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การเชื"อมต่อเซนเซอร ์ Photo Sensor, Radar หรอื  Loop Detector 
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การเชื"อมต่อเซนเซอร ์ Photo Sensor  , Radar หรอื  Loop Detector 

เข้าเมนู  F63  แล้วตั งค่า   3  แล้วบันทึก     แล้วทดสอบ การทํางานของ Photo sensor ตาม

มาตรฐาน  

หากตั งค่าเมนู F63 แล้วยังไม่ได้ ให ้ ไปที3เมนู  F21 เพื3อคืนค่าโรงงาน   ตั งค่า 10 แล้วบันทึก  คืนค่า

โรงงานแล้วใหแ้อดรโีมทใหม่  

 

 หลักการทํางานของชอ่งสัญญาณ  STOP  GND    

เมื3อไม้กําลังลง  แล้วมีสัญญาณอินพุท  ไม้จะยกขึ นจนสุด  และค้างไว ้ จนกวา่จะมีคําสั3งป<ด 

 หลักการทํางานของชอ่งสัญญาณ  Vehicle Sense 1  

เมื3อไม้กําลังลง  แล้วมีสัญญาณอินพุท  ไม้จะยกขึ นจนสุด  และเมื3อสัญญาณอินพุทหายไป  ไม้จะลง

อัตโนมัติ  

 

วธิเีพิ"มรีโมท ไปที3  F14     เข้าเมนูแล้วกดปุ>มที3รโีมท  เป<ด > ป<ด > หยุด  เสรจ็ตัวที3 1 ใหท้ําวธิแีบบเดิมที3

รโีมทตัวถัดไป  
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การตั�งค่าพารามเิตอร ์

กดปุ>ม "Menu/Confirm" ค้างไว ้3 วนิาทีเพื3อเข้าสู่สถานะการตั งค่าพารามิเตอร ์และไฟ LED จะแสดง 

"F-XX"  

เลือกรายการเมนูโดยการกดสั นๆ หรอืกดปุ>มสองปุ>ม "Open/+" และ "Close/-" ค้างไว ้กดสั นๆ หนึ3ง

ครั งเพื3อเพิ3มหรอืลบค่าหนึ3ง และกดค้างไวเ้พื3อเพิ3มหรอืลบค่าอย่างต่อเนื3อง  

เมื3อรายการ "F-XX" ที3แสดงบนไฟ LED เปWนพารามิเตอรท์ี3ต้องการตั งค่า ใหก้ดปุ>ม "Menu" อีกครั ง

เพื3อเข้าสู่การตั งค่าของรายการที3ระบุ และกดปุ>ม "Stop/Cancel" เพื3อกลับไปยังระดับก่อนหน้าหรอื

ออกจากการตั งค่า  

เมื3อตั งค่าพารามิเตอรท์ี3ระบุแล้ว คุณต้องกดปุ>ม "Menu/Confirm" เพื3อยืนยันการตั งค่า  

กดปุ>ม "Stop/Cancel" เพื3อตั งค่า พารามิเตอรป์[จจุบันจะไม่ทํางาน หากไม่มีการกดปุ>มภายใน 60 วนิาที 

เสียงสัญญาณเตือนบนแผงควบคุมจะส่งเสียงบ̂ีบยาว ออกจากสถานะการตั งค่า และกลับสู่สถานะการ

ทํางานปกต ิ

ตารางการตั�งค่าพารามเิตอร์ 

เมนู ฟFงก์ชนั ค่าเริ"มต้น ชว่ง คําอธบิาย 

F-00 ความเรว็เป<ด 60 10-100 ยิ3งตัวเลขมากขึ น ความเรว็ในการยกก็จะยิ3งเรว็ขึ น 

F-01 ความเรว็ป<ด 60 10-100 ยิ3งตัวเลขมากขึ น ความเรว็ในการป<ดประตูก็จะยิ3งเรว็ขึ น 

F-02 
ตําแหน่งลดความเรว็ตอน

เป<ด 
70 45-80 มุมที3เสาประตูยกเริ3มชะลอความเรว็ หน่วย: องศา 

F-03 
ตําแหน่งลดความเรว็ตอน

ป<ด 
45 10-60 มุมที3เสาประตูที3เร ิ3มลดความเรว็ลง หน่วย: องศา 

F-04 เวลาเรง่การเป<ดประตู 30 0-255 
เมื3อเป<ดประตู เวลาในการเรง่ความเรว็จาก 0 ถึง F-00 

หน่วย: 0.01 วินาที 

F-05 เวลาเรง่การป<ดประตู 30 0-255 
เมื3อป<ดประตู เวลาในการเรง่จาก 0 ถึงความเรว็ในการ

ยกประตู F-00 หน่วย: 0.01 วินาที 

F-06 ความเรว็ที3ปลายเสายก 10 1-100 ความเรว็ที3ปลายเสายก 
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F-07 
ความเรว็ที3ปลายเสาที3ตกลง

มา 
20 1-100 ความเรว็ที3ปลายเสาที3ตกลงมา 

F-08 การปรบัตําแหน่งแนวนอน 6 1-255 การปรบัแต่งตําแหน่งแนวนอนของแขนกั น 

F-09 การปรบัตําแหน่งแนวตั ง 6 1-255 ปรบัแต่งตําแหน่งแนวตั งของแขนกั นใหเ้หมาะสม 

F-10 

เวลาป<ดประตูอัตโนมัติโดย

ไม่ต้องใชเ้ซน็เซอร์

ยานพาหนะ 

0 0-255 เวลาป<ดประตูอัตโนมัติเมื3อไม่มีรถผ่าน หน่วย:วินาที 

F-11 ฟ[งก์ชั3นปgองกันการกระแทก 0 0-1 
1: เป<ดใชง้านฟ[งก์ชนัปgองกันการทุบ 0: ป<ดใชง้าน

ฟ[งก์ชนัปgองกันการทุบ 

F-12 เวลาหน่วงสําหรบัรถที3ผ่าน 2 0-255 
เวลาหน่วงตั งแต่รถผ่านไปจนถึงเริ3มป<ดเสา หน่วย: 0.1 

วินาที 

F-13 
ความเรว็ในการเรยีนรูด้้วย

ตนเองเมื3อเป<ดเครื3อง 
40 0-80 ค้นหาขีดจํากัดบนและล่างด้วยความเรว็นี  

F-14 
การเรยีนรูด้้วยการควบคุม

ระยะไกล 
0 0-60 การเรยีนรูก้ารควบคุมระยะไกล 

F-15 
ความไวในการดีดกลับเมื3อ

เจอสิ3งกีดขวาง 
10 1-40 

เวลาตอบสนองกรณีมีความต้านทาน หน่วย: 0.05 

วินาที 

F-16 
ความแข็งแกรง่ในการดีด

กลับเมื3อเจออุปสรรค 
10 1-40 ยิ3งจํานวนมากขึ น ความแข็งแกรง่ก็จะมากขึ น 

F-17 
ประเภทมอเตอร/์ทิศทางการ

หมุน 
0 0-3 ขั วมอเตอรแ์ละทิศทางการหมุนของประตูกั น 

F-18 ล็อคประตูรั วไฟฟgา 6 0-15 
อันตราย ใชด้้วยความระมัดระวัง! ยิ3งตัวเลขมาก กระแส

ล็อคยิ3งมาก 

F-19 การนับเซน็เซอรย์านพาหนะ 0 0-10 0 หรอื 1 ป<ดการนับ; 2: เป<ดการนับ 

F-20 การทดสอบอัตโนมัติ 0 0-255 
เวลาชว่งทดสอบอัตโนมัติ สามารถใชสํ้าหรบัการเบิรน์

อิน 0 คือโหมดการทํางานปกต ิ

F-21 รเีซต็พารามิเตอร ์ 0 0-255 5: ล้างรโีมทคอนโทรล 10: คืนค่าการตั งค่าจากโรงงาน 
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F-22 เวอรช์นัซอฟต์แวร ์

No 

default 

value 

No 

scope 
ดูเวอรช์นัซอฟต์แวร ์

F-23 เกณฑ์ความไวต่อแสง 150 0-200 หากค่าความไวแสงป[จจุบันมากกว่าเกณฑ์ ใหเ้ป<ดไฟเสา 

F-24 เวลาหน่วงในการเป<ดไฟเสา 10 0-255 เวลาหน่วงในการเป<ดไฟเสา หน่วย: วินาที 

F-25 เวลาหน่วงในการป<ดไฟเสา 250 0-255 เวลาหน่วงในการเป<ดไฟเสา หน่วย: วินาที 

F-26 ค่าความไวแสง 

No 

default 

value 

No 

scope 
ค่าความไวแสงของการส่องสว่างในป[จจุบัน 

F-27 เป<ดประตูก่อน 2 0-3 ในโหมดเป<ดประตูแบบเรง่ด่วน เป<ดที3แรก 

F-28 
มุมการทํางานความเรว็ตํ3า

เมื3อป<ดประตู 
30 0-45 มุมเริ3มต้นของโซนความเรว็ตํ3าสุดท้าย 

F-29 โหมดเอาท์พุตรเีลย์ 0 0-5 สําหรบัการใชง้านรเีลย์ที3แตกต่างกัน 

F-30 มุมเป<ดกันลม 0 0-45 การเคลือบกันลมสําหรบัประตูโฆษณา 

F-31 ชว่งเวลาปgองกันสนิม 0 0-255 ชว่งเวลาปgองกันสนิม หน่วย: ชั3วโมง 

F-32 มุมเป<ดปgองกันสนิม 0 0-45 Reserved 

F-33 
เกณฑ์อุณหภูมิปgองกันการ

แข็งตัว 
0 -40 

อุณหภูมิเริ3มต้นของสารปgองกันการแข็งตัว หน่วย: 

เซลเซยีส 

F-34 มุมเป<ดปgองกันการแข็งตัว 0 0-45 Reserved 

F-35 ชว่งเวลาปgองกันการแข็งตัว 0 0-255 สํารองไว้ หน่วย:นาที 

F-36 อุณหภูมิแวดล้อมป[จจุบัน 

No 

default 

value 

No 

scope 
อุณหภูมิของตัวควบคุม 

F-37 Rebound Angle 0 0-90 การทดสอบการทดสอบมุมของคุณสมบัติอื3นๆ 

F-38 
มุมการเป<ดประตูในความเรว็

ตํ3า 
90 45-100 

มุมเริ3มต้นของการทํางานความเรว็ตํ3าในระหว่าง

กระบวนการยก 
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F-39 

Set RS485 

communication baud 

rate 

1 0-1 0:9600 1:19200 

F-40 Set RS485 address 0 0-255 Set the RS485 communication address 

F-41 เวลาย้อนกลับประตูเป<ด 80 10-255 เวลาบัฟเฟอรต์ั งแต่ประตูเป<ดจนถึงประตูป<ด 

F-42 
Close gate reversal 

time 
50 10-255 เวลาบัฟเฟอรต์ั งแต่ประตูป<ดจนถึงประตูเป<ด 

F-43 Locking time  0 0-255 ล็อคประตูไว้ระยะหนึ3งหลังจากเป<ดเข้าที3 หน่วย: วินาที 

F-44 Locking time  0 0-255 
ล็อคประตูเปWนระยะเวลาหนึ3งหลังจากป<ดในสถานที3 

หน่วย: วินาที 

F-45 Stop buffering time 50 10-255 
ระยะเวลาตั งแต่ได้รบัคําสั3งหยุดจนกระทั3งหยุดสนิท 

หน่วย: 0.01 วินาที 

F-46 
The angle of turn off 

the vehicle sensor 
10 0-45 

มุมสําหรบัป<ดการตรวจจับเซนเซอรย์านพาหนะ หน่วย: 

องศา 

F-47 
Remote drive into 

convoy mode 
0 0-1 

รโีมทคอนโทรลเป<ดประตูและเข้าสู่โหมดขบวนรถ

โดยตรง 

F-48 

Number of retries 

after manually lifting 

the gate 

20 0-255 
จํานวนครั งในการพยายามป<ดประตูหลังจากถูกยกขึ น

โดยเทียม 

F-49 
Check the upper and 

lower limit mode 
0 0-2 

0：ตรวจสอบทั งขีดจํากัดบนและล่าง 1:ตรวจสอบ

เฉพาะขีดจํากัดบน 2：ตรวจสอบเฉพาะขีดจํากัดล่าง 

F-50 
Learn the upper and 

lower limits manually 

No 

default 

value 

No 

scope 
เรยีนรูขี้ดจํากัดบนและล่างด้วยตนเอง 

F-51 
Learn the lower limits 

manually 

No 

default 

value 

No 

scope 
ในโหมดแมนนวลจะเรยีนรูเ้ฉพาะขีดจํากัดบนเท่านั น 
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F-52 Save/load parameters 

No 

default 

value 

0-255 5：โหลดพารามิเตอร ์10：บันทึกพารามิเตอร ์

F-53 

Buzzer frequency 

when the vehicle 

sensor is valid 

5 0-20 0：เสียงกริ3งไม่ดัง，1-20:ความถี3ของเสียงกริ3ง 

F-54 
Vehicle sensor signal 

stabilization time 
15 1-255 

เวลาที3ผ่านไปตั งแต่การตรวจจับสัญญาณการตรวจจับ

ของยานพาหนะจนถึงการยืนยันของตัวควบคุมว่า

สัญญาณการตรวจจับของยานพาหนะนั นถูกต้อง 

หน่วย: 0.01 วินาที 

F-55 
Vehicle sensor signal 

effective time 
4 1-20 

ตัวควบคุมจะเริ3มจับเวลาหลังจากยืนยันว่าสัญญาณการ

ตรวจจับของยานพาหนะนั นถูกต้อง หยุดจับเวลา

หลังจากสัญญาณเซน็เซอรย์านพาหนะไม่ถูกต้อง และ

ชว่งเวลาระหว่างสัญญาณทั งสองต้องมากกว่า "เวลาที3

สัญญาณเซน็เซอรย์านพาหนะมีประสิทธผิล" ก่อนที3ตัว

ควบคุมจะถือว่าเปWนสัญญาณเซน็เซอรย์านพาหนะที3มี

ประสิทธผิล หน่วย: 0.1 วินาที 

F-56 
Opening signal 

stabilization time 
15 1-255 

เวลาที3ผ่านไปตั งแต่ตรวจพบสัญญาณการเป<ดจนถึง

การยืนยันของตัวควบคุมว่าสัญญาณการเป<ดนั น

ถูกต้อง หน่วย: 0.01 วินาที 

F-57 
Manual learning lower 

limit 

No 

default 

value 

No 

scope 
ขีดจํากัดล่างของการเรยีนรูด้้วยตนเอง 

F-58 Reverse lock 2 0-20 

ระหว่างกระบวนการเป<ด ตรวจพบการกลับทิศทางที3

ผิดปกติของประตู ส่งผลใหล็้อค 0：ไม่ตรวจจับ 1-

20：ตัวควบคุมตรวจพบว่ามอเตอรไ์ด้กลับทิศทางตาม

จํานวนรอบที3กําหนด ประตูจะถูกล็อค 

F-59 
Failure Angle of 

resistance rebound 
10 0-90 

เมื3อเกตตกไปที3มุมที3ตั งไว้ ฟ[งก์ชนัการดีดกลับของความ

ต้านทานจะล้มเหลว 

F-60 
Close signal 

stabilization time 
15 0-255 

เวลาที3ผ่านไปตั งแต่ตรวจพบสัญญาณป<ดจนถึงการ

ยืนยันของตัวควบคุมว่าสัญญาณป<ดนั นถูกต้อง หน่วย: 

0.01 วินาที 
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F-61 
Stop signal 

stabilization time 
15 0-255 

เวลาที3ผ่านไปตั งแต่ตรวจพบสัญญาณหยุดจนกระทั3งผู้

ควบคุมยืนยันว่าสัญญาณหยุดนั นถูกต้อง หน่วย: 0.01 

วินาที 

F-62 Custom parameter / / 
พารามิเตอรท์ี3กําหนดเองสําหรบัการใชง้านที3แตกต่าง

กัน 

F-63 Stop port remapping 0 0-2 ฟ[งก์ชนัพอรต์ถูกกําหนดใหม ่

F-64 Reserved / / Reserved 

F-65 Reserved / / Reserved 

F-66 Bluetooth on duration 30 1-255 บลูทูธเป<ดเวลา หน่วย: นาที 

F-67 
Sensitivity of loop 

sensors 
2 0-10 

0: ป<ดเซน็เซอรลู์ป 1-10: ความไวของเซน็เซอรลู์ป ยิ3ง

ค่าเล็ก ความไวก็จะยิ3งมากขึ น 

F-68 Reserved 0 0-255 Reserved 
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1. แผนภาพแสดงการปรบัตําแหน่งแนวนอนและแนวตั�งโดยใช ้F-08/F-09 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2. แผนภาพแสดงการยกไมกั้�น 
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3. แผนภาพแสดงการทํางานของไม ้เมื"อ F-28 ไมใ่ช ่0 และการตั�งค่าตํ"ากวา่ F-03 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4. แผนภาพแสดงการทํางานของไมเ้มื"อตั�งค่า F-28 ไวที้" 0 หรอื F-28 มากกวา่หรอืเท่ากับ F-03 
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รหัสผิดพลาด   CODE ERROR 

เมื3อคอนโทรลเลอรต์รวจสอบพบเจอข้อผิดพลาด จะแสดงรหสัข้อผิดพลาด รายละเอียดดังนี : 

 

ความหมายของข้อมูลจอ LED: 

 

 

 

 

 

รหสัข้อผิดพลาด คําอธบิาย 

E-00 เมื3อทําการล้างข้อมูลรโีมทคอนโทรลและรเีซต็ค่าจากโรงงาน จําเปWนต้องตั งค่าหมายเลขยืนยันให้

ถูกต้อง หากค่ายืนยันไม่ถูกต้อง ระบบจะแจ้งข้อผิดพลาด E-00 

E-01 reserve 
E-02 reserve 
E-03 สาเหตุที3เปWนไปได้คือ สปรงิของประตูไม้กั นหกั ความเรว็เป<ดตํ3าเกินไป และความเรว็ปลายเป<ดตํ3าเกินไป 

สามารถเพิ3มความเรว็เป<ดและความเรว็ปลายแขนเป<ดได้ 

E-04 สาเหตุที3เปWนไปได้: สปรงิตรงึเกนิไป แขนไม่ได้ยึดติด ความเรว็ในการป<ดหรอืความเรว็ปลายแขนป<ดตํ3า

เกินไป ตรวจสอบว่าสปรงิตรงึเกินไปหรอืไม่ แขนถูกแขวนหรอืไม่ ใหเ้พิ3มความเรว็ในการป<ดหรอื

ความเรว็ปลายแขนป<ด 

E-05 แขนเป<ดหมดเวลาเนื3องจากเวลาแขนเป<ดเกิน 
 15 วินาที สามารถเพิ3มความเรว็การเป<ดและความเรว็ปลายแขนเป<ดได้ 

E-06 แขนป<ดหมดเวลา เนื3องจากเวลาป<ดแขนเกิน 15 วนิาท ี สามารถเพิ3มความเรว็ในการป<ดและความเรว็

ปลายแขนป<ดได้ 

E-07 ข้อผิดพลาดในการเลือกประเภทมอเตอร ์สามารถเปลี3ยนให้เปWนประเภทที3ถูกต้องได้ผ่าน F-17 

E-08 ในกระบวนการเป<ดแขนสปรงิจะหัก ฯลฯ ทําใหม้อเตอรห์มุนกลับ 

Content Implication 

IDLE 
มอเตอรไ์ม่ได้เชื3อมต่อหรอืฮอลล์ของมอเตอรช์าํรุด สาเหตุที3เปWนไปได้คือสายไฟหลวม 

STOP ประตูกั นป<ดอยู่ในสถานที3 

CLOS ประตูกําลังจะป<ด 

OPEN ประตูกําลังเป<ด 

HOLD ประตูกั นเป<ดเข้าที3 

LOCK   ไม้กั นถูกล็อค 




