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第一章  BL2000 串行控制系统功能介绍 

1.1. 基本功能列表 

编号 名  称 用  途 电梯动作说明 备  注 

1 自动运行  

（1）到站自动开门； 

（2）自动延时关门； 

（3）手动提前关门（门开未到延时关门

时间时）； 

（4）内选自动登记（防捣乱、误操作消除）；

（5）外召顺向自动截车； 

（6）外召反向最高（或最低）自动截车。

（1）将控制柜正常/检修开关旋至

正常位置； 

（2）将轿厢内自动/司机开关置于

自动位置； 

（3）其它两个正常/检修开关位于

正常位置时。 

2 司机运行  

（1）到站自动开门； 

（2）手动关门； 

（3）内选自动登记（防捣乱、误操作消

除）； 

（4）外召自动顺向截车。 

（1）将控制柜正常/检修开关旋至

正常位置； 

（2）将轿厢内自动/司机开关置于

♰  

（3）其它两个正常/检修开关位于

正常位置时。 

检׎运行 真 䬴 ዗

 ᄀ按 　
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编号 名  称 用  途 电梯动作说明 备  注 

12 照明自动开关 节能 

15 分钟内电梯无人使用时，轿厢内照明

将自动熄灭，接到任何召呼命令后自动打

开。 

 

13 消防运行  

消防开关闭合后系统进入消防运行： 

（1）系统将清除所有外召及内选信号；

（2）自动返回消防基站； 

（3）常开门； 

（4）返回消防基站后输出消防联动信

号； 

（5）如果电梯正在反方向运行，则就近

层停车、不开门直驶消防基站，常

开门。 

两种消防运行模式供选择： 

（1）消防模式 1 

电梯返回消防基站并处于

停用状态，不再运行。 

（2）消防模式 0 

a. 外召无效； 

b. 电梯在消防层时处于开门状

态； 

c. 需要运行时，消防人员应首先

选中目的楼层，然后按住关门

按钮，直至门关好、电梯运行；

若在门关好前松开关门按钮，

电梯立即开门。 

d. 当到达目的楼层不能自动开

门时，需按住开门按钮直至门

开到位；在门未开到位时松

开，门立即关闭； 

e.  每次运行只能选定一个目的

楼层。 

14 故障自动靠站 解救乘客 

若快车运行时发生故障停止在非门区，则

轿厢向中间楼层方向爬行至平层位置后

开门。 

在安全回路接通及变频器工作正常

的前提下。 

15 驻停控制 
进入停运

状态 

关闭电锁后，电梯进入驻停状态： 

（1）若此时电梯正在运行且已有内选登

记，则电梯不再响应任何外召，将

所登记的内选服务完毕后自动返回

锁梯层（可设置）； 

（2）若无内选登记，则电梯直接返回锁

梯层； 

（3）返回锁梯层后 

a. 外 召 盒 及 轿 厢 显 示 驻 停 符 号

“ZT ”； 

b. 电梯不再响应任何内选及外召； 

c. 10 秒钟后，电梯自动关门、切断轿

内照明并且厅外及轿内层显熄灭；

d. 按下任一内选或开/关门按钮，轿内

照明立即恢复； 

e. 按动开/关门按钮开门， 10 秒钟后

重新自动关门并切断轿内照明。 

（1）若关闭电锁时电梯处于检修

状态，则电梯不能自动返回锁

梯层，其余功能不变； 

（2）电梯处于驻停状态时，CPU 始

终处在工作状态。一旦打开电

锁，电梯会立即退出驻停状态, 

投入正常运行。 
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编号 名  称 用  途 电梯动作说明 备  注 

16 并联控制 
双梯优化

控制 

（1）当有外召信号时，两台电梯可同时

应答，根据各自的位置及运行方向

按照快速与节能的原则做出判断，

使其中一台电梯做出响应，从而提

高电梯的运行效率； 

（2）当两台电梯都处于待梯状态时，其

中一台自动返回待梯层（通常是一

楼），另一台原地待命。 

用随机提供的电缆将两台电梯并联

接口连接起来并正确设置并联参

数，就可以实现两台电梯并联运行。

17 群控运行 
多梯优化

控制 
BL2000 系统可同时控制 8 台电梯运行。  

 Tf[ 0.0133 T98.c1c4>]052 11b09>]TJ
be22.58 629TT3 1 T0d2156b215
/TT2 1 Tf86 629.3 3
f
58 52 70605472
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编号 名  称 用  途 电梯动作说明 备  注 

8 不停层设置 设定不停靠层 通过所设楼层时不停靠。  
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编号 名  称 用  途 电梯动作说明 备  注 

17 干扰评价 

自动检测现场

对主控电脑板

的干扰强度 

对现场控制柜接地（抑制干扰

源）情况、井道线接地（可靠屏蔽）

情况作出相应评价，指导调试人员排

除隐患，为微机控制系统提供更加可

靠安全的工作环境。 

此功能只能在电梯全部安装调试后

使用 

18 编码器评价 

自动检测编码

器输出脉冲质

量 

对编码器脉冲信号进行了分析

与评价，最大限度避免由编码器引起

的电梯故障，直观地引导调试人员排

除电梯抖动、不平层等故障。 

编码器质量及受干扰情况的直观判

断依据 

19 
输入口干扰

评价 

自动检测井道

线干扰对输入

信号的影响 

系统可对输入信号进行评价并

通过控制柜内液晶显示器显示出来，

指示作业人员对井道线及随行电缆

合理布线、妥善接地，力图从根本上

消除因某些随行电缆及井道线与主

控电脑板并行连接对主控电脑板输

入产生干扰会而造成的电梯层显串

号、不平层等故障。 

输入线路电平干扰的直观显示 

20 
应急自动平

层运行 

电网停电后由

电梯应急自动

平层控制装置

供电运行平层 

电网停电后由电梯应急自动平

层控制装置供电运行平层，让乘客安

全离开： 

应急自动平层运行必须同时满

足以下条件： 

1、 电梯电网停电，电梯应急自

动平层控制装置供电 （主板

应急自动平层运行输入 X18

有效）； 

2、 电梯处于非检修状态； 

3、 电梯不在门区； 

4、 电梯无不可运行故障； 

5、 门锁回路信号正常； 

电梯不在门区应急自动平层运

行过程： 

1、 根据负载情况自动决定运

行方向； 

2、 电梯运行到运行方向最近

可停靠层停车开门，并保持开

门状态；一定时间后电梯应急

自动平层控制装置切断供电；

3、 电梯电网恢复供电，系统记

录如进行过自动平层运行，电

梯返回底层进行刻度校正。 

    电梯在门区，应急自动平层控制

装置供电 （主板应急自动平层运行

输入 X18 有效），电梯自动开门。 

由于应急自动平层运行使用电

梯应急自动平层控制装置供电运行，

系统的控制柜图纸与标准图纸有所

区别，使用该功能时请向本公司技术

科要求提供参考图纸；使用本公司生

产的 SYT-YY 型电梯应急自动平层

控制装置请看附录 3：SYT-YY 型电

梯应急自动平层控制装置使用说明

书。 
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编号 名  称 用  途 

电梯动作说明 

备  注 

21 
残 疾 人

用 梯 功

能 

使 用 残 疾

人 用 操 纵

盘、外呼 

1、通过参数设置启用残疾

人用梯功能； 

2、残疾人操纵盘：设残疾

人内选指令、开关门输入按

钮。 

3、残疾人外呼：使用通用

外呼板，通过地址区分是残

疾人外呼还是普通外呼； 
4、残疾人用梯功能原则：

平层时，如本层有残疾人内

指令或外呼，本次开门保持

时间加长（开门延长时间可

设），如按下残疾人操纵盘

开门按钮，本次开门保持时

间加长（开门延长时间可

设）。 

（1）外召盒板地址的设置 

◆ 当主控电脑板使用残疾人用梯功能时（功能选择

FU14=ON），外召盒板地址按如下原则设置： 

应䠃㓁 ‹㘮㑢挸〹挴愰挸て㔶㤮㘸㉣㐰㠷㌳㙤ㄴ㰊嬼㔱戶㤰⁔挰㌳‭⽔吳‱⁔昊㈠吳⸸㤹挳㹝告੔樊⽔吲‱⁔昊㘠〠吷〹挳㹝告਱⁔㑡〰⁔挊吪ਰ⸰㘹〠呣〳㌠ⴱ⸷㌳㌠嬼㔲㕥攴㑢㕣〲捡㝣㜰㐰搱㐱㠵搰昵㘰㍦㔱㌹挳㹝告੔㍪ਯ呔㈠ㄠ呦ਸ਼‰ㄳ㹝告ਵ摤㄰㘷⁔䐊⠴昊㐮㜴㔭⽔吳‱⁔昊㈠吲㈲⸸㐱挸㸶⸷㰱戳樊⽔吲‱⁔昊㘠〱⸲〹挳㹝告੔〠呣〳〴㡥づ敡〶㹝告ਯ呔㈠ㄠ呦਱㔮〰㘷‰⁔䐊㘷⥔樊⽔吱〠ㄠ呦਱〮㔠〠〠㄰⸵″㈵⸶㈠㜰㐮㐸〳⁔洊㰰ㅢ愠ㄠ呦਱〮㔠〠〶㜀
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1.3.安全保护功能列表 

编号 名  称 电梯动作说明 

1 安全回路保护 安全回路断开，电梯将立刻停止运行。 

2 门联锁保护 全部门联锁都闭合，电梯方能运行。如运行中门联锁断开或抖动，电梯将停止运行。

3 运行接触器保护 
  系统可检测电机回路接触器动作是否可靠。如发现异常（未吸合或粘连），将停止电梯

运行。 

4 抱闸检测保护 
  通过抱闸臂检测开关对抱闸的打开与闭合实时监测。当抱闸未按要求打开时，系统将

禁止电梯起动。 

5 
端站换速及楼层号校

正 
系统在运行中检测到端站开关后，电梯将强迫换速并自动校正楼层显示。 

6 限位保护 系统检测到限位开关动作，将立刻停止电梯运行。 

7 极限保护 系统检测到极限开关动作，整个系统将立刻掉电。 

1.4.可选功能列表 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

编号 名  称 说  明 

1 远程监控 通过有线或无线通讯模块，可以在远程监控中心对电梯运行状态进行实时监控。 

2 到站钟 到站钟声提示 

3 语音报站 语音提示 

4 身份识别 ID/IC 卡控制 

5 曳引机 本系统可配置同步或异步电机及有齿轮和无齿轮曳引机。 
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第二章  BL2000 串行控制系统板类产品型号 

 

2.1.产品型号命名方法 

1. 基本规则 

BL2000—ôôô©Vô 
 
 
 
 

 

2. 主控电脑板、轿厢电脑板、轿厢扩展板命名 

（2）主控电脑板编码： BL2000-STB-Vn 
（3）轿厢电脑板：  BL2000-CZB-Vn 
（4）轿厢扩展板：  BL2000-CEB-Vn 
（5）群控电脑板   BL2000-QKB-Vn 
（6）其它请参见 2.2 板类产品型号列表。 

 

3. 电梯外召及显示电脑板命名    

（1）功能特性编码： 第一位 H 代表电梯外召及显示电脑板 

第二位 A 点阵竖显、B 点阵横显、C 七段竖显、D 七段横显 

第三位 H 高亮、S 超亮、R 超高亮 

（2）版本编码：  第一位代表数显块的发光管参数 

A：1357   

B：1057   

C：1257   

D：1067 

E：2058   

F：BS252   

G：BS402 

第二位用数字表示，指版本升级 

（3）实物详见图 3-3-4-1。 

 

 

 

 

 

 

版本编码：产品版本升级，用字母 V加数字表示。 

功能特性编码：产品用途及主要技术特性，用拼音字头或英文缩写表示。

系列号 
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2.2. BL2000 串行系统板类产品型号列表 

名   称 规 格 型 号 单位 说   明 

主控电脑板 BL2000-STB-V2 块  

轿厢电脑板 BL2000-CZB-V7 块 含 8层指令 

轿厢扩展电脑板 BL2000-CEB-V2 块 每增加一块可增加八层指令 

外召及显示电脑板 BL2000-Hxx-xn 块 详细内容请参见表 3-3-4-1。 

外召及显示接口板 BL2000-HXJ-V2 块  

群控电脑板 BL2000-QKB-V2 块 可实现八台电梯群控 

群控外召及显示电脑板 BL2000-HQK-V2 块 用于群控 

到站钟 SJT-DZA 个  

负载检测装置 SJT-150 个 适用于活轿底式轿厢 

语音报站器 SJT–YBA–V6 个  

无线远程装置 SJT-WJ 个 监控中心端 

无线远程装置 SJT-WK 个 控制柜端 

IC 卡有线数据采集器 SJT-QIC-V2 个 监控中心 

IC 卡有线远程监控器 BL2000-KIC-V2 个 控制柜端 

ID 卡有线数据采集器 SJT–QID–V2 个 监控中心 

ID 卡有线远程监控器 BL2000-KID-V2 个 控制柜端 

轿厢 IC 卡选层器 BL2000-CIC-V2 个  

轿厢 ID 卡选层器 BL2000-CID-V2 个  

IC 卡读写器 MF-500 个  

ID 卡读写器 YX-K4-232 个  

注：本表内容可能会随时间有所变动，仅供参考。 
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3.2.1 性能特点 

3.2.1.1. 富士通工控单片机； 
3.2.1.2. 四层板表贴工艺，CAN 总线串行通讯； 
3.2.1.3. 高智能，高抗干扰能力，高可靠性； 
3.2.1.4. 键盘操作，液晶显示； 
3.2.1.5. ⣁ᜂ
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3.2.6.1. 通过《GB/T17626.8-1998-电磁兼容-试验和测试技术-工频磁场抗扰度试验》检测符合要求（场

强：10V/m，试验级别：3 级） 
 

3.3. 系统主要部件分类介绍 

3.3.1. 主控电脑板 BL2000-STB 

 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

1 2 3 4 5 6 7 8 9 101 2 3 4 5 6 7 8 9 101 2 3 4 5 6 7 8 9 101 2 3 4 5 6 7 8 9 10

1 2 3 4 5 6 7 8 9 101 2 3 4 5 6 7 8 9 10
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3．接口定义及规格

>< 主控电脑板 BL2000-STB 接口定义及规格表

接口技术规格 

接口形式 额定负荷 断/通时间 最高速度

X0 J1-1

報⁊ㄭ㈀

堲⁊ㄭ㌀

堳⁊ㄭ㐀

場⁊ㄭ㔀

堵⁊ㄭ㘀

堶⁊ㄭ㜀

堷⁊ㄭ般

堸⁊ㄭ㤀
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续表 3-3-1- 

接口技术规格 
名称 端口号 位置 定义 用途

接口形式 额定负荷 断/通时间 最高速度

X10 J2-1 下平层输入 

X11 J2-2 变频器故障输入 

X12 J2-3 消防输入 

X13 J2-4 急停输入 

X14 J2-5 *门联锁输入 

X15 J2-6 
*抱闸反馈输入/主电源接触

器输入 

X16 J2-7 运行接触器输入 

X17 J2-8 抱闸接触器反馈输入 

X18 J2-9 应急自动平层运行输入 

J2 

X19 J2-10 变频器运行输入 

输

入
光耦 

DC24V 

7mA 
10mS 100Hz 

X20 J3-1 电锁输入 

X21 J3-2 热敏开关输入 

DC24V 

7mA 
10mS 100Hz 

X26 J3-3 再平层条件输入 

X27 J3-4 再平层感应器信号输入 

X28 J3-5 多功能输入 

X29 J3-6 多功能输入 

光耦 

仅适用于 V9 板 

GND2 J3-7 

GND2 J3-8 

GND2 J3-9 

24V
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4. 接口定义及规格 

表 3-3-2-轿厢电脑板 BL2000-CZB 接口定义及规格 

接口技术规格 
名称 端口 位置 定义 用途 

接口形式 额定负荷 最高速度

 J1-1 24V 输入    

 J1-2 24V 输入地    

 J1-3 CAN 总线 H    
J1 

 J1-4 CAN 总线 L 

电源及通讯 

接口 

   

 J2-1 开门按钮 1 应答 

 J2-2 24V 输出 

 J2-3 24V 输出地 

OC 门 
限流电阻 

560Ω 
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续表 3-3-2  

接口技术规格 名

称 
端口 位置 
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3. 接口电路 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
4.接口定义及规格 

 

表 3-3-3 轿厢扩展板 BL2000-CEB 接口定义及电气规格 

接口技术规格 
名称 端口号 位置 定义 用途 

接口形式 额定负荷 最高速度

24V J1-1，J1-2 电源+24V 输入端    

5V J1-3，J1-4 电源+5V 输入端    

0V J1-5-3，J-΃ ⬘V

3 - 3 - 3 - 2  

轿 厢 扩 展 板 B L - 2 0 0 0 - C E B 接 口 电 路 图  
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3.3.4. 外召及显示电脑板 BL2000-Hxx-xn 

 
1. 说明 

外召及显示电脑板 BL2000-Hxx-xn 种类较多：根据显示运行方向显示块和楼层指示显示块的排列方式

分为横显和竖显；根据显示块发光方式又分为点阵显示和七段显示；而根据点阵式显示块每个点的大小、
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4. 接口定义及规格 
 

表 3-3-4-2 外召及显示电脑板 BL2000-Hxx 接口定义及规格 

接口技术规格 名

称 
位置 定义 用   途 

接口形式 额定负荷 最高速度

J1-1 24V 电源输入 

J1-2 24V 电源输入地 
 

点阵 100mA 

七段 160mA 
 

J1-3 CAN 总线 H    
J1 

J1-4 CAN 总线 L 

电源及通讯接口 

   

J2-1 上呼应答 

J2-2 24V 输出 

J2-3 24V 输出地 

OC 门 限流电阻120Ω  
J2 

J2-4 上呼输入 

上行外召按钮 

输入及应答电压输出 

光耦 8mA 50Hz 

J3-1 下呼应答 

J3-2 24V 输出 

J3-3 24V 地输出 

OC 门 限流电阻120Ω  
J3 

J3-4 下呼输入 

下行外召按钮 

输入及应答电压输出 

光耦 DC24V8mA 50Hz 

J4 编程口 

S1 串行通讯终端电阻跳线（板内） 

AN 地址设置键（板内） 

 
 
5. 外召及显示电脑板地址的设置 

由于系统对各单元采用串行通讯管理方式，因此每个通讯单元只能有一个唯一的地址。可借助于观察

点阵数码块的显示及 AN 键来进行地址设置:轿厢显示板地址设为 0，外召/显示板按绝对楼层号设置地址

（1～64），最底层地址设为 1，次底层地址设为 2，依此类推。 
（1）按住按钮 AN，显示已设的单元地址，超过 5 秒则进入设置地址状态。 
（2）在设置地址状态下，每按一次 AN，地址加 1 直至 64 后循环。 
（3）设置地址完成后松开按钮 2 秒钟，地址号将闪烁并保存设置。 
（4）跳线 S1 被短路块短接意味着接入通讯终端电阻。 
 
▲注意：只有最底层（地址号为 1）的外召及显示电脑板接入终端电阻。 
▲注意：不同型号会有所不同，请以随机文件为准。 
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7. 外形及平面安装尺寸图 
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8.型号规格列表 

 
 
 

表 3-3-4-1 外召及显示电脑板 BL2000-Hxx 型号规格 

显 示 块 规 格 
型号 

型号 排列 形状 结构 颜色 长×宽×高 mm 亮度 

BL2000-HAH-A3 1357AH 高亮 

BL2000–HAS–A3 1357AS 超亮 

BL2000–HAR–A3 1357ASR 

竖显 方点 点阵  30×22×10 

超高亮 

BL2000–HAH–B2 1057AH 高亮 

B L 2

 

B L 2
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3.3.5. 群控外召电脑板 BL2000-HQK 
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3.3.6. 群控电脑板 BL2000-QKB-V1 

 
4-ɡ3.5

149

159

86 96BL-2000-QKB-V1

1  2  3  4  5  6  7  8  9  10

1
2
3
4
5

1
2
3

J2

J4

J1

J5

J3

 
图 3-3-6 群控电脑板 BL2000-QKB-V1 外形及平面安装尺寸 

 

 
1. 说明 
（1）群控系统由群控电脑板 BL2000-QKB-V1 和分布于各台电梯的电脑板（BL2000—xxx）组成。 群控电

脑板通过 CAN 总线串行通讯方式(图 3-3-6-1)实时采集各台电梯的外召、内选及状态信息，经群控电

脑板智能化处理后，将调配命令分配给各台电梯，实现 8 台 64 层以下电梯的群控控制。 
（2）四种运行模式 

◆ 上高峰模式——在设置的时间内，全部电梯按基站层上呼优先权最高来提供外召服务。 
◆ 下高峰模式——在设置的时间内，一台电梯优先提供上召服务，其余电梯分区优先提供下召服务，最

大限度地使下召得到及时响应。 
◆ 均衡模式——对电梯外召进行寻优分配，按照外召最短时间原则，进行外召指令的响应。 
◆ 空闲模式——在均衡模式下在 3 分钟内无外召内选，电梯将均匀分布于各区域的首层待命，以便一

旦有外召时能尽快响应。 
◆  电梯处于故障、司机、检修、驻停、消防、专用状态时该台电梯将被排除群控控制。 群控系统中各

单梯的运行功能及设置请参见本手册相关章节及 SJT-WVF 5 电梯控制系统调试维护说明书。 
2. 适用范围 
（1）3～8 台群控； 
（2）速度范围 0.5—4m/s； 
（3）适用楼层：最高 64 层； 
（4）客梯，货梯，病房梯，住宅梯。 
3. 接插件规格 
（1）J1 多线弯脚插座 DK5EHDRC-10P 

额定电压：300V，额定电流：15A，耐压：4KV，脚距：5mm。 
（2）J2 连接器 2.54/3P 



34 

（3）J3 双排孔座 2.54/10P 
（4）J4 连接器 2.54/5P 
（5）J5 单护套插件 3.96/4P 
4. 接口电路 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
5. 接口定义及规格 

表 3-2-6 群控电脑板 BL2000-QKB-V1 接口 

技术规格 
名 称 端口号 位 置 定 义 用 途 

接口形式 额定负荷 最高速度

GND3 J1-1 0V    

 J1-2     

GND3 J1-3 0V    

5V IN J1-4 5V 输入  200mA  

 J1-5     

TXA+ J1-6    

TXA- J1-7 
群控通讯 

   

GND3 J1-8 0V    

 J1-9 备用 CAN 通讯 TXA+    

J1 

 J1-10 备用 CAN 通讯 TXA-

电 

源 

及 

通 

讯 

   

DA+ J2-1     

DA- J2-2     J2 

GND J2-3  

RS485 

   

J3 编程口 

TX J4-1 通讯发送    

RX J4-2 通讯接收    

IN J4-3 控制输入    
J4 

OUT J4-4 控制输出 

RS323 

   

TXA+ J5-1    

TXA- J5-2 
群控通讯 

   

GND3 J5-3 0V    
J5 

 J5-4  

 

   

 

 

▲ầᴈ

BL2000-QKB BL2000-STB

          3    4         6    7    8  
J1

0V +5V

 6    7    8  
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3.3.7. 负载检测装置 SJT-150 介绍 

1. 工作原理 
依据电梯轿底随载重作弹性变化的原理，通过霍尔传感器

检测 其位移变化；通过单片机进行计算，修正误差，从而实

现对电梯轿厢的负载检测。  
2. 性能特点 
（1）非接触感应式工作模式，自身无机械运行，无需改变电

梯 轿厢结构。 
（2）采用高精度霍尔传感器和高性能单片机，可现场设定工

作参数。 
（3）具有自学习能力，现场调试方便。  
（4）串行方式输出，工作方式等同外召盒。 
（5）体积小，安装方便，结构简单。 
（6）与 BL2000 等系统配套，用于驱动装置的负载补偿，可以解决无齿轮曳引机的起动溜车问题。 
3. 技术指标与技术规格 
（1）应用范围： 活动轿底电梯，磁场感应有效范围 2 ～ 24mm  
（2）灵敏度： 

表 3-3-7 

空载时轿底与负载检测装置距离 24mm 20mm 10mm 

空载至满载时轿底位移范围 ＞＝9mm ＞＝7mm ＞＝3mm 

灵敏度 电梯额定载重量/200 

（
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3.3.8. 语音报站器 SJT-YBA 介绍 

1. 性能特点 
可选择中文、英语等语言，进行运行方向、层站播报，播

放背景音乐，无须调试电梯。还可以根据用户需求进行广告播

放等。 
2. 技术指标与技术规格 

1）语言选择 
2）楼层播报语音内容 
3）背景音乐选择 
4）欢迎词（不超过 15 字） 

3. 用户可选语音内容  
用户可选择内容包括语言、背景音乐、广告词等。 
(详情参见《SJT-YBA 电梯语音报站器》说明书) 

4. 接口定义及规格 
表 3-3-8-2 语音报站器 SJT-YBA 

技术规格 
名 称 端口号 位 置 定 义 用 途 

接口形式 额定负荷 最高速度

24V J1-1 24V 输入电源 800mA  

0V J1-2 0V   

CANH J1-3 CAN 通讯 C+   
J1 

CANL J1-4 CAN 通讯 C- 

电源 

及通 

讯 

CAN 

  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图 3-3-8 语音报站器 SJT-YBA 
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2. BL2000 串行控制系统——电源及照明回路原理图 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3. BL2000 串行控制系统——安全及控制回路原理图 
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4. BL2000 串行控制系统——控制及消防回路原理图 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
5. BL2000 串行控制系统——轿厢控制回路原理图 
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6. BL2000 串行控制系统——轿厢及扩展板原理图 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
7. BL2000 串行控制系统——外召及显示回路原理图 
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8. BL2000 串行控制系统——通讯回路原理图 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
9. BL2000 串行控制系统——门机回路原理图 
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10. BL2000 串行控制系统——并联回路原理图 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
11. L2000 串行控制系统——控制柜端子及插件位置图 
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12. BL2000 串行控制系统——轿顶回路原理图 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
13. BL2000 串行控制系统——井道电缆及外召电缆接线图 
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14. BL2000
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16. L2000 串行控制系统——井道开关位置图 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

17. BL2000 串行控制系统——对讲系统原理图 
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3.5. BL2000 串行控制系统部件一览表 

代  号 名  称     主 要 功 用 位  置
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代  号 名  称 
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（1）校线：接插前对照接口定义表检查确认连接电缆与接插件管脚一一对应连接、管脚间彼此绝缘（需

要连通的除外）； 
（2）检查接插件：接插前检查插头与插座规格是否一致，插针是否弯曲、空缺，插孔是否通畅等； 
（3）正确接插：注意对应标号（编号）接插； 
（4）注意接插到位，插头与插座之间无间隙。 
3. 注意区别公共端、电源地、外接地。 

4.3.3. 系统其它部件安装 

1. 旋转编码器的安装与连接 
旋转编码器是电梯控制系统中重要的检测元件，其安装质量直接影响系统性能。一般情况下，旋转编

码器应委托曳引机生产厂按要求安装好。需要自行安装时，请注意以下几点： 
（1）采用对轴式旋转编码器时，须将其安装在曳引机尾部并用软轴连轴节与该处轴头同轴连接，确保曳

引机轴与编码器轴的同心度（请参阅编码器使用说明书的安装部分内容），否则可能造成编码器输出

脉冲不稳，影响电梯速度平稳性，甚至损坏连轴节；连轴节上的顶丝要牢固地顶在两侧轴的平台处，

以防止打滑丢转；连轴节松动可能造成系统反馈错误，使电梯出现抖动和不平层等故障。 
（2）如果曳引机尾部没有连接轴头，可选用套轴式编码器并将其安装在电机轴上；订货时请事先明确电

机轴的安装尺寸（轴径）；安装时切勿重力敲击，以免编码器内玻璃光盘破碎；安装后的编码器在电

机旋转条件下应无明显抖动。 
（3）旋转编码器电缆应与变频器指定端口和主控电脑板指定端口的连接要一一对应，错误接线可能损坏

旋转编码器；旋转编码器的电缆应套在金属管内，远离动力线单独布置。 
（4）具体联接请参阅随机电气原理图相关部分。 
▲注意：编码器电缆屏蔽层不能与曳引机地线相连。 
2. 门区开关及门区桥板安装与调整 

电梯的平层控制需要两个门区开关与若干门区桥板（每层一个），梯速大于 2 米/秒时建议使用门区桥

板的长度为 250mm。两个门区开关安装在轿顶、门区桥板安装在井道，其尺寸要求及安装位置如图 4-3-3-1

所示：门区开关可采用光电开关或磁感应开关。 
3. 上、下端站开关的安装与调整 
（1）梯速≤1.75m/s 时，电梯端站需要上、下各一

个端站开关，一个端站桥板。 
（2）其中上、下端站开关安装在井道，端站桥板

安装在轿顶。 
（3）上、下端站开关应安装在轿厢地坎距顶（底）

层厅门地坎 2.5m（梯速≤1.75m/s）时该开

关动作的位置。 
（4）梯速≥2.0m/s 4）
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表 4-3-3 不同梯速时上/下端站安装位置参考表 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

多段速给定时的端站安装位置与设置段速换速距离有关： 
0.5m/s：端站安装=主板设置的最高运行速换速距离 S1，约为 0.3～0.5 米。 
1.0m/s：端站安装=主板设置的最高运行速换速距离 S1，约为 1～1.5 米。 
1.6～1.75m/s： 

端站安装如楼间距足够大，其安装的距离与 S1 相等，如楼间距不够大，端站的安装应大于 2.5 米，

而小于次层的门区。上端站与下端站可能楼间距不一样，上、下端站的安装位置可以不一致。如

底层的楼间距较大，下端站的安装距离=S1，而顶层的楼间距较小，可以只安装在次顶层的门区上

一点即可。如顶层及底层的楼间距较小，为了使高速曲线有准确的强换点，可以按装两个端站

（FU24=ON：2.0 米/秒以下梯速使用次端站输入）,此情况端站安装于次层门区前一点既可,次端站

安装位置=S1。 
2. 0～4m/s： 
端站安装如楼间距足够大，共安装的距离与 S2 相等。如楼间距不够大，端站的安装应大于 2.5 而小于次层

的门区，上下端站楼间距不一样，上、下端站的安装位置可以不一致。如底层的楼间距较大，下端站的安

装距离=S2，顶层的间距如大于 S2，上端站安装距离=S2，如小于 S2，安装于次顶层的门区上即可。上下

端站安装位置        电梯速度 

端站名称 0.5m/s 1.0m/s 
1.6m/s 

1.75m/s 
2.0m/s 2.5m/s 4.0m/s 

上/下端站 1 

上 �ß0Ã0­ 1 	 �ß0Ã0­ 1 
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次端站的安装位置=S1，如该位置与某层门区位置重合，请往远距离处安装避免与门区重合，安装位置略

大于 S1。 

4.3.4. 匱
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第五章  BL2000 串行控制系统参数设置 

5.1. 概述 

为了给系统调试、维护、监视等操作提供友好的人机交流界面，在主控电脑板 BL2000-STB 上，设有

液晶显示屏及操作键盘。调试、维护、监视人员可以通过液晶显示屏及键盘操作，实现整个电梯控制系统

运行参数的设置以及系统运行状态和主要输入输出信号的观测。 
 
1. 液晶显示屏与按键介绍 

液晶显示器下方设置了六个按键，其外观排列及定义如ᛠ
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5.2. 系统菜单结构与流程 

 

5.2.1. 主菜单 

在主菜单上，显示当前楼层、运行方向、运行状态、故障状态、门锁状态、运行速度。 
 

 
 

图 5-2-1 系统菜单主流程图 
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ᵇ

ᴈ
ᶚ

ẖ

INSP   ER=10   CLOSE
1       0.00 m/s

љ

 
1. 电梯状态显示 

INSP  检修 
MANU     司机 
AUTO  自动 
FIRE  消防 
STOP  闭电锁 
USER  专用 

2. 故障状态显示 
ER=#  有故障 
空白  无故障 

3. 门锁状态显示 
CLOSE  门关 
OPEN  门开。 

4. 除井道自学习、负载检测自学习、保存参数中之外，按 Menu 键可无条件返回主菜单。 

5.2.2. 通讯状态菜单 

在主菜单下按 > 键，可直接进入通讯状态界面： 

я
И

   Car com:    OK
    Sys com:    OK   OK

ѷ

 

1. 轿厢电脑板通讯显示 
OK  通讯正常 
ER  主控电脑板接收错误（请检查通讯线路及轿厢电脑板），当显示为某一数值时表示轿厢

电脑板通讯的错误次数。 
2. 系统通讯显示 

OK  通讯正常 
ET  主控电脑板发送错误（请检查外召通讯线路），当显示为某一数值时表示系统通讯的错

误次数。 
3. 并联通讯显示 

OK  两台并联系统通讯正常 
ET/ER 两台并联系统通讯不正常（选用功能时） 

5.2.3. 密码校验界面 

当需要进入用户级菜单、厂家级菜单以及设置和保存参数时，必须使电梯置于检修状态，正确输入密

码后方可进入相应菜单以及设置和保存参数。用户级密码可在密码设置中修改，厂家级密码在出厂前已设

置完成，不可修改。具体操作方法请参见下列相关内容。 
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5.2.4. 监视菜单与参数设置菜单 

  监视菜单与基本参数菜单、运行参数菜单、特殊参数菜单，是进行系统参数设置和运行状态监视的基本 
界面。本系统根据不同需要，将监视的内容和设置的参数分列入“用户级菜单”和“厂家级菜单”。 

 
1. 用户级菜单 

ῢ с֮ ᾘϖф ф ф

љ
Call Input

ầ▲ב⅓
Hoistway Data

љ
Floor Data

I/Oⱨ ἂ
I/O Value

Қ
Loading Data

οṔ
Run Report

ẖ ῆ
Fault Report

Ἣ ј
Call Test

љ
Total Floor

֨ љ
Homing Floor

ῦ
Set Time

ᴮ▲ κҪ ῦ
Open Door Time

▲ Ѹ ῦ
Open Delay Time

ᶒᾘ ῦ
Homing Time

ᴮ▲ ῦ
Start Time

ᴮầ ῦ
Stop Time

Қ
Load Setting

ᴈ ᵭᴧ ᵇ
Car Speed

ᴈᾙᵭᴧ
Motor Speed

ϸ ҹ
Pulses

΅ ᵇ
Insp Speed

ᵇ
Leveling speed

֮љ ᵇ
Least Speed

▲ ῦ
Break On Time

ξ ῦ
Break Off Time



57 

 

2. 厂家级菜单 

ῢ с֮ ᾘϖф ф ф

Ỳ
I/O Input

ӊ Ỳ
I/O Output

⁞ Ỳ
I/O Car Data

ᶝљ
Fire Floor

љ
Parking Floor

Input Type

Set Indication

☼љ
Set Stop Floor

▲ Ѹ
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5.2.5. 菜单设置操作提示 

1. 用户级菜单对所有使用者开放（设置密码后经密码校验正确后方可进入）； 
2. 厂家级菜单必须输入厂家级密码方可进入； 
3. 液晶显示屏的右下方显示 Enter 时，按 Enter 键可进入与显示内容相应的子界面； 
4. 当进入设置参数界面时，无光标显示则不能修改参数，按 Enter 键使光标出现后，利用∧、∨键修改参

数、按 > 键循环右移光标。 
5. 名词解释 
（1）楼层——显示的楼层； 
（2）绝对楼层——最底层为 1 楼，第二层为 2 楼，第三层为 3 楼…………。 

5.3. 监视参数菜单设置与操作 

5.3.1. 监视参数表 

在监视菜单中，除选层信息、开/关门输入命令可进行输入操作外，其余均为只读参数。 
表 5-3-1 监视参数表 

序号 中文 英文 说明 
用户级菜单 

1 选层信息 Call Input 显示各楼层内指令、上下外召信号以及选择内选 

2 井道开关位置 Hoistway Data 显示上下限位、端站位置 

3 层站信息 Floor Data 各楼层平层位置及是否停靠 

4 I/O 口组合值 I/O Value I/O 口数字十进制组合，调整成二进制为对应的 I/O 态

5 速度反馈值 Speed Feedback 当前电机转速（rpm）及电梯速度（m/s）， 

6 负载检测状态 Loading Data 显示当前负载百分比（负载检测有效时显示） 

7 运行报告 Run Report 累计运行时间、次数 

8 故障记录 Fault Report 记录最近１０次故障 

9 外召通讯测试 Call Test 测试每一个外召与主控电脑板的通讯情况 

10 电磁干扰评价 Interfer Apprais 评价电磁干扰程度（接地情况） 

11 编码器评价 Encoder Apprais 评价编码器的干扰 

12 输入信号评价 Input Apprais 显示输入干扰强度及前十次停车前的内部状态 

13 软件序号 Software  No 软件版本号 

厂家级菜单 

14 输入信号（点对点显示） I/O Input 输入口对应的每一位状态 

15 输出信号（点对点显示） I/O  Output 输出口对应的每一位状态 

16 轿厢信号 I/O Car Data 轿厢输入/输出口状态 

17 开/关门输入命令 Open Close Door 利用键盘可键入开/关门命令 

5.3.2. 设置与操作 

1. 选层信息 

显示内选、上召、下召，并且可以内指令选层（调试用）。 
（1）在主菜单界面下∨键进入监视菜单第一页，选层信息主界面： 
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Call Input Enter

љ
 

（2）按 Enter 键进入选层信息界面：  
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7. 运行记录 

累计的运行时间和次数。 

            

Enter

Run Report Enter

ၮ໻ৃޚ

00000000H
0000000

Esc ၮ໻໌ನ
ၮ໻ұ೴

 

8. 故障记录 

记录最近１０次故障的种类和发生的时间等信息（掉电保持）。 
按∧、∨键观察每次故障记录。 

Enter

Fault Report  Enter

ৃޚაڃ

01:     ER=02         F03
02-10-10  12:12

Esc
বЊ
ನ޷

༝ۜ��ӝ৲

 

9. 外召通讯测试 

查看外召及显示电脑板与主控电脑板的通讯情况。 
◆ 按∧、∨键改变外召号； 

◆ 通讯情况显示 OK 表示正确，Wait 表示正在测试（如果显示 Wait 的时间过长，请检查系统通讯是否

正常）。Fail 表示通讯失败（检查该层外召及显示电脑板）。 

Enter

Call Test  Enter

ෳლЉೋ

Call   Test
01：  OK

Esc

ෳლಬޝবЊ ඹ༿ᅱൟġOK,WAIT,FAIL
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10. 电磁干扰评价 

当电梯全部调试完成正常运行后，该界面可在电梯运行时对现场电磁干扰作出评价。 

Enter

Interfere Apprais   Enter

ḷ ῝

InterferApprais
  050

Esc

 
运行中该值的大小代表了所受干扰强度，显示 000 时说明系统接地良好。 

11. 编码器评价 

在电梯运行的稳速段时，显示的数值越大表明编码器信号越差。 

Enter

Encoder Apprais    Enter

ϸ ῝

Encoder Apprais
 050

Esc

 

12. 输入信号评价 

观察输入口干扰 

01:        00000000234
    X01:- - - -_ _ _ _ _ _

Enter

Input Apprais  Enter

Ỳ ῝

Esc

ⱨ έ

Ԁ ҉
ו

 
 
棒状图的高低表明输入口的逻辑电平，高为 1，低为 0。若输入口棒状图逻辑 1、逻辑 0 的数量越接近，

则干扰越强烈。 

13. 软件版本号 

出厂时系统所用的软件序号。 

Software  No
  159

Enter

Software  No  Enter

 ΞϖỲ

Esc
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14. 输入信号（点对点显示）  

Enter

I/O Input   Enter

Ỳ

X00õX01ôX02õX03ô
X04õX05ôX06õX07ô

Esc

X08õX09ôX10õX11ô
X12õX13ôX14õX15ô

X16õX17ôX18õX19ô
X20õX21ôX22õX23ô

 
 
“■”表示输入为 1，“□”表示输入为 0。（□：输入灯灭，■：输入灯亮） 
 

15. 输出信号（点对点显示）  

Enter

I/O  Output   Enter

ӊ Ỳ

Y00õY01ôY02õY03ô
Y04õY05ôY06õY07ô

Esc

Y08õY09ôY10õY11ô
Y12õY13ôY14õY15ô
Y16õY17ôY18õY19ô
Y20õY21ôY22õY23ô

 
 

“■”表示输出为 1（输出继电器通电），“□”表示输出为 0。 

16. 轿厢信号 

 

Enter

I/O  Car Data Enter

⁞ / ӊ Ỳ

U00õU01ôU02õU03ô
U04õU05ôU06õU07ô

Esc

U08õU09ôU10õU11ô
U12õU13ôU14õU15ô

U16õU17ôU18õU19ô
U20õU21ôU22õU23ô
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表 5-3-2（13）轿厢信号表 

序号 含义 序号 含义 序号 含义 

U00 关门按键 1 U07 开门限位 1 U14 轻载开关 

U01 开门按键 1 U08 专用开关 U15 超载开关 

U02 开门按键 2 U09 开门延长开关 U16 空载（备用） 

U03 关门按键 2 U10 司机开关 U17 安全触板开关 2（贯通门用） 

U04 关门限位 2 U11 备用 U18 安全触板开关 1 

U05 开门限位 2 U12 直驶开关 
U19～ 

U23 
备用 

U06 关门限位 1 U13 满载开关   

17. 开/关门输入 

Open  Close  Door
Openô      Closeõ

Enter

Open  Close  Door  Enter

▲/ầ

Esc

▲       ầ  
 

按∧或∨按键可进行开/关门操作。显示“■”表示关门输入有效，同样可输入开门命令。利用此界面

可在机房进行电梯的开/关门操作。 

5.4. 基本参数菜单设置与操作 

5.4.1. 基本参数表 

请参见表 5-4-1 基本参数。 

5.4.2. 设置与操作 

1. 初始步骤 
在进行电梯有关的参数设置时首先需要输入正确密码（用户级密码/厂家级密码）。在检修状态下按确

定键。  

Input Password Enter

 
（1）进入输入密码界面后，密码可设位将闪烁，按∧键加，按∨键减，按>键选择设置位。密码正确按

Enter 键进入基本参数菜单。否则将显示： 

Password Error Enter

֘  
（2）按 Enter 键重新输入密码，直至密码正确按 Enter 键进入基本参数主界面： 
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General Para Enter

ᾘϖф  
（3）按 Enter 键进入基本参数设置。 

 

表 5-4-1 基本参数表 

序号 中文 英文 出厂值 范围 说明 

用户级菜单 

1 总层站数 Total Floor —— 1～64 电梯的总楼层数（与门区桥板数相等）

2 待梯层 Homing Floor 1* 1～总层站数 无外召内选时电梯定时返回的楼层 

3 系统时间 Set Time ——  显示、设置系统时间 

4 自动开门保持时间 Open Door Time 3s* 0～999s 自动状态下电梯开门后等待关门时间 

5 开门延长时间 Open Delay Time 30s* 0～999s 
自动状态下电梯开门等待时间（该参数

要在开门延长使能 Yes 时有效） 

6 返待梯层时间 Homing Time 60s* 0～999s 
无外召内选时电梯返回待梯层前的等

待时间 

7 自动开梯时间 

7

 

7
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1. 总楼层数设定 

设置电梯的总楼层数。 

Total Floor  64

љ  
 

（1
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7. 自动开梯时间设定 

系统按所设时间自动开梯（电锁 ON） 

Start Tim e
07: 00
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Light Loaded
Success/Failure

Enter

Light Loaded Enter

Ᵽ

Esc

ҝṲ/ Δ

Light Loaded
Learning...

Esc

 
 

（3）满载自学习：将轿厢满载，按“确认”键。 
 

Full Loaded
Success/Failure

Enter

Full Loaded Enter

Esc

ҝṲ/ Δ

Full Loaded
Learning...

Esc

 
 
 

（4）自学习时显示 Wait 表示正在自学习，请等待；显示 Success 表示自学习成功；显示 Failure 表示自学

习失败。 
（5）注意事项 

◆ 负载检测装置是本系统的可选附件之一； 
◆ 可产生空载、满载和超载报警信号； 
◆ 可以输出模拟的负载信号用于变频器的负载补偿输入。 
◆ 进行负载检测自学习后必须按变频器要求设置补偿电压等级和范围。 
◆ 进行负载检测自学习后要想知道当前负载情况请查看监视菜单里的负载检测状态。 
◆ 如果负载检测自学习失败请检查负载检测装置。 
◆ 关于负载检测装置的细节请参见《SJT-150 说明书》。 
◆ 使用其他公司生产的负载检测装置，通过操纵盘输入空载、满载、超载开关量信号时请设置 Load select

为 No，系统直接确认负载开关量信号输入。 

10. 消防疏散层设定 

收到消防开关信号后，电梯消除内选、外召后直接到达消防疏散层。 
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Fire Floor 01

ᶝљ  

11. 锁梯层设定 

电梯正常运行过程中关闭电锁后，电梯运行到锁梯层后停止运行。 

 

Parking Floor 01

љ  

12. 输入口有效电平设置 

Input Type
    X00: On

Enter

Input Type Enter

ᴈ

Esc

Input Type
    X01: Off

ϭἂ

ᵎ▲

Esc

 
表 5-4-2-输入口有效电平设置 
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X16 J2-7 辅助接触器输入 X16 ON 常开 灭 

X17 J2-8 抱闸接触器反馈输入 X17 ON 常开 灭 

X18 J2-9 应急自动平层运行输入 X18 ON 常开 灭 

X19 J2-10 变频器运行输入 X19 ON 常开 灭 

X20 J3-1 电锁输入 X20 ON 常开 灭 

X21 J3-2 热敏开关输入 X21 ON 常开 灭 

X22 J5-1 急停输入+ 

X23 J5-2 急停输入- 
X22 ON 常开 灭 

X24 J5-3 门联锁输入+ 

X25 J5-4 门联锁输入- 
X23 ON 常开 灭 

KMV1 J9-2 开门限位 1输入 U07 ON 常开 灭 

GMV1 J9-3 关门限位 1输入 U06 ON 常开 灭 

KAB1 J9-4 安全触板 1输入 U18 ON 常开 灭 

CZ J9-5 超载输入 U15 ON 常开 灭 

MZ J9-6 满载输入 U13 ON 常开 灭 

KAB2 J9-7 安全触板 2输入 U17 ON 常开 灭 

QZ J9-8 轻载输入 U14 ON 常开 灭 

KZ J9-9 空载输入 U16  常开  

SZH J9-10 司机输入 U10  常开  

KMV2 J10-5 开门限位 2输入 U05 ON 常开 灭 

GMV2 J10-6 关门限位 2输入 U04 ON 常开 灭 

SZY J10-1 专用输入 U08  

�6�=�

 U5.658.66 re
f
0.954e0 g
-05]97 15.26.62.6 re
f
BT
9 0 0 9 495.26.62..8003 Tm
0 g
<26410003>Tj
26.62.04 458.84 3 0.47998 re
f
8026.62.6 re
f
BT
9 0 05.66 re
 6.62..808.84 403.5 0.47998 re
f
511412.474.92 3 0.48001 re
f
11412.1474.92 0.71997 0.4811412.47
80.76 459.32 0.72 111412.47
80.76 459.32 5.66 re11412.47
84 459.32 0.48 15.6 re
11412.47
84 459.32 0.48 1
f
18111412.47
84 459.32 0.48 re
f
3211412.47
84 459.32 0.48 rre
f
3611412.47
84 459.32 0.48  re
f
8011412.1474.92 0.715.66 re
11412.4744 459.32 0.48001 15.6 re
f
515394 15.18 3 15.666 re
f
513.84 443.18 0.7136 T56 re
f
Q
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BT
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14. 层站显示设置 

设置楼层中每一层的显示符号（显示楼层），可设置成英文字母或有符号数字。 

Set Indication
01：       -1

Enter

Set Indication Enter

љ

Esc

╪ᵓ љş љ

Esc Set Indication
02：       1

╪ᵓ љş љ

 

基本参数中显示设置可设第三位显示设置，前两位设置为数字、字母及负号，第三位只能设置为以下

大写字母：ABCDEFGHIJKLMNO。只需两位显示时请只设置前两位，第三位设置为空显示；（第三位显示

功能需要呼梯板的程序匹配，否则无法正常三位显示）。 

15. 停靠层设置 

设置每一层是否停靠（ON 为停靠层，OFF 为不停靠层）。 

Set Stop Floor
01:        ON

Enter

Set Stop Floor Enter

љ

Esc

╪ᵓ љş ☼

Esc
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Open Delay Able
No/Yes

Enter

Open Delay Able Enter

▲ Ѹ

Esc

/  

17. 负载检测输出电压设定 

负载补偿输出电压范围（根据变频器要求设置）。 

Load Give
-10V～+10V

Enter

Load Give Enter

Яѹᴈ

Esc

 

18. 抱闸反馈检测使能设定 

Break Feedback
Yes

Enter

Break Feedback Enter

ξ ᶑד

Esc

 
（1）选择 Yes 系统检测抱闸反馈，选择 No 系统将不检测抱闸反馈。 
（2）建议在曳ᓥ
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Door Select
7:d1=Y d2=Y

Door Select
6:d1=Y d2=N  

20．输入功能选择 

Input select
    X26: 28

Enter

‰
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不建议更改输入端口的设置。 
注意：端站、门区信号输入即时性要求较高，多功能输入口不可替换其输入功能。 

21．输出功能选择 

Output select
    Y16: 28

Enter

Output select

ӊṲ

Esc

Output select
    Y17: 28

ӊṲ

ӊṲ

Esc

 

 
新主板 BL2000-STB-V9 的输出口 Y16、Y17 为多功能输出口，设置相应的功能号，Y16、Y17 将输出

相应的功能信号； 
表 5-4-3-输出功能设置 

功能号 定义 功能号
默认输入 

电平设置 

失 㜀 、
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5.5. 运行参数菜单设置与操作 

5.5.1. 运行参数表 

表 5-5-1 运行参数表 

序号 中文 英文 出厂值 范围 说明 

用户级菜单 

1 △电梯额定速度 Car Speed 1.6m/s 1～2.5m/s 电机额定转速下的电梯速度 

2 △电机额定转速 Motor Speed —— 2 2 
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例：编码器为 1024 脉冲/转，2 分频后给系统，则编码器脉冲数=1024/2=512。 

电机额定转速与电梯额定速度必须满足以下条件： 

ᴈᾙᵭᴧ * ↑*3.14*Ὼ Ϡ

60*1000* Ϡ
ᴈ ᵭᴧ ᵇ=

 
 

例：电机额定转速 1370 转/分，曳引轮直径 590 毫米，减速比 2/53，曳引比 1/1，则： 
 

                             

1370*590*3.14*2

60*1000*1*53
ᴈ ᵭᴧ ᵇ= =1.6 /

 
 

此界面用于与电梯运行速度有关的参数设置。 
 

Runing Para Enter

ф  
 

按 Enter 键进入运行参数设置。 

1. 电梯额定速度设定 

电梯额定速度可按电机额定转数、曳引比、减速比和曳引轮节径计算得出。注意：电梯额定速度用于计算

电机额定转速下与电梯速度间的比例关系，改变该参数不能改变电梯的实际运行速度； 
Car Speed
1.6 m/s

ᴈ ᵭᴧ ᵇ  

2. 电机额定转速设定 

电机额定转速，按电机铭牌参数设置。 

Motor Speed
1470 rpm

ᴈᾙᵭᴧ
 

3. 编码器脉冲数设定 

编码器脉冲数：指进入主控电脑板的脉冲数。在电机额定转速下，当编码器输出脉冲频率小于 25kHz
时，可将编码器信号直接接入。当大于 25kHz 时，需分频后接入，但分频后的信号频率不得小于 6kHz。 

Pulses 1024 PPR

ϸ ҹ  
 

▲注意：电梯额定速度、电机额定转速及编码器脉冲数是决定电梯能否正常运行的三个重要参数，三个参数其中有一个改

变就必须重新进行井道自学习。 
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4. 检修运行速度 

设置检修运行速度。按有关标准规定，检修速度不得大于 0.6m/s。 
Insp Speed
0.30 m/s

΅ ᵇ  

5. 起动平滑速度设定 

当曳引机起动阻力过大时，可适当加入起动平滑速度，起动平滑速度设为 0 时，不起作用。 
Start Speed
0.00 m/s

ᴮ ὁ ᵇ  

6. 自救运行速度设定 

当电梯故障停在非门区时，若安全回路，变频器恢复正常后，电梯可自动靠站（自救运行至门区）。

该界面可进行自救速度设置，范围是 0.01～0.6m/s。 

Leveling Speed
0.30 m/s

∫ ᵇ  

7. 单层运行速度设定 

（1）单层速度稳速值的大小决定了所能运行的最小楼间距； 
（2）电梯速度在 1.5m/s 以上时，电梯单/多层运行具有不同的稳速值； 
（3）若楼间距过小时，应适当降低单层速度，一般应设置在 0.8～1.0m/s。 

Least Speed
1.00 m/s

֮љ ᵇ  

8. 提前开闸时间设定 

提前开闸时间是为改善起动点的舒适感，使系统适应不同曳引机的抱闸打开时间。 
Break On Time

50 ms

▲ ῦ  

9. 抱闸时间设定 

适当调整此参数，可使系统在下闸后等待抱闸抱紧曳引轮后才开门，以免开门时变频器撤除堵转力矩

过早造成溜车，停车舒适感受影响。 
Break Off Time

50 ms

ξ ῦ  
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10. 加速斜率 b1 设定 
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◇ 增大参数值，曲线相应部分变急；减小参数值，曲线相应部分变缓；适当调整以上六个曲线参 
数可获得很好的舒适感，并满足电梯标准的有关条款要求。 

16. 零速设置 

当电机转速小于该值时，系统认为电梯速度为零速，并输出下闸信号。 

Zero Speed
0005 rpm

ş5 /ᶳ  
 

模拟给定时该值最小可以设为 0；多段给定时该值设置应大与或等于 1。  

17．零速时间 

适当调整此参数，零速稳定一定时间后下闸，真正做到零速下闸。 
Zero Time

210ms

ῦ  

18．起动平滑时间 

  起动平滑速度维持的时间。 
 

Star speed time

ᴮ ὁ ῦ  
 
 
 

19．平层调整 

当电梯对每一楼层上、下行停梯均不在同一位置时，调整该参数（上高、下低时减小，反之增大）。

调整量为平层差值的一半（缺省值为 50mm）。 
 

�E��

�3��
�3���E���3���3�����E���� �3��

�™�Ö
�3�����E���� �3��

�È�Ì
�3�����E�����3��

�™�Ö
�3�����E���� �3��

�È�Ì
 

图5-5-1-9速度曲线参数调整示意图 
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Leveling Adjust
50 mm

Enter

Leveling Adjust Enter

љᴘ

Esc

/
 

20．负载补偿调整 
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Group Control
Yes/No?

Enter

Group Control  Enter

ⱦ

Esc

 

5. 远程监控设定 

Yes：有远程监控， 
No：无远程监控，（只有客户要求厂家提供该功能时设置远程监控才有效） 

Far Monitor
Yes/No?

Enter

Far Monitor  Enter

Ҡῢⱦ

Esc

Esc Call No.1
024-23787759

Ἣ⁫Ỳ 1

Esc Call No.2
024-23787750

Ἣ⁫Ỳ 2      
 

远程监控必须设置成 Yes 后才可设置呼叫号码。当电梯出现故障时，系统可自动呼叫设置的电话号码。

远程监控最多可呼叫两个号码。 

6. 贯通门方式 

（1）方式选择 
电梯同一层有前/后门时的开门方式，方式 0 到方式 n 可根据用户要求设计。 
 

Two Door Mode
Mode  0

Enter

Two Door Mode  Enter

Ằ

Esc

ᶚ 0ō0ªƓŎ  
n=0：非贯门方式 
n=1：贯通门方式 1，每一个楼层只有一个门可动作。 
n=2：贯通门方式 2，某个（些）楼层两个门可动作，但两门不能同时打开，要开另一侧门，本门必须
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关闭。（内选按钮输入设置前后门各一套） 
n=3：贯通门方式 3，某个（些）楼层两个门可动作，正常运行到达贯通层后两门同时打开。（内选按

钮输入只设一套，外呼地址设置同方式 2） 
n=4：贯通门方式 4，某个（些）楼层两个门可动作，正常运行到达贯通层后两门同时打开。（内选按

钮输入设置前后门各一套）。 
n=5：贯通门方式 5，某个（些）楼层两个门可动作，正常运行到达贯通层后按需开门，如：停车时前

门内选或外呼有效开前门，后门内选或外呼有效开后门，前后门内选或外呼同时有效两门同时

开。（内选按钮输入设置前后门各一套）。 
根据贯通门工作方式的不同，外召单元地址设置及轿厢电脑板内选接口连线也有所不同，详述如下： 

（2）外召盒板地址的设置 
◆ 当主控电脑板贯通门方式设为 0、1 时，外召盒板地址的设置与正常方式相同，请参见本手册 3-2-3-4

（2）； 
◆ 当主控电脑板贯通门方式设为 2、3、4、5 时，外召盒板地址按如下原则设置： 
◇ 1～32 为前门所对应的绝对楼层地址：1 为最底层，2 为次底层，最多可设至 32，共 32 层； 
◇ 33～ 64 为后门所对应的绝对楼层地址：33 为最底层，34 为次底层，最多可设至 64，共 32 层； 
◇ 若某一楼层只有一个门，则另一个门所对应的地址空缺。 
例 1 某电梯有一层地下室，且该层前、后门都动作，则地下室前门所对应的外召盒地址为 1，地下室

后门对应的外召盒地址为 33。 
例 2 某电梯有一层地下室，但只有前门，而一楼有前、后门，则地下室前门所对应的外召盒地址为 1，

地下室室后门所对应的外召盒地址空缺，一楼前门所对应的外召盒地址为 2，一楼后门所对应的外召盒地

址为 34。 
◆ 轿厢内选按钮的连接： 
◇ 当主控电脑板贯通门方式设为 0、1 时：1～N 层内选按钮连线正常接至轿厢 1～N 层内选接口； 
◇ 当主控电脑板贯通门方式设为 2、4、5 时：设总楼层数为 N，则轿厢 1～N 层内选接口对应前门动作

的 1～N 层内选按钮，1 对应最底层，N 对应最高层。轿厢 N+1～2N 层内选接口对应后门动作的 1～
N 层内选按钮，N+1 对应最底层，2N 对应最高层。 

例：某电梯共 6 层，无地下室，3 楼为前、后贯通门，其余楼层均只有前门。则开前门的 1～6 层内选

按钮应连至轿厢 1～6 层内选接口，开后门的 3 层内选按钮应连至轿厢的第 N+3=6+3=9 层内选接口。 
注意：贯通门方式设为 1、2、3、4、5 时请安装两套开关门按钮输入，以便检修时可以随意打开前后

门。 

7. 消防方式设定 

当消防方式设为 1 时，只有消防返基站功能。 

Fire Mode
Mode  1

Enter

Fire Mode  Enter

ᶝᶚ

Esc

ᶚ 1  
▲注意：选择消防方式 0 应考虑电梯外的消防设施是否满足国家标准，否则将可能引起不良后果。 

8. 并联梯号设定 

在并联使能设置 Yes 时，应进行并联电梯号设置 A 或 B。界面设置如下所示： 
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Parallel Enter

И Ỳ

Parallel NO
         A

A

Esc

 



86 

Multi Speed Give
V1: 1.6 m/s <1350r >

Enter

Multi Speed Give Enter

ᵟᵍ ᵇ Ṧᴧ

Esc

Esc

Esc

Multi Speed Give
V2: 0.96 m/s < 810r >

Multi Speed Give
V3: 0.00 m/s < 000r >

Enter

Enter

ᴈ ᵇ

ᴈᾙו

Esc Multi Speed Give
V4: 0.00 m/s < 000r >

Enter

 
 

◆ 多段速度指令输出逻辑 

多段速度输出指令由 Y15、Y14、Y13 三个输出组合而成，其逻辑如下表。 
 

表 5-6-2-2 多段速度指令输出逻辑 

端口

项目 
Y15（J7-6） Y14（J7-5） Y13（J7-4） 

检修运行速度/自学习速度 0 1 0 

再平层运行速 0 0 1 

爬行速度 0 1 1 

低速（V1） 1 0 0 

中速 1（V2） 1 0 ��Eó1（嘲）
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11. 减速距离设定 

D ecel D istace
S1:     2 .4  m

E nter

D ecel D istace  E nter

Ὼ ╒

E sc

E sc

E sc

D ecel D istace
S2:     1 .3  m

D ecel D istace
S3:     0 .0  m

E nter

E nter

E sc D ecel D istace
S4:     0 .0  m

E nter

 
在多段速度方式下，调节不同速度段的减速距离可以防止电梯非零速下闸或爬行距离过长。对应不同

速度的减速距离是不相同的，在调试时应分别试验及整定。（10）中的表 5-6-2-1 仅供设置时参考。 
▲注意：（10）、（11）参数只有在多段速度方式设为 Yes 时有效。 

12. 运行超时时间设定 

为了防止电梯由于钢丝绳打滑或轿厢卡死对系统造成危害，应对电梯每次快车运行从起动到停止的时

间加以限制。本参数设置既为此时间限制值，若电梯单次运行时间超过此值，系统将立即停车进入保护状

态，且只有重新上电，系统方能退出保护状态。 
用户应根据梯速及楼层高度设置此值，其缺省值为 45 秒。 
 

E n ter

O ver T im e E nter

Ҁ ῦ

O ver T im e
045

E sc

 

13. 特殊功能选择设定 

为了满足用户的特殊需求，本控制系统中设计一些非标准的功能，供用户选用。 
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Function Select
FU00 OFF

Enter

Function Select Enter

Ṳ

Esc

Esc
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8. 自学习失败显示 Failure LER=#，请按故障码提示处理后再自学习（故障号含义请参见附录）； 
9. 自学习过程中如想退出自学习，请按 Esc 键，显示 LER=15，再按 Esc 退出。 

 

E n ter

H o istw a y  L ea rn    E n ter

⅓ ב

T o  D o w n  L im it

׆

F a ilu re     L E R = 0 1

Δ

S u ccess

ҝ Ṳ

H o istw a y  L ea rn
 0 1   lea rn in g ...
▲

E n ter  to  sta rt   E n ter

▲

E sc

E n ter

E sc

E sc

E sc
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E n ter

N ew  P assw ord  E n ter

N ew  P assw ord
0000

 0000

E sc
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第六章 BL2000 串行控制系统调试与运行 

6.1. 重要提示  

1. 凡购买并使用本公司产品的用户，请在系统调试和运行前详细阅读本手册和本系统关联或配套设备说明

书，并依照本手册和随机资料以及与本系统关联或配套设备说明书的相关内容进行调试和运行，以免遭

受意外损失； 
2. 系统调试和运行前请详细阅读本手册系统参数设置部分内容，并在调试和运行过程中参照。 
3. 现场调试须确保系统所有机械设备，特别是井道内设备、装置已经可靠安装完成以后进行（设在机房内

的装置视机房准备情况而定）； 
4. 现场调试须确保所有应在本系统调试以前完成安装、调试的设备、装置已经可靠安装、调试； 
5. 现场调试人员在调试前须取得机械系统安装、调试负责人、其它系统（装置）安装、调试负责人或可以

承担相关责任的责任人的确认； 
6. 现场调试人员在调试前须仔细检查与电气系统调试相关的机械设备、其它设备或装置已妥善安装、调试

完成； 
7. 现场调试人员在调试前须仔细检查并确认现场已不存在对人体、设备等不安全因素（包括潜在、可能的

不安全因素）； 
8. 调试人员要具备从事电梯控制系统调试的资质； 
9. 调试环境要满足系统调试和运行所需要的环境； 
10. 需要机电系统联调的部分进行调试时，须有负责机械系统调试的责任人员在场； 
11. 如本手册内容不能满足您的需求，请及时与本公司联系，以获得尽快的帮助，避免您在调试和使用过

程中遭受意外损失； 
12. 现场调试人员在调试前须仔细检查并确认现场已经具备了可以进行本控制系统调试的全部条件。 

6.2. 通电前检查 

控制系统电气安装完毕后，必须对电气部分进行检查并注意以下事项：  
1. 应对照使用说明书和电气原理图，检查各部分的连接是否正确。 
2. 检查强电部分和弱电部分是否有关联。用指针式万用表欧姆档检查不同电压回路之间电阻、对地电阻应

为∞。 
3. 请认真检查控制柜电源进线与电机连线是否正确,避免上电后烧毁变频器。 
4. 检查施㩀编码器与变频器的连线是否正确、施㩀编码器与曳引机轴的连接同轴度、布线是否合理。 
5. 检查控制柜壳体、电动机壳体、轿厢接地线、厅门接地线是否可靠安全接地，确保人身安全。 
▲注意： 柜壳体与电动机壳体要一点接地。 
6. 再次确认主控电脑板 BL2000-STB 的电源接线端子 J4 接线和接插位置是否正确，避免因倒置而损伤主

控电脑板。 
▲注意：主控电脑板操作键盘在液晶显示屏的下部 
7. 将电梯停放在中间平层位置。 
8. 将电锁开关打到 ON 位置。 

6.3. 
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4. 确认底层外召盒终端电阻已接入。 
5. 检查现场总进线电压：三相线电压应为 380±7%VAC，相间偏差应小于 15VAC。每相与 N 线间的电压应

为 220±7%VAC。 
6. 确认进线规格及总开关容量符合设计要求。 

6.3.2. 通电后检查 

1. 合上总电源开关，若相序继电器 KXX 有绿灯显示，则表示相位正确。否则，应关闭总电源，调换任意

两相进线相位。重复上述检查。 
2. 检查控制柜中的变压器 TC1 各端子电压，其值应在各端子间标注值±7%范围内，若超过范围，检查原

因并改正错误。 
3. 若上述检验正常，则进行如下步骤： 
（1）合上 F4  端子 100～ 101 之间电压应为 110±7%VAC 

端子 103～ 102 之间电压应为 110±7%VDC 
（2）合上 F5  端子 200～ 201 之间电压应为 220±7%VAC 
（3）主控电脑板上电后，首先观察液晶显示的主菜单是否正确，如：电梯状态，故障状态，门锁状态，
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6.5. 慢车试运行 

6.5.1. 机房检修运行 

1. 机房检修运行前确认事项 
（1）控制柜的检修开关置于“检修”位置，轿顶及轿厢内检修开关置于“正常”位置。 
（2）安全回路、门锁回路工作正常，切记不可将门联锁短接。 
（3）编码器安装和接线正常。 
（4）上电后控制柜中 KJT、KMB、KMC 接触器吸合，变频器上电后显示正常并检查参数设置是否正确，

液晶显示器中电梯工作状态项显示“INSP”。 
（5）将曳引机抱闸与控制柜连线接好。 
2. 机房检修运行 

当机房检修运行条件满足后，按控制柜的慢上（下）按钮，电梯应以设定的检修速度上（下）运行。 
（1）观察变频器显示的电机反馈速度与方向。电梯上行时方向为正，下行时方向为负。 
（2）当按下慢上（下）按钮时，若变频器显示的电机反馈转速不稳或与给定值偏差较大，则断电后将旋

转编码器的 A、B 相对调，重新上电运行检查。 
（3）若电梯运行速度平稳但运行方向与按钮相反，则在断电后将变频器至电机的任意两条相线对调，同

时将编码器的 A、B 相对调，重新上电检查。 
（4）若电梯运行方向及反馈正确，但系统发生“Er04（运行方向错）”保护，则断电将控制柜主控板上的

编码器输入端的 A、B 相对调，重新上电检查。 

6.5.2. 轿顶及轿厢检修运行 

若机房检修运行正常，可进行轿顶及轿厢检修运行。若轿顶或轿厢检修的上、下方向按钮与电梯实际

运行方向相反，则应检查相应的检修方向按钮线路，不能再对控制柜的线路进行改动。 

6.6. 井道自学习 

井道自学习运行是指电梯以自学习速度运行并测量各楼层的位置及井道中各个开关的位置，由于楼层

位置是电梯正常起、制动运行的基础及楼层显示的依据。因此，电梯快车运行之前，必须首先进行井道自

学习运行。自学习步骤如下： 
1. 确认电梯符合安全运行条件； 
2. 井道内各开关安装及接线正确无误，随行电缆及外召电缆连接正确无误并且进行外召及显示地址设置； 
3. 使电梯进入检修状态，慢车向下行至压下限位； 
4. 通过液晶显示屏进入自学习菜单，按菜单提示操作； 
5. 电梯以检修速度向上运行开始自学习，液晶屏显示“learning…..”，电梯向上运行直至压到上限位后停止，

液晶显示“Success”。  
6. 自学习结果可在监视菜单中的“井道开关位置”及“层站位置”中观察到，其数据单位为米（m）。 
7. 在自学习过程中，若控制系统发现有异常现象，将会中途停止自学习，并给出相应的故障号，故障表请

参见附录。 
b) 注意：在自学习过程停止时，只有液晶显示“Success”时，自学习才真正成功完成。（请参见 5.7.1 内容） 

 
 

6.7. 快车试运行 

在确定井道自学习准确无误后，可进行快车试运行。步骤如下： 
1. 将电梯置于有司机状态。 
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2. 通过液晶显示器监视菜单中的选层界面，可以选定电梯运行楼层，可分别进行单层、双层、多层及全程

的试运行。 
3. 确认电梯在上述区间运行时均能正常起动，加速、减速至零速后平层停车。 
4. 若运行异常，请认真核查主控电脑板参数设置及变频器参数设置是否有误。 

6.8. 电梯舒适感调整 

如果电梯运行的舒适感及平层精度不够理想，首先应检查系统机械情况：如导靴的间隙、润滑，钢丝

绳的松紧度是否均匀、绳头夹板位置是否合适等影响电梯运行舒适感的部分。机械部分经检查没有问题后，

才可对控制部分进行调整。 
由于变频器是按给定的起、制动曲线来控制电动机的运行，因此给定的起、制动曲线形状、变频器控

制的电机反馈速度对曲线的跟踪程度及主控电脑板发给变频器控制信号的时序逻辑都将直接影响电梯运

行的舒适感。 

6.8.1. 起、制动曲线的调整 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

1. 起动段的 S 字曲线由下列三个参数调节： 

（1）P1：起动开始段加速度增高，其意义为曲线的加速度变化率，该值越小，起动开始段越缓慢，感觉

越平稳。 

（2）b1：起动段加速度，其意义为曲线的速度变化率，该值越小，起动加速段越缓慢，感觉越平稳。 

（3）P2：起动结速段加速度降低。其意义为曲线的加速度变化率，该值越小，起动结束段越缓慢，感觉

越平稳。 

2. 制动段的 S 字曲线由下列三个参数调节 

（1）P3：制动开始段减速度加大：其意义为曲线的减速度变化率，该值越小，减速开始段越缓慢，感觉

越平稳。 

（2）b2：减速段加速度：其意义为曲线的速度变化率，该值越小，制动减速段越缓慢，感觉越平稳。 

（3）P4：制动结速段减速度降低，其意义为曲线减速度的变化率，其值越小，制动结束段越缓慢，感觉

越平稳。 

注：现场调试中应在保证电梯运行效率的前提下，适当调节以上 6 个参数，以获得最佳电梯运行曲线。 
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6.8.2.  

⁸ ᴳὲ ш ע ⁮ Ȃ 
ұ ὡ ╟ ̆ ⁸ ╟ ȁ⁸╟ Ȃ ̆

ὡῆ Ȃ̂ ҃̃ 
ᴿ C5-01̂ ̃ ‍ C5-02̂ ̃ ҂

Ȃ ᴿ ֶ ╟ ̆ Ȃת ᴿ ֶ

╟̆ Ȃ╗ ‍ֶ ╟ ╒ ╒̆ ת̆

‍ ֶᴳ ̆ ѝ ╟Ȃ 

Ἴ ᴿ ̆ ᶑ а ₥ Ю ḣȂ ‍ ̆ᴳ

а Ȃ 

6.8.3. ⁸  

6-8-1 ̆ў ᾃ ⁸ ̆ ᵏ

ѝ Ȃ 

1. ₥  

ӱ   ԇ⁮ ╟  Ѯ ̆ ѝ ╟ᴐ

Ȃ ḣ б ̆ ╟ Ȃ ḣ ̆ Ȃ ̆

╟ Ȃ 

2.  

ḣȂў Ԉ ḣ″ ṃ Ю ₂Ȃ ḣ ‡ֶ  

Ю ̆ ֶ ṃ Ȃ ѝ 5 /‍Ȃ 

6.8.4.  

ᴳ Ҿ ̂ G11UD̃ ԇ ̆ ѝ Yes̆ ѝ Nŏ
  ḣѝ NoȂ Drive ѝ 0̔ ╟   ῏ ‎   ̕Drive ѝ 1̔ ╟

  ῏ ‎   Ȃ 

Multi Speed Mode
Mode:Yes  Drive:0/1

Enter

Multi Speed Mode  Enter

多段速度方式

Esc

多段速度、点动及减速切换  
1. ḣ  
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̃̔  
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表 6-8-4-1 多段速度值及换速距离设定表 

 
在进行多段速度值设定时，应将 V1 设成最高速度段所对应的速度值，将 V4 设成最低速度段所对应

的速度值，单位为 m/s。一旦速度值设定后，液晶界面将显示折算对应的电机转速值，单位为转/分（rpm）。 
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表 6-8-4-2 多段速度输出指令逻辑表 

端口 
速度 Y15（J7-6） Y14（J7-5） Y13（J7-4） 

检修（无点动） 0 1 0 

自学习 0 0 1 

爬行 0 1 1 

低速（V4） 1 0 0 

中速 1（V3） 1 0 1 

中速 2（V2） 1 1 0 

高速（V1） 1 1 1 

3. 多段速输出举例 

（1）检修（无点动）图 6-8-4-1 
（2）检修（有点动，如安川变频器）图 6-8-4-2 

档 Drive 方式设为 1 时，为有点动输出及减速时间切换输出方式，检修速度仅由 Y1 输出控制。 
（3）自学习或爬行找平层 （图 6-8-4-3） 
（4）保护返基站（和爬行找平层一样，进门区位置为最底层门区） 
（5）高速运行图（6-8-4-4） 
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（6）中速运行（图 6-8-4-5） 
▲注意： 

◆ 系统出厂时，换速后零段速（Y15、Y14、Y13
输出为 0）给定点为单门区位置； 

◆ 如需要进双门区为零段速给定，请与我公司

联系，由我公司工程师协助设置； 

◆ 如多段速度方式菜单中 Drive 方式设置为 1，
由爬行变换为零给定时 Y0 输出，则 Y0 输出

作为减速时间切换（如安川变频器由爬行变

换为零速时，切换减速时间进行平层调整）。 

6.9. 平层精度调整 

平层精度的调整应在舒适感调整基本完成后进行。 

1. 保证电梯平层的基本条件 

（1）准确平层首先需保证门区感应器及桥板的安装位置十分准确，即要求在电梯安装时做到： 

（2）每层门区桥板长度必须准确一致； 

（3）支架必须牢固； 

（4）桥板的安装位置必须十分准确。当轿厢处于平层位置时，桥板的中心点与两门区感应器之间距离的

中心点相重合（如图 4-3-3-1 所示），否则将出现该层站平层点偏移，即上、下均高于平层点或低于平

层点。 

（5）如果采用磁感应开关，安装时应确保桥板插入深度足够，否则将影响感应开关的动作时间，造成该

层站平层出现上高下低现象。 

（6）为保证平层，系统还要求电梯在停车之前必须有短暂爬行。 
（7）在实际调整时，首先应对某一中间层进行调整，一直到调平为止。然后，以此参数为基础，再调其

它层。 
（8）通过上节中曲线选择及比例、积分增益的调整，应确保电梯无论上行和下行至中间楼层停车时，停

车位置具有重复性（即每次所停位置之间的误差≤±2～3mm。 
2. 多段速度方式下平层精度的调整 

（1）无爬行或爬行时间过长 

系统要求电梯在减速后，首先应进入爬行状态，这是保证电梯平层的基本条件。如果没有爬行，说明

减速曲线过缓；如果爬行时间过长，说明减速曲线过急。这时应调整减速曲线，使之既有爬行，又不过长。 
（2）上行低、下行高或上行高、下行低 

当停车后出现上行低、下行高的现象，说明爬行速度偏低；当停车后出现上行高、下行低的现象，说

明爬行速度偏高。这时应调整爬行速度。 
（3）上行低、下行低或上行高、下行高 

当停车后出现上行低、下行低或上行高、下行高的现象，说明门区轿板的位置偏，这时应调整门区轿

板的位置。 
（4）上下端站的安装位置不正确 

上下端站的安装位置不正确会影响电梯在两端的平层精度。以上端站为例，端站位置的调整步骤如下： 
◆ 将端站开关安装于大于换速距离的位置； 
◆ 电梯快速运行至端站，换速后停止将出现不平层； 
◆ 立即将系统置成检修态； 
◆ 测量电梯距平层的距离，此距离就是上端站需向上调整的距离。 

Y14

▲

Y15

ᶚ

Y13

V 2

ᶑ ד

t1S 1 t2ὔ ₭

S 2 2 ו ὔ ╒ ¢ 图6 - 8 - 4 - 5  中 速 运 行 曲 线 图 示  
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同理，可进行下端站的调整。 
3. 模拟给定方式平层精度的调整 

（1）停车位置重复性的确认 

通过上节中曲线选择及比例，积分增益的调整，应确保电梯无论上行和下行至中间楼层停车时，停车

位置具有重复性（即每次所停位置之间的误差≦±2～ 3mm。 
（2）门区桥板的调整 

◆ 电梯逐层停靠,测量并记录每层停车时轿厢地坎与厅门地坎的偏差值△S（轿厢地坎高于厅门地坎时为

正,反之为负。） 
◆ 逐层调整门区桥板的位置，若△S＞0，则门桥板向下移动△S；若△S＜0，则门区桥板向上移动△S。 
◆ 门区桥板调整完毕后，必需重新进行井道自学习。 
◆ 重新进行平层检查，若平层精度达不到要求则重复步骤（1）～（3）。 

（3）调整参数菜单 

如果电梯停车位置有重复性，但对每一楼层上、下行平层不在同一位置，如上高下低或上低下高，则

可通过运行参数菜单中平层调整参数菜单（Leveling Adj）进行调整。该参数缺省值为 50mm，上高下低则

减少该值，上低上高则增大该值，调整量为平层差值的一半。如：上高下低总计差值为 20mm，则将调整

该值减少 10mm。 

6.10. 端站安装位置的确认 

上下端站信号为电梯的强迫换速及楼层位置校正信号，应安装在轿厢距顶（底）层平层位置 2.5m 时

动作的位置（1.6m/s 电梯）。确认方法如下: 
1. 让电梯处于检修状态； 
2. 将检修速度设为 0.3m/s，向上（下）运行； 
3. 至上（下）端站开关动作时停车； 
4. 轿厢地坎距厅门地坎的距离应为 2.5±0.1m。 
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第七章 BL2000 串行控制系统故障分析 

7.1. 检修运行条件 

◆在检修状态下，无论通讯正常与否，电梯的运行状态（门锁、急停、开关门）正常后即满足运行条

件，可进行检修控制。 
◆输入信号 X1（X2）有效时，主控电脑板输出 Y10ƴက

（ Ė䂕
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2．主控电脑板在电梯运行时复位（造成电梯突然停车），之后又恢复正常。此时可能是 GND2 对 N
线或地有虚连，造成对开关电源的干扰。 

7.6. 没有方向及抱闸输出信号的检查 

在门锁接触器闭合、KDY 接触器（变频器与电机之间的接触器）闭合的条件下，有运行的输入信号，

但没有方向及抱闸输出。发生该现象的原因很可能是由于门锁接触器动作不正常所致，现分析如下： 

1．门锁故障 
在调试过程中，由于厅门、轿门没有安装好，调试人员试图门锁运行时，可能发生此现象。要注意开

关门的输出信号与门锁接触器动作一致。 
▲注意：短接门锁信号可以进行检修运行，但不可以快车运行。 

2．开门故障 
发生不开门故障时，如果轿内使用是点阵式显示板，则一般会显示出“U”字符。参考解决方法如下： 

É 将电梯设置于检修状态，输入开门指令（通过轿厢上接开门按钮或液晶菜单给定），观察是否有开门

信号输出（Y4），如果有开门信号输出，请观察开门继电器是否闭合（如有开门继电器）。如果开门输

出正常，但门机不开门，请检查门机开门信号与机房控制柜的连线是否正确，或检查门机状态是否正

确。 
É 检修状态下，有开门指令输入，但无开门输出（Y4），此时，请检查开、关门限位输入是否正确。观

察 U07（开门限位），（贯通门方式时后门 U05 是否为“■”）。 
É 正常情况下，轿门关闭到位时 U06 有效（液晶显示由“□”变“■”）、U07 无效（液晶显示由“■”

变“□”）；轿门开到位时 U07 有效、U06 无效；轿门打开到中间位置 U06、U07 都应该无效。 
É 如果观察结果不符合上述情况，则可能是开、关门限位开关安装不正确或使用触点类型不正确。如果

轿门关闭到位时 U06 无效，U07 有效，轿门打开到位时 U06 有效，U07 无效，则属于开、关门限位开

关反接，请予以纠正；如果轿门打开到中间位置，U06、U07 有效，则可能是所使用的常开或常闭点

的输入类型设置不匹配，此时请变更触点类型或修改输入口有效电平设置（请修改在菜单 Input Type
中的 U04～ U07 输入类型）。 

É 电梯为贯通门时，要注意前门、后门的开/关门是否设反、触板、光幕信号是否对应，请参考上述进行

观察菜单 I/O Car Data 的状态。注意：前/后门请分别确认。 

7.7. 电梯不关门 

电梯正常运行状态下，电梯开门后自动关门。门若没关好则又重新开门，而且反复数次。检查判断方

法如下： 
1．请检查关门是否受阻； 
2．请确认关门的行程是否较大； 
3．如果是在系统开/关门运行时间内无法完全关好门时，请调整开、关门运行时间（Door Run Time）。 
4．可能由于开关门限位安装或触点类型不正确，请参照“开门故障”检查解决。 
5．如果检修状态时开、关门正常，但电梯进入正常状态时不关门。此时，请检查安全触板的开关或该开

关输入类型是否正确。观察 I/O Car Data 菜单中的 U18 安全触板开关信号（贯通门的后门，请看 U17），
如安全触板或光幕被挡住，U18 应有效（液晶显示由“□”变“■”），如安全触板放开，U18 应无效（液

晶显示由“■”变“□”）。如果与上述情况相反，请更换触点类型或调整输入口有效电平设置（Input Type
菜单中的 U17～ U18 输入类型设置）。如果 U18 始终有效，则检查轿厢电脑板的安全触板输入口与安全

触板开关的接线。如果安全触板输入正确，请确认是否超载 U15 有效（超载不关门）。 
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1．KDY（接触器）粘连； 
2．主控电脑板 Y9 输出后，KDY 不闭合。连线断或 KDY 接触器损坏； 
3．KDY 反馈触点接触不良。 

7.13. 楼层位置计数器错误（ER14） 

1．编码器输入干扰过大，系统接地要规范； 
2．钢丝绳打滑； 
3．脉冲输入频率过高。主控电脑板脉冲输入最高频率是 25KHZ。如果脉冲输入频率大于 25KHZ，
请使用分频卡的分频功能，降低脉冲频率。 

▲注意：脉冲频率的计算方法及关系应为： 
 

KHZ＜ 25
100060 ××

×
分频系数

编码器脉冲数电机额定转速  

7.14. 主控电脑板未收到变频器运行信号反馈（ER17） 

主控电脑板发出运行指令（方向、使能）后，未收到变频器运行信号反馈（X19）。此时应作如下检查： 
1．请检查变频器方向、使能信号及运行信号输出回路； 
2．检查变频器相关输入及输出参数是否设置正确； 
3．变频器是否在运行状态。 

7.15. 楼层计数值错误（ER18） 

发生此现象，有如下可能： 
1．没有完成井道自学习，主控电脑板的楼层数据与实际的楼层数据不符； 
2．井道的端站开关；上、下端站开关 1 或开关 2，安装位置发生变化后没有进行井道自学习； 
3．编码器脉冲输入错误过大，处理方法参考 ER14。 

7.16. 低速度换速距离大于单层间距（ER19） 

电梯运行最低速度所需的距离大于单层楼间距，从而电梯无法运行。 
1．使用模拟给定时，在次高层向最高层或次底层向底层运行时出现该故障。可将模拟曲线的系统加

减速时间参数 b1、b2、p1、p2、p3、p4 设定值增大。当电梯速度大于 1 米/秒时，降低所设定的单

层运行速度，可以消除该故障。 
2．使用多段给定时，最低运行段速的运行距离大于单层楼间距，从而电梯进行单层运行时无可选运

行段速。 
▲注意：最低运行段速的换速距离（米）×2＋0.15（米） < 最小楼层间距（米）  

7.17. 热敏开关保护，制动电阻过热或电机过热（ER25） 

请检查热敏开关回路（输入点为 X21）。 

7.18. 门联锁接触器触点状态与线圈状态不一致（ER26） 

根据 GB7588-2003 规范对门锁回路要求，BL2000 主控电脑板
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1．如不同时亮灭，请检查外部连线； 
2．如同时亮灭，请观察监视菜单中的输入信号显示应和 LED 指示灯状态一致，若 X23 输入信号状态

显示与 LED X23 指示灯状态不一致，可能是 X23 输入电路的电压不符。 

7.19. 急停接触器触点状态与线圈状态不一致（ER27） 

急停接触器触点状态与线圈状态不一致，即 X13 与 X22（端口号 X22、X23）不一致。 
1．观察输入显示指示灯 LED X13 与 LED X22，急停接触器闭合或短开时 LED X13 与 LED X22 应同

时亮灭。 
2．如不同时亮灭，请检查外部连线； 
3．如同时亮灭，请观察监视菜单中的输入信号显示应和 LED 指示灯状态，若 X22 输入信号显示与

LED X22 指示灯状态不一致，可能是 X22 输入电路的电压不符。 
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附录 1. 异步电机控制选配变频器连接图与参数设

置表 

1．安川 616G5、676GL5-JJ 变频器连接图与参数设置表 

（1） 变频器端子连接图（请参见本手册典型控制电路原理图） 

（2） 按键说明 

MENU、ESC 键： 显示、退出菜单； “∧”、“∨”键：  选择菜单、更改数值 

 “＞” 键：   选择更改位 ；  DATA、ENTER 键： 确认 

（3） 变频器参数设置（仅供参考）：模拟+多段   

参 数 名
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参 数 名          称 设定值 说               明 

D1-07 频率指令 7 0 多段速时的中速 2（V3）（根据实际需要设置）

D1-08 频率指令 8 0 多段速时的高速（V4）（根据实际需要设置） 

D1-09 点动指令 200  

E1-01 变频器输入电压 380  

E1-02 电机选择 0  

E1-04 最高输出频率 50  

E1-05 最大电压 380  

E1-06 基本频率 50  

E1-09 最低输出频率 0  

E2-01 电机的额定电流 *       按铭牌 

E2-02 电机的额定转差 *       按铭牌 

E2-03 电机的空载电流 *       额定电流的 35-40% 

E2-04 电机的极数 *       按铭牌 

F1-01 PG 常数 *       根据编码器䄀  

F1-02 PG 断线检出时动作选择 1  

F1-03 超速时的动作选择 0  

F1-04 速度偏差过大时的动作选择 0  

F1-06 分频比 1     

F1-08 超速的检出标准 105  

F1-09 超速检出延迟时间 1  
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L5-01 异常复位再起动次数 5  

L8-05 输入侧欠项保护的动作选择 1  

L8-07 输出侧欠项保护的动作选择 1  

O1-01 监视选择 5  

O1-02 电源投入时监视选择 1  

O1-03 速度指令显示单位 *       电机的极数 

O1-04 频率指令的单位设定 0  

2．安川 G7A 变频器连接图与参数设置表 

（1） 变频器端子连接图 

（2） 首先设置“控制模式”参数 A1-02=3 

（3） 然后用“初始化”参数 A1-03=2220，将变频器参数初始化。 

（4） 按下表设置变频器参数（仅供参考）  模拟+多段                                                           

参数 说                    明 设定值 备             注 
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H1-10 选择端子 S12 的功能 9 多功能接点输入 10 

H2-01 选择端子 M1-M2 的功能 37  

H3-01 选择频率指令（电压）端子 A1 信号电平 0  

H3-02 选择频率指令（电压）端子 A1 输入增益 100% 根᥅匌ㄒ䀀䄱䠳ⴰ㈠

A1 输入增益 1 0  
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4．富士 G11UD 变频器连接图与参数设置表 

（1） 变频器端子连接图 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

（2） 按下表设置变频器参数（仅供参考）： 多段 

参数 名          称 设定值 说               明 

F01 频率设定 1 0  

F02 运行指令选择 1  

F03 最储䘰 ㌠

最储
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参数 名          称 设定值 说               明 

F24 启动频率保持时间 0.3s  

F25 停止频率 0.1Hz  

F26 开关频率 15KHz  

F27 电机音色 0  

F36 30Ry 动作方式 0  

F40 转矩限制 1（电动） 200  

F41 转矩限制 1（制动） 200  

E01 X1 端子功能选择 0  

E02 X2 端子功能选择 1  

E03 X3 端子功能选择 2  

E04 X4 端子功能选择 4  

E05 X5 端子功能选择 7  

E09 X9 端子功能选择 9 7.5KW 时设为 4 

E10 加速时间 2 0.01s  

E11 减速时间 2 0.01s  

E12 加速时间 3 0.01s  

E13 减速时间 3 0.01s  

E14 加速时间 4 0.01s  

E20 Y1 端子功能选择 7  

E21 Y2 端子功能选择 34  

E22 Y3 端子功能选择 37  

E23 Y4 端子功能选择 1  

E25 Y5 动作方式 0  

E33 超负载（OL）动作选择 1  

E34 超负载（OL）动作值 P06×0.05  

E35 超负载（OL）动作时间 0.2 S  

E46 语言设定 1  

C05 多段速度 1 * 端站爬行速度（根据需要设定） 

CO6 多段速度 2 * 检修速度（根据需要设定） 

CO7 多段速度 3 * 爬行速度（根据需要设定） 

C10 多段速度 6 * 中速（根据需要设定） 

C11 多段速度 7 * 高速（根据需要设定） 

C31 模拟量输入偏差调整 0  

P01 电机极数 * 按电机铭牌设置 

P02 电机功率 * 按电机铭牌设置 

P03 电机额定电流 * 按电机铭牌设置 

P06 电机空载电流 * 按缺省值设置 

P09 电机额定滑差 注  

H11 减速模式 1  

H18 转矩控制 3 端子 12 转矩偏置 

O01 速度指令方式选择 1 必须设置为 1 
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参数 名          称 设定值 说               明 

E13 加减速时间 6 2.0s 高速减速时间 

E14 加减速时间 7 11s 爬行减速时间 

E18 多级速度指令一致定时器 2  

E19 多级速度指令一致定时器时间 0.010  

E20 Y1 端子功能选择 35 变频器输出中 

E27 端子 30A/B/C（继电器输出） 99 整体报警 

E48 LED 监视器详细内容 2 设定速度 

E61 端子 12（功能选择） 4 转矩偏置指令 

C05 多段速度 1 8 端站爬行速度·单位为 HZ 

C06 多段速度 2 8 检修速度 

C07 多段速度 3 3 爬行速度 

C10 多段速度 6 30 中速 

C11 多段速度 7 45 高速 

C31 模拟输入偏移调整（端子 12） 0  

C32 模拟输入增益调整（端子 12） 100﹪  

C33 模拟输入滤波器调整（端子 12） 0.05s  

P01 电动机极数 * 按电机铭牌设置 

P02 电动机容量 * 按电机铭牌设置 

P03 电动机额定电流 * 按电机铭牌设置 

P06 电动机无负载电流 * 按缺省值设置 

P12 电动机额定转差 注  

L01 脉冲编程器（选择） 2 A，B 相：12，15V 补码，集电极开路，5V 线驱动

L02 脉冲数 * 按实际配置设置 

L19 S 形设定 1 20 加速开始时 S 型曲线 

L22 S 形设定 4 20 中速加速完了时 S 型曲线 

L23 S 形设定 5 20 中速减速开始时 S 型曲线 

L24 S 形设定 6 20 高速加速完了时 S 型曲线 

L25 S 形设定 7 16 高速减速开始时 S 型曲线 

L26 S 形设定 8 18 减速完了时 S 型曲线 

L27 S 形设定 9 30  

L28 S 形 10 30  

L36 高速时 P 常数 8  

L37 高速时 I 常数 0.5s  

L38 低速时 P 常数 10  

L39 低速时 I 常数 0.5s  

L40 切换速度 1 5HZ  

L41 切换速度 2 10HZ  

L60 转矩偏置驱动侧增益 50﹪ 现场实际整定 

L61 转矩偏置制动侧增益 50﹪ 现场实际整定 
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1、 请在功能代码 P04 中设定 1 或 2,并按下 DATA 键。(1 或 2 显示的闪烁会变慢。) 
2、 输入已决定旋转方向的运转指令。 
3、 1 或 2 的显示点亮,开始自整定。(自整定时间：P04=1 时最大为 15 秒左右, P04=1 时

最大为 15 秒左右) 
4、 测定结束后,显示 end。 
5、 将运转指令设置为 OFF,自整定完成,操作面板将显示下一个功能代码(P06)。 

         经过自整定的电动机常数将自动保存,分别是一次电阻﹪R1为P07,泄漏电抗﹪X为P08,无负载电

流为 P06,额定转差为 P12。 

6．西威变频器连接图与参数设置表 

（1） 
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调试步骤： 

1：接线完成后检查变频器主回路及控制回路接线有没有错误，避免对变频器造成损坏；检查编码器的接线是否连接正确。
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11：速度 P1 参数（Speed reg gains） 

 

参数 设定值 说明 

SpdP1     gain% 20%  

Spdl1      gain% 3.3%  

SpdP2     gain% 20%  

Spdl2      gain% 5%  

Spdl3      gain% 12%  

Sped 0     enable 2(Enable as start)  

Sped 0 P gain% 19%  

Sped 0 I gain% 20%  

滤波时间（Prop fllter）   

 

12：速度阀值参数（Speed threshold） 

 

参数 设定值 说明 

零速阀值参考（Spd 0 ref thr） 1rpm  

零速阀值参考延时（Spd 0 ref delay） 3000ms  

零速阀值（Spd 0 speed thr） 1rpm  

零速延时（Spd 0 spd delay） 3000ms  

阀值（SGP tran21 h thr） 94%  

阀值（SGP tran32 l thr） 5%  

带宽（SGP tran21 band） 4%  

带宽（SGP tran 32 band） 4%  

                                      

13：速度 PI 规划参数（Speed regulator） 

参数 设定值 说明 

速度 P基准值（SpdP base value） 50A/rpm  

速度 I基准值（SpdI base value） 8000A/rpm  

 

14： 

参数 设定值 说明 

TRAVEL\Ramp function 使用默认值  

TRAVEL\Ramp setpoint 使用默认值  

TRAVEL\ Speed setpoint 使用默认值  

 

    注：带*号的参数请按实际情况设定。 
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7、WVF5 异步系统配安川 L7B 变频器参数设置表（多段） 

变频器参数设置步骤: 
1．首先用“初始化”参数 A1-03=2220，将变频器参数初始化。 
2．设置“控制模式”参数 A1-02=3。 
3．按下表设置变频器参数（走多段仅供参考），设置 o1-03=电机极数，o1-04=1 显示转数。 
 

参数 说                    明 设定值 备             注 

A1-00 数字式操作器显示语言的选择 0 英语（默认值） 

A1-01 参数访问级别 2 ADVANDCED 

A1-02 控制模式的选择 3 带 PG 的矢量 

B1-01 频率指令的选择 0 数字操作器 

B1-02 运行指令的选择 1 控制回路端子（顺序控制） 

B1-03 停止方法选择 1 自由运行停止 

B1-06 控制端子的两次读取时间选择 0 2ms 

C1-01 加速时间 1 2 
以秒为单位设定 

从最高输出频率的 0％到 100％的加速时间从最高输出频率的0％到％的ࠀ
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参数 说                    明 设定值 备             注 

E2-02 电机额定转差 
 根据额定转速，用公式计算转差 

E2-03 电机空载电流 
 额定电流的 35%-40% 

E2-04 电机极数 
 按电机铭牌设置 
E2-11 电机额定容量 
 电机功率 
F1-01 PG 脉冲数 
 按实际安装的编码器设定 

F1-03 过速度发生时动作选择 �  

F1-04 速度偏差过大检出时动作选择 �  

F1-08 超速的检出标准 ���  

F1-09 超速检出延迟时间 �  

F1-10 速度偏差过大检出标准 30  

F1-11 速度偏差过大检出延迟时间 1.0  

H1-01 选择端子 S3 的功能 24 多功能接点输入 1 

H1-02 选择端子 S4 的功能 14 多功能接点输入 2   

H1-03 选择端子 S5 的功能 3 多功能接点输入 3   

H1-04 选择端子 S6 的功能 4 多功能接点输入 4   

H1-05 选择端子 S7 的功能 5 多功能接点输入 5   

H2-01 选择端子 M1-M2 的功能 37  

H3-15 端子 A1 功能选择 1 力矩补偿 

H3-16 端子 A1 输入增益 120% 根据现场整定设置 

H3-17 端子 A1 输入偏置 
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附录 2. 同步电机控制选配变频器连接图与参数设

置表 

1．安川 676GL5-IP 变频器连接图与参数设置表 

（1） 变频器端子连接图 

 

（2） 按键说明 

DRIVE/PRGM 键：进入或退出设置态。 

    “＞”键：选择及复位。 

“ ”∧ 、“ ”∨ 键：更改数值。 

DSPL 键：返回上一级菜单；运行中在几个监视项目之中切换。 

（3） 设置 

◆ 用“初始化”参数 A1-03=2220，将变频器参数初始化。 

◆ 设置 A1-01 为
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参 数 名          称 设定值 说               明 

A1-06 输入电压 380  

O1-01 监视项目选择 1  

O1-02 监视 O1-01 选择项目 4  

O1-03 速度指令显示单位 * 电机的极数 

B1-01 速度指令选择 1 多段速时设为 0 

B1-02 运行指令选择 1  

B1-03 停止方法选择 0  

B1-04 反转禁止选择 0  



126 

参 数 名          称 设定值 说               明 

E2-32 滤波时间常数 1 0.004  

E2-33 滤波时间常数 2 0.396  

F1-01 PG 常数 * 根据编码器设置 

L5-01 异常复位再启动次数 5  

L8-05 输入侧欠项保护动作选择 1  

L8-07 输出侧欠项保护动作选择 1  

H1-03 端子 5 的功能选择 F 多段速时设为 3 

H1-04 端子 6 的功能选择 F 多段速时设为 4 

H1-05 端子 7 的功能选择 6 多段速时设为 5 

H1-06 端子 8 的功能选择 9  

H2-01 端子 9 的功能选择 37  

H2-02 端子 25 的功能选择 37 当使用力矩补偿时设为 40 

H3-01 端子 13 的电平选择 0  

H3-02 端子 13 的输入增益 * 根据摸似电压最大值及电梯速度设置 

H3-03 端子 13 的输入偏差 0  

H3-04 端子 16 的电平选择 1  

H3-05 端子 16 的功能选择 14  

H3-06 端子 16 的输入增益 0  

H3-07 端子 16 的输入偏置 0  

H3-12 模拟输入滤波时间 0.02  

S1-10 起动力矩补偿上升用偏置 0  

S1-11 起动力矩补偿下降用偏置 0  

S1-12 加减力矩补偿滤波次数 0  

S1-13 加速力矩补偿增益 0  
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◆ 电梯抖动速度不稳，请检查旋转编码器与电机连接。如连接无问题,�则可能是旋转编码器电特性较差。 

◆ 速度太慢。如果电梯运行方向与变频器显示方向相同，但速度反馈值与速度给定不符，相差很大，请检查变频器有

关参数设置是否正确，请参见下表。 

◆ 无速度反馈。可能是旋转编码器输出损坏或连接电缆有问题。 

安川 676GL5-IP 

额定电压 E1-01 电机额定电流 E2-01 

最高输出频率 E1-04 电机滑差 E2-02 

最高输出频率电压 E1-05 电机极数 E2-04 

基本频率 E1-06 编码器脉冲数 F1-01 

检修速度 D1-09   

  ▲注意：切勿在电梯不能正常运行时，让变频器长时间驱动电动机运行! 

2．科比 F4（KEB）变频器连接图与参数设置 3.0 版 

（1） 变频器端子连接图 

（2） 按下表设置变频器参数（仅供参考）：  

参 数 名          称 设定值 

诊 称 ⼀ 称 制 动 电 阻 科比变频器F4系列䈀䰀㈰〰ⵓ吀䈀䭅刀㠱㈀ㄳㄴ⬀㈴嘀䨷ⴴ䨲ⴱ　䨲ⴲ䨷ⴸ
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dr.41 线圈电阻 * 按铭牌 

dr.42 线圈电感 * 按铭牌 

EC01 编码器脉冲数 * 按铭牌 EC013 编码器㇕儜� *0 按铭牌 

EC014 㐬げፔ␝筄 



129 

3．科比 F5（KEB）变频器连接图与参数设置 

（1）变频器端子连接图 

 

（2）按下表设置变频器参数（仅供参考）： 多段 

名称 参数 十六进制地址： 推荐值 

CP.0 Password(密码) 
1000 

2000 

只读 

读写 

CP.1 PM Rated Current(曳引机额定电流) 0617 见电机铭牌 

CP.2 PM Rated Speed(曳引机额定转速) 0618 见电机铭牌 

CP.3 PM Rated Frequency(曳引机额定频率) 0619 见电机铭牌 

CP.4 PM EMK Voltage Constant(反电势) 061A 见电机铭牌 

CP.5 PM Rated Torque（曳引机额定转矩） 061B 见电机铭牌 

CP.6 PM Winding Resistance(线圈电阻) 061E 见电机铭牌 

CP.7 PM Winding Inductance(线圈电抗) 061F 见电机铭牌 

CP.8 PM Torque Limit(转矩限制) 0621   

CP.9 Motor Adaption(电机自适应) 090A   

CP.10 abs. torque ref(转矩参考值) 0F13   

CP.11 Speed V1(速度 1) 0P03   

CP.12 Speed V2(速度 2)模拟量额定数 0P03   

CP.13 Speed V3(速度 3) 0P03   

CP.14 Speed V4(速度 4) 0P03   
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CP.15 Speed V5 速度 5) 0P03   

CP.16 Speed V6(速度 6) 0P03   

CP.17 Speed V7(速度 7) 0P03   

CP.18 S-Curve Time acc(S 曲线加速时间) 0P32 2.10S 

CP.19 Acceleration Time(加速时间) 0P28 2.70S 

CP.20 S-Curve Time dec(S 曲线减速时间) 0P34 2.10 

CP.21 Deceleration Time（减速时间） 0P30 2.70S 

CP.22 Premagnetizing Time(预励磁时间) 0423 1S 

CP.23 Brake Release Time(抱闸释放时间) 0424 0.15S 

CP.24 Brake Engage Time(抱闸制动时间) 0428 0.30S 

CP.25 Switching Frequency(开关频率) 050B 4KHZ 

CP.26 Encoder Pulse Number(编码器线数) 1001 2048Inc 

CP.27 Encoder Track Change(编码器反向) 1006 0:OFF 

CP.28 System Position(系统位置) 1002 2206 

CP.29 KP Speed(速度环比例增益) 0F06 2000 

CP.30 KI Speed(速度环积分增益) 0F09 1500 

CP.31 KI Speed-Offset(速度环积分偏置) 0F0A 3500 

CP.32 KP Current (电流环比例增益) 1100 电机自适应 

CP.33 KI Current(电流环积分增益) 1101 电机自适应 

  Indication Parameters only(只读)：     

CP.34 Actual Speed(min
-1
 )（实际速度） 0209   

CP.35 Apparent Current(A)(显示电流) 020F   

CP.36 Inverter State＝Start Display(变频器状态) 0200  

 

注：模拟给定时增加设置参数如下： 

名称 参数 推荐值 备注 

AN0 输入电压选择 0 0～10V 

AN1 模拟采集次数 1 2 次 

AN2 模拟量存储方式 0 直接方式 

AN4 零点滞后 0%  

AN5 模拟 1输入增量 1  

AN6 X 轴偏移  0  

AN7 Y 轴偏移 0  

0 模拟曲线 0P.00 运行指令选择 

2 多段速给定 

 

 

（3）KEB F5 自学习： 

步骤 1：CP.00：输入 200，“Enter”键确认； 

步骤 2：输入电机参数 

CP.01：电机的额定电流，“Enter”键确认； 

CP.02：电机的额定转速，“Enter”键确认； 
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CP.03：电机的额定频率，“Enter”键确认； 

CP.04：电机的千转反电势，“Enter”键确认； 

CP.05：电机的额定转矩，“Enter”键确认； 

CP.06：电机的线圈电阻，“Enter”键确认； 

CP.07：电机的线圈电抗，“Enter”键确认； 

步骤 3：电机自适应 

CP.09：输入“1”，“Enter”键确认； 

步骤 4：CP.26：编码器线数，“Enter”键确认 

步骤 5：系统位置 

CP.28：输入“2206”，“Enter”键确认； 

步骤 6：加上“使能” ； 

步骤 7：观察 CP.35，直到 CP.35 的值从“0”逐步升到额定电流附近，且保持 30s 左右的时间不变化则自学习

成功； 

步骤 8：断开“使能” ； 

说明：如果在自学习的过程中，出现“E.Enc”故障报警，则主要从以下三个方面找原因， 

（1） 电机的接线不正确，检查电机的 U、V、W 三相接线是否和变频器的 U、V、W三相严格对应； 

（2） 编码器的线数不正确，校验 CP.26； 

（3） 编码器电缆连接错误； 

调整后，重复步骤 5－步骤 8； 

步骤 9：自学习成功后，在 CP.11－CP.17 中设定相对应的速度，然后给上“使能”、方向和速度，即可走车； 

步骤 10：CP.00：输入“100”，“Enter”键确认；使 CP 参数为只读参数，防止随便乱改。 
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4．富士 G11UD-4C4 变频器连接图与参数设置表 

（1） 变频器端子连接图 

 

（2） 
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△F27 电机音色 0  

F36 30Ry 动作方式 0  

△F40 转矩限制 1（电动） 200  

△F41 转矩限制 1（制动） 200  

E01 X1 端子功能选择 0  

E02 X2 端子功能选择 1  

E03 X3 端子功能选择 2  

E05 X5 端子功能选择 7  

E09 X9 端子功能选择 9（4） 小于 7.5KW 设 4      大于 11KW 设 9 

E10 加速时间 2 3.5s 中速加速时间 

E11 减速时间 2 2.5s 中间减速时间 

E12 加速时间 3 3.5s 高速加速时间 

E13 减速时间 3 2.0s 高速减速时间 

E14 加速时间 4 11s 停车减速时间 

E20 Y1 端子功能选择 0  

E46 语言设定 1  

C05 多段速度 1 2.5 Hz 爬行速度 

C06 多段速度 2 2.5 Hz 检修速度 

C07 多段速度 3 1.5 Hz 平层速度 

C08 多段速度 4 * 低速 （V4）

C09 多段速度 5 * 中速 1（V3）

C10 多段速度 6 * 中速 2（V2）

C11 多段速度 7 * 高速 （V1）
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参数 名          称 设定值 说               明 

O08 ASR P 常数切换频率 2 5  

O09 ASR P 常数(低速) 10  

O10 多段速度指令一致定时 0.005S  

O11 紧急模式加减速时间 1.0  

O13 S 型曲线设定 1 20 加速开始时 S 型曲线 

O14 S 型曲线设定 2 20 中速1（V3）和低速（V4）加速完了时S型曲线

O15 S 型曲线设定 3 20 中速1（V3）和低速（V4）减速开始时S型曲线

O16 S 型曲线设定 4 20 中速加速完了时 S型曲线 

O17 S 型曲线设定 5 20 中速减速开始时 S型曲线 

O18 S 型曲线设定 6 20 高速加速完了时 S型曲线 

O19 S 型曲线设定 7 16 高速减速开始时 S型曲线 

O20 S 型曲线设定 8 18 减速完了时 S 型曲线 

O21 S 型曲线设定 9 30  

O22 S 型曲线设定 10 30  

O24 转矩偏置启动定时 0.2S 现场实际整定 

O35 转矩偏置增量（电动） 50% 现场实际整定 

O36 转矩偏置增量（制动） 50% 现场实际整定 

O37 转矩指令滤波时间常数 0.0  

O38 启动时间 0.3  

O53 自学习角度值 0~360  

 

1.自学习角度说明：设 P04=3 按 DATA 键。 

2.要求电机的 U ，V， W 与变频器的 U，V，W 一一对应。 

3.进行 5 次自学习后，观察 O53 的值，误差不超过 20 度。 

4.试运行电流 0.5A 左右（无刚绳在电机上）。 

5.反复上电，运行几次正常后，确定自学习无误。 

6.如有“OS”超速等，请确定电机与变频器，PG 与变频器的接线。 
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5．富士 FRENIC-LIFT 变频器连接图与参数设置表 

(1) 变频器端子连接图 

 

(2) 按下表设置变频器参数（仅供参考）：多段 

参数 名          称 设定值 说               明 

F01 速度设定 0 带 S 曲线加减速的多步速度指令(SS1,SS2,SS4) 

F03 最高速度 * 按电机铭牌设置 

F04 额定速度 * 按电机铭牌设置 

F05 额定电压 380V  

F07 加减速时间 1 3.5S 低速加速时间 

F08 加减速时间 2 2.1S 低速减速时间 

F23 启动速度 0.4Hz  

F24 持续时间 0.3s  

F25 停止速度 0.1Hz  
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E12 加减速时间 5 3.5s 高速加速时间 

E13 加减速时间 6 2.0s 高速减速时间 

E14 加减速时间 7 11s 爬行减速时间 

E18 多级速度指令一致定时器 2  

E19 多级速度指令一致定时器时间 0.010  

E20 Y1 端子功能选择 35 变频器输出中 

E27 端子 30A/B/C（继电器输出） 99 整体报警 

E48 LED 监视器详细内容 2 设定速度 

E61 端子 12（功能选择） 4 转矩偏置指令 

C05 多段速度 1 8 端站爬行速度·单位为 HZ 

C06 多段速度 2 8 检修速度 

C07 多段速度 3 3 爬行速度 

C10 多段速度 6 30 中速 

C11 多段速度 7 45 高速 

C31 模拟输入偏移调整（端子 12） 0  

C32 模拟输入增益调整（端子 12） 100﹪  

C33 模拟输入滤波器调整（端子 12） 0.05s  

P01 电动机极数 * 按电机铭牌设置 

P02 电动机容量 * 按电机铭牌设置 

P03 电动机额定电流 * 按电机铭牌设置 

P06 电动机无负载电流 * 按缺省值设置 

P12 电动机额定转差 注  

L01 脉冲编程器（选择） 0 A，B 相：12，15V 补码，集电极开路，5V 线驱动

L02 脉冲数 * 按实际配置设置 

L19 S 形设定 1 20 加速开始时 S 型曲线 

L22 S 形设定 4 20 中速加速完了时 S 型曲线 

L23 S 形设定 5 20 中速减速开始时 S 型曲线 

L24 S 形设定 6 20 高速加速完了时 S 型曲线 

L25 S 形设定 7 16 高速减速开始时 S 型曲线 

L26 S 形设定 8 18 减速完了时 S 型曲线 

L27 S 形设定 9 30  

L28 S 形 10 30  

L36 高速时 P 常数 8  

L37 高速时 I 常数 0.5s  

L38 低速时 P 常数 10  

L39 低速时 I 常数 0.5s  

L40 切换速度 1 5HZ  

L41 切换速度 2 10HZ  

L60 转矩偏置驱动侧增益 50﹪ 现场实际整定 

L61 转矩偏置制动侧增益 50﹪ 现场实际整定 
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同步转速- 额定转速 

注： 电机额定滑差频率 = 基本频率 ×                             [Hz] 
同步转速 [r/min]     

      
     自整定的实施： 
 

1、 请在功能代码 P04 中设定 1 或 2,并按下 DATA 键。
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C11 多段速度 7 0r/min 192 

C20 多段速度命令一致定时器 0.00  0.02 

C35 加速时间 JOG 5.00S 3 

C36 减速时间 JOG 5.00S 3 

C46 加速时间 2 5.00S 3 

C47 减速时间 2 5.00S 3 

C56 加速时间 3 5.00S 3.8 

C57 减速时间 3 5.00S 3 

C67 减速时间 4 5.00S 1 

E01 X1 功能选择 0 0 

E02 X2 功能选择 1 1 

E03 X3 功能选择 2 2 

E04 X4 功能选择 3 8 

E05 X5 功能选择 4 7 

E15 Y1 功能选择 1.00  0 

E16 Y2 功能选择 2.00  1 

E17 Y3 功能选择 3.00  4 

E18 Y4 功能选择 4.00  5 

E29 PG 脉冲输出选择 0.00  0 

E38 速度检测方式  0.00  0 

E39 速度检测值 1 1500r/min 24 

E49 Ai1 功能选择 0.00  5(+-10v) 
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L03 升降机额定速度 100.0m/min 120 

L04 固定 S字模式 0 0 

L05 S 字设定 1 0.00% 20 

L05 S ᔫ设定 1 0.00% 2̀般　

L05 Sᜫ设定 1 0.00% 2�
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7．CT 变频器连接图与参数设置表 

（1） 变频器端子连接图 

（2） 设置参数 #0.00=1255，将变频器参数初始化。 

（3） 设置参数 #0.00=1253，将控制方式#0.48 设为 SErUO，即闭环伺服控制方式。 

（4） 按下表设置变频器参数（仅供参考）： 模拟           

 

                                                 

参数 说      明 设定值 备     注 

#0.01 最小频率 0  

#0.02 最大频率（单位：rpm） * 电极额定转速 

#0.03 加速斜率 0  

#0.04 减速斜率 0  

#0.05 速度给定方式选择器 1 模拟给定 1 

#0.06 电流限值 175%  

#0705 速ᑢ㈚聕⋉ᛠ

   

#0805 速ᑢ㋼ぽꃧ⋉ᛠ

 
 

#1005 ⬝唉ꅏ尀

 

 

㔠 䠁 혀 ⌰ ⸰ 〠 呷 ਜ਼ 第

 

 

㔠 䠁 혀 ㄷ ⸵  

 

 

㔠 䠁 혀 ㄳ ⸵   ⬝唜�猀

 

 

㔠䠁혀ㄵ⸵  ⌰㜶㈰〠呷੆䄀  
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参数 说      明 设定值 备     注 

#0.44 电机额定电压 * 按电机铭牌设置 
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8.西威变频器连接图与参数设置表（多段速） 

（1） 变频器端子连接图 

（2） 以下参数供参考，请按实际进行调整：  

端子 
项 目 

38 37 36 
速度值 

自学习速 0 0 1 300mm/s 

检修速度 0 1 0 300mm/s 

爬行速度 0 1 1 50 mm/s 

速度 4 1 0 0 0 mm/s 

速度 3 1 0 1 0mm/s 

速度 2 1 1 0 1000mm/s 

额定速度 V1 1 1 1 1600mm/s 

（3） 调试步骤 

◆ 接线完成后检查变频器主回路及控制回路接线有没有错误，避免对变频器造成损坏；检查编码器的接线是否连接正

确。检查变频器输出线 U V W 与电机线的 U V W 一一对应。 

◆ 把控制方式设置成同步电梯控制方式，将变频器的 19 端子和 12 端子短接，并使输出接触器和抱闸接触器吸合，对

曳引机进行电流自学习。 

◆ 自学习完成后，进行编码器零点定位工作。 

◆ 上述步骤完成后，参数设置，进行慢车运行。 

◆ 在慢车能够正常运行的情况下，将电梯处在正常运行状态下，电梯进行快车运行，看电梯在上行和下行的过程中有

无倒溜及过冲等现象，如果有倒溜增大预转矩功能。 

◆ 在快慢车都可以正常运行时，调整 S 曲线参数及 P、I 参数值，进行高速电梯的舒适感程度。 

（4） 电梯常用参数 

U2

V2

W2

M1KDY

KDY

U3

V3

W3

CV变频器

3 4

5 6

A+

PG
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◆ 电机参数（Motor data） 

参  数 设 定 值 说  明 
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◆ 速度阀值参数（Speed threshold） 

参   数 设 定 值 说   明 

零速阀值参考（Spd 0 ref thr） 1rpm  

零速阀值参考延时（
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9、WVF5 同步系统配安川 L7B 变频器参数设置表 

变频器参数设置步骤: 
4．首先设置“控制模式”参数 A1-02=6 
5．然后用“初始化”参数 A1-03=2220，将变频器参数初始化。 
6．按下表设置变频器参数（走多段仅供参考），设置 o1-03=电机极数，o1-04=1 显示转数。 
 

参数 说                    明 设定值 备             注 

A1-00 数字式操作器显示语言的选择 0 英语（默认值） 

A1-01 参数访问级别 2 ADVANDCED 

A1-02 控制模式的选择 6 带 PG 的 PM 矢量 

B1-01 频率指令的选择 0 数字操作器 

B1-02 运行指令的选择 1 

B 

B0

 4<

0

3

 

4



147 

参数 说                    明 设定值 备             注 

E5-04 电机极数 * 按电机铭牌设置 

E5-05 电机电枢电阻 * 按电机自学习结果设置 

E5-06 电机的 d 轴电感 * 按电机自学习结果设置 
E5-07 电机的 q 轴电感 * 按电机自学习结果设置 
E5-09 电机的感应电压参数 * 按电机自学习结果设置 
E5-11 PG 原点脉冲的补正量 * 按电机自学习结果设置 
F1-01 PG 参数 * 按实际安装的编码器设置 

F1-02 PG 断线检出动作选择 1  

F1-03 过速度发生时动作选择 0 按 C1-02 时间减速停止 
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10、L7B 同步电机自学习方法及自学习时磁极检测方法 

L7B 相对于 676GL5-IP 的自学方式要简单直观，且能学出以前无法学出的电机参数。其自学习的方式

和 G7 的旋转形自学习方式一样。 
PM 电机自学习的步骤 
1． 将 L7B 端子上的 BB 和 BB1 端子分别和 SC 端子进行短接。  

BB 和 BB1 端子都为 L7B 的硬件基极封锁信号，无法通过修改参数将其屏蔽，只有通过短接线将基

极封锁信号取消。如果不将其取消则无法进行 PM 自学习。 
2． 电机 PG 的接线。  

请使用 PG-X2 卡作为 PM 电机的速度反馈卡，PM 电机的编码器请选用长线形 8192P/R 的 A，B，Z
相输出的编码器。编码器的精度请选用 e=T±T/2 的编码器。接线时请注意 PG 的电压等级 12V 还是

5V。 
3． 控制方式的设定。  

A1-02=6 带 PG PM 电机矢量控制方式 
4． 自学习的参数设定。  

a.进入 AUTOTURNING 菜单  
b.T1-01=0 全项目自学习。如果在电机参数都设定正确的情况下，可以只做 Z 相原点自学习 T1-01=4，

其余的 T 参数则不用设定。  
c.设定电机参数  
T2-01=电机功率（KW）  
T2-02=电机基本转速（RPM）  
T2-03=电机额定电压（V）  
T2-04=额定电流（A）  
T2-05=电机极数  
T2-06=电机的 d 轴电感  
T2-08=电机的感应电压参数  
T2-09=电极旋转一圈 PG 脉冲数（PPR） 
d.按 RUN 键开始自学习（整个自学习过程大约 2 分钟） 
 注意：L7B 的 E5-06 和 E5-07 的初始值可能会比电机的实际值大，请在做自学习之前适当降低这两

个值，这样可以降低电机在做自学时的振动。但请保证 E5-06<E5-07。 
5． 修正自学后的 Ld,Lq 的值。  

检查 E5-06（电机的 Ld，d 轴电感）和 E5-07（电机的 Lq，q 轴电感）的值是否一致。当电机为 SPM
型（表面贴磁式）E5-06 会和 E5-07 的值相等，此时需要将 E5-07=1.2×E5-06。 

6． 试运转电机。  
将电机以 10%，20%，50%，100%的速度运行，观察运行是否有异常振动或者响声。监视 U1-03 的

值是否正常，有无波动，是否过大。 断电（操作器显示消失），上电，运行，观察是否能顺利启动

（此为初期磁极检测功能测定）。重复以上操作数次并观察。 如果要进行更全面的初次磁极检测测

定，请参照《初期磁极推定检测方法》。 
 

PM 电机自学习时初期磁极检测准确度测定 
此项目是为了测定 L7B 与 PM 电机的配合情况的。一般做过一台电机后成功后，其同型号同功率的电机就

无需在做了。 
1． 对 PM 电机进行自学习 步骤参照自学习方法 1-4 
2． 记录 E5-11 的值。 
3． 断电（操作器无显示） 
4． 上电 
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5． 用手盘电机轴 3 圈以上 
6． 用手盘动电机轴，调整 U1-78（磁极位置检测值(传感器)

．( Ȕ퐏鼀)．

6

．

  

6

． ．
6

． ．3

53

5
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附录 3. 参考故障代码表 

1. 系统故障代码表 

故 障 
代 码 

说    明 处 理 方 法 

Er2 门联锁故障：电梯运行时门锁回路断开 检查门联锁回路及门刀是否有刮门轮现象。 
Er3 变频器故障 检查变频器的故障代码，确定故障原因。 

Er4 
电梯运行方向与指令方向相反：可能原因（1）主控电

脑板 A，B 两相脉冲接反；（2）电梯反向运行。 
（1）将主控电脑板的 A、B 相输入脉冲对调； 
（2）改变电机相序。 

Er5 
开闸故障：系统输出开闸指令后未接到抱闸监测开关

的反馈信号 

（1）检查抱闸监测开关及接线。 
（2）无此开关应将抱闸反馈检测使能（Break，

Feedback）设为 NO。 
Er6 运行过程中门区输入信号不断开 检查门区信号回路及感应开关。 
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2. 井道自学习故障代码表 

故 障 号 说    明 参考解决方法 

LER=0 系统运行保护 
按 Esc 键退出，并查看系统运行故障记录，根据附录三找出对应故障号

的处理方法 

LER=1 脉冲输入反向 调整系统脉冲输入的相序。将 A 相脉冲与 B 相脉冲的接法对调。 

LER=2 下端站 1 重复输入 
错误安装下端站 1，造成多个端站信号输入或下端站 1 开关抖动。请检

查下端站 1 的安装。 

LER=3 
下端站 1 丢失 

（2.0m/s 以上电梯） 
下端站 2 先于下端站 1 到达或下端站 1 丢失，请检查下端站 1 的安装。

LER=4 
下端站 2 重复输入 

（2.0m/s 以上电梯） 

错误安装下端站 2 造成多个端站信号输入或下端站 2 开关抖动，请检查

下端站 2 的安装。 

LER=5 
下端站 2 丢失 

（2.0m/s 以上电梯） 
上端站 2 先于下端站 2 到达或下端站 2 丢失，请检查下端站 2 的安装。

LER=6 
上端站 2 重复输入 

（2.0m/s 以上电梯） 

错误安装上端站 2 造成多个端站信号输入或上端站 2 开关抖动，请检查

上端站 2 的安装。 

LER=7   

LER=8 
上端站 2 丢失 

（2.0m/s 以上电梯） 
上端站 1 先于上端站 2 到达或上端站 2 丢失，请检查上端站 2 的安装。

LER=9 下端站 1 丢失 上端站 1 先于下端站 1 到达或下端站 1 丢失，请检查下端站 1 的安装。

LER=10 上端站 1 重复输入 
错误安装上端站 1 造成多个端站信号输入或上端站 1 开关抖动，请检查

上端站 1 的安装。 

LER=11 上端站 1 丢失 上限位先于上端站 1 到达或上端站 1 丢失，请检查上端站 1 的安装。 

LER=12 自学习总楼层数错 
请查看总楼层设置是否和实际楼层相符；每一层的门区挡板是否装漏或

挡板是否遮住门区开关。 

 

 

上学习ᘄ鸣䬑ቢΐ㵴䫡鰉 
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附录 4  SJT-YY 型电梯应急自动平层控制装置使用说明  

一、概述 

    SJT–YY 电梯应急自动平层控制装置适用于电网异常时电梯的应急运行。电梯因停电停靠在楼层之间

时，该装置利用内部的蓄电池提供能量，使电梯低速就近平层停靠并自动开门，让乘客安全离开。 

    该装置通过内部控制电路与变频器、微机板相互协调、配合，实现电梯停电自动平层功能。与传统的

同类产品相比，该装置能最大限度地利用电梯控制系统原有资源，具有成本低、可靠性高和控制灵活等特

点。 

 

二、适用范围 

该装置适用各种无齿轮永磁同步电动机或异步电动机拖动的变频调速电梯。 

 

三、规格型号 

该装置的规格型号说明 

SJT-YY          

                      

                            A：异步机功率≤19KW 或 

同步机功率≤12KW 

                            B：异步机功率≤30KW 或 

同步机功率≤22KW 

                            G：异步机型 

                            T：同步机型 

 

             空白：标准型 

                            Ⅰ、Ⅱ…改进型 

四、原理及功能描述 

该装置工作时，通过内部控制电路给变频器及微机板提供电源及控制信号，由内部控制单元与变频器、

微机板共同作用控制电梯低速就近平层并开门。具体功能描述如下： 

1、 该装置与电梯控制系统采用可靠的电气互锁结构。电网恢复时，电梯恢复正常运行。 

2、 该装置必须同时满足下列条件方可运行： 

① 电梯停电 

② 电梯处于非检修状态 

③ 电梯不在门区 

④ 电梯安全回路及门联锁回路信号正常 

3、 若上述运行条件中只有③不满足，同时满足其它条件，该装置使电梯自动开门。 

4、 电梯应急运行时，可根据负载情况自动决定运行方向。 

5、 电梯平层准确，精度可达±15mm 

6、 该装置具有最大运行时间保护功能 

7、 该装置具有自动恒压恒流充电功能。 
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五、安装与调试 

该装置与本公司生产的 SJT-WVF5 电梯控制系统的配合接线图见图 1，其它厂家生产的电梯控制系统配

合接线图可参考此图，或由本公司代为设计。 

1、 该装置各端口的功能定义如下： 

 

符号 名称 位置 说明 

PS1 

PS2 

输入电源 CN1-1  

CN1-12 

PS1、PS2 为该装置的输入电源，必须

取自电梯主电源的一相和中性线。

AC220V±15% 50HZ，为该装置提供充

电电源和用于判断电网是否正常。建

议采用 2mm
2
线。 

Y5 停电输出信

号 

CN1-6 将蓄电池提供的抱闸电压 DC192V 的

地端与抱闸回路的地隔离开（仅对৫ĕּה錁쐀
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开）和船型开关 F2（F1、F2、F3、F4 为装置停用开关，出厂状态即为断开）。 

② 切断电梯电源。 

③ 按照接线图及上表的说明和要求，将随机电缆的散头端按线号与控制系统接好。电缆插件 CN1 端

暂不与该装置连接。用随机电线将变频器侧电源与本装置 BS+、BS-相连接。当配安川 676GL5-JJ

和 Varispeed-L7B 变频器系统时，用随机电缆将控制柜的 P0、N0 分别与本装置的 P0、N0 相连接。 

④ 严格检查全部接线是否正确。不正确的连接可能造成该装置或控制系统的上电损坏。 

⑤ 在检查全部接线正确无误后，将电缆插件插入 CN1，合上本装置的空开 F1、F3、F4 及船型开关 F2，

按下 UPS 的电源开关给电梯上电。 

⑥ 若电梯正常运行，将相应的变频器参数设置完成。 

⑦ 将电梯停在某一层门区，断电，此时电梯应自动开门。 

⑧ 重新给电梯上电，将电梯置于楼层之间，再断电，满足应急运行条件后，电梯应向轻载方向运行、

平层开门。 

 

六． 故障分析及对策 

1． 接入该装置后，电梯电源异常，检查互锁接线。 

2． 断电时，变频器无显示，检查空开 F3、F4 是否合上，检查输出电源 BS+、 BS-是否大于 DC192V，

检查空开 F1 是否合上，电池接线是否牢固、可靠。 

3． 断电时，接入本装置后，电梯上电时，变频器无显示，检查空气开关 F1 是否合上。 

4． 断电时，微机板无显示，检查船型开关 F2 是否合上，UPS 的电源开关是否合上（应始终处于 ON

状态）。 

5． 应急运行时，电梯不开闸，同步机型时，检查抱闸电源输出是否为 DC192V 。异步机型时，检查

输出开闸信号是否正常。 

6． 停电时，无应急运行，检查急停及门锁回路是否正常，电梯是否处于非检修状态，封锁相序继电

器常开点的触点是否正常，微机板及变频器输入信号是否正常。 

 

七．主要技术参数 

1．供电电源   AC220V+15％  50HZ ±10% 

2．输出电源   DC192V 

              AC220V   50HZ     Ied≤3A 

              DC110V（异步机型）Ied≤3A 

3．环境温度：0℃～40℃ 

4．相对湿度：20～90％ 无结露 

5．平层精度：+15mm 

6．适用电机功率：A 型 异步机≤19KW   同步机≤12KW 

                 B 型 异步机≤30KW   同步机≤22KW 

7.最大运行时间  ≤2min 

8.柜体外型尺寸： 

 YB：840*240*450 

 YC：574*180*721 
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八．维护与保养 

1． 蓄电池应在清洁、干燥、通风良好的环境下使用，严禁短路，严禁与有机溶液和明火接触。在运

输过程中请勿倒置，并防止碰撞和剧烈振动。电池端子应经常保持接地良好。 

2． 建议定期（如一季度）检查电池电压（F1-1 和 BS-应大于 DC192V）和试运行一次。 

3． 应急系统中的蓄电池到了寿命末期（是初期放电时间的 50%时）使用时间明显缩短，并且最终会

造成内部短路、电解液枯竭（内部电阻值增大）或正极板栅的腐蚀等蓄电池故障。如果在这种状

态下继续使用下去，那么最大充电电流就会连续流过，蓄电池会发生热散失和漏液的可能性，请

在成为这种状态前更换蓄电池。 

电池表面温度 推荐更换时间 

25℃以下 6 年内 

30℃ 4 年内 

40℃ 2 年内 
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附录 5 提前开门/再平层功能说明 

1、安全电路板（SJT-ZPC-V2）原理图： 
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5、再平层门区感应器及门区感应器的安装方法： 

使用提前开门/再平层功能时须加装两个再平层门区感应器；mq1：上门区； mq2：下门区； sl1：上

再平层门区； sl2：下再平层门区；各门区必须按顺序安装，否则再平层运行时方向将反向。 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

6、主板参数设置 

    6．1 特殊参数中特殊功能选择设定提前开门/再平层功能使能： 
特殊功能选择设定 

功能号
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         提前开门速度：电梯正常运行换速进入再平层门区后，电梯提前开门的速度。 
         


