１４ PSG 変更点(0.1Hz 単位)  1～200 10  30  30  30  30  30  30  30  30  30  30  

１５ AS-IPM ﾓｰﾄﾞ  0～100 1  2  2  2  2  0  0  0  0  0  0  

１６ PWM ﾓｰﾄﾞ  0,2,3,8 2  8  8  8  8  8  8  8  8  8  8  

３０ 通信ｴｺｰﾊﾞｯｸ   3  3  3  3  3  3  3  3  3  3  3  

３１ 定速積分変更 Hz 10～10000 10000  5000  5000  5000  5000  5000  5000  5000  5000  5000  5000  

３２ 加減速積分変更 Hz 10～10000 4000  4000  4000  4000  4000  4000  4000  4000  4000  4000  4000  

３３ ｵﾌｾｯﾄ積分時定数(0.1ms 単位） 10～1000 40  20  20  20  20  20  20  20  20  20  20  

３４ 定速積分時定数（0.1ms 単位） 10～20000 40  500-30 500-30 500-30 500-30 500-30 500-30 500-30 500-30 500-30 500-30 

３５ 加速積分字定数（0.1ms 単位） 10～20000 50  40  40  40  40  40  40  40  40  40  40  

３６ 減速積分字定数（0.1ms 単位） 10～20000 60  300-50 300-50 300-50 300-50 300-50 300-50 300-50 300-50 300-50 300-50 

３７ ｾﾝｻｰ電流値（0.1A 単位） 1～10000 100  50  50  50  100  200  300  350  500  750  750  

３８ ｴﾝｺｰﾀﾞ欠相最低 Hz（１Hz 単位） 1～255 5  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 

３９ ｴﾝｺｰﾀﾞ逆相最低 Hz（１Hz 単位） 1～255 0  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 

４０ ｴﾝｺｰﾀﾞﾁｪｯｸ時間（＊65ms)(0=NoCheck) 1～50 0  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 

６０ 励磁電流のｵﾌｾｯﾄ(im)  5～40 30  20-30 20-30 20-30 20-30 20-30 20-30 20-30 20-30 20-30 20-30 

６１ 比例ｹﾞｲﾝ P (/10)  1～120 80  80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 

６２ 積分ｹﾞｲﾝ I(*10%%)  1～100 60  80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 

６３ 使用ﾓｰﾀすべり(1/100Hz)  10～3000 800  800  600  500  450  380  350  300  250  250  200  

６４ K2 ｹﾞｲﾝ  1～500 450  450  450  450  450  450  450  450  450  400  450  

６５ ｾﾞﾛ HZ 電流ｹﾞｲﾝ ％  1～100 50  50  50  50  50  50  50  50  50  50  50  

６６ 電流ｹﾞｲﾝ  1～150 50  70  70  70  70  70  70  70  80  80  80  

６７ ｴﾝｺｰﾀﾞ時定数(0.1ms 単位)  5～200 20  15  15  15  15  15  15  15  15  15  15  

６８ 低速すべり DOWN ％  10～90 60  50  50  50  50  50  50  50  50  50  50  

６９ 高速すべり UP ％  0～100 100  50  50  50  50  50  50  50  50  50  50  

７０ すべり変更点  1～20000 5000  3000  3000  3000  3000  3000  3000  3000  3000  3000  3000  

７１ ｴﾝｺｰﾀﾞ補正((500000*極数)/ｴﾝｺｰﾀﾞ CT)   800  ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 

７２ S 字ｶｰﾌﾞ時定数（0.1ms 単位）  0～10000 0  10  10  10  10  10  10  10  10  10  10  

７３ 最大すべり（1/100Hz)  1～6000 1500  1500  1500  1500  1500  1500  1500  1500  1500  1500  1500  

７４ 積分時定数変更時定数（0.1ms 単位）  1～2000 20  20  20  20  20  20  20  20  20  20  20  

７５ 積分時定数ｹﾞｲﾝ  1～255 5  160  160  160  160  160  160  160  160  160  160  

７６ ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ微分最大値（ﾓﾆﾀ）   8  8  8  8  8  8  8  8  8  8  8  

７７ ｵｰﾊﾞﾛｰﾄﾞ ﾘﾐｯﾄ値  1～250 100  22  22  22  22  22  22  22  26  22  22  

７８ ﾄﾙｸｵｰﾊﾞ値  50～1000 800  670  670  670  670  670  670  670  700  670  670  

７９ 電流ｹﾞｲﾝ変更点  1～20000 5000  9000  9000  9000  9000  9000  9000  9000  9000  9000  9000  

８０ ﾃﾞｯﾄﾀｲﾑ ﾋｽﾃﾘｼｽ(ﾓｰﾄﾞ 2 の場合に限り設定) 1～ 100  100  100  100  100  100  100  100  100  100  100  

８１ 電流 ﾋｽﾃﾘｼｽ(ﾓｰﾄﾞ 2 の場合に限り設定) 1～ 2000  2000  2000  2000  2000  2000  2000  2000  2000  2000  2000  

８２ ｴﾝｺｰﾀﾞ 2 ﾊﾟﾙｽｹﾞｲﾝ ＊a  1～10000 4000  100  100  100  100  100  100  100  100  100  100  

８３ ｴﾝｺｰﾀﾞ 2 ﾊﾟﾙｽｹﾞｲﾝ  /b  1～10000 4000  100  100  100  100  100  100  100  100  100  100  

９０ 表示桁 4～0表示内容番地 積分値  $EFF6  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004 

９１ 表示桁 9～5表示内容番地 ﾓｰﾀ電流値  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A 

９２ ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ自動立ち上げ設定  0or293or6413 0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  

９３ ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ自動立ち上げ開始行数  0～1023 0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  

９４ ﾄﾞｯﾄ表示   0  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 

９５ 外部 AD0・AD1 時定数(0.1ms 単位）  10～10000 0  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 

９６ ﾘｾｯﾄ選択  0～$8000 0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  

９７ 表示ﾓｰﾄﾞ設定  0～6 0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  

              

   －５－           



              

  容量別 標準パラメータ設定表          Ｏ／Ｓ Ｃ３Ｓ５８０・Ｃ３Ｗ５８０用 400V 仕様    

  （＊＊-＊＊）の数値は（速度制御-位置決め制御）※１は任意値  ※２は計算値        

          容 量     

ｺｰﾄﾞ NO. 内  容 設定範囲 初期設定 １５０ ２２０ ３００ ３７０ ４５０ ５５０ ７５０ ９００   

０ 1st ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ設定[PLS]  0～99999999 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000      

１ 2nd ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ設定(option)  0～99999999 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000      

２ Ｚ相入力時ﾊﾟﾙｽ設定  0～99999999 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000      

３ 位置決め目標ﾊﾟﾙｽ[POS]  0～99999999 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000      

４ 位置決め最高周波数[MAXHz]  0～12000 3000  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1     

５ 位置決め最低周波数[MINHz]  0～500 3  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1     

６ 高速ﾄﾙｸ［VFA](ﾓｰﾄﾞ 2)  100～2000 700                      

７ ﾄﾙｸﾘﾐｯﾄ[VFB]  1～1000 200  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000      

８ 加減速時定数[SFT]  1～60000 1000  ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2     

９ ｼﾘｱﾙﾅﾝﾊﾞｰ   1  1  1  1  1  1  1  1  1      

１０ RS422 ﾎﾟｰﾄ設定   91  91  91  91  91  91  91  91  91      

１１ VFB 変更時加減速時定数(a*10%/s*s)  1～6000 1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000  1000      

１２ 位置決め時減速完了手前ﾊﾟﾙｽ  1～6000 50  20  20  20  20  20  20  20  20      

１３ 位置決め制御範囲  1～255 3  3  3  3  3  3  3  3  3      

１４ PSG 変更点(0.1Hz 単位)  1～200 10  30  30  30  30  30  30  30  30      

１５ AS-IPM ﾓｰﾄﾞ  0～100 1  0  0  0  0  0  0  0  0      

１６ PWM ﾓｰﾄﾞ  0,2,3,8 2  8  8  8  8  8  8  8  8      

３０ 通信ｴｺｰﾊﾞｯｸ   3  3  3  3  3  3  3  3  3      

３１ 定速積分変更 Hz 10～10000 10000  5000  5000  5000  5000  5000  5000  5000  5000      

３２ 加減速積分変更 Hz 10～10000 4000  4000  4000  4000  4000  4000  4000  4000  4000      

３３ ｵﾌｾｯﾄ積分時定数(0.1ms 単位） 10～1000 40  20  20  20  20  20  20  20  20      

３４ 定速積分時定数（0.1ms 単位） 10～20000 40  500-30 500-30 500-30 500-30 500-30 500-30 500-30 500-30     

３５ 加速積分字定数（0.1ms 単位） 10～20000 50  40  40  40  40  40  40  40  40      

３６ 減速積分字定数（0.1ms 単位） 10～20000 60  300-50 300-50 300-50 300-50 300-50 300-50 300-50 300-50     

３７ ｾﾝｻｰ電流値（0.1A 単位） 1～10000 100  1000  1500  3000  3000  4500  4500  6000  8000      

３８ ｴﾝｺｰﾀﾞ欠相最低 Hz（１Hz 単位） 1～255 5  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1     

３９ ｴﾝｺｰﾀﾞ逆相最低 Hz（１Hz 単位） 1～255 0  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1     

４０ ｴﾝｺｰﾀﾞﾁｪｯｸ時間（＊65ms)(0=NoCheck) 1～50 0  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1     

６０ 励磁電流のｵﾌｾｯﾄ(im)  5～40 30  20-30 20-30 20-30 20-30 20-30 20-30 20-30 20-30     

６１ 比例ｹﾞｲﾝ P (/10)  1～120 80  80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100     

６２ 積分ｹﾞｲﾝ I(*10%%)  1～100 60  80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100 80-100     

６３ 使用ﾓｰﾀすべり(1/100Hz)  10～3000 800  180  180  160  160  150  150  140  140      

６４ K2 ｹﾞｲﾝ  1～500 450  450  450  420  450  400  400  450  450      

６５ ｾﾞﾛ HZ 電流ｹﾞｲﾝ ％  1～100 50  50  50  40  40  40  40  40  40      

６６ 電流ｹﾞｲﾝ  1～150 50  80  80  80  80  80  80  80  80      

６７ ｴﾝｺｰﾀﾞ時定数(0.1ms 単位)  5～200 20  20  20  25  25  30  30  30  30      

６８ 低速すべり DOWN ％  10～90 60  50  50  50  50  50  50  50  50      

６９ 高速すべり UP ％  0～100 100  50  50  50  50  50  50  50  50      

７０ すべり変更点  1～20000 5000  3000  3000  3000  3000  3000  3000  3000  3000      

７１ ｴﾝｺｰﾀﾞ補正((500000*極数)/ｴﾝｺｰﾀﾞ CT)   800  ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2 ※2     

７２ S 字ｶｰﾌﾞ時定数（0.1ms 単位）  0～10000 0  10  10  10  10  10  10  10  10      

７３ 最大すべり（1/100Hz)  1～6000 1500  1500  1500  1500  1500  1500  1500  1500  1500      

７４ 積分時定数変更時定数（0.1ms 単位）  1～2000 20  20  20  20  20  20  20  20  20      

７５ 積分時定数ｹﾞｲﾝ  1～255 5  160  160  160  160  160  160  160  160      

７６ ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ微分最大値（ﾓﾆﾀ）   8  0  0  0  0  0  0  0  0      

７７ ｵｰﾊﾞﾛｰﾄﾞ ﾘﾐｯﾄ値  1～250 100  22  22  26  22  13  13  22  22      

７８ ﾄﾙｸｵｰﾊﾞ値  50～1000 800  670  670  700  670  740  740  670  670      

７９ 電流ｹﾞｲﾝ変更点  1～20000 5000  9000  9000  9000  9000  9000  9000  9000  9000      

８０ ﾃﾞｯﾄﾀｲﾑ ﾋｽﾃﾘｼｽ(ﾓｰﾄﾞ 2 の場合に限り設定) 1～ 100  100  100  100  100  100  100  100  100      

８１ 電流 ﾋｽﾃﾘｼｽ(ﾓｰﾄﾞ 2 の場合に限り設定) 1～ 2000  2000  2000  2000  2000  2000  2000  2000  2000      

８２ ｴﾝｺｰﾀﾞ 2 ﾊﾟﾙｽｹﾞｲﾝ ＊a  1～10000 4000  100  100  100  100  100  100  100  100      

８３ ｴﾝｺｰﾀﾞ 2 ﾊﾟﾙｽｹﾞｲﾝ  /b  1～10000 4000  100  100  100  100  100  100  100  100      

９０ 表示桁 4～0表示内容番地 積分値  $EFF6  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004  $F004     

９１ 表示桁 9～5表示内容番地 ﾓｰﾀ電流値  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A  $F00A     

９２ ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ自動立ち上げ設定  0or293or6413 0  0  0  0  0  0  0  0  0      

９３ ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ自動立ち上げ開始行数  0～1023 0  0  0  0  0  0  0  0  0      

９４ ﾄﾞｯﾄ表示   0  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1     

９５ 外部 AD0・AD1 時定数(0.1ms 単位）  10～10000 0  ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1 ※1     

９６ ﾘｾｯﾄ選択  0～$8000 0  0  0  0  0  0  0  0  0      

９７ 表示ﾓｰﾄﾞ設定  0～6 0  0  0  0  0  0  0  0  0      
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２．システムパラメータ設定 
１）ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯは使用するモータ、機械装置に合ったパラメータ設定・調整が必要です。 

  設定・調整をする場合は「３．システムパラメータの設定手順」（４２ページ～）に従って、 

設定変更を行ってください。 

２）パラメータの調整を行う場合は、本体取扱説明書に記載された「試運転時の注意」を必ず熟読し、 

  試運転作業が終了してから行ってください。 

３）パラメータの設定値については本書３ページ～の容量別 標準パラメータ設定表を設定して 

  ください。 

４）重要なパラメータについて 

  次のパラメータについては、必ず説明書を読み、設定値を間違えないようにしてください。 

  設定値を間違えると、モーターが正常に回らない、ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯにエラーが発生 

  するなどの要因となります。 

  Ｎｏ．１５ ＡＳ－ＩＰＭモード 

     １６ ＰＷＭモード 

 

以下、システムパラメータの並びの順に説明しますが、設定は順番どおりでなくても問題はありません。 

また、設定変更しないシステムパラメータはジャンプしてください。 

 

 Ｎｏ．０  １ｓｔエンコ－ダのパルス設定［ＰＬＳ］ 

 設定範囲  ０～９９９９９９９９ 

 内  容  このパラメータを表示させた状態で ＤＡＴＡ キーを押すと、１ｓｔエンコーダの 

       現在パルス数の変化をリアルタイムに確認することができます。 

       また、この数値を変更することで１ｓｔエンコーダのパルス数を任意の数値に変更する 

       こともできます。 

 備  考 ■このパラメータはＱＭＣＬコマンドの ＰＬＳ コマンド（４バイト）と共通です。 

       したがってＱＭＣＬプログラム上で ＰＬＳ＝＊＊＊ という処理を行うとこのパラ 

       メータの数値も自動的に ＊＊＊ に変更されます。 

      ■このパルス数は、エンコーダ（Ａ，Ｂ相）の４逓倍された値がセットされます。 

        ２５００ＰＰＲエンコーダの場合、１００００パルス／ＲＥＶ 

 アドレス  上位：＄ＥＦ１０ 下位：＄ＥＦ１２ （４バイト） 

 

 Ｎｏ．１  ２ｎｄエンコ－ダのパルス設定［ＰＬＳ２］ 

 設定範囲  ０～９９９９９９９９ 

 内  容  Ｎｏ.０と同じ内容で２ｎｄエンコ－ダに関するパラメータです。 

 備  考 ■このパラメータはＱＭＣＬコマンドの ＰＬＳ２ コマンド（４バイト）と共通です。 

       したがってＱＭＣＬプログラム上で ＰＬＳ２＝＊＊＊ という処理を行うとこのパラ 

       メータの数値も自動的に ＊＊＊ に変更されます。 

      ■このパルス数は、エンコーダ（Ａ，Ｂ相）の４逓倍された値がセットされます。 

        ２５００ＰＰＲエンコーダの場合、１００００パルス／ＲＥＶ 

       ＜例＞ＱＭＣＬ上で２ｎｄエンコ－ダのパルスを５０００に設定する場合は 

            ＰＬＳ２＝５０００ 

          あるいは ＤＰＯＫＥ ＄ＥＦ１４ ０ 

               ＤＰＯＫＥ ＄ＥＦ１６ ５０００ 

 アドレス  上位：＄ＥＦ１４ 下位：＄ＥＦ１６ （４バイト） 

 

 Ｎｏ．２  Ｚ相入力時パルス設定［ＰＬＳＩ］ 

 設定範囲  ０～９９９９９９９９ 

 内  容  １ｓｔエンコーダのＺ相が入力された時に、リセットするパルス数を設定します。 

 備  考  このパラメータはＱＭＣＬコマンドの ＰＬＳＩ コマンド（４バイト）と共通です。 

通常は１０００を設定して下さい。 

 アドレス  上位：＄ＥＦ１８ 下位：＄ＥＦ１Ａ （４バイト） 

       ＜例＞ＱＭＣＬ上でＺ相入力時パルスを５０００と設定する場合は 

          ＰＬＳＩ＝５０００ 

           あるいは ＤＰＯＫＥ ＄ＥＦ１８ ０ 

                ＤＰＯＫＥ ＄ＥＦ１Ａ ５０００ 

※ マシン語コマンド  ＰＬＳ＝＄Ｅ２   ＰＬＳ２＝＄ＣＢ    ＰＬＳＩ＝＄ＥＤ 

－７－ 



 Ｎｏ．３  位置決め目標パルス［ＰＯＳ］ 

 

 設定範囲  ０～９９９９９９９９ 

 内  容  位置決め制御における位置決め目標値を設定します。 

    

 備  考  このパラメータはＱＭＣＬコマンドの ＰＯＳ コマンドと共通です。 

       したがってＱＭＣＬプログラム上で ＰＯＳ＝＊＊＊ という処理を行うとこの 

       パラメータの数値も自動的に ＊＊＊ に変更されます。 

       繰り返し位置決めを行う場合で、各目標値が違う場合はＱＭＣＬプログラム上で 

        ＰＯＳ にその都度、目標値を設定します。 

 

  ■ 関連パラメータ ： No.１４（ＰＳＧ変更点） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図２－１ 位置決め目標パルス 

 

 

  ■減速時の速度指令（ＨＺＳ）は、次式により決定 

      ａ）ＨＺＳ＞ＰＳＧ変更点(Ｎｏ．１４) の場合 

       KNoPLSPOSPSGHZS  ).( 122   - - - - - (Ⅰ) 

Ｎｏ．１４設定された回転数までＮｏ．８加減速時定数 ＳＦＴ に従い減速 

します。 

 
    ｂ）ＰＳＧ変更点(Ｎｏ．１４)＞ＨＺＳ＞ＭＩＮＨｚの場合 

       
14

122

.

).(

No

KNoPLSPOSPSG
HZS


   - - - - - (Ⅱ) 

 
       ※ Ｎｏ．１２ ：位置決め時減速完了手前パルス 
         Ｎｏ．１４ ：ＰＳＧ変更点（０．１ＨＺ単位） 

 

 アドレス  上位：＄ＥＦ１Ｃ 下位：＄ＥＦ１Ｅ （４バイト） 

 

 

※ ＰＳＧとは 

   ＰＳＧとは、位置決め減速カーブのことをいいます。 

   注意：ＰＳＧはＱＭＣＬプログラム上でしか設定することができません。 

      ＰＳＧは位置決め制御のスタート信号にもなります。ＰＳＧが数値を持つと 

      位置決め制御を開始し、位置決めを完了すると自動的にＰＳＧ＝０になります。 

       ＰＳＧ＝１０００ 

  Ｌ００  ＪＮＥ Ｌ００ ＰＳＧ 

 

 

－８－ 

 

HZS 

0 
t（時間）

１．時間軸での速度線

SFT 

MAX Hz 

No.14 

MIN Hz

(Ⅰ)式 

(Ⅱ)式 

２．ＰＬＳ軸での速度線図 

No.14 

(Ⅱ)式 

(Ⅰ)式 
無視 

無視 

POS 

No.12 惰走パルス 

No.14 式変更 Hz 

HZS 

0 
PLS 



 Ｎｏ．４  位置決め最高周波数［ＭＡＸＨＺ］ 

 

 設定範囲  ０～１２０００ 

 内  容  位置決め制御における最高周波数を設定します。 

       設定は１／１００Ｈｚ単位です。 

       位置決めを開始するとＮｏ．８加減速時定数 ＳＦＴ に従いこの設定値まで加速します。 

 

 備  考  このパラメータはＱＭＣＬコマンドの ＭＡＸＨＺ コマンドと共通です。 

       したがってＱＭＣＬプログラム上で ＭＡＸＨＺ＝＊＊＊ という処理を行うとこの 

       パラメータの数値も自動的に ＊＊＊ に変更されます。 

       また、下図Ａ点のように位置決め目標パルスが近すぎるとＭＡＸＨＺまで到達せずに 

       減速を開始し位置決めを完了します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 アドレス  ＄ＥＦ２０ （２バイト） 

 

 Ｎｏ．５  位置決め最低周波数［ＭＩＮＨＺ］ 

 

 設定範囲  ０～５００ 

 

 内  容  位置決め制御における最低周波数（クリープ速度）を設定します。 

設定は１／１００Ｈｚ単位です。 

       現在パルスが目標パルスに近づくと、ＱＭＣＬプログラム上で設定したＰＳＧの 

       数値によりここに設定した速度まで減速し、この速度で目標パルスに到達させます。 

       設定値が大きいほど位置決め完了までの時間は短縮されます。位置決めの精度を上げる 

       ときは小さくして下さい。通常は１～１０の数値を設定して下さい。 
 
 備  考  このパラメータはＱＭＣＬコマンドの ＭＩＮＨＺ と共通です。 
       したがってＱＭＣＬプログラム上で ＭＩＮＨＺ＝＊＊＊ という処理を行うとこの 

       パラメータの数値も自動的に ＊＊＊ に変更されます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 アドレス  ＄ＥＦ２２ （２バイト） 

 

 

－９－ 

 

ＭＩＮＨＺ 

HZS 

0 
t（時間） 

SFT 

MAX Hz 

No.14 

(Ⅰ)式 

(Ⅱ)式 

HZS 

0 Ａ 

SFT 

MAX Hz 

No.14 

MIN Hz 

(Ⅰ)式 

(Ⅱ)式 

t（時間） 



 Ｎｏ．６  高速トルク ［ＶＦＡ］ （ＰＷＭモ－ド＝２） 

 

 設定範囲  １００～１５００ 

 

 内  容 ■システムパラメータ Ｎｏ．１６ ＰＷＭモード＝２(オープンループ制御)を設定して 

いる場合のみ有効です。周波数６４Ｈzでの出力電圧レベルを設定します。 

この設定値によって下図２－２の様にＶ／Ｆの傾きが違います。 

         

 備  考  このパラメータはＱＭＣＬコマンドの ＶＦＡ コマンドと共通です。 

       この設定値は１２００が標準です。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図２－２ 高速トルク 

 

 アドレス  ＄ＥＦ２４ （２バイト） 

 

 

    

 

 

 

 Ｎｏ．７ トルクリミット ［ＶＦＢ］ （ＰＷＭモ－ド＝０ or ３ or ８：ベクトル制御）  

 バイアス電圧  ［ＶＦＢ］ （ＰＷＭモ－ド＝２ ：オープンループ制御） 

 

 設定範囲  １～１０００ 

（Ｎｏ．１６：ＰＷＭモ－ド＝０ or ３ or ８：ベクトル制御 ）の場合 

 内  容  モータの出力トルクの最大値（リミット）を設定します。 

       運転中は負荷の状況によりＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯが自動的に１～設定値の範囲で最適な 

       出力トルクでモータを制御します。 

       通常は１０００を設定します。 

 

（Ｎｏ．１６：ＰＷＭモ－ド＝２：オープンループ制御）の場合 

 内  容  ＶＦモード時（システムパラメータ Ｎｏ．１６ ＰＷＭモード＝２） 

       では、このパラメータをバイアス電圧としています。 

       ＶＥＡ－０１～２２は５００ ３７～１１０は４００ １５０以上は３００ 

       を設定します。起動トルクが更に大きく必要な場合や装置によっては調整する 

必要があります。 

 備  考  このパラメータは、Ｎｏ．１６の設定値に関係なくＱＭＣＬコマンドの ＶＦＢ  

と共通です。したがってＱＭＣＬプログラム上で ＶＦＢ＝＊＊＊という処理を行うと 

       このパラメータの数値も自動的に＊＊＊に変更されます。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ２６ （２バイト） 

－１０－ 

※ Ｖ／Ｆカーブを折れ線で任意に設定する方法については、 

解説資料５ [モード２ ＶＦ制御の電圧指令]（３０ページ）を参照ください。 

出
力
電
圧 

設定値大の場合 

設定値小の場合 

出力周波数(Hz) 64 

＃6 

VFA 



 

 Ｎｏ．８  加減速時定数 ［ＳＦＴ］ 

 

 設定範囲  １～６００００ 

 

 内  容  速度制御において目標とする回転数までの加速／減速時定数（いわゆる加速度）を設定します。 

       また、ＰＳＧ位置決めにおいては加速時と減速点からＮｏ．１４で設定されたＰＳＧ変更点 

までが有効となります。 

 

 備  考  このパラメータはＱＭＣＬコマンドの ＳＦＴ コマンドと共通です。 

       パラメータ上で設定すると加速／減速共通となります。 

       加速／減速時定数を別々に設定したい場合はＱＭＣＬプログラム上でその都度 

       設定して下さい。 

      

  ＳＦＴを求めるには、次式を使用してください。 

      
ｔ

Ｈｚ２０
設定値＝


 

 

       Ｈｚ：目標周波数 

        ｔ：加速／減速時間 

 

    ＜例＞０Ｈｚ⇒６０Ｈｚを０．３［ｓｅｃ］で 

       加速させたい場合 

         （６０×２０）／０．３＝４０００ 

          設定値は４０００となります。 

 

  ■ 関連パラメータ ： No.７２ 

  ■ 解説資料１［周波数指令］ 

 アドレス  ＄ＥＦ２８ （２バイト） 

 

 

 Ｎｏ．９  シリアルナンバー 

 

 設定範囲  １～９  

 

 内  容  シリアル通信によって複数台のＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯを運転する場合に 

       このパラメータによりそれぞれのＭＩＴＹに番号を割付けます。 

      ■ 親機はシリアルナンバー不要です。子機に１～９の番号を割付けます。 

         注）子機の複数台に同一番号を割り付けないで下さい。 

      ■ 子機の複数台に一斉指令（書き込み）を行う場合は、親機のＱＭＣＬプログラムで 

０チャンネルを指定します。 

 

 備  考  

 

 アドレス  ＄ＥＦ３Ｃ （１バイト） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

－１１－ 

周
波

数
（

H
z
）

 
時間（t） 

HZ

SFT 



 

 Ｎｏ．１０  ＲＳ４２２ポート・ＲＳ２３２Ｃ用ポート設定 

 

 設定  （初期設定＝＄９１） 

 

 内  容  ＲＳ４２２ポート・ＲＳ２３２Ｃ用ポートの通信方式を設定します。 

通信の対象となる装置のボーレイト等の設定と合わせて設定します。 

ここでの設定が合っていないとシリアル通信時にエラーとなります。 

 

      ＳＣＩ２＝ＲＳ２３２Ｃ用 

      ＳＣＩ１＝ＲＳ４２２ 

 

 Ｄ７ １で通信自動立上げ 

Ｓ 

Ｃ 

２ 

Ｄ６ １で偶数パリティチェック 

Ｄ５ ボ－レ－ト ３＝３８，４００  １＝９６００ 

Ｄ４       ２＝１９，２００  ０＝４８００ 

 Ｄ３ ０＝８ビット長  １＝７ビット長 

Ｓ 

Ｃ 

１ 

Ｄ２ １で偶数パリティチェック 

Ｄ１ ボ－レ－ト ３＝３８，４００  １＝９６００ 

Ｄ０       ２＝１９，２００  ０＝４８００ 

 

        ■ ４２２より４８５への変更は ＰＯＫＥ ＄ＥＦＦ０ １００ 

        ■ 初期設定＝＄９１は、通信自動立ち上げ，パリティチェックなし，８ビット長 

                    ボーレート（ＳＣ１，ＳＣ０共）９６００ 

         ・ボーレート（ＳＣ１，ＳＣ０共） ４８００に変更の場合 設定値＝＄８０ 

         ・ボーレート（ＳＣ１，ＳＣ０共）１９２００に変更の場合 設定値＝＄Ａ２ 

         ・ボーレート（ＳＣ１，ＳＣ０共）３８４００に変更の場合 設定値＝＄Ｂ３ 

        ■ ストップビットは１ビットです。 

 

 

 

 備  考   

 

 アドレス  ＄ＥＦ３Ｄ （１バイト） 

 

 Ｎｏ．１１  ＶＦＢ変更時加減速時定数 

 

 設定範囲  １～６０００ 

 

 内  容  トルク制御を行う場合、Ｎｏ．７トルクリミットの数値変化に伴う加減速度（傾き） 

       を設定します。 

       トルク制御を行わない場合は１０００を設定して下さい。 

 

 備  考  下記式のような時間でトルク値が変化していきます。 

 

時間［ｓｅｃ］

０　　　ＶＦＢの変化量／１
設定値　＝　　  

 

       ＜例＞ＶＦＢの変化量（４００⇒１０００）＝６００を２ｓｅｃで変化させたい場合は 

           設定値＝（６００／１０）／２＝３０ となります。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ３Ｅ （２バイト） 

 

 

 

 

 

－１２－ 

※ Ｎｏ．１０変更後は、必ずＲＥＳＥＴするか、電源をＯＦＦ／ＯＮで再起動して下さい。 



 

 Ｎｏ．１２  位置決め時減速完了手前パルス 

 

 設定範囲  １～６０００ 

 

 内  容  ＰＳＧ位置決めで目標値から何パルス手前で位置決め最低周波数「ＭＩＮＨＺ」に 

       到達するかを設定します。 

 

 備  考  通常は初期値の１０で運転をしますが、 

       慣性の大きな装置や摩擦の少ない装置等の場合はこの設定値を大きくします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

位置決め時減速完了手前パルス 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４０ （２バイト） 

 

 

 Ｎｏ．１３  位置決め制御範囲 

 

 設定範囲  １～２５５ 

 

 内  容  位置決め制御を行う場合、目標値の許容誤差範囲を設定します。 

       制御範囲は、±（設定値－１）パルスとなります。 

       ３と設定されていれば、目標位置の±２パルスで位置決め完了（ＰＳＧ＝０）となります。 

 

 備  考   

    設定値  制御範囲 

     １   ±０パルス 

     ２   ±１パルス 

     ３   ±２パルス 

     ・     ・ 

     ・     ・ 

    ２５５  ±２５４パルス 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４２ （２バイト） 

 

※ コマンドＥ９（ＰＳＧ）が０でない時、２エンコーダタイプは＄ＦＦ０４番地の１バイトの 

 内容で４種類の働きをします。 

 ＄ＦＦ０４ ：０：エンコーダ１での位置決め（ノーマル） 

        １：速度同期 

        ２：エンコーダ２での位置決め 

        ３：ＰＯＳ＝ＰＬＳ２となり、パルス列動作になります。 

 

－１３－ 

パルス 

目標値 

減速完了手前パルス 

速 

度 

ＰＳＧ 

この範囲に達すると完了 

－Ａ ＰＯＳ ＋Ａ 



 

 Ｎｏ．１４  ＰＳＧ変更点（０．１Ｈｚ単位） 

 

 設定範囲  １～２００ 

    

 内  容■位置決め制御の減速カーブは、高速側と低速側とは計算式が違い、この変更点を設定します。 

     ■減速時の速度指令（ＨＺＳ）は、次式により決定 

      ａ）ＨＺＳ＞ＰＳＧ変更点(Ｎｏ．１４) の場合 

       KNoPLSPOSPSGHZS  ).( 122   - - - - - (Ⅰ) 

Ｎｏ．１４設定された回転数までＮｏ．８加減速時定数 ＳＦＴ に従い減速 

します。 
 

    ｂ）ＰＳＧ変更点(Ｎｏ．１４)＞ＨＺＳ＞ＭＩＮＨｚの場合 

       
14

122

.

).(

No

KNoPLSPOSPSG
HZS


    - - - - - (Ⅱ) 

        ※Ｎｏ．１２ ：位置決め時減速完了手前パルス 
         Ｎｏ．１４ ：ＰＳＧ変更点（０．１ＨＺ単位） 

       

        

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 備  考  通常は初期値の３０を設定して下さい。 

 アドレス  ＄ＥＦ４４ （１バイト） 

 

 Ｎｏ．１５  ＡＳ-ＩＰＭモード（パワトラ選択） 

 

 設定範囲  ０～１００  

       

 内  容  各容量別で次のように設定値が決まっています。 
 

設定値 デッドタイム モード MITY 容量 

０ ３．０μｓ ＩＰＭモード ＶＥＡ―１５～５５０ 

１ ３．０μｓ ＡＳ－ＩＰＭモード ＶＥＡ―０１～０８ 

２ ３．０μｓ ＡＳ－ＩＰＭモード（絶縁型） ＶＥＡＳ－０１～０８ 
 

   

 設定値４以降については解説資料６［デットタイム表］をご参照の上設定してください。 

 

 備  考  ※このパラメータを変更した場合は、電源を一度ＯＦＦしてから 

       再起動して下さい。 

  

アドレス  ＄ＥＦ４５ （１バイト） 

 

■ 解説資料６［デットタイム表］ 

 

 

 

 

 

 

－１４－ 

 

HZS 

0 

 t（時間） 

SFT 

MAX Hz 

No.14 

(Ⅰ)式 

(Ⅱ)式 



 Ｎｏ．１６  ＰＷＭモード 

 

 設定範囲  標準０ ｏｒ ２ ｏｒ ３ ｏｒ ８ 

        

 内  容  設定値により次の制御モードに切り替えが可能です。 

 

       ０＝２００Ｖ仕様ベクトル制御 

       ２＝Ｖ／Ｆ制御（速度オープンループ、エンコーダ１ｓｔ） 

       ３＝２００Ｖ仕様ハイパワーベクトル制御（２ndエンコーダ対応） 

       ８＝４００Ｖ仕様ハイパワーベクトル制御（２ndエンコーダ対応）  

 

備  考  ※このパラメータを変更した場合は、JOB   CR  で表示 Ｅｒ－Ｐｏが 

        １度だけ表示されます。Ｅｒ－ＰｏはＮｏ．１６の設定を変更した場合にのみ 

        表示されます。Ｅｒ－Ｐｏが表示した場合は設定値が間違っていないか必ず 

        確認してください。 

        特にＮｏ．１６＝２（Ｖ／Ｆ制御）を設定した場合はＮｏ．７の設定値を確認し、  

        適正値であるか確認してください。ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯ，モータの 

        発熱や過電流エラーを招く恐れがあります。 

        Ｅｒ－Ｐｏを解除する場合は再度キーボードで JOB   CR の操作を行うか、 

電源を一度ＯＦＦしてから再起動して下さい。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４６ （１バイト） 

 

 

 

 

 Ｎｏ．３０  通信エコーバック 

 

 設定    （初期設定＝＄３） 

    

 内  容 ■ データバックの設定を行います。 初期設定では、通信時エコーバックは機能しません。 

 

      ■ データバックは、Ｄ１，Ｄ０を使用   

         Ｄ１＝０：ＳＣ１（ＲＳ２３２Ｃ用）でデータバック有り   

           ＝１：     ／／     でデータバック無し 

  Ｄ０＝０：ＳＣ０（ＲＳ４２２）  でデータバック有り 

    ＝１：     ／／     でデータバック無し 

         

データバックとは、 

         ＰＲＩＮＴ ＃２，“０Ａ０１２”  ・・・Ａ０に＄１２とＭＩＴＹに書き込むと 

         ＬＩＮＥ ＩＮＰＵＴ ＃２，Ａ＄  ・・・Ａ＄に“１２”と返答する 

 

 備  考  通常は初期値の３を設定して下さい。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４７ （１バイト） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

－１５－ 



 

 Ｎｏ．３１  定速積分変更Ｈｚ（０．０１Ｈｚ単位） 

 

 ◇Ｎｏ．３１～３６の積分時定数パラメータについて 

  積分時定数の設定は制御対象となる装置が、クレーン、エレベータなどではワイヤー、 

大型プーリーなどではＶベルトなど負荷の変動がモータ軸に伝達される速さが比較的遅い装置で、 

速度リプルが大きい場合や出力電流、また、ＶＦＡ（フィードバックトルク）の値が安定しない 

場合などに調整するパラメータです。 

通常は、本書３ページ以降にある容量別 標準パラメータ設定表の設定値を設定してください。 

加減速時にモーターが発振（異音の発生）するようであれば、Ｎｏ．３５，３６の設定値 

を大きくしてください。 

 

 設定範囲  1０～１００００ 

  

内  容  定速時の積分時定数を算出する際、この設定値より大きい周波数の場合にリミット値と 

して置き換えます。 

 
        ■ 定速時の、設定積分時定数推移 
            ａ＝ＡＢＳ（ＨＺＳ） 
            ｉｆ ａ＞No.３１ then ａ＝No.３１ 

設定積分時定数＝ 33
31

34
.

.

.
No

No

No
a   

 

 アドレス  ＄ＥＦ４８ （２バイト） 
 

 

 Ｎｏ．３２  加減速積分変更Ｈｚ（０．０１Ｈｚ単位） 

 

 設定範囲  1０～１００００ 

  

内  容  加減速時の積分時定数を算出する際、この設定値より大きい周波数の場合にリミット値と 

して置き換えます。 

 

        ■ 加速時の、設定積分時定数推移 
            ａ＝ＡＢＳ（ＨＺＳ） 
            ｉｆ ａ＞No.３２ then ａ＝No.３２ 

設定積分時定数＝ 33
32

35
.

.

.
No

No

No
a   

 
        ■ 減速時の、設定積分時定数推移 
            ａ＝ＡＢＳ（ＨＺＳ） 
            ｉｆ ａ＞No.３２ then ａ＝No.３２ 

設定積分時定数＝ 33
32

36
.

.

.
No

No

No
a   

  

アドレス  ＄ＥＦ４Ａ （２バイト） 

 

 

 Ｎｏ．３３  オフセット積分時定数（０．１ｍｓ単位） 

  

設定範囲  1０～１００００ 

  

内  容  積分時定数を算出する際、最低（オフセット）積分時定数を設定します。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４Ｃ （２バイト） 

 

 

 

－１６－ 



 

 Ｎｏ．３４  定速積分時定数（０．１ｍｓ単位） 

  

設定範囲  1０～１００００ 

  

内  容  積分時定数を算出する際、No.３１で設定された周波数での最大積分時定数を設定します。 

       モータ容量または負荷イナーシャが大きいほど、設定値を大きくして下さい。 

（500～5000 程度） 

定速度域で速度リプルが大きい場合や、出力電流、またはＶＦＡ（フィードバックトルク） 

が安定しない場合は設定値を大きくしてください。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４Ｅ （２バイト） 

 

 Ｎｏ．３５  加速積分時定数（０．１ｍｓ単位） 

 

 設定範囲  1０～１００００ 

 

 内  容  加速時の積分時定数を算出する際、No.３２で設定された周波数での最大積分時定数を 

設定します。 

        ■ 加速時の、設定積分時定数推移 
            ａ＝ＡＢＳ（ＨＺＳ） 
            ｉｆ ａ＞No.３２ then ａ＝No.３２ 

設定積分時定数＝ 33
32

35
.

.

.
No

No

No
a   

 設定範囲  1０～１００００ 

 

 アドレス  ＄ＥＦ５０ （２バイト） 

 

 Ｎｏ．３６  減速時、最大積分時定数（０．１ｍｓ単位） 

  

設定範囲  1０～１００００ 

  

内  容  減速時の積分時定数を算出する際、No.３２で設定された周波数での最大積分時定数を 

設定します。 

        ■ 減速時の、設定積分時定数推移 
            ａ＝ＡＢＳ（ＨＺＳ） 
            ｉｆ ａ＞No.３２ then ａ＝No.３２ 

設定積分時定数＝ 33
32

36
.

.

.
No

No

No
a   

 

 設定範囲  1０～１００００ 

  

内  容  積分時定数を算出する際、この設定値より大きい周波数の場合にリミット値として 

置き換えます。 

 アドレス  ＄ＥＦ５２ （２バイト） 

 

※ No.３１～No.３６については、解説資料４ [積分時定数]（28,29ページ）を参照下さい。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

－１７－ 

 



 

 Ｎｏ．３７  センサ電流値（０．１Ａ単位） 

 

 設定範囲  １～１００００ 

 

 内  容  モータ電流をモニタするための定数を設定します。 

本書３ページ以降にある容量別 標準パラメータ設定表 通りに設定してください。 

ＭＩＴＩ－ＳＥＲＶＯ運転中に Ｆ キーを押すとモーター電流（出力電流）を 

モニタできます。読みはＯ．１Ａ単位です。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ５４ （２バイト） 

 

   ※ 機種別の設定値は、解説資料６（＊＊ページ）を参照ください。 

 

 

 Ｎｏ．３８  エンコーダ欠相最低Ｈｚ（１Ｈｚ単位） 

 

 ◇Ｎｏ．３８～４０エンコーダエラーに関するパラメータについて 

  エンコーダエラーに関するパラメータ設定は主にＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯ始運転時に 

  配線ミス等がないか確認するためのパラメータです。 

通常運転時のエンコーダ異常を監視するための目的で使用することも可能ですが、 

エンコーダ線長が長い場合や設置環境によってはノイズによりエンコーダエラーが誤動作 

する場合がありますので、そのような場合はＮｏ．４０＝０と設定してください。 

エンコーダの異常については、Ｎｏ．７７，７８のオーバーロードエラー（過負荷検知）で 

異常を検知できますので、エンコーダエラーに関するパラメータを必ずしも設定する必要はありません。 

 

 設定範囲  １～２５５（初期設定＝５） 

  

内  容  エンコーダ欠相検出を開始する最低周波数を指定します｡ 

        

 備  考  通常は５を設定します。 

  

アドレス  ＄ＥＦ５６ （１バイト） 

 

 Ｎｏ．３９  エンコーダ逆相最低Ｈｚ（１Ｈｚ単位） 

 

 設定範囲  １～２５５（初期設定＝１００） 

 

 内  容  エンコーダ逆相検出を開始する最低周波数を指定します｡ 

       試運転時初期は５ぐらいにして逆相チェックしてください。 

  

備  考  通常は１００を設定します。 

  

アドレス  ＄ＥＦ５７ （１バイト） 

 

 Ｎｏ．４０  エンコーダチェック時間（ｘ６５ｍｓ） 

 

 設定範囲  １～５０（初期設定＝１０） 

  

内  容  エンコーダ欠相検出・逆相検出のチェック時間を設定します。 

         エンコーダチェック時間＝（設定値）×６５ｍｓ 

       “０”を設定するとエンコーダチェックを行いません。 

  

備  考  通常は１０を設定します。この場合のチェック時間は６５０msです。 

  

アドレス  ＄ＥＦ５８ （１バイト） 

－１８－ 
 



 

 Ｎｏ．６０  励磁電流 

 

 設定範囲  ５～４０ 

 

 内  容  モータ内に磁界を発生させるための電流値を定数で設定します。 

速度制御の場合は設定値＝２０ 

位置決め制御の場合は設定値＝３０としてください。 

 

 

 備  考  指令回転数に対してモーターの応答速度が遅れる場合は設定値を上げることで 

多少の解消できますが、設定値が大きいとモーターの発熱を招きやすくなると共に、 

無効電流が増加します。そういった場合は、出来る限り他のパラメータで調整 

してください。 

  

アドレス  ＄ＥＦ５９ （１バイト） 

 

 Ｎｏ．６１  比例ゲイン Ｐ 

 

 設定範囲  ４０～１２０ 

  

内  容  エンコーダのフィードバック周波数偏差量に比例した操作量を与えます。 
速度制御の場合は設定値＝８０（０．１倍単位） 

位置決め制御の場合は設定値＝１００（０．１倍単位） 
       モーターが発振（異音が発生）した場合は設定値を下げてください。 
                            

 備  考  指令回転数に対してモーターの応答速度が遅れる場合は設定値を上げることで 

応答速度が速くなります。但し設定値が大きいとモーターの発振（異音）を招く 

場合がありますので設定値を変更した場合はモーターが発振していないか、また、 

異音がしないか確認してください。 

  

アドレス  ＄ＥＦ４８ （１バイト） 

       ＜例＞ＱＭＣＬ上で比例ゲインＰを６０に変更する場合は 

          ＰＯＫＥ ＄ＥＦ５Ａ ６０ 

 

 Ｎｏ．６２  積分ゲイン Ｉ 

 

 設定範囲  １～１００ 

 

 内  容  エンコーダのフィードバック周波数偏差量を積分し、積分量にＩgain を乗じた補正量を 
与えます。 
通常は設定値＝１００としてください。（％） 

       低速での出力トルクに大きく影響します｡高速域運転で慣性が大きいと振動の原因 
となりますが、この場合はＮｏ．３３～３６の積分時定数の設定値を上げて下さい。 

 

 備  考   

  

アドレス  ＄ＥＦ４９ （１バイト） 

       ＜例＞ＱＭＣＬ上で積分ゲインＩを４５に変更する場合は 

          ＰＯＫＥ ＄ＥＦ５Ｂ ４５ 

 
※ 解説資料２ [比例ゲインと積分ゲイン]（２６ページ） を参照下さい。 

 
 
 
 
 
 

－１９－ 



参考資料 

 
  比例ｹﾞｲﾝ（Ｐgain）と積分ｹﾞｲﾝＩgain の関係式 
      
      ｓ＝ＨＺＳ－ＨＺＦ 

      s
I

s
P

b
10010

 

     if ｂ＞ＶＦＢ then ｂ＝ＶＦＢ 
     ｅｒｒ＝ｂ             ←――― 操作量 

       
積分時定数項

s
ss  

     if Σs＞ＶＦＢ then Σs＝ＶＦＢ  ←――― ＶＦＢは１０００以下 
 

 
 

 Ｎｏ．６３  使用モータすべり 

  

設定範囲  １０～３０００ 

 内  容  MITY-SERVOで運転するモータのすべり量（スリップ）を設定するパラメータです。 

Ｎｏ．６８，６９，７０，７３との組み合わせで設定し、下図のように各回転数 

（出力周波数）におけるすべり量を設定します。 

すべり特性はモータの種類、電気仕様、容量によって違いますが、設定値に 

ついては本書XXページの容量別 標準パラメータ設定表をみて設定してください。 

モーターすべりの調整は容量別 標準パラメータ設定表に記載された数値を 

基準値として数値を調整してください。 

 

モータすべりは、設定値を大きくすることでモーターの出力トルクが増加します。 

（※設定限界値があります。） 

但し、設定値を上げすぎると無効電流が増大し、MITY-SERVO内温度上昇の原因 

となります。ＭＩＴＩ－ＳＥＲＶＯ運転中に Ｆ キーを押すとモーター電流 

（MITY-SERVO出力電流）、Ｅ キーを押すとＶＦＡ（フィードバックトルク）が 

モニタできます。設定値の変更はそれらの数値が異常でないか確認しながら 

行ってください。 

 

また、制御する装置の運転状態・動作が良好である時は、モータすべりの設定値を小さく 

することで、モータ電流値を下げることが可能です。（※設定限界値があります。） 

       適正値を設定することでロスの少ない運転ができます。 

   

■ 関連パラメータ ： No.６８，６９，７０，７３ 

   

備  考  

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

アドレス  ＄ＥＦ５Ｃ （２バイト） 

 
※ 解説資料３ [モ－タすべり]（２７ページ） を参照下さい。 

 
－２０－  

 

HZGAIN($F0FC) 

(初期値＝50) 

すべり 
(1/100Hz) 

1000

500

0

10000 5000 0 ＨＺＦ 

No.68 

(例 60％) 

No.69 

No.73 

No.63 

No.70 



 Ｎｏ．６４  Ｋ２ゲイン 

  

設定範囲  １～５００ 

  

内  容  モータに出力する最大電流値を定数で設定します。 

       本書XXページの容量別 標準パラメータ設定表の数値を設定してください。 

       各容量の最大電流値になるよう計算された値です。 

 

       Ｋ２ゲインの計算式 

 

 

       Ｋ２ゲイン＝  最大ﾋﾟｰｸ電流値＊５１０ 

                  Ｋ２定数ａ 

 

      各容量のピーク電流値、Ｋ２定数ａを下の表１に記します。 

      ピーク電流を抑える場合は最大電流値の数値を下げて計算してください。 

      例） 

      ＶＥＡ－３７ ２００Ｖ仕様で最大ピーク電流を５０Ａにしたい場合 

       

       Ｋ２ゲイン＝ ５０（Ａ）＊５１０ ＝３４０ 

                 ７５ 

 

２００Ｖ仕様   ４００Ｖ仕様 

容量 最大ﾋﾟｰｸ電流 Ｋ２定数ａ   容量 最大ﾋﾟｰｸ電流 Ｋ２定数ａ 

01 4 5        

02 8 10   02 4 5 

04 16 20   04 8 5 

08 20 30   08 10 10 

15 31 30   15 16 20 

22 45 40   22 23 30 

37 64 75   37 30 50 

55 78 100   55 44 50 

75 89 100   75 55 75 

110 134 150   110 66 75 

150 180 200   150 89 100 

220 269 300   220 134 150 

300 297 450   300 216 300 

370 368 450   370 269 300 

450 438 600   450 297 450 

550 537 600   550 354 450 

750 721 800   750 537 600 

      900 721 800 

 

                      表１ 

 

備  考  通常Ｋ２ゲインは各容量の最大電流値になるように設定しますが、 

      モーターの種類、電気仕様や負荷の状態によりモーターが発振する場合が 

      あります。そのような場合は設定値を下げてピーク電流値を抑えてください。 

      また、表１の最大ピーク電流値を超える設定をした場合、出力トルクは増大しますが 

      モーターの発振、発熱や過電流エラーを招きやすくなります。 

       特に過電流エラーを繰り返し動作させると部品の劣化を早めますので、Ｋ２ゲインの 

       設定値は表１のピーク電流値以上にならないようにしてください。 
   

アドレス  ＄ＥＦ５Ｅ （２バイト） 

 

                     －２１－ 

 



 Ｎｏ．６５  ゼロＨｚ 電流ゲイン ％ 

  

設定範囲  ０～１００ 

   

内  容  電流フィードバック信号のゲインを設定します。 

Ｎｏ．６６，７９との組み合わせで設定し、右下図のように各回転数（出力周波数） 

における電流ゲインを設定します。 

０ＨzからＮｏ．７９の電流ゲイン変換点（Ｈｚ）までは、No.６５と 

No.６６の設定値を直線補間します。 

Ｎｏ．６５はサーボロック（０Ｈｚ停止）時の電流ゲイン値を設定します。 

（Ｎｏ．６６で設定した値に対しての比率を％単位で設定します） 

 

サーボロック時のロックトルクを上げたい場合や低速域でのトルクを上げたい場合は 

数値を上げてください。 

設定した数値が高いとサーボロック時にモーターが発振したり、過電流エラーが動作する 

場合があります。そのような事象が出た場合は設定値を下げてください。 

 

 

 

 ■ 関連パラメータ ： No.６６，７９ 

 

 備  考  通常は５０を設定してください。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ６０ （１バイト） 

 

 Ｎｏ．６６  電流ゲイン（Ｎｏ．６６） 

 

 設定範囲  １～１５０ 

  

内  容 ：電流フィードバック信号のゲインを設定します。 

Ｎｏ．６５，７９との組み合わせで設定し、各回転数（出力周波数）における 

電流ゲインを設定します。 

０ＨzからＮｏ．７９の電流ゲイン変換点（Ｈｚ）までは、No.６５と 

Ｎｏ．６６の設定値を直線補間します。 

Ｎｏ．６６はＮｏ．７９で設定された電流ゲイン変換点以上の周波数で、この設定値を 

持ちます。 

      出力トルクが不足した場合にこのパラメータ設定値を上げることで、出力トルクは 

増大しますが モーターの発振、発熱や過電流エラーを招きやすくなります。 

       特に過電流エラーを繰り返し動作させると部品の劣化を早めますので注意してください。 

        

 

 ■ 関連パラメータ ： No.６５，７９ 

 

備  考  通常は６０を設定して下さい。 

  

 アドレス  ＄ＥＦ６１ （１バイト） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

－２２－ 

No.65 
 （％）

No.66 

No.79 周波数(Hz) 

電流ｹﾞｲﾝ 



 

 Ｎｏ．６７  エンコーダ時定数（０．１ｍｓ単位） 

 

 設定範囲  ５～２００ 

 

 内  容  エンコーダのフィードバック信号から速度を算出する時の時定数（サンプリング時間） 

を設定します。 

エンコーダ時定数が適正値でないときはモーターが発振する場合があります。 

本書XXページの容量別 標準パラメータ設定表の数値を設定してください 

        

       エンコーダをモーターに直結せずにＶベルトなどで間接的にエンコーダ信号を 

       受ける場合や、モーター回転中、エンコーダ本体が振動している場合は設定値 

       を上げてください。また、モータおよびイナーシャの大きい装置は設定値を上げて 

下さい。 

 

 備  考   

 

 アドレス  ＄ＥＦ６２ （２バイト） 

 

 Ｎｏ．６８  低速すべり ＤＯＷＮ ％ 

 

 設定範囲  １０～９０ 

  

内  容  MITY-SERVOで運転するモータのすべり量（スリップ）を設定するパラメータです。 

Ｎｏ．６８，６９，７０，７３との組み合わせで設定し、下図のように各回転数 

（出力周波数）におけるすべり量を設定します。 

すべり特性はモータの種類、電気仕様、容量によって違いますが、設定値に 

ついては本書XXページの容量別 標準パラメータ設定表をみて設定してください。 

モーターすべりの調整は容量別 標準パラメータ設定表に記載された数値を 

基準値として数値を調整してください。 

Ｎｏ．６８では０Ｈｚ時のすべり量を設定します。 

（Ｎｏ．６３で設定した値に対してのＤＯＷＮ比率を％単位で設定します）         

０Ｈz～すべり変換点(No.７０)間の回転数（出力周波数）に対して、すべり量 

を直線補間します｡ 

 

     例） 

  設定値４０の場合は、Ｎｏ．６３の６０％が０Ｈｚ時のすべりになります。 

         

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

■ 関連パラメータ ： No.６３，６９，７０，７３ 

 

 備  考 通常は５０を設定して下さい。 

 アドレス  ＄ＥＦ６４ （１バイト） 

※ 解説資料３ [モ－タすべり] （２７ページ） を参照下さい。 
 

                    －２３－ 

HZGAIN($F0FC) 

(初期値＝50) 

すべり 
(1/100Hz) 

1000

500

0

10000 5000 0 ＨＺＦ 

No.68 

(例 60％) 

No.69 

No.73 

No.63 

No.70 



 

 

 Ｎｏ．６９  高速すべり ＵＰ ％ 

 

 設定範囲  ０～１００ 

 

内  容  MITY-SERVOで運転するモータのすべり量（スリップ）を設定するパラメータです。 

Ｎｏ．６８，６９，７０，７３との組み合わせで設定し、下図のように各回転数 

（出力周波数）におけるすべり量を設定します。 

すべり特性はモータの種類、電気仕様、容量によって違いますが、設定値に 

ついては本書XXページの容量別 標準パラメータ設定表をみて設定してください。 

モーターすべりの調整は容量別 標準パラメータ設定表に記載された数値を 

基準値として数値を調整してください。 

Ｎｏ．６９ではＮｏ．７０すべり変換点以上の回転数（出力周波数）時のすべり量 

を設定します。 

（Ｎｏ．６３で設定した値に対してのＵＰ比率を％単位で設定します）         

 

      この設定値は、fs=［No.７０/100＋HZGAIN($F0FC)］の周波数で、次式の値を持ちます。 

               





 

100

69
163

.
No.

No
すべり＝  

          但し、 No.７０(初期設定)＝５０００(単位1/100Ｈz) 

              HZGAIN($F0FC)(初期設定)＝５０（単位Ｈz） 

       

すべり変換点(No.７０)～fs間の周波数に対して、すべり量を直線補間します｡ 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

備  考 通常は５０を設定して下さい。 

  

アドレス  ＄ＥＦ６５ （１バイト） 

   

■ 関連パラメータ ： No.６３，６８，７０，７３ 

 

※ 解説資料３ [モ－タすべり] （２７ページ） を参照下さい。 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

－２４－ 

HZGAIN($F0FC) 

(初期値＝50) 

すべり 
(1/100Hz) 

1000

500

0

10000 5000 0 ＨＺＦ 

No.68 

(例 60％) 

No.69 

No.73 

No.63 

No.70 



 

 Ｎｏ．７０  すべり変換点（１／１００Ｈz単位） 

 

 設定範囲  ０～２００００ 

 

内  容  MITY-SERVOで運転するモータのすべり量（スリップ）を設定するパラメータです。 

Ｎｏ．６８，６９，７０，７３との組み合わせで設定し、下図のように各回転数 

（出力周波数）におけるすべり量を設定します。 

すべり特性はモータの種類、電気仕様、容量によって違いますが、設定値に 

ついては本書XXページの容量別 標準パラメータ設定表をみて設定してください。 

モーターすべりの調整は容量別 標準パラメータ設定表に記載された数値を 

基準値として数値を調整してください。 

Ｎｏ．７０はＮｏ．６３のすべり量を設定する回転数（出力周波数）ポイントです。 

 また、０Ｈｚから高速回転領域までのすべりの傾きを決定するパラメータです。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

備  考  通常は３０００を設定して下さい。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ６６ （２バイト） 
 

 ■ 関連パラメータ ： No.６３，６８，６９，７３ 

 

 

 ※ 解説資料３ [モ－タすべり] （２７ページ） を参照下さい。 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                       －２５－ 

HZGAIN($F0FC) 

(初期値＝50) 

すべり 
(1/100Hz) 

1000 

500 

0

10000 5000 0 ＨＺＦ 

No.68 

(例 60％) 

No.69 

No.73 

No.63 

No.70 



 

 Ｎｏ．７１  エンコーダ補正 

 

 設定範囲  計算値 

 

 内  容  ベクトル制御を行う場合の最も重要なパラメータの１つです。 

       下記の計算式により算出し、設定値を求めてください。 

 

エンコーダパルス値

　モータ極数（Ｐ）　　５０００００　　
値　　＝　　エンコーダ補正の設定


 

 

例）モータ極数 ４ＰＯＬＥ ，エンコーダパルス数 ２５００ＰＰＲ 

          

エンコーダ補正の設定値＝  ５０００００ ＊ ４   ＝８００ 

                 ２５００ 

  

備  考  このパラメータは微調整するパラメータではありませんので、必ず計算通りの数値を 

       入力してください。計算で小数点以下の数値が発生する場合は、小数点以下を四捨五入 

       してください。 

        

       計算値以外の数値を設定した場合はモーターが指令回転数に従って回らない、 

       オーバーロードエラー（過負荷エラー）が動作するなどの事象が発生します。 

       特に計算値より大きな数値を設定すると、モーターがノーコントロールになり 

       機械装置の破損を招く恐れがありますので、設定を行う際には十分に注意してください。 

 

※エンコーダのカウント数は４逓倍しない数値で計算してください。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ６８ （２バイト） 

   

 

 Ｎｏ．７２  Ｓ字カーブ時定数（０．１ｍｓ単位） 

 

 設定範囲  １０～1００００ 

 内  容  加減速時に設定された時定数をもったＳ字カーブにて制御されます。 

 

備  考  例）ＱＭＣＬ上でＳ時カーブ時定数を１０００に変更する場合は 

         ＤＰＯＫＥ ＄ＥＦ６Ａ １０００ 

  

アドレス   ＄ＥＦ６Ａ （２バイト） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                        

 

※ Ｎｏ．７２については、解説資料１ [周波数指令]（ＸＸページ）を参照下さい。 

 

－２６－ 

Hz 
Ｂ(A>B) 

Ｃ(A<C) 

No.72=Ａ 

ｔ 



 

 Ｎｏ．７３  最大すべり（１／１００Ｈz単位） 

 

 設定範囲  ０～６０００ 

 

 内  容 MITY-SERVOで運転するモータのすべり量（スリップ）を設定するパラメータです。 

Ｎｏ．６８，６９，７０，７３との組み合わせで設定し、下図のように各回転数 

（出力周波数）におけるすべり量を設定します。 

すべり特性はモータの種類、電気仕様、容量によって違いますが、設定値に 

ついては本書XXページの容量別 標準パラメータ設定表をみて設定してください。 

モーターすべりの調整は容量別 標準パラメータ設定表に記載された数値を 

基準値として数値を調整してください。 

Ｎｏ．７３はベクトル制御での最大すべりで、関連パラメータから算出したすべり量 

と比較し、この設定値でリミットが決定されます。 

         

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 備  考   

  
アドレス  ＄ＥＦ６Ｃ （２バイト） 

 

 ■ 関連パラメータ ： No.６３，６８，６９，７０ 

 

※ 解説資料３ [モ－タすべり] （２７ページ） を参照下さい。 
 

 

 Ｎｏ．７４  積分時定数変更時定数（０．１ｍｓ単位） 

 

 設定範囲  １～２０００ 

 

 内  容 ：Ｎｏ．３３～３６までの加速ﾓｰﾄﾞ・一定速ﾓｰﾄﾞ・減速ﾓｰﾄﾞの“積分時定数”をそれぞれの 

モードに移行する場合のフィルター時定数です。 

積分時定数のモード移行時が急激な場合についても振動の要因となりますので、 

フィルター処理して滑らかにするパラメータです。 

       それぞれのモード移行時にモーター、またはワークが振動する場合は、Ｎｏ３３～ 

       ３６の積分時定数の設定値を上げると共に、このパラメータの設定値も上げると 

       振動が減衰します。 

 

 備  考  通常は２０を設定します。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ６Ｅ （２バイト） 

 

 

※ 解説資料４ [積分時定数] （ＸＸページ） を参照下さい。 
 

 

－２７－ 

HZGAIN($F0FC) 

(初期値＝50) 

すべり 
(1/100Hz) 

1000 

500 

0

10000 5000 0 ＨＺＦ 

No.68 

(例 60％) 

No.69 

No.73 

No.63 

No.70 



 

 Ｎｏ．７５  積分時定数ゲイン 

 

 設定範囲  １～２５５ 

 

 内  容 ： Ｎｏ．３３～３６で設定される積分時定数の単位を変更するパラメータです。 

小容量の低慣性から大容量の高慣性と積分時定数の幅がかなり大きいため、 
積分時定数の単位を変更可能にしています。 
 
各積分時定数の単位は（Ｎｏ．３３～３６）×Ｎｏ．７５となります。 

         

Ｎｏ．７５＝１      ０．１ms単位 

             ＝１０      １ ms 単位 

             ＝１００    １０ ms 単位 

 

 備  考  通常は１を設定します。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ７０ （１バイト） 

 

 Ｎｏ．７６  エンコーダパルス微分最大値 

 

 設定範囲 ：（モニタ） 

 

 内  容 ： ２．４ｍｓ毎のＰＬＳ微分最大値が自動的に格納されます。 
通電毎に“０”にクリアされます。 

       ■モータ４極，エンコーダ２５００ＰＰＲで周波数＝６０Ｈzとすると、 

         Ｎｏ．７６＝７２０ となります。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ７１ （１バイト） 

 

 

 Ｎｏ．７７  オーバロード リミット値  Ｎｏ．７８トルクオーバー値 

 

設定範囲  Ｎｏ．７７ １～２５０ 

      Ｎｏ．７８ ５０～１０００ 

 

内  容  １）オーバーロードエラー（過負荷エラー） 

オーバーロードエラー（過負荷エラー）：［Ｅｒ－１１］の設定を行うパラメータで、 

Ｎｏ．７７，７８を組み合わせて設定します。 

  フィードバックトルク値（ＶＦＡ）がＮｏ．７８で設定された数値以上 

（ＶＦＡ＞Ｎｏ．７８）になるとＣＰＵ内過負荷保護カウンターに累積加算され、 

設定時間を超えるとオーバーロードエラー［Ｅｒ－１１］が動作し、モーターは 

フリーラン停止します。 

  （ＶＦＡ＜Ｎｏ．７８になるとカウンターは減算します） 

 

２）各パラメータについて 

Ｎｏ．７７は過負荷時間に関するパラメータで、フィードバックトルク（ＶＦＡ）と 

Ｎｏ．７８の設定値より算出した数値を設定します。 

注）算出される数値はオーバーロードカウンタのリミット値であり 

  秒数とは異なります。 

 

Ｎｏ．７８は過負荷検出トルクレベルに関するパラメータで、この設定値より 

大きなフィードバックトルク（ＶＦＡ）を検出すると、過負荷保護カウンターに 

累積加算されます。 

 

 

 

              －２８－ 



 

３）設定値の考え方 

         パラメータ設定するにあたり以下の２通りの考え方による設定方法があります。 

         ３）－１ 

         ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯ内部ハードウエアの過熱保護を主とした設定方法 

         ３）－２ 

         モーター負荷の異常を検出、且つ、ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯのハードウエア 

         保護を行う設定方法 

 

         本書XXページの容量別 標準パラメータ設定表では３）－１の設定方法を 

         用い、モータ定格負荷の１５０％ ３０ｓｅｃ（６０Ｈｚ時）に設定しています。 

         この設定は下表７７－１のモータ定格負荷時のＶＦＡ値（フィードバックトルク）を 

元に設定値を計算します。 

 

          

 

         

   

   

 

 

 

 

             表７７－１ 

 

         表７７－１は本書XXページの容量別 標準パラメータ設定表に準じたパラメータ 

設定を行った場合のＶＦＡ値です。 

しかし、実際には使用するモータ、使用環境、装置によって 

容量別 標準パラメータ設定表と違った設定になることも多く、パラメータ設定値が 

違うと表７７－１のＶＦＡ値は変わってきます。 

したがいまして、容量別 標準パラメータ設定表そのまま設定で運転を行う場合は 

３）－１の設定方法を、それ以外の場合は３）－２の設定方法を採用することを 

推奨します。 

 

 

       ４）設定値の算定手順 

      

        ［１］ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯ内部ハードウエアの過熱保護設定方法 

          

モーター過負荷１５０％、保護動作時間を３０ｓｅｃとして設定値を算定します。 

         （モーター過負荷１１０％以下は無視するように設定します。） 

 

         １）パラメータＮｏ．７８にトルクオーバー値を設定します。 

           表７７－１より６０Ｈｚ時のＶＦＡ値を読む⇒ ６１０ 

           １１０％以下では動作しないようにするため 

           ６１０ Ｘ  １．１（１１０％）≒ ６７０ 

           ＮＯ．７８の設定値＝６７０とします。 

          

２）過負荷保護レベル１５０％フィードバックトルク（ＶＦＡ）は 

  ６１０ Ｘ  １．５（１５０％）＝９１５ とします。 

 

３）Ｎｏ．７７ オーバーロードリミット値を設定します。 

  ①⊿トルク＝ＶＦＡ－Ｎｏ．７８を計算します。 

       ＝９１５－６７０＝２４５ 

  ②表７７－２より⊿トルクに相当する［Ｎｏ．７７］換算係数：Ｋを読み取る 

   この場合、表７７－２の２４０の換算係数Ｋを読む 

   換算係数＝１．３４２ 

 

            －２９－ 

出力周波数 ＶＦＡ値 

10 372

20 428

30 481

40 529

50 568

60 610



 

 

③次式より［Ｎｏ．７７］の設定値を算定します。 

    

［Ｎｏ．７７］設定値＝Ｌｔ／Ｋ  （Ｌｔ：保護動作時間） 

 

          ＝３０（ｓｅｃ）／１．３４２≒２２ 

 

［Ｎｏ．７７］には２２をセットします。 

             

            

    

    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

［２］モーター負荷の異常を検出、且つ、ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯのハードウエア 

   保護を行う設定方法 

 

 モータ正常運転時のフィードバックトルク（ＶＦＡ）平均値を読み込みます。 

    （ＭＩＴＩ－ＳＥＲＶＯ運転中に Ｅ キーを押すとＶＦＡ（フィードバック 

トルク）がモニタできます。 

 

ＶＦＡ値の変化量が大きく目視で平均値が読み取れない場合は 

ＱＭＣＬプログラムにＶＦＡの平均値をモニタするプログラムを追加して 

モニタしてください。 

サンプルプログラムを以下に記します。 

Ａ０のメモリアドレス($EF90)をシステムパラメータ［Ｎｏ．９０表示桁 

４～０表示内容番地］でモニタします。 

 

     CALL $460      ;ｼｽﾃﾑSUB 

     SEVCC=1        ;通電 

L00  DPEEK HZP $FE50;ﾕｰｻﾞPrNo.0 HZP 

     A1=0           ;初期化 

     AA=0           ; 

L01  DPEEK A2 $F000 ;VFAdata 

     A2=ABS A2  

     AA=AA+A2  

     A1=A1+1  

     JMI L01 A1-100 ;VFAｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ 

     AA=AA/100  

     A0=AB  

     JMP L00  

     STOP 

     END 

 

          －３０－ 

  表 77-2   [No.77]換算係数：Ｋ    

        

⊿トルク 換算係数Ｋ ⊿トルク 換算係数Ｋ ⊿トルク 換算係数Ｋ ⊿トルク 換算係数Ｋ 

100 7.731 300 0.859 500 0.309 700 0.158 

120 5.368 320 0.755 520 0.286 720 0.149 

140 3.944 340 0.669 540 0.265 740 0.141 

160 3.020 360 0.597 560 0.247 760 0.134 

180 2.386 380 0.535 580 0.230 780 0.127 

200 1.933 400 0.483 600 0.215 800 0.121 

220 1.597 420 0.438 620 0.201 820 0.115 

240 1.342 440 0.399 640 0.189 840 0.110 

260 1.144 460 0.365 660 0.177 860 0.105 

280 0.986 480 0.336 680 0.167 880 0.100 



 

フィードバックトルク（ＶＦＡ）平均値の１５０％、保護動作時間を 

３０ｓｅｃとして設定値を算定します。 

           （フィードバックトルク（ＶＦＡ）平均値の１１０％以下は無視するように 

設定します。） 

 

         １）パラメータＮｏ．７８にトルクオーバー値を設定します。 

           モータ正常運転時のフィードバックトルク（ＶＦＡ）平均値を読み込みます。 

仮に、フィードバックトルク（ＶＦＡ）の平均値が５００とします。 

           １１０％以下では動作しないようにするため 

           ５００ Ｘ  １．１（１１０％）≒ ５５０ 

           ＮＯ．７８の設定値＝５５０とします。 

          

２）過負荷保護レベル１５０％フィードバックトルク（ＶＦＡ）は 

  ５００ Ｘ  １．５（１５０％）＝７５０ とします。 

 

３）Ｎｏ．７７ オーバーロードリミット値を設定します。 

  ①⊿トルク＝ＶＦＡ－Ｎｏ．７８を計算します。 

       ＝７５０－５５０＝２００ 

  ②表７７－２より⊿トルクに相当する［Ｎｏ．７７］換算係数：Ｋを読み取る 

   この場合、表７７－２の２００の換算係数Ｋを読む 

   換算係数＝１．９３３ 

 

③次式より［Ｎｏ．７７］の設定値を算定します。 

    

［Ｎｏ．７７］設定値＝Ｌｔ／Ｋ  （Ｌｔ：保護動作時間） 

 

          ＝３０（ｓｅｃ）／１．９３３≒１６ 

 

［Ｎｏ．７７］には１６をセットします。 

 

 備  考  ［２］モーター負荷の異常を検出、且つ、ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯのハードウエア 

保護を行う設定方法では必ずモーター出力電流平均値がモーター定格電流値 

 を超えない条件で設定してください。 

 

 アドレス  Ｎｏ．７７ ＄ＥＦ７２ （２バイト） 

       Ｎｏ．７８ ＄ＥＦ７４ （２バイト） 

 

 

 Ｎｏ．７９  電流ゲイン変換点（１／１００Ｈz単位） 

 

 設定範囲  １～２００００ 

 

内  容  Ｎｏ．６５，６６との組み合わせで設定し、右下図のように各回転数（出力周波数） 

における電流ゲインを設定します。 

０ＨzからＮｏ．７９の電流ゲイン変換点（Ｈｚ）までは、No.６５と 

No.６６の設定値を直線補間します。 

 

電流ゲイン変換点とは、No.６６の 

電流ゲインをあたえる周波数で、この 

周波数以上では電流ゲインは一定とな 

ります。 

        

  ■ 関連パラメータ ： No.６５，６６ 

 

 備  考  通常は５０００を設定して下さい。 

 アドレス  ＄ＥＦ７６ （２バイト） 

 

                    －３１－ 

No.65 
 （％）

No.66 

No.79 周波数(Hz) 

電流ｹﾞｲﾝ 



 

 Ｎｏ．８０  デットタイム ヒステリシス 

 

 設定範囲  ０～１００ 

 

 内  容  システムパラメータ Ｎｏ．１６ ＰＷＭモード＝２を設定している場合のみ有効です。 

       低速域での速度リプルを低減させる場合の調整用パラメータです。 

 備  考  通常は１００を設定します。 

  アドレス  ＄ＥＦ７８ （２バイト）  (※) 

 

 Ｎｏ．８１  電流 ヒステリシス 

 

 設定範囲  ０～３０００ 

 

 内  容  システムパラメータ Ｎｏ．１６ ＰＷＭモード＝２を設定している場合のみ有効です。 

       低速域での速度リプルを低減させる場合の調整用パラメータです。 

 備  考  通常は１００を設定します。 

 アドレス  ＄ＥＦ７Ａ （２バイト）  (※) 

 

 Ｎｏ．８２  パルス２ 乗算値 

 

 設定範囲  １～２００００ 

内  容  ２ｎｄエンコーダのパルスデータに乗算する数値を設定します。 

       同期制御等を行う場合に、１ｓｔエンコーダと２ｎｄエンコーダの設置場所によって 

       減速比が異なる場合に使用すると便利です。 

       また、送り量などｍｍ換算にも利用できます。 

 

 備  考  Ｎｏ．８１のパルス２除算値と合わせて設定します。 

 

Ｎｏ．８１

　Ｎｏ．８０　　
エンコーダのデータ）ＰＬＳ２　＝（２ｎｄ   

 

 アドレス  ＄ＥＦ７Ｃ （２バイト） (※) 

 

       ＜例＞ＱＭＣＬ上でパルス２の乗算値を１０００に変更する場合は 

          ＤＰＯＫＥ ＄ＥＦ７Ｃ １０００    (※) 

 

 Ｎｏ．８３  パルス２ 除算値 

 

 設定範囲  １～２００００ 

 内  容  ２ｎｄエンコーダのパルスデータに除算する数値を設定します。 

 

 備  考  Ｎｏ．８０ パルス２乗算値と合わせて設定します。 

 アドレス  ＄ＥＦ７Ｅ （２バイト） (※) 

 

       ＜例＞ＱＭＣＬ上でパルス２の除算値を１０００に変更する場合は 

          ＤＰＯＫＥ ＄ＥＦ７Ｅ １０００    (※) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                    －３２－ 



 

 Ｎｏ．９０  表示桁４～０表示内容番地 

 

 設定範囲  

 内  容  運転中、 Ｆ キーを押した時にディスプレイの４～０の桁に表示させたいデータの 

       先頭番地（アドレス）を設定します。（２バイトデータに限ります。） 

       各データの番地（アドレス）は本書ＸＸページパラメータ表のアドレス一覧を 

ご覧ください。 

 

 備  考   

 

 アドレス  ＄ＥＦ８０（２バイト）  (※) 

 

 Ｎｏ．９１  表示桁９～５表示内容番地 

 

 設定範囲   

 内  容  運転中、 Ｆ キーを押した時にディスプレイの９～５の桁に表示させたいデータの 

       先頭番地（アドレス）を設定します。（２バイトデータに限ります。） 

       各データの番地（アドレス）は本書ＸＸページパラメータ表のアドレス一覧を 

ご覧ください。 

 

 備  考   

 

 アドレス  ＄ＥＦ８２ （２バイト） (※) 

                     

 

 Ｎｏ．９２  プログラム自動立ち上げ設定 

 

 設定範囲  ０ ｏｒ ２９３ ｏｒ ６４１３ 

 

 内  容  ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯ電源投入後、ユーザプログラムの自動立ち上げを設定します。 

 備  考   

 

設定値⇒ ０ ６４１３ ２９３ 

フラッシュメモリ（ＲＯＭ０） 

        （ＲＯＭ１） 

        （ＲＯＭ２） 

○ ○ × 

ＲＡＭメモリ × ○ × 

 

            ※自動立ち上げを行う ――→ ○ 

                〃  を行わない → × 

 

 アドレス  ＄ＥＦ８４ （２バイト）(※) 

 

 Ｎｏ．９３  プログラム自動立ち上げ開始行数 

 

 設定範囲  ０～１０２３ 

 

 内  容  フラッシュメモリ（ＲＯＭ０～２）、ＲＡＭモードでプログラム自動立ち上げを 

       した場合のプログラムの開始行数を設定します。 

 備  考  通常は０を設定してください。 

       ※プログラム内にパラメータモードの設定（ＣＡＬＬ ＄４６０、ＣＡＬＬ ＄４６４） 

       が無いと自動立ち上げ設定をした後、プログラム修正、パラメータ修正が困難となります 

       ので注意してください。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ８６ （２バイト） (※) 

                     －３３－ 



 

 Ｎｏ．９４  （アラーム信号反転）（起動時PARAMETER SET） 

 

      ■２バイトメモリの上位２ビットを利用します。 

        Ｄ１４ビット：起動毎パラメータのイニシャル化（１＝有効；０＝無効） 

        Ｄ１５ビット：アラーム信号反転（０＝ＯＦＦ⇒ＯＮ；１＝ＯＮ⇒ＯＦＦ） 

       例）(D15=1,D14=1の場合) 1100 0000 0000 0000 ＝＄Ｃ０００ 

  

備  考  通常は０を設定してください。 

  

アドレス  ＄ＥＦ８８ （２バイト）  (※) 

        

※ 起動毎パラメータのイニシャル化を設定すると、ＱＭＣＬがＲＯＭ選択されている時、ＲＯ

Ｍエリアに焼き付けたパラメータを電源立ち上げ毎にＲＡＭに転送します。ただしＰＬＳとＰＬ

Ｓ２はイニシャル化しません。ＲＯＭ化には《ＦＬＰＡＲＡ》（パラメータフラッシュライタ）

を使用し、 ＯＮＥ ＰＵＳＨ動作で書き込みが出来ます。 

《ＦＬＰＡＲＡ》については、メーカにお問い合わせください。 

 

※ アラーム信号反転 

   初期設定では、アラーム信号はアラーム発生時に出力します。（通常ＯＦＦ⇒異常ＯＮ） 

   しかし、アラーム信号を電源立ち上げ時で、ＯＮ出力し、アラーム発生時にＯＦＦ 

   することも可能です。この時の設定方法は、最上位ビット（Ｄ１５）を１に設定します。 

   すなわち ＄８０００とします。（ドット表示と併用） 

   

 Ｎｏ．９５  外部ＡＤ０，ＡＤ１ 時定数（０．１ｍｓ単位） 

 

 設定範囲  １０～１００００ 

 内  容 ：このパラメータに数値をいれるとＡＤが機能します。０～４０９７の１２ビットです。 
       ０．１ｍｓ単位のフィルター時定数で、１０以上つまり１ｍｓ以上にセットしてください。 
       “０”ならＡＤは無効です。 

使用しないときに、“０”にすると、ＱＭＣＬの実行が若干速くなります。 
 備  考  通常は５０を設定してください。 

 アドレス  ＄ＥＦ８Ａ （２バイト）  (※) 

 

ＡＤデータの取込 
     外部ＡＤ０データ ： ＄Ｆ０１６，７ 
     外部ＡＤ１データ ： ＄Ｆ０１８，９ 
 
   プログラム例）    ＤＰＥＥＫ Ａ０ ＄Ｆ０１６   ；ＡＤ０ 取込み 
              ＤＰＥＥＫ Ａ１ ＄Ｆ０１８   ；ＡＤ１ 取込み 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                     －３４－ 

 



 Ｎｏ．９６ リセット選択 

 

 設定範囲  ２バイトＨＥＸ入力 

 

 内  容：次の二つの機能を No.９６で指定します。 

Ａ）プログラムがＲＵＮしている時、入力信号で停止し、エディタモードになる。 

      Ｂ）エディタ（エラー停止等）の状態から、入力信号でプログラムをＲＵＮする｡ 

     上位バイト($EF88)はプログラム停止、下位バイト($EF89)はプログラムＲＵＮの設定に 

     使用します。設定は、パラレル入力（Ｃ４，Ｃ５，Ｃ６）の一点を選択します。選択した 

     入力ビットに対応した下表のデータを指定値とします。 

 

  Ｃ６          Ｃ５          Ｃ４ 

D2 D1 D0 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

$13 $12 $11 $10 $0F $0E $0D $0C $0B $0A $09 $08 $07 $06 $05 $04 $03 $02 $01 

 

   ■ 使用しない時は、上下バイトとも０（初期値）とします。 

   ■ プログラムで、No.９６に指定値を設定すれば、その時から動作可能になります。 

   ■ 本機能は、６５ｍｓスキャンです。 

   ■ ラッチ型のため、ＯＮ後必ずＯＦＦして下さい。この際１００ｍｓ以上の動作として下さい。 

 

     例） 

プログラム停止 プログラムＲＵＮ Ｎｏ．９６ 

 Ｃ５－Ｄ３($0C)  Ｃ４－Ｄ７($08) Ｃ０８ 

 Ｃ４－Ｄ５($06)  Ｃ４－Ｄ５($06) ６０６ 

 Ｃ５－Ｄ３($0C)    －   Ｃ００ 

   －  Ｃ４－Ｄ７($08)     ８ 

 

 備  考  

  

 アドレス  ＄ＥＦ８Ｃ （２バイト）  (※) 

 

 Ｎｏ．９７ 表示モード設定 

 

 設定範囲  ０～６ 

 

 内  容  ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯを立ち上げた時にディスプレイに表示させる内容を指定します。 

  

備  考： 

設定値 ﾊﾟﾈﾙ key 表示モード 

０ (ADR) パラメータモード表示 

１ Ａ 入力Ｃ６，Ｃ５、Ｃ４ 実行番地表示 

２ Ｂ 出力Ｃ１，Ｃ０、実行行数表示 

３ Ｃ ＨＺＳＤ、ＨＺＦ表示 

４ Ｄ 惰走パルス、ＰＯＳ－ＰＬＳ表示 

５ Ｅ 実行トルク、オーバーロード表示 

６ Ｆ Ｎｏ．９０，９１の設定番地ﾃﾞｰﾀ表示 

        

   ※ プログラム実行中に表示モードを変更する場合は、表中の該当するﾊﾟﾈﾙ key を押してください。 

        でｼｽﾃﾑﾊﾟﾗﾒｰﾀに切り替えると設定値１～６の表示が出ます。ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾓｰﾄﾞ表示に変更する 

 

     場合は、   を押してください。 

 

  アドレス  ＄ＥＦ８Ｅ （１バイト）  (※) 

 

 

                    －３５－ 
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解説資料１ ［周波数指令］                       

 
 

周波数指令 
 
１．概要 
   MITY SERVO では、指令周波数が与えられると、パラメ－タで設定されたソフトスタートや 

Ｓ字カーブ時定数から実指令周波数を算出し、モ－タへ出力しており、その流れを説明する。 
  
２．パラメータ 
    Ｎｏ．８：加減速時定数［ＳＦＴ］（指令周波数ＨＺＰの積分時定数） 

      t
SFT

Hz 
20

  したがって
20

SFT
が加速度となる。 

    
t

Hz
SFT



20

 







2sec

Hz
 となる。 

ここでＨｚ＝指令周波数， ｔ＝立ち上げ・立ち下げ時間（sec） 
例）60Hz までを t=0.2sec で立ち上げる場合  ＳＦＴ＝６０００ 

 
   Ｎｏ．７１：エンコーダ補正  

      エンコーダ補正＝
エンコーダパルス数

モータ極数　　　　 500000
 

         例）ﾓｰﾀ極数４pole，ｴﾝｺ-ﾀﾞ 2,500PPR の場合  ｴﾝｺｰﾀﾞ補正＝８００ 
 
    Ｎｏ．７２：Ｓ字カーブ時定数（0.1ms 単位） 
      実指令周波数を算出する際、このパラメ－タを基にＳ字処理を行う。 

 
３．周波数生成の流れ 

 
   指令                        実指令周波数 
   ＨＺＰ（Ｅ１） ―――→ ＨＺＳ（Ｅ０） ―――→ ＨＺＳＤ（＄ＥＦＦ４，Ｆ５） 
     ステップ入力      ランプ処理        Ｓ字処理 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

－３６－ 

周
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数
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H
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時間（t） 

HZP 

HZS 
 

HZSD 



 
解説資料２ ［比例ゲインと積分ゲイン］                       

 
 

比例利得と積分利得（Ｐgain とＩgain） 
１．概要 
   ベクトル制御（ＰＷＭモード No.１６＝０，３，８）運転は、指定された速度を常に保持する 
   制御を行います。この制御は、エンコーダのフィードバック周波数からエラー量を検出し、 
   Ｐgain とＩgain とで操作量を算出し、安定した制御を行います。 

 
２．比例利得（Ｐgain） ﾊﾟﾗﾒ-ﾀ No.６１ 

エンコーダのフィードバック周波数偏差量に比例した操作量を与えます。 
    ０．１倍単位で８０ぐらいが適正で、範囲としては４０～１２０です。 
    大きくすると応答は良くなりますが騒音が大きくなります。小さくすると騒音は静かになり 

ますが、積分に負けて揺動し易くなります。 
 
３．積分利得（Ｉgain） ﾊﾟﾗﾒ-ﾀ No.６２ 
   エンコーダのフィードバック周波数偏差量を積分し、積分量にＩgain を乗じた補正量を与え 

ます。入力値は％単位で普通は１００としてください。範囲としては０～１００です。 
    低速でのトルクに大きく影響します｡高速では慣性が大きいと揺動の原因となりますが、この 

場合は積分時定数を大きくして下さい。 
 
     ｓ＝ＨＺＳ－ＨＺＦ 

      s
I

s
P

b
10010

 

   if ｂ＞ＶＦＢ then ｂ＝ＶＦＢ 
    ｅｒｒ＝ｂ             ←――― 操作量 

      
積分時定数項

s
ss  

 if Σs＞ＶＦＢ then Σs＝ＶＦＢ  ←――― ＶＦＢは１０００以下 
 

 

－３７－ 

 



 
解説資料３ ［モータすべり］     

 
 

モータすべりの与え方 
 
１．概要 

   ベクトル制御（ＰＷＭモード No.１６＝０，３）運転でのモータすべりは、元々すべり 
一定でいいのですが、なるべく効率を上げたいとか、高速時に高トルクが必要となってくると、 
周波数に対してすべりを補正できる方が有利になります。 

   ここでは、周波数に対するすべり補正の与え方について、説明します。 
 
２．制御式とシステムパラメータ説明 

 
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.  初期設定 

No.６３ モータ定格周波数での最大負荷時すべり（0.01Hz 単位） １２００ 

No.６８ ０Ｈz時のすべり％（No.６３に対する比率）   ５０ 

No.６９ 定格周波数を超えた時のＵＰすべり％（No.６３に対する比率）  １００ 

No.７０ 定格周波数（0.01Hz 単位） ５０００ 

No.７３ 最大すべり（0.01Hz 単位） ２０００ 

 
    
      if ＨＺＦ＞ No.７０ goto Ａ００ 
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       goto Ａ０１ 
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 

100

70
69





HZGAIN

NoHZF
Noa

.
.  

        すべり＝ 6363
100

.. NoNo
a

  

  Ａ０１  if すべり＞No.７３ then すべり＝No.７３ 
 
    ※ＨＺＧＡＩＮとは、＄Ｆ０ＦＣに格納されたデータでＨｚ単位です。（初期値＝５０） 
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解説資料４ ［積分時定数］     

 

 

 
積分時定数の設定方法 

１．概要 
   昇降機や慣性の大きな負荷に対するベクトル制御運転で、積分時定数を適切に使うことにより 

安定した速度運転を実現することができます。 
   積分時定数に関するパラメータは、８個と多いですが、有効なパラメータです。 
 
２．パラメータ 

No. 内  容  設定範囲 初期設定 
３１ 定速時、積分時定数飽和周波数 （０．０１Ｈｚ） 10～10000 ５０００ 
３２ 加減速時、積分時定数飽和周波数（０．０１Ｈｚ） 10～10000 ４０００ 
３３ 最低積分時定数    （０．１ｍｓ単位） 10～1000   ２０ 
３４ 定速時、最大積分時定数（０．１ｍｓ単位） 10～20000 １００ 
３５ 加速時、最大積分時定数（０．１ｍｓ単位） 10～20000 ２００ 
３６ 減速時、最大積分時定数（０．１ｍｓ単位） 10～20000 ４００ 
７４ 積分時定数変更時定数 （０．１ｍｓ単位） 1～2000 ２００ 
７５ 積分時定数ゲイン 1～255    ０ 

 
 １） 定速時の、設定積分時定数推移 
     ａ＝ＡＢＳ（ＨＺＳ） 
    ｉｆ ａ＞No.３１ then ａ＝No.３１ 

設定積分時定数＝ 33
31

34
.

.

.
No

No

No
a   

 ２） 加速時の、設定積分時定数推移 
      ａ＝ＡＢＳ（ＨＺＳ） 
     ｉｆ ａ＞No.３２ then ａ＝No.３２ 

設定積分時定数＝ 33
32

35
.

.

.
No

No

No
a   

  ３） 減速時の、設定積分時定数推移 
      ａ＝ＡＢＳ（ＨＺＳ） 
     ｉｆ ａ＞No.３２ then ａ＝No.３２ 

設定積分時定数＝ 33
32

36
.

.

.
No

No

No
a   

  ４）積分時定数変更時定数 
     設定積分時定数をフィルター処理したものが、積分時定数となります。 
     No.７４の値は、０．１ms 単位です。 
     積分時定数と言えども、急激な変化が起こると振動要因となりますので、フィルター処理 

して滑らかにするパラメータです。 
  ５）積分時定数ゲイン 
     小容量の低慣性から大容量の高慣性と積分時定数の幅が広すぎますので、積分時定数の 
     単位を変更可能にしました。各積分パラメータ時定数の単位は（No.３３～３６）×No.７５ 

となります。 
       Ｎｏ．７５＝０ or １   ０．１ms 単位 
            ＝１０      １ ms 単位 
            ＝１００    １０ ms 単位 

 
 

    ※ 周波数と積分時定数 線図を ２９ページに示します。 

 

 

－３９－ 

 



 
解説資料４ ［積分時定数］     

 

 

 

周 波 数 と 積 分 時 定 数  
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解説資料５ ［モード２のＶＦ制御における電圧指令］         

 
 
 

モード２のＶＦ制御における電圧指令 
 
１．概要 
   モード２とはＶＶＶＦ制御（Ｖ／Ｆ制御）法で、オフセット電圧ＶＦＢと周波数に比例して 
   電圧が上昇していくＶＦＡの和で電圧が決まります。 
    周波数に比例して電圧が直線的に上昇していく方法（Ｌ方法）と、任意に電圧変曲点を作り 

折れ線的に電圧を変化させる方法（Ｍ方法）とが２種類あります。Ｍ方法は省エネ運転に有効です。 
設定にあたっては、［パラメータ表 PWM MODE 2］をご利用ください。 

    モード２に設定するには、Ｎｏ．１６＝２（ＰＷＭモード）にセットします。 
２．Ｌ方法とＭ方法との自動選択について        
    電圧が直線的に上昇していく方法（Ｌ方法）と折れ線的に電圧を変化させる方法（Ｍ方法） 
   の区別はパラメ－タＮｏ．３２とＮｏ．３３のデータにより、自動的に判断します。すなわち 
    Ｎｏ．３２＞Ｎｏ．３３ の場合 ：Ｌ方法 （パラメ－タ初期設定状態：従来方法） 
    Ｎｏ．３３＞Ｎｏ．３２ の場合 ：Ｍ方法 
３．パラメ－タ説明（モード２） 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

No. 初期設定 Ｌ方法  内容 Ｍ方法  内容 Ｍ方法参考値 
６ １１００ 周波数比例電圧 ＶＦＡ 最大出力電圧 １６００ 
７ ５０ オフセット電圧 ＶＦＢ オフセット電圧 ＶＦＢ ４００ 
３１ ５０００ － 低速ﾎﾟｲﾝﾄ Ｈｚ（0.01Hz 単位） ２０００ 
３２ ４０００ － 中速ﾎﾟｲﾝﾄ Ｈｚ（0.01Hz 単位） ４０００ 
３３ ２０ － 高速ﾎﾟｲﾝﾄ Ｈｚ（0.01Hz 単位） ６０００ 
３４ １００ － 低速ﾎﾟｲﾝﾄ ＶＦＡ ２００ 
３５ ２００ － 中速ﾎﾟｲﾝﾄ ＶＦＡ ５００ 
３６ ４００ － 高速ﾎﾟｲﾝﾄ ＶＦＡ １０００ 

 
４．電圧計算式  （周波数 0.01HZ 単位） 
  ■ Ｎｏ．３２＞Ｎｏ．３３ の場合 ：Ｌ方法 

      周波数６４Ｈｚまで直線的に電圧が上昇する。 
     if  ＨＺＳ ＞ 6400  then  ａ＝6400  else  ａ＝ＨＺＳ 

          出力電圧＝
46400

VFB
VFA

a
  

   ■ Ｎｏ．３３＞Ｎｏ．３２ の場合 ：Ｍ方法 
      ＶＦＡ＝ａを No.３１～No.３６データから算出し、 
       次式で出力電圧を決定する。 

          出力電圧＝
4

VFB
a   

５．ＳＩＮ波出力の設定 
     ﾊﾟﾗﾒｰﾀＮｏ.６０＝０でＳＩＮ波形を出力します。 

 Ｎｏ.６０≠０（０以外）で３倍高調波を含む波形を出力します。 
         通常状態はＮｏ.６０≠０（初期設定＝３０）です。 
 

 

－４１－ 

比例電圧 
VFA 

#6

0 64 周波数 

Ｌ方法 比例電圧 
VFA 

#6

0 周波数 

Ｍ方法 

#33#32#31

#36

#35

#34



 

３．システムパラメータの設定手順 

 

３－１ システムパラメータモードの機能 

    ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯ ＶＥＡタイプは多機能表示のオペレータを装備しており、 

    次のことが可能です。 

    （１） 制御状態の表示 

        運転状態、制御信号状態の表示機能です。 

 

    （２） パラメータの設定と表示 

        仕様に基づいた正常な運転をするために設定するパラメータです。 各パラメータ 

        については、１．システムパラメータ一覧と２．システムパラメータ設定の項 

        をご参照ください。 

 

 

３－２ キーボード・ディスプレイ配置 

    ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯ ＶＥＡタイプのキーボードとディスプレイの配置を図３－１に図示します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３－１ キーボード・ディスプレイの配置 

 

 

－４２－ 
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速度、制御信号などのモニタ値や

各種機能の設定値を表示する。 

表 示

ナンバ、またはデータのどちらかを設

定中であるかを表します。 
 

ドットポイント 

システムパラメータモードとユーザ

パラメータモードを切り替えます。 
 

パラメータ設定のＮｏ．を上下させま

す。 
 

パラメータのデータを設定する

ときに押します。 
 

各種運転状態の表示を切り替えま

す。16 進数も数値を変更します。 

パラメータのデータを消去する

ときに押します。 
 

設定された数値を確定して

メモリに書き込みます。 
 

設定値の数値を変更します。 

パラメータモード変更キー 

表示モード変更キー 

データ消去キー 

パラメータのステップを設定す

るときに押します。 
 

ステップ設定キー 

ステップ上下キー 

データ設定キー 
 

数値設定キー 

設定値確定キー 

シリアル通信ﾃﾞｰﾀおよび通信ｴﾗｰを表

示します。 

シリアル通信ﾃﾞｰﾀ・ｴﾗｰ表示 

２エンコーダ時の速度フィードバック 
ＨＺＦとＨＺＦ２を表示します。 

ハードエラー履歴を表示します。 

左から右へ5回前まで表示 

ハードエラー履歴表示 

２ｴﾝｺｰﾀﾞ時の速度表示 



 

    表示文字とアルファベット、数字の対応を図３－２に図示します。 

 

 

 

数   字 ｱﾙﾌｧﾍﾞｯﾄ 

 ０  ６  Ａ 

 １  ７  Ｂ 

 ２  ８  Ｃ 

 ３  ９  Ｄ 

 ４  ―  Ｅ 

 ５    Ｆ 
 

 

図３－２ ７セグメントＬＥＤによる数字、アルファベットの表示 

 

 

 

 

 

    ディスプレイの詳細表示を図３－３に図示します。 データ部の数値は不定です。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３－３ ディスプレイ配置 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

－４３－ 

設定データ表示 

ステップナンバ表示 



 

３－３ システムパラメータモードの起動 

 

    プログラム自動立ち上げ設定がされていない場合、ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯの電源を 

   投入すると図３－４の様な表示となります。 

    プログラム自動立ち上げ設定がされていて図３－３の様な表示となる場合はすでに 

   システムパラメータモードが起動しています。 

    また、ステップナンバが図３－３の表示部と異なり右に一桁ずれている場合はユーザ 

   パラメータモードが起動しています。この場合は ＭＯＮＩＴＯＲ キーを押してください。 

   図３－３の表示となります。 

    また、これらの表示がない場合、あるいは異なる場合はプログラム製作元にシステムパラメータの 

   起動方法をお問い合せください。 

 

 

 

 

 

 

図３－４ エディタモードの表示 

 

    図３－４の表示が出ているときに、下記キーの操作でシステムパラメータモードが起動します。 

 

    ＭＯＮＩＴＯＲ →  １  → ＣＲ  のキー操作 

 

    この操作で図３－３の表示がでます。 

 

    また、システムパラメータモードはプログラムの運転中でも操作できます。 

    この場合は、プログラムの先頭部分に ＣＡＬＬ ＄４６０ という命令を入れてください。 

    プログラムが動作していない時のシステムパラメータモードの解除は ＥＮＤ キーを押します。 

 

 

３－４ 設定手順 

 

３－４－１ ステップナンバの設定 

    図３－４にシステムパラメータモードが起動した時の表示を図示します。 

    この図の様にドットポイントの表示が左から２桁目のステップナンバ表示部にある時は 

   ステップナンバを設定できます。それ以外の位置にドットポイントが表示しているときは 

   データを設定できます。 

    左から２桁目以外にドットポイントの表示がある時（データ設定時）にドットポイントを 

    左から２桁目に表示（ステップナンバ設定）にするには ＡＤＲ キーを押します。 

    また、左から２桁目以外の位置にドットポイントを表示（データ設定）にするには 

    ＤＡＴＡ キーを押します。 

 

 

 

 

 

 

 

図３－４ ステップナンバ設定表示 

 

     図３－４の表示の様に、左から２桁目にドットポイントが表示しているときに数字キーで 

    設定したいステップナンバを入力します。このときステップナンバの表示が点滅して 

    設定中であることを表します。 ＳＴＯＲ キーを押すと確定され設定されたステップナンバを 

    表示します。また、点滅中に ＬＯＡＤ キーを押すと入力した数値が解除されます。 

 

 

 

－４４－ 

ナンバ設定中を表します 



 

３－４－２ データの設定 

    データ設定中のドットポイントの位置でそのパラメータの設定する数値の種類を判別できます。 

    図３－５より図３－９までそれぞれの表示について図示します。 

    左から２桁目にドットポイントが表示しているとき（ステップナンバ設定中）にデータ設定に 

    設定するには ＤＡＴＡ キーを押します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３－５ １０進数４バイト長データ設定の表示 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３－６ １６進数１バイト長データ設定の表示 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３－７ １６進数２バイト長データ設定の表示 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３－８ １０進数１バイト長データ設定の表示 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３－９ １０進数２バイト長データ設定の表示 

 

 

 

－４５－ 

１０進数４バイト長データ設定中を表します 

１６進数１バイト長データ設定中を表します 

１６進数２バイト長データ設定中を表します。 

１０進数１バイト長データ設定中を表します。 

１０進数２バイト長データ設定中を表します 



 

    図３－５から図３－９の表示の様に、左から２桁目以外の位置にドットポイントが表示し 

    ている状態で、設定したいデータを数字キーまたはＡ～Ｆのキーで入力します。 

    このとき、データの表示が点滅して設定中であることを表します。 

    ＳＴＯＲ キーを押すとデータが確定され記憶されます。 

    また、点滅中に ＬＯＡＤ キーを押すと入力したデータが解除されます。 

 

 

３－４－３ ステップナンバの送り戻し 

    ステップナンバ設定時、データ設定時どちらの時でも↑・↓キーでステップナンバ 

    の送り戻しができます。 

 

 

３－５ パラメータの初期化 

 

  ＜操作方法＞ 

 

   １．ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯの電源を投入します。 

     プログラムが立上がり、ＱＭＣＬパラメータモードになります。 

 

   ２．キーボードの ＥＮＤ キーを押します。 

     表示の左側に数字（プログラムストップの行数）が表示されます。 

    

   ３．キーボードの ＳＴＯＲ キーを押します。 

     表示している数字が消え、左端にドットポイント（点）が表示されます。 

 

   ４．キーボードの ＯＰＴＩＯＮ → Ａ → ＣＲ キーを続けて押します。 

 

   ５．左端にドットポイントが点灯したら、 ＪＯＢ → ＣＲ のキーを続けて押します。 

     これで、本来の動作プログラムが実行されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

－４６－ 



解説資料６  ＯＳ：２２１以降 

 
          キ－操作追加 
 
 
１． 1CHR キー ：２エンコーダ時の ＨＺＦとＨＺＦ２表示 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
２． RUN キー ：シリアル通信デ－タおよびエラー表示 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 

■ SEG1 のドット点灯：SCI2(RS232C 用)通信エラー発生中 
■ SEG0 のドット点灯：SCI1(RS422 用)通信エラー発生中 

   ■ CLR キーでＳＣ０とＳＣ１エラーデータを０にクリア 
   ■ エラー説明 
      オーバラン  （ ｏ） ：ボーレートが高すぎてマイコンが処理しきれなかった。 
      フレーミング（ Ｓ） ：１バイト送信完了ビット信号確認不可 
      パリティ    （ Ｐ） ：パリティチェックエラー 
     データロング（ Ｌ） ：データバッファオーバー 

      返答なし  （数字） ：２０msec 経過しても子機より返答なし。数字は子機Ｎｏ． 
 
３． LINE キー ：エラー履歴 
 
    エラー履歴を左⇒右へ５回前まで表示 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
    ■ －． の表示は無効データ 
 

 

 

 

 

－４７－ 

 

H
Z

直近の

ｴﾗ-No. 
２回前

ｴﾗ-No. 
３つ前

ｴﾗ-No. 

４回前

ｴﾗ-No. 
５回前

ｴﾗ-No. 

SEG9 0 

HZF HZF2 

SEG9 0 

SCI2 
(RS232C 用) 
送受信ﾃﾞｰﾀ 

SCI1 
(RS422) 
送受信ﾃﾞｰﾀ 

SCI1 エラー

SCI2エラー 

1 
ｴﾗ-表示内容 
( L)：ﾃﾞｰﾀﾛﾝｸﾞ 
( P)：ﾊﾟﾘﾃｨ 
( S)：ﾌﾚｰﾐﾝｸﾞ 
( o)：ｵｰﾊﾞﾗﾝ 
(数字)：返答なし 
 数字は子機 No. 



解説資料７   

 
 
 

ＭＩＴＹ ＳＥＲＶＯ機種別  
 ホールセンサ電流値 一覧  

 

   ＭＩＴＹ運転中に、モータ電流値をモニタするために、ホールセンサ電流値を設定します。 
    設定はパラメータ（Ｎｏ．３７）に、０．１Ａ単位で行います。 
 

ホールセンサ電流値一覧 
ＭＩＴＹ機種 
 （２００Ｖ級） 

ホールセンサ電流値  ＭＩＴＹ機種 
（４００Ｖ級） 

ホールセンサ電流値 

（Ａ） 設定値(No.37)  （Ａ） 設定値(No.37) 

ＶＥＡＳ－０１   ５    ５０ ＶＥＡＨ－０１    ５    ５０ 
ＶＥＡＳ－０２  １０   １００ ＶＥＡＨ－０２    ５    ５０ 
ＶＥＡＳ－０４  ２０   ２００ ＶＥＡＨ－０４   １０   １００ 
ＶＥＡＳ－０８  ３０   ３００ ＶＥＡＨ－０８   １０   １００ 
ＶＥＡ－１５  ３０   ３００ ＶＥＡＨ－１５   １５   １５０ 
ＶＥＡ－２２  ４０   ４００ ＶＥＡＨ－２２   ２０   ２００ 
ＶＥＡ－３７  ７５   ７５０ ＶＥＡＨ－３７   ３５   ３５０ 
ＶＥＡ－５５ １００  １０００ ＶＥＡＨ－５５   ５０   ５００ 
ＶＥＡ－７５ １００  １０００ ＶＥＡＨ－７５   ７５   ７５０ 
ＶＥＡ－１１０ １５０  １５００ ＶＥＡＨ－１１０  １００  １０００ 
ＶＥＡ－１５０ ２００  ２０００ ＶＥＡＨ－１５０  １５０  １５００ 
ＶＥＡ－２２０ ３００  ３０００ ＶＥＡＨ－２２０  ２００  ２０００ 
ＶＥＡ－３００ ４５０  ４５００ ＶＥＡＨ－３００  ３００  ３０００ 
ＶＥＡ－３７０ ４５０  ４５００ ＶＥＡＨ－３７０  ３００  ３０００ 
ＶＥＡ－４５０ ６００  ６０００ ＶＥＡＨ－４５０  ４５０  ４５００ 
ＶＥＡ－５５０ ６００  ６０００ ＶＥＡＨ－５５０  ４５０  ４５００ 
ＶＥＡ－７５０ ８００ ８０００ ＶＥＡＨ－７５０  ６００  ６０００ 
   ＶＥＡＨ－９００  ８００  ８０００ 
      
      
      
      

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 

 

－４８－ 

 
 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

株式会社 ＭＳテクノ 
 

 

            〒811-4221  福岡県遠賀郡岡垣町山田１０４８ 

 

TEL  093(282)3463   

FAX  093(282)3464 

                E-Mail    mc@mstechno.net 

                    URL    http://www.mstechno.net 
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                              第２版 ２０１７年０３月０８日 

                              第３版 ２０２１年０９月２８日 

 

 

  誠に勝手ではございますが製品改良のため、仕様、定格、など予告なく変更することがあります。 


