
·用户务必遵守的内容和种类用以下图示表示和说明。

zⅩ 戆轩努 处理失误时,会产生令使用者死亡或负重伤的可能。

ZⅩ 沮虿氩 处理失误时,会产生令使用者受到伤害或发生物质上损失的可能性。

此图表示不得进行的
‘
禁止
’
内容。 cD 

止÷簏 屮窝爹
的

∠\警告

● 蚓 鏖繇鳙蝌翻舻藉
。坠落等事故。

●蜡缨黜瑞鞒魍潺娘雍产鼽作蝴场
。

⑤
彀
鏖 肀孺琶、坠落等事缸

⑤ 嵩麟 跄 鼾哪蛐姗c

●澈胄摞馏鼽掣嘎豁蕲憾 磐鲆 雳
跚确°

● 请务必设置辅助光线传感器,确保门扇行走部位的检测范围。
否则会使通行者被门扇冲撞、夹击,造成伤害。

万一上述检测范围无法确保,为保证通行者通过检测范围,请务必通过放置盆栽植物
等方法限制通行,并向业主说明情况。
如有不慎,会使通行者被门冲撞、夹击,造成伤害。

小于通行者的大小

■ 表示门扇行走部位的检测范围。



△
·注意

⑤

⑤

请勿将门使用于潮湿、有振动、有腐蚀性气体产生的场所。
会造成火灾、触电、坠落等事故。

请勿将门用于环境温度在-⒛ ~bO℃以外的环境中。
会引起火灾、动作不畅。

⑤ 鎏醉巍蒜靴噬埋嚯巍氰
门在动作时,请勿切断电源。
会造成人员伤害。

● 蒜蔽鞯骧篷耜糌儡 。

cD鹫 搬
容量超过∝肿 aOOmAoo器具安装到选购f+00机能扩张装置上。

■其它注意事项

●勿使用超过规定重量的门扇。否则会造成故障。

●为便于能够确认发动机装置的型号,请将包装箱中附带的产品标识贴于发动机箱等上面。
●如选择使用电池装置机能

·请在充电⒛小时以后再使用。连接机能扩展装置,使发动机装置的主电源通电就开始充电。
·电池的寿命在环境温度卜硐℃时为⒊5年。如环境温度超出0叫0℃ ,则电池寿命缩短。
·如充电⒛小时后,停电时仍无法进行开启或关闭动作,则表示电池已到寿命。立即更换电池。
·每半年对电池进行一次定期检查。

●如选择使用电磁锁时

请勿使用于环境温度在fl们℃以外的环境中。
容易造成动作不畅。

●本说明书中的图片资料仅供参考,请以实物为准,产品如有变更,恕不另行通知。



目录

■新锐帝120表面安装式

■新锐帝150表面安装式

■新锐帝120封闭安装式

■新锐帝150封闭安装式

4
5
6
7

■表面安装式

■封闭安装式⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

10

11

■新锐帝120/150表面安装式

■新锐帝12吖 150封闭安装式

12

13

■新锐帝120/150

■单开式 20

21■双开式⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯



■新锐帝120¨⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·

■新锐帝150¨⋯⋯⋯⋯⋯¨⋯⋯⋯⋯¨⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·

3
 
3

4
4

2



(NACS88茌 25K)

封闭式用的发动机箱

(遇控器

制动器装置

辅助光线传感器

辅助光线传感赘

3



马达装置 NKXR21202K
l l

从动轮装置 NKA8101002
1 1

吊架装置 NACS812403K 2 4

皮带固定装置 NKA8216608
l l

双开用皮带固定装置 NKA8217608
圉
飓 1

皮带
单开(3.7m) NKA8226640K

鹞
1

双开(6.9m) NKA821964oK
l

制动器装置
(右 ·左用/套 )

NKA81I6109 @¤ 1套 1套

控制器装置 NKA8212651K
l l

辅助光线传感器
端子
(投 ·受光用/套 )

NACs83492 bb髓
l套 1套

端子台装置 (电源用)
(表面安装式)

NKA8212611
瑶

∪ l l

中间皮带座装置 NKA8122o24 灞 l

方向标贴板
Ω枚/套 )

NKA82161o5 1套 2套

线卡
ls个/套 )

NKA8116113 Eaa 1套 1套

门扇吊挂螺栓

NKA81o1oo9
六角螺栓 (M8× ⒛ )

(4个 /套 )
弹簧垫圈 (4个 /套 )

oD o 1套 2套

皮带固定装置
安装用螺栓

弹簧垫圈

六角螺栓 (M6× 12〉

(3个 /套 )

qQD 1套 2套

致用户书、致施工方书
1 1

保证书、施工说明书
l l



马达装置 NKXR21502K 1 l

从动轮装置 NKA8101002 1 l

吊架装置 NACs8226604K 2 4

皮带固定装置 NK'`8216608 1 l

双开用皮带固定装置 NKA8217608
圄
飓

l

皮带
单开(3.7m) NKA8226640K

鹞
1

双开(6.9m) NKA8219640K 1

制动器装置
(右 左用/套 ) NK2`8116109 @¤ 1套 1套

控制器装置 NKA8212601K 1 I

辅助光线传感器

端子
(投 ·受光用/套 )

NACs83492 bb髓
1套 l套

端子台装置 (电源用)
(表面安装式)

NK~A8212611
蹋

u
1 1

中间皮带座装置 NKA8122024 鲡 1

方向标贴板
⑿枚/套 )

NK2`8216105 1套 2套

线卡
(5个/套 )

NKA8116113 Eaa 1套 l套

门扇吊挂螺栓

NKA8101009
六角螺栓 (M8× ⒛〉

(4个/套 )
弹簧垫涠 (4个 /套 )

σDo 1套 2套

皮带固定装置

安装用螺栓

弹簧垫圈

六角螺栓 〈M6× 12)
(3个 /套 )

Φ l套 2套

致用户书、致施工方书 l 1

保证书、施工说明书 I 1
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马达装置 NKXR21202K 1 1

从动轮装置 卜ⅠKA8101002 l l

吊架装置 NACs812403K s鳓 4

皮带固定装置 NKA8216508 l l

双开用

皮带固定装置
NKA8217508

圄
哂 1

皮带
单开(3.7m) NKA8226640K

觞
1

双开(8,2m) NKA8217640K 1

制动器装置
(右 ·左用/套 )

NKA8116109 @嘲 1套 1套

控制器装置 NKA8212651K
1 1

辅助光线传感器
端子
(投 ·受光用/套 )

NACs83492 §扣穰
1套 l套

端子台装置 (电源用)
(封闭安装式)

NKA8212511
灞

∷〓≡〓
一

1 1

中间皮带座装置 卜丁KA8122024 昴 1

方向标贴板
⑿枚/套 )

NK丿

`8216105
1套 2套

线卡
ls个/套 )

NKA8116113
cEJ 1套 1套

封闭式用端盖
(右 ·左用/套 )

NK丿
`8116002 圈窍 1套 1套

封闭式用端盖
安装用螺钉

埋头自攻螺钉
(公称5× 20)

←个/套 )
汹 1套 1套

门扇吊挂螺栓
NKA8101009

窑薹耋昏髁讠胥 ∝Do l套 2套

皮带固定装置

安装用螺栓

弹簧垫圈

六角螺栓(M6× 12)

o个 /套 )
Φ L套 2套

致用户书、致施工方书 1 I

保证书、施工说明书 1 1
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马达装置 NKXR21502K l 1

从动轮装置 NKA8101002 l 1

吊架装置 NKA8226604K §蜴型 2 4

皮带固定装置 NKA8216508 骢 l 1

双开用

皮带固定装置
NKA8217508

璺
吼

1

皮带
单开(3.7m) NKA8226640K

觞
l

双开(8.2m) NKA8217640K 1

制动器装置
(右 ·左用/套 )

NKA8116109 @¤ 1套 1套

,控制器装置 NKA8212601K 1 1

辅助光线传感器

端子
(投 ·受光用/套 )

NACs83492 bb髓
1套 1套

端子台装置 (电源用)
(封闭安装式)

NKA8212511
骟

凵
1 1

中间皮带座装置 NKA8122024 鲡 1

方向标贴板
⒓枚/套 )

NKA8216105 1套 2套

线卡
(5个/套 )

NKA8116113 1套 l套

封闭式用端盖
(右 ·左用/套 )

NKA8116002 cga 1套 l套

封闭式用端盖
安装用螺钉

埋头自攻螺钌
(公称5× ⒛〉
l0个/套 ) 臼掂 I套 1套

门扇吊挂螺栓
NKA8101009
六角螺栓(M8× 30)

弹簧垫黠钐氦
汹 1套 2套

皮带固定装置
安装用螺栓

弹簧垫圈
六角螺栓(M6× 12〉

o个 /套 )

α0o 1套 2套

致用户书、致施工方书
⑩

l 1

保证书、施工说明书 l 1
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■材料及机能的选定表 (品号一览表 )

门扇类型 单开 双开

安装方法 表面安装式 封闭安装式 表面安装式 封闭安装式

发动机装置品号

120型
带辅助光线传感器 NACs88426K NACs88425K NACs88436K NACs88435K

不带辅助光线传感器 NACs88428Κ NACs88427Κ NACs88438Κ NACs88437Κ

1⒛型

徊⒗。1m导轨)

带辅助光线传感器 NACs88446Κ NACs88445Κ

不带辅助光线传感器 NACs88448Κ NACs88447Κ

150型
带辅助光线传感器 NACs88226GK NACs88225GK NACs88236GK NACs88235GK

不带辅助光线传感器 NACs88228GK NACs88227GK NACs88238GK NACs88237GK

1sO型

㈣⒗.1m导轨)

带辅助光线传感器 NACs88246GK NACs88245GK

不带辅助光线传感器 NACs88248GK NACs88247GK

部

材 发动机箱 单位 llllm)

2,500 NACs85105 NACs85105× 2

4,200 NACs85151 NACs85101

6,100 NACs85102

2,100 NACs85121 NACs85121× 2

3,000 NACs8513o× 2

机

^
目

机能扩张装置 NACs— GM10o

继电器装置
线卡⋯3个   施工说明书 I本 NACs85862

后备电池 NACs-DZ

通电锁定型电磁锁 (12V)
延长连接器l(控制装置一马达)⋯ 1根

瞢耋覃鼍蚬骂骨詈景晕垂鑫晏诨髯孱雾獒葶甘觥属M NACs85986

辅助光线传感器探头 (投光·受光套件)
NACs83491

辅助光线传感器探头 ·连接器套件
·辅助光线传感器探头 (投光·受光套件 )
·辅助光线传感器用连接器

NACs83492

半开连接器 NACs81o3o13

遥控器 NACs8586o

止摆器 NKA82166o9

遥控器端子台 NKA8116112Κ

r-



淮备

丨
基础施工

|

主体施工

丨
电气配线施工

|

自动门施工

前部 (门框部分)组装、安装

↓
发动机装置部件的安装

↓
门扇的吊挂

↓
电气配线的连接

↓
施工后的检查

↓
动作的调整

↓
动作调整后的检查

↓
动作说明、交付使用
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■发动机箱切断尺寸 1 ·切割发动机箱。

发动机箱: L=W+A+B-5mm

【注意】
霉犁尹霰玺蹼誓羚鹭鲁F则

会影响性能及滑轮的

2 ·在门楣、边框上钻出预留孔 ,攻丝 (公称6rIlIn)。

3 ·在发动机箱上钻出预留孔 (锪沉孔:公称⒍m以上 )

4 °
晷酱兖誓趸禁台籍罘蓠惟贤

方提供)将发动机箱

【注意】
∶
雪爨阝
謇苈靥傍翳磐尸暑箴垂查汛性能及滑轮使用

双开安装时 
头螺钉平头请不要出头,以免造成动作不良。

∶
龊 驾 轳

端 「 蛰 鼾 °

注意 ZⅩ
鬈趸莪荐:安

装间距、安装螺钉数量等必须按

如有不慎,会造成坠落。

;二二冫̀、、
(、
   
、、、

【注意】请从发动机箱的两侧起 ,
均等间距进行安装。

(公称鲕m〉
※施工代理店准备

开门幅度:L

10

按4∞mm以下的



■发动机箱切断尺寸

■封闭安装式发动机箱的施工方法

开门幅度:L

1 ·切割发动机箱。

发动机箱:  L=W-10mm
10mln:封闭安装外装端盖2部分尺寸

【注意】切割时请勿碰伤轨道。否则会影响性能及滑轮的寿
命,引起噪音、异音。

2 ·在门楣、边框上钻出预留孔 ,攻丝公称6Irm。

3 · 在发动机箱上钻出预留孔 (锪沉孔:公称⒍m以上)

4 ·将外装端盖牢年固定到发动机箱两端。

【注意】请使用沉头自攻螺钉 (公称5×⒛ )。

5 ·用沉头螺钉 (公称6mm:施 工方提供 )
将发动机箱牢固地固定于门楣和边框上。

【注意】 ·安装时务必使发动机箱呈水平状。
·安装时请勿碰伤轨道,否则会影响性能及滑轮使用
寿命。
·沉头螺钉平头请不要出头,以免造成动作不良。

双开安装时
·2根轨道的对接处,应在门的正中央位置。
·2根轨道应保持在同一水平面上,呈水平状。
·对接处间隙应小于5nlm

注意ZⅩ 螺钉种类、
规定执行。

如有不慎 ,

安装间距、安装螺钉数量等必须按

会造成坠落。

(公称5× 20)
※-同包咬在内

沉头自攻蜾钉
(公称5×⒛)



■剖面图

【注意】本断面图并非为 1∶ 1的比例。

∞
d
 
 
 
 

卜

到门扇悬挂的中心
(2⊥。5~鸵,5可变)

12



■剖而图

【注意】本断面图并非为 l 1的比例。

到滑轮中心∞

到门扇悬挂的中心 ls6.5~Cz。 5可变)

13



■单开式

端子台装置
(电源用冫

■双开式

14



■辅助光线传感器探头的外形尺寸

■设置高度尺寸

在边框上开设预埋孔、孔的位置应该使传感

器探头镜面保持在同一平面上。

●预埋孔尺寸Φ12△ lm

●设置高度 使用一套时GO0△ lm
使用一套时SO0△lm,gO0.lm

【注意】·设置距离请保持在Glll以内。

否则,有可能会使门处于常开状态。
·使用2套时,请参照下图。

2 . 预埋孔加工后清除表面毛刺。
【注意】如果传感器探头处于倾斜状态,会造成光线无法进
入受光探头,使门处于常开状态。

3 . 在足够长的线上拴上重物 ,使其从发动机箱内
落入边框 ,再将其从预埋孔中拉出。

4 · 将辅助光线传感器连接导线固定于引出线上 ,

并将辅助光线传感器连接导线拉入边框内。

5 . 将辅助光线传感器软线提升至发动机箱内。

6 · 将探头确实埋入预埋孔内。
【注意】如探头倾斜,光线无法进入受光探头,会使门处于
常开状态。

1
Ι

■使用2套时的设置

【注意】

使用2套辅助光线传感器时

请交替设置投光 ,受光。
如同一方向设置,传感器之间会
产生干扰,导致门动作异常。

...,丨:ii∶∶∶∶∶∶∶∶l|..,

....EiI∶ ∶∶iI1..,
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请参照下图安装。

【注意】开门方向不同,安装位置也不一样。

1 · 左开的情况下,拧松螺栓A,连接器插入口置于相
反一侧,并拧紧螺栓A。  (参照左下图)

2 .拧松安装螺栓。

3 。 端子台装置 (遥控器用)确实放入发动机箱的轨道部
位。

【注意】请勿损伤轨道,否则会造成滑轮寿命变短及产生噪音、异音。

4 .移 动端子台装置 (遥控器用)至安装位置 ,并拧紧安装螺
栓。

1 .将端子台装置 (电源用)嵌入发动机箱的上部沟槽中。

2 。接着将其嵌入下部沟槽中。

3 .将端子台装置 (电源用)移动发动机箱右端的位置 ,并拧紧
安装螺栓。

【注意】请确保电源线、信号线的接线空间。

16



马达装置 ·将△立思

1
 

注

带连接器的导线放到马达前面。

以下2、 3、 5如有不慎,会造成坠落。

2 ·将安装配件确实嵌入发动机箱的上部沟槽中。

3 ·接着将其嵌入下部沟槽中。

4 ·将马达装置移动到发动机箱右端的位置附近。

5 ·拧紧安装螺栓A。

6 ·将带连接器的导线通过马达装置的上面放置在
马达装置的左侧,注意不要使导线下垂。

1
 
 

’
~
 
3

注意zⅩ 以下 1、 2如有不慎 ,会造成坠落。

4.

将控制装置确实嵌入发动机箱的上部沟槽

中。

确实嵌入下部沟槽中。

将发动机装置移动至能与端子台装置的导线连接的

位置。

拧紧安装螺钉。

注意 ZⅩ

1。

2。

3.

以下 1、 2如有不慎 ,会造成坠落。

将从动轮装置的安装配件确实嵌入发动机箱

上部的沟槽中。

并且确实嵌入下部沟槽内。

用安装螺栓将从动轮装置轻轻地暂时固定 ,

使之能稍微移动。

17



1。  用附带的门扇吊挂螺栓组将吊架装置确实地安装到指定位置。
注意△ 如有不慎,会造成坠落。

■吊架装置的安装位置

■铝制、木制、不锈钢制门框的门

口钢化玻璃门

【单开式】J6q

【注意】安装时应使吊架装置的滑轮中心与门扇呈完全平行状态。 (参照下图)
如不平行,会缩短滑轮寿命。

2. 拧松吊架止脱装置的安装螺栓,放低吊架止脱装置。

3。 将吊架装置滑轮挂至发动机箱导轨。
【注意】
辱
勿碰
鏖耄
动机
箨复塾霞獾荸禹 腽,颦遢魏羹复崖羹舅

门扇平行。

■新锐帝120/150吊 架装置 ■吊架装置的安装位置

L

18



1 .拧松制动器装置的安装螺栓 (内六角螺栓:
M8× 40)。

2 ·参照 (P。 14)

将制动器装置确实嵌入发动机箱的轨道。

【注意】请勿伤及轨道。

3 ·移动对准门的开闭位置,确定制动器装置的位置。
注意 zⅩ 请确保开门后有30mm以上的空间。

会造成手指被门扇和立柱夹住 ,导致伤害。

【注意】 ·请勿伤及轨道。

4 ·用内六角棒螺丝扳手确实拧紧固定安装螺栓。
注意 zⅩ 如有不慎 ,会造成门破损。

●如左图,如果门扇无法水平地安装可在门
扇吊挂后进行调整。

1 . 松开固定螺栓。

2 。 利用调整螺栓 (M6)迸行高度调。
●顺时针方向旋转,门上升。
●逆时针方向旋转,门下降。

注意△ 以下3。 4如有不慎,会造成坠落。

3 . 将固定螺栓拧紧固定。

4 · 在确认了与发动机箱下部间的间隙后
将吊架止脱装置确实安装上去。

【注意】间隙为0.5nlm。

5 . 确认行走阻力。
·确认用单手能否移动门扇。

行走阻力应在33。 孙 (3.绌町)以下。
·移动门,确认吊架装置能否在轨道上滑动。

如门扇移动滞重,请确认以下项目。
■确认事项
1,吊架装置是否垂直安装在门上。

2.门扇下部止摆器与门扇底部之间有否摩擦。

3.吊架止脱装置和发动机箱之间是否有磨擦。

4,吊架装置与横框之间是否有磨擦。

5.门扇与门框之间是否有磨擦。

6.滑轮的中心线与门体是否平行。

~→‖
=室

隙 ~→LL窒隙
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皮带固定器

︱

︱

︱

︱

l
匕

1 .拆 下螺栓A(M5)将 皮带固定器从皮带接头
配件上取下。

2 ·参考皮带切断表 ,将皮带切断。
【注意】请将皮带从谷地的中心切断。

3 ·将皮带的两端交叉着从皮带固定器的中心处确
实放入固定器。

【注意】安装时勿使皮带扭曲。

4 ·将皮带固定器牢固地安装到皮带接头配件上。
【注意】注意皮带固定器的方向。

5 .将 皮带先挂到马达一侧的皮带轮上 ,再挂到从动
轮上。

6 。参照下述的安装位置图,使用附带的皮带固定装

晏耄耋鼋颦堇鲞鲨

×12带弹簧垫圈)、 并确实

1注意】请用扳手、套筒扳手等工具将螺栓确实拧紧。

■皮带切断位詈

皮带固定装置

1皮带切断尺寸 L的标准1 单位 (咖 )

L=3,7oo

【注意】以上计算公式只是一个标准,请在
确认实际尺寸的同时进行调整。

L=(DW-100)× 4

■皮带固定装置的安装位置

20



1 ,拆 下螺栓A(M5)将皮带固定器从皮带接头配件
上取下。

2 ·参考皮带切断表,将皮带切断。
【注意】请将皮带从谷底的中心切断。

3 ·将皮带的两端交叉着从皮带固定器的中心处切实
放入皮带固定器。

【注意】安装时勿使皮带扭曲。

4 ·将皮带固定器牢固地安装到皮带接头配件上。
【注意】注意皮带固定器的方向。

5 .将 皮带先挂到马达一侧的皮带轮上 ,再挂到从动
轮上。

6 .参 照P。乃的安装位置图,使用附带的皮带固定装
置安装用螺栓 (M6× 12带弹簧垫圈)、 确实安
装至吊架装置上,安装牢固。

【注意】请用扳手、套筒扳手等工具将螺栓确实拧紧。

■皮带切断位置

皮带圃定器

爿瞿

■皮带切断表 (双开式 )

1皮带切断尺寸 L的标准1 单位 (唧 )

L==6900

【注意】以上计算公式只是∵个标准,请
在确认实际尺寸的同时进行调整。

L=(2× DW-100)× 4
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7 ·参照

■皮带固定装詈安装位詈 (双开式 )

lP。⒛)调整皮
带张力j

使2扇门确实处于关闭位置

如有手动门锁,请将其锁上。

拆下双开用皮带固定器的螺栓B(M5),将 其从
双开式皮带接头配件上取下。

参照下述的安装位置图,将皮带固定器安装到皮带
上、用螺栓B将皮带固定器在双形式皮带接头配件
固定。

·使用附带的皮带固定装置安装用螺栓 (M6× 12带
弹簧垫圈)、 确实安装至吊架装置上,安装牢固。

【注意】请用扳手、套筒扳手等将螺栓确实安装。

12 .门 的位置调整后,将螺栓B确实拧紧。

8。

9。

10。

1
Ι

1
Ⅰ
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ˇ

1 。将从动轮装置向左用力拉,确实打紧固定螺栓。

.拧松4个螺栓A。

。按顺时针方向旋转张力调整螺栓, 调整皮带张

力。

【注意】以调整垫片与调整板的前端重合为最宜 e

4 。确实拧紧4个螺栓A。

■控制装置右侧面

■控制装置左侧面

1 .确 实连接马达装置连接嚣。
【注意】如连接不慎,会造成动作不良。

2 ·确实安装端子台装置 (电源用),使其与控制装置
确实相连。

【注意】请将引线从马达装置的上面穿过。

如连接不慎,会造成动作不良。

3 .确 实安装端子台装置 (遥控器用),使其与控制装
置确实相连。

4 。用附带的线卡固定导线。
【注意】如连接不慎,会造成动作不良。

5 .固定控制装置。
【注意】如有不慎就会引起坠落。

用连按器
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1 .取 出附带的辅助光线传感器用端子。

2 ·剥去辅助光线传感器的软导线皮膜 ,确实连接至
辅助光线传感器端子上。

【注意】请参照下图连接,如有不慎会造成动作不良。

3 ·将已连接了辅助光线传感器软线的端子确实安装
至控制装置。

【注意】请很好的插入到底。
连接如有不慎会造成动作不良。

■辅助光线传感器

辅助光线传感器用端子台

■辅助光线传感器连接方法

●使用一套时 ●使用二套时

酬

蝌

感
 
 
 

感

传
 
 
 

传

线
 
 
 

线

光
 
 
 

光

助
 
 
 

助

辅
 
 
 

辅

辅助光线桔感
聿∝

投光 (灰 )

【注意】请勿弄错芯线和丝包线的接线位置,接线时如有不
慎会造成动作不良。

受光 (黑 )

投光 (

受光 (黑 )

◆
●
◆
◆
◆
◆
◆

芯线
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注意zⅩ 以下1~3如有不慎,会造成坠落。

1 ·将中间皮带座装置的上侧嵌入发动机箱上部的沟槽
中。

2.将 中间皮带座装置的下侧嵌入发动机箱下部的沟槽
中。

3.确 实拧紧螺栓A。
4· 将皮带挂到中间皮带座装置上。

5· 拧松调整螺钉:

6.调整皮带轮位置,使皮带处于水平状态。
7· 将调整螺钉确实拧紧。

(NKA8103013〉

工WssO01部件)

请准备单向开关 (相当于松下电工赆3001部件)。

将半开连接器 (NKA8103013)与控制装置的机
1 .能扩张装置连接用的连接器相连。

确实将全、半开开关 (单向开关)的引线与半开连
2.接 器的导线相连。
【注意】·请使用粗细为0.5nlm的导线、长度在10m以下。
·请将全半开开关设置于与无关者和儿童触及
不到的地方。

将电源线确实连接至端子台装置的电源端子。

注意zⅩ·电源电压为⒛0~⒛
"。如果接触电源电压,会引起火灾、触电。

·电线外壳剥去的长度如左图所示,电线请
勿触及电源端子以外部位,否则会触电。
·请勿将电源线插入检测、DC2纫端子,否则
会造成故障。
·接线要确实进行。
如有不慎,会因导通不良造成火灾及触电。

将传感器检测信号线与检测端子确实相连。

注意z\接 线要确实进行。
如有不慎,会因导通不良造成火灾及触电。

将传感器两根电源线确实连接至DC24V输 出端子。

嘛 △
鬣 煲罕

趔 丛 的器具,铡 矧 跏

【注意】请使用符合电源电压的传感器,请仔细阅读传
感器使用说明书。

如有不慎,会造成故障。

2.

3.

电源端子
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项  目 确 认
1.各部件是否确实安装好。

2.手动开关门时,行走阻力有无问题。

3.接线是否正确。

4.是否安置好配线,使之无法卷入驱动部。
5.发动机箱内 (特别是轨道内)是否有脏物积存。
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【注意】以下为锐帝系列的操作顺序
■遥控器表示部及操作部的说明

设定开关

储存已设定数据。

1.接通 电源。

主显示部
显示各功能的已设定数据和用
户的输入数据、动作次数等。

模式编号显示部
(MODE显示部 )
显示各设定功能、表示功能的
编号。
外部传感器及辅助光线传感器
的检知状态。

日日囝日
锁定开关
数据变更禁止/解除的开关。 选择开关

1)在显示下进行:标准显示/
开口宽度显示/异常记录显示/
设定数据显示的切换。
2)在资料变更模式下、
将在主显示部与MODE显示部之
间进行切换。

曰 曰
▲上V下

进行模式变更、数据变更
编号。

测试开关
进行门的开闭试验的按纽。
(与输入检测信号相同)

用手将门关闭。

↓
f髯f贾叩繁景罕尹..二巴)端

子台装置(遥控器用)。
V                     ~

接通电源。

↓
开始模拟动作 (在低速下将门开关一次。)
⋯̈ ⋯⋯I~⋯____

C lA L

MODE  |

Ψ

模拟动作结束。 d丨 o|° lr

M0DE  |
→ 标准显示

根据以上动作,进行开门宽度的测定。
将此状态 (主显示部: 『door』 )作为标准显示状态。

【注意】一旦此动作结束,在其后接入电源时,进行模拟动作 ,
主显示部为 『door』 不显示 『CAL』 。



2.设定总重量。

※最初 ,门重量设定为300kg。

例 )设定为75kg

日
一

按1次LClCK进入数设定。

MODE显示部忽明忽暗闪动。

3 o o

M0DE艨

o丨 o

M0DE囤

3丨 o

MoDE|o 1

o曩黪 o

M0DE囤

o蠛曩 o

M0DE囤

o 7

MoDE|o|1

o 7

MODE囤

o 7 5

MODE躞

曩曩为显示闪动

囤l
按1次sELECT。

闪动移向主显示部。

日
一

按 3次。

【注意】显示为最低重量⒛kg。

变更为3艹 0。

囤
一

按1次。

闪动数位移动到10位数。

日
△

按4次。

【注意】变更为3→ 7。

囝
△

按1次SHIFT。

闪动数位移动到个位。

日
△

按1次。

【注意】变更为0→ 5。

□ 按1次SET。

设定结束。 困 按LOCK进入标准显示。

按照闸的
`总
重量预先在设定项目中输入初期设定值。

详见
“
按重量区分初期设定值表

”
 (P。 3O)。



3.设定门开放方向。
※最初 ,门开放方向设定为右 (r)。

例 )设定开放方向为左时

以上步骤初期设定完成。

希望变更其他项目时,请参阅

■按重量区分初期设定值表

“
4。变更其他项目

”
 (P。 31)。

※除下述项目,其他项目与门扇重量无关 (参照设定项目一览表)。

设定Nll 功能 门的总重量 (模式No。 )输入值 单位

1 门重量 30^ˇ 90 95'`ˇ 180 185^ˇ 240 245-3oo

开启方向 r r r

3 开启速度 550 茌50 400 mm/sec

开启时缓行距离 等级

关闭速度 450 400 mm/sec

6 关闭时缓行距离 等级

7 开放时间 1 1 1 1 sec

8 开启动力 8 8 8 8 等级

9 开启时制动力 8 8 8 8 等级

开启时缓行速度 mm/sec

关闭动力 8 8 8 8 等级

关闭时制动力 8 等级

关闭时缓行速度 mm/sec

14 半开时开的缓行距离 14 等级

半开时关的缓行距离 等级
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4.变更其他项 目。

请参阅 “设定项 目一览表 ” (P。 38)。
【注意1可变更的项目为No1~35项 ,其余项目不可以变更。
如使用辅助光线传感器请参阅

“
使用辅助光线传感器时

”
 (P。 31)

请务必设定辅助光线传感器。
如有不慎,可能引起动作不良。

■使用辅助光线传感器时 ※当使用辅助光线传感器时,请进行以下设定。

1.设定辅助光线传感器。

例)设定使用辅助光线传感器1时

按1次。

MODE显示部闪动。困
↓
日
↓
曰 按▲V ,选择希望变更的设定项目。

囤 按1次。

≡
 
值
 
 
≡

≡
 
定
 
 
≡

≡
 
设
 
 

≡

〓
 
更
 
 

〓

〓
 
变
 
 

〓

〓 
 
,
 
 

〓

〓
 
时
 
 

〓

≡日
≡

闪

≡
 
按
 
 

〓

一
囤
△
匚≡≡〕按1次。

□
按1次LOCK。

⋯I。 罗̈Tt】F】

3 o o

M0DE艨

o

M°DEI1诓曩

巨彐按sHIFT E▲ ]E≡彐时
变更MODE NO。 17。

囤
↓

按 1次SELECT。

闪动移向主显示部。
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日
}
□

按1次▲ 。

按1次mT。

↓
设定

闪动向MODE显示部移动。

【注意】请长按SET按键。闪动若不向MODE
显示部移动,则设定没有结束。

结束。
黠 为显示闪动。

2.设定闭锁时的辅助光线传感器有效·无效。

例)将辅助光线传感器 1设定为闭锁时有效

| 囤 按SHI叫 E▲ ]{v彐 时

变⑽DE NO。 变更为 18。

⋯⋯⋯̈̈̈¨̈̈上̈̈¨̈̈⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯̈̈̈¨̄ —

o

M0DE鹘

囤 接 1次SELECT。

l̈/卩脬甲产景Tt。⋯̈ ⋯̈¨
匚≡彐按1次▲。

⋯⋯̈̈̈̈·↓̈̈∴̈̈̈̈̈¨̈̈̈⋯⋯⋯⋯⋯̄—

MODE囤

MODE囤

1

M0DE鹘

黠 为显示闪动。

E≡彐按1次SET。
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3.辅助光线传感器灵敏度的调整。

例)调整辅助光线传感器1的灵敏度时

E≡彐扌SHiH匚丕彐匚≡彐时
将MODE NO。 变更为 19。

I

6 4

MODE丨 1迳曩
ˉˉˉ·ˉˉˉ

vˉ

ˉ ˉˉ ˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉ ˉˉ ˉˉˉˉˉˉˉˉˉˉ

囤
按 1次sELECT。

↓ 
闪动移向主

早

示

犁 :

6

MODE囤

o丨 4

M°DE丨 11□

匹≡彐埤SHI"匚v彐 时
直至主显示部的左端部位灯亮。

I 
主
早
示部的
年
端部位显示为 『o』

E丕

=}∷
按▲ 蘧级调整至主显示部的左端灯

灭为止,再加⒈2级做为设定值,确认左端灯
灭。

↓ 
主显示部的

=端

肀
位灯灭。

o

M0DE1|9

回 蔼罂 部蹦
丨 
【注意】
嬲 搐霹森药羼势篥豇哕

clDE显

设牢结枣:ELo涞彐按叩CK进入标睢显示。

o 6

MODE"曩

曩 为显示闪动
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4.确认辅助光线传感器的检知状态。

为

 
 

≡

一不
 
 
 
 

≡

显
 
 
 

≡

部

 
 

〓

一不
 
 
 
 

〓

显
I
Ⅰ

↓

主
 
 
 

≡

『door』  。 d o o r

MoDE□

d o o r

M°DE曩曩沮彐

d o o

M°DEI二I彐

遮断辅助光线传感器。

△,硭节yT咖
辅助光线传感器恢复正常状态。

丨 llODE显

示部的左端部分灯灭。

重复多次操作以上动作,如果没有问题
则确认结束。

1注意】在实施以上动作操作时,若不能很好的进行点灯·灭灯,则回到
「3。辅助光线传感器的敏感度调整」 (P。 33)请重新调整敏感度。

※通过以下操作,可对外部传感器的检测状态进行确认。

主显示部显示为 『door』 。 d o o r

M0DE□

d o o

M0DE鹬

d o o r

M°DEI≡I彐

⋯̈⒈鳄景TWFⅠ节::,⋯ ⋯̈̈
外部传感器的检知停止。

丨 lllODE显

示部的右端部位灯灭。

外部传感器的检知状态确认结束。
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■遥控器初期化方法

※通过以下操作,可以恢复到出厂时的默认设置: (请参阅
“设定项目一览表” (P,3S))

【实施初期化的前提】

∷  1。 调整过程中产生混乱,期望重新调整时。
2.在其他现场使用出厂设置。

【初期化模式】

初期化模式酰 1至 3O∷ (请参阅
“
设定项目一览表

”
 (P。 3B))。

除此之外的模式不初期化。

【初期化方法】   ∷   ∴

切断发动机装置电源。

连』ζ蘧室∵11E±≡i时接上发动机装置的电源。

↓       ∷
确认遥控器显示为 『C1r』 并切断电源。

↓ ∷ ∷
初期化完成,请再次接上电源进行调整。
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■模式说明

遥控器操作中有以下叼中模式。

【主要模式】

【资料模式】
【资料变更模式】

标准模式。能变更至开门宽度的显示及以下2种
模式变更。
查看各设定项目的设定值。
变更各设定项目的设定值。

遥控器操作的流程请参阅
“
遥控器操作流程

” (P。 叩 )。

【关于主要模式】

在标准显示 『d∞ r』 的状态中;每次按 E亘
EC彐 就会以

『开口宽度显示』→ 『异常履历显示』→ 『设定资料显示』

『door』 → 『开口宽度显示』的顺序显示。

『开口宽度显示』

表示现在的开口宽度。
开口宽度的测定是接通电源后的模拟动作实行。

『异常履历显示』 (模式No。 3g~鲳 )
表示前回异常时的状态。

曰 曰 按▲V,能确认过去的异常履历。
(限过去5次 )

『设定资料显示』=r资料模式1(模式No△~狎 )
显示现在门的

`总
重量设定值为、 【资料显示模式】。

曰 曰 按▲V,能确认现在的各设定值。

各设定项目,请参阅“设定项目一览表” (P。 3g)。

有关 【资料变更模式】 (模式No。 1~35)

在 【主要模式】状态中,如按匚oCK],变为 【资料变更模式】。

按 〔▲彐匚≡1〕 选择设定项目,能变更设定值。

在 【资料变更模式】状态中,再次按回 返回标准显示 『door』

变更设定值时请参阅 %.变更其他项目
”
 (P.B1)。
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■遥控器操作流程 (锐帝 )

1.门总重量

曰 3岔曰
2.开启位置

曰 3岔曰
3.开速度
●

巨彐3∶↑E彐
●

M。 用户输入4

曰 3岔曰
35.用户输入5

※ 异常履历的表示模式,No。 从E1
(上次的异常)~“ (前 5次的异常)。
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■设定项目一览表 (新锐帝 )

殳定M 机能 机能说明 设定范围 出厂初期值 单位

1 △章量输入 输入已设定门的总重量 旧~300(刻度值驮g)

2 开启方向 ]开启时方向的设定 (右 ) /L (左 )、 双门设定在r

开启速度 殳定开启速度 ⒛~GO0(刻 度值⒛mln) Ⅲm/sec

开启时缓行距离 设定开启时的缓行距离
~25(0为量短 ) 级

关闭速度 殳定关闭速度 00~500(刻度值50mln) 皿Ⅲ/seC

关闭时缓行距离 设定关闭时缓行距离 )~25(0为最短 ) 级

开放时间 1从开启至关闭的时间设定 9~9
L

开启动力 1开启时动力强度的设定 8(0为最小 ) 级

开启时制动力 开门时制动力强度的设定
~8(0为最小 ) 8 级

开启时缓行速度 旰启时缓行速度的设定 30, 50, 70 mm/sec

]关动力 关闭时启动力强度的设定
~8(0为 最小 ) 级

关闭时制动力 关门时制动力强度的设定 〕~8(0为最小) 8 级

关闭时缓行速度 关闭时缓行速度的设定 )0, 50, 70 mm/sec

14 半开时开启缓行的距离 殳定在半开时,开启缓行距离的设定 ~25(0为最短 ) 级

半开时关闭缓行的距离 殳定在半开时,关闭缓行距离的设定 D~25(0为 最短 ) 9 级

合上电源时的动作 上电源时的动作设定 躔濡烫另犀属黎筠袼;1(低
速开→通常动作)

l

浦助光线 浦助光线感应器的设定 涫隽暑祛角;隅镩曷搓并奖鹬 厶能)) 0

18 夭闭时的辅助光线 1关闭时的辅助光线感应器的设定 (无效),1(有效 ) o

19 浦助光线传感器1的灵敏度 浦助光线传感器1使用时的敏感度调整 )0~“ (0为最迟钝 ) 级

浦助光线传感器2的灵敏度 浦助光线传感器2使用时的敏感度调整 Ⅺ~6茌 (0为最迟钝 ) 级

交全功能 1被夹住时的动作设定
(停止),1(反转〉

l

22 费全感知度 女全功能感知度设定 ~4(4为最迟钝 ) 3

i口压操作 l关闭时的动作状态设定 (停止),1(加压动作 ) 0

24 楝轮功能 传感器感应一次开、感应一次关 (无效),1(有效 ) 0

25 灾害时的操作 异常信号时门的动作设定 (门停止),1(门打开),2(rl关闭) 0

26 停电时动作 停电时的动作设定 (需要电池装置 ) (门停止〉,1(门 打开〉,2(门关闭) 0

无电压接点输出 开放状态下,信号输出的设定 {莴臀僵亳霭塞} 0

28 乜磁锁 乜磁锁的使用有无的设定 (未使用),1(使用 ) 0

29 半开位置 半开操作时开门幅度的设定 z0, 30, 准0,∷ 50, 60, 70, 80, 90 %

开门幅度测定 开门幅度测定计时器的设定
0(通电再测定 )
1(测定完后自动替换 ) 0

羽户输入 1 羽户输入1 输入施工日期及整修日等。

例 )⒛01年4月 10日
·̄0104

DO00`ˇ 9999 0000

32 羽户输入2 羽户输入2 〕000'`ˇ 9999

羽户输人3 羽户输入3 D00ll 9̄999 o000

羽户输入4 羽户输入在 )00ll-9999 o000

羽户输入5 羽户输入5 D00llˉ 9̄999

36 果作次数 澡作次数的表示 D000′冫9999 0000 1000回

亥全操作次数 文全操作次数的表示 )000`ˇ 9999 0000 回

包源输入次数 包源输入次数的表示 )000'`ˇ 9999
回

寻常停止情况1 异常停止后记录的表示 (前回 ) 0C(控制器内部过电流 )

oL(控制器过负荷 )
bE(皮带切断)
CPU(电子组件内通信异常)
※详细情况谙参阅

” .故障的排除∴ (P39)

40 异常停止情况2 异常停止后记录的表示 (第 2次 )

41 异常停止情况3 异常停止后记录的表示 (第 3次 )

42 异常停止情况4 异常停止后记录的表示 (第4次 )

43 异常停止情况5 异常停止后记录的表示 (第 5次 )

44 累积异常OC 显示OC的累积次数 )000'`ˇ 9999
回

45 累积异常ClL 显示OL的累积次数 )000`'9999 回

46 累积异常b⒈ 显示bE-的累积次数 )00Clˉ 9̄999
回

47 累积异常「PU 显示CPU的累积次数 )000'`ˇ 9999 回
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■点检顺序

确认输入电源电压是否正确。

无问题

输入电源电压的问题。

不能平滑移动

平滑地移动。

控锏装置和马达装置的端子台部件接触不良。

切断电源。

用手开关门。

门框部位或悬挂部位的问题

确认下记项目。

1)细小部位 (与边框间的缝隙)
2)轨道内是否有垃圾
3)止摆器的情况
4)发动机箱部位是否有垃圾
5)吊架止脱装置与发动机箱的间隙
6)门是否扭曲
7)锁以及锁眼的情况
8)与发动机箱盖的接触
9)建筑安装的情况
10)滑轮中心线与门体是否平行

1.接通电源。
2.取下检测信号线。
3.将检测端子短路。

传感器部位的问题

1)传感器不良,误动作。
2)检测信号连接线是否断线或短路。
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故障情况 原  因 确认事项 处  理

门开关时不流畅 ●开启或关闭速度设定太慢
直观感觉不流畅。

确认开闭的速度设定值。 修改设定值。

●缓行距离设定值太大 ,
直观感觉不流畅。

缓行距离的设定值。 修改设定值。

●关门时有人碰到门扇、造成
异常模式。

通过人的出入等使传感器
工作,让门暂时关闭。

●行走阻力太大。 切断电源、用手开门。
确认轨道内有无垃圾。

确认门扇下部的锁是否松动。
确认是否由于止摆器的破损或松
动使其接触到导轨和锁眼。
确认是否有障碍物。

·清除垃圾。
·将锁固定好
·正确安装止摆器。

·清除障物。

门扇过紧 ●缓行速度过快。 设定慢速。

●缓行距离太小。 增加缓行距离。

门不操作 ●电源未接通。 查看断路器。 接通断路器。

【注意】

如果断路器再松开
请与施工单位联系。

查看马达装置的电源开关。 接通电源开关。

●传感器故障。

短路检测端控制装置或机能扩张器的按
纽,确认是否动作。

更换传感器。

●检测信号线切断 更换检测信号线。

●门被锁上。 确认门是否被锁上。 打开门锁。

●轨道内有垃圾。 关电源确认门是否平滑移动 : 清除障碍物和垃圾

●滑动阻力大。 切断电源,手工滑动门扇,确认滑动阻
力。

清除障碍物和垃圾

确认遥控器的表示情况
·显示0C

牯 源打开

礓吾骨::l豪芋
己〗:召窨昙:∮吾

·显示OL

L潘量霜嘈哐量鲛芗衾晷笤符
·丘己习烹bE-

嘣 认皮带是否切断
·丘己历斥CPU

嗵 电源

[置暑秃隽1囝掣孰作

调换控制装置
正常

清扫

设定变更

换皮带

换控制装置
正常

门无法开全 ●处于半开模式。 确认全半开切换开关。 切换到全开模式。

●遥控器的重量设定有错。
确认重量设定是否与实际相符合

例) 门重150kg× 2,若设定为雨kg
则完全不动作。

遥控器重量设定变更。
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故障情况 原 因 确认事项 处  理

门的动作是反的
——人来门关
人走门开

●双开门

皮带连接金具左右装反。

●单开门
开门方向设置反。

确认连接金具是否装反。 遵循
“
左上右下

”
原则

安装皮带连接金具。

确认开门方向设置值。 在参数设置中调整开门方向
设置值。

门动作缓慢
——过载

●门运行阻力过大。

●门重量超标、轨道水平度
不良、活动部分与固定部
分有摩擦、风速超标 (超

过5级风 )、 轨道磨损、
滑轮磨损等。

确认门的阻力是否过大。

降低因上述原因造成的门
运行阻力过大。确认门重、导轨、滑轮等各个部件

以及周围环境是否有异常。

门扇易脱轨 D止脱器间隙不正确。 确认止脱器间隙是否过大。
调整止脱器间隙 (05n。 ll〉 ,

减少门运行时受到的异常冲
击力。D轨道下沿槽口变形。 确认导轨下沿槽口是否变形。

门运行到缓行
阶段,有吱吱声

●由于安装不当或皮带连接
金具变形,使皮带不在一
个平面内,造成皮带与皮
带轮 (从动轮装置、马达
装置 )轮缘摩擦。

确认皮带是否在同一平面内。 调整皮带连接金具,使皮带
处于同一平面内。

门动作时,门扇
抖动

●因门扇较轻,启动力和制
动力过大造成门扇抖动。

确认启动力和制动力设置值。 调节启动力和制动力,使门
运行顺畅。

’
∵丶
一羟
篮
Ⅱ0
畦

〓
〓
■
■
■
■
■
■
■
■I
7

l
l
l
I
Ⅰ

【
Ⅰ
【
Ⅰ
I
Ⅰ

Ⅰ
Ⅰ
¨

L
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Γ

■新锐帝120

发动机装置

品号

带耳羼鹞爹线 NACS88425Κ NACS88426K NACS88435K NACs88436K

不带僵饔爨光线 NACs88427K NACS88428K NACs88437K NACS88438K

门扇形式 单开式 双开式

安装方法 封闭安装式 表面安装式 封闭安装式 表面安装式

门扇重量 1⒛kg以 下×1 1⒛kg以下×2

门宽 600'ˇ 1, 050mm

马达 DV24V50W无 电刷马达

开启速度 16~4⒋m/秒 (秒可调)   ※ 14~30cm/秒 (秒可调)   ※

关闭速度 11~如 cm/秒 (秒可调)   ※ 10~⒛ cm/秒 (秒可调)   ※

门的开放时间 0~9秒 (秒可调 )

半开选项 全开行程约⒛~gO%之间秒可调     另需半开连接器NKA8103013

手动开关力 55.8N (6.0kgf) 83.3N (8.5kgf)

冲撞检测仪 在冲撞检测下进行反弹 (遥控器进行设定 )

电源电压 AC200^ˇ 250Ⅴ  50/60Hz

输入电流
(AC200Ⅴ卩寸)
●除去检测传感器

待机时 0.3A

动作时 4.8A 5.0A

环境温度 -20-+50℃

基本动作
检测开关一

门扇打开一
制动一缓

行→停止 (呈打开状态 )
艹门扇关闭一制

动一缓行
→停止 (呈关闭状态 )

※从全关或全开位置起移动sOcm的平均速度。
■新锐帝150

发动机装置
带耳龚羁爹线 NACs88225GK NACs88226GK NACS88235GK NACs88236GK

品号 不带属饔黧光线 NACs88227GK NACs88228GK NACs88237GK NACS88238GK

门扇形式 单开式 双开式

安装方法 封闭安装式 l  表面安装式 封闭安装式 表面安装式

门扇重量 150kg以下×1 150kg以 下×2

门宽 600^ˇ 1, 050mm

马达 DⅤ24Ⅴ 5哪无电属刂马达

开启速度 14~⒋ cm/秒 (秒可调)   ※ 14~扭cm/秒 (秒可调)   ※

关闭速度 10~3gcm/秒 (秒可调)   ※ 10~34cm/秒 (秒可调)   ※

门的开放时间 0~9秒 (秒可调 )

半开选项 全开行程约⒛~gO%之间秒可调     另需半开连接器NKAg103013

手动开关力 27.1N (2.8kgf) 38,2N (3.9kgf)

冲撞检测仪 在冲撞检测下进行反弹 (遥控器进行设定 )

电源电压 AC200-250Ⅴ   50/60Hz

输入电流
(AC200Ⅴ时)
●除去检测传感器

待机时 0.13A

动作时 1.44A 1.44A

环境温度 -20-+50℃

基本动作
检测开关一

门扇打开→制动→缓行-停止 (呈打开状态 )
→门扇关闭一制

动→缓行→停止 (呈关闭状态 )

※从全关或全开位置起移动GOcm的平均速度。
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松下电气机器 (北京 )有限公司

热线 :4008104611

网址 :pm町panas~c.m

地址 :北京经济技术开发区同济北路 i号
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pa"as●
m■c 松下自动门

C新锐帝系列)
施工说明书

保管用

自动门的施工请委托我社指定的经销商或专业单位。

根据有关电气施工的法令.法规 ,务必由 “专业人员”
非专业人员进行施工操作会有危险。

进行施工。
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