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注意：本系统适用于「活动轿底」电梯，使用之前，请务必认真阅读以下章节。

感应磁铁是配合本产品特制的稀土磁铁，磁性强劲，安装过程中必须小心；任何时候都要避免磁铁接近 100℃以

上的高温，以免退磁；由此造成的人身和设备损失本公司不予负责。

通知：在任何情况下，我方只对在保修期内产品的自身质量负责。

声明：由于技术进步，本公司保留对产品变更的权力；有关技术参数，请以产品随机手册为准。
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产品概览
一.产品外观、内部结构及接口说明：

EWD-H-J3

外

观

外

部

接

口

接

口

说

明

P1 Com
公共 Com 端

2 路固态继电器输出
P2 J1

P3 J2

P4 J3.1

独立 1路固态继电器输出P5 J3.2

P6 与 P7 口配合，锁定 J1～J3 状态(一般情形下不使用)

P7 系统电源：DC/AC24V(±10%)／150mA

绝对不可以把本装置“P7、P8”以外的输出端口直接接入外部电源，由此可能造成的永久性损坏本公司不予负责。P8

J1～J3 内部固态继电器, 最大负载能力：DC/AC 32V/50mA。

可编程为“空载～超载”输出信号，用于参与电梯逻辑控制。

图[1]
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二.外形尺寸和安装示意图

外

型

尺

寸

安

装

须

知

安 装 须 知
1.尽可能将本装置安装在靠近轿底中心部

位或电梯原超载开关位置处，系统应安装在

电梯轿底承重梁上，感应磁铁吸附在活动轿

底,且标志面正对称重装置感应点；

2.系统支架应根据电梯具体情况制作，但必

须采用不易变形的材料制成，厚度最好在

4mm 以上或有加强筋，以防摆动；

3.调整本装置，使轿底磁铁对准其上端面中

心点。同时必须保证本装置端面与磁铁端面

相互平行。

安

装

方

式

图[3]

45

显示窗

调试按钮

接线端子
15

安装孔 2-Φ4

35

45

90

电梯下承重梁

活动轿底

感应磁铁

检测间隙

称重装置

连接支架

图[3]
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三.系统调试方法及说明

1. 系统定位操作：
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2. 自学习空载、额载工作参数：
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3. 其它情形下的系统调试：
如发生下列原因，则需要对本装置工作参数进行重新修正。

①电梯变更轿厢装潢，使活动轿底自重发生变化；

②轿底出现机械形变；

③冬夏气候温差对轿底减振橡胶弹性系数产生不可忽略的影响；

④轿底减振橡胶老化、变形等现象；

⑤出现冲顶蹲底现象；

⑥称重装置固定端松动。

工作参数调整方法及含义
四.系统参数调整方法 ( 注：*表示16进制“0～9,A～F”的任意值。)

1.同时按住系统面板上的【▲】和【▼】按钮后上电，这时系统闪烁显示〖PP〗,即进入系统工作参数修改状态。

2.放开【▲】和【▼】按钮，系统将交替显示〖P*〗和〖**〗。〖P*〗为系统工作参数指针；〖**〗为〖P*〗内部数

据值。

3.在显示〖P*〗时，按住【▼】，工作指针递增；按住【▲】，工作指针递减。

4.在显示〖**〗时，按住【▼】，数据递增；按住【▲】，数据递减。

5.放开按钮，系统交替显示工作指针和配置数据。

6.欲修改其它配置数据，请重复”3,4,5”项操作。

7.在系统显示〖P*〗时刻，同时按下【▲】和【▼】按钮，系统记忆修正数据，以备今后使用，此时系统显示〖Pn〗

1秒。本次系统工作参数修正完毕。

例：将P2参数修正为16；

1.同时按住系统面板上的【▲】和【▼】按钮后上电，这时系统闪烁显示〖PP〗,即进入系统工作参数修改状态；

2.放开【▲】和【▼】按钮，系统将交替显示〖P0〗和〖**〗；

3.在显示〖P0〗时，按住【▼】，使其递增为〖P2〗；

4.放开【▼】按钮，系统将交替显示〖P2〗和〖**〗；

5.在显示〖**〗时，按住【▲】和【▼】，使其数据调整为〖16〗；

6.放开按钮，系统将交替显示〖P2〗和〖16〗；
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7.在系统显示〖P2〗时刻，同时按下【▲】和【▼】按钮，系统记忆修正数据，此时系统显示〖Pn〗1秒。本次系统

工作参数修正完毕。

五.P参数含义说明：
1. P0参数说明[系统工作模式]：

设定值 说 明 出厂设定值 正常工作值

00 正常工作

01

00

本数值在系

统自学习过

程中自动修

正完成

01 传感器安装定位，系统自学习“空、额载”工作方式

02 指定系统自学习“空载”工作方式

03 指定系统自学习“额载”工作方式

04 选择“20% 额载”自学习，工作方式，方便用户特殊调试方式

25～99

×0.1mm

对已知电梯“空载→额载”活动轿底减振橡胶垫的压缩变形量，采用人

为设定方式。只需对系统安装定位即可投入使用。(本调试方式对电梯

生产厂家将非常方便，详见“九”章所述)

2. P1参数说明：[锁定输入信号状态设定、继电器输出状态设定]：

设定值 说 明 出厂设定值 用户设定值

00、01

10、11

0-梯级输出方式 0-P6、P7口短接后，系统输出信号锁定 00

梯级输出、短路锁定1-点位输出方式 1-P6、P7口断开后，系统输出信号锁定

例：若P1=11，表示内部继电器逻辑采用“点位输出方式”、P6、P7口断开后，系统输出信号锁定。

3. P2参数说明[空载参数设定]：
设定值 说 明 出厂设定值 用户设定值

00～30 轿厢载荷≤ 额载×P2％时，输出空载信号。 05

4. P3参数说明[轻载参数设定]：
设定值 说 明 出厂设定值 用户设定值

P2+1～60 轿厢载荷≤ 额载×P3％时，输出轻载信号。 30
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5. P4参数说明[半载参数设定]：
设定值 说 明 出厂设定值 用户设定值

P3+1～90 轿厢载荷≤ 额载×P4％时，输出半载信号。 70

6. P5参数说明[重载参数设定]：
设定值 说 明 出厂设定值 用户设定值

P4+1～99 轿厢载荷≤ 额载×P5％时，输出重载信号。 90

7. P6参数说明[系统过载系数]：
设定值 说 明 出厂设定值 用户设定值

00～20 超载动作值>额载+(额载×P6)％ 05

8. P7参数说明[固态继电器“J1”工作状态设定]：
设定值 说 明 出厂设定值 用户设定值

00～1F

高 位 低 位

01

(轻载动合)

状态有效时：

0—触点动合

1—触点动断

0-选择为空载工作方式

1-选择为轻载工作方式

2-选择为半载工作方式

3-选择为重载工作方式

4-选择为满载工作方式

F-选择为超载工作方式

例：设置“P7=02”表示，J1为半载信号动合输出

9. P8参数说明[固态继电器“J2”工作状态设定]：
设定值 说 明 出厂设定值 用户设定值

00～1F 同上 04(满载动合)

10. P9参数说明[固态继电器“J3”工作状态设定]：
设定值 说 明 出厂设定值 用户设定值

00～1F 同上 1F(超载动断)
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PD参数说明[位移扩展设置]：

设定值 说 明 出厂设定值 用户设定值

01～03

11～13

高 位 低 位
01

位移接近方式，

10mm有效
0-载荷增加，位移接近

1-载荷增加，位移远离

1. 选择传感器 0～9.9mm 有效；

2. 选择传感器 0～19.9mm 有效；

3. 选择传感器 0～29.9mm 有效；

注意： ①若选择未注明的设置值，系统将不能正常工作。

②即使开启空载自动归零功能后，在对电梯的定期维护期间，均应重新进行系统自学习工作。

显示代码说明
六.系统正常运行代码说明(“W”表示目前轿厢有效载荷)

显 示 说 明

系统显示〖L*〗

其中:

L0 表示轿厢空载 输出空载信号 空载：00≤W≤额载×P2％

L1 表示轿厢轻载 输出轻载信号 轻载：空载<W≤额载×P3％

L2 表示轿厢半载 输出半载信号 半载：轻载<W≤额载×P4％

L3 表示轿厢重载 输出重载信号 重载：半载<W≤额载×P5％

L4 表示轿厢满载 输出满载信号 满载：重载<W≤额载+额载×P6％

LF 表示轿厢超载 输出超载信号 超载：W>额载

请用户记忆：本部电梯编号： 额载压缩变量： 毫米

七.其他显示状态说明
显示代码 表 示 含 义 解 决 方 法

1 FY 系统启动指示

2 Pc 本装置复位

3 PP 进入系统工作参数修正状态

4 PL 自学习空载参数(静止显示表示预备状态，闪烁显示表示检测完毕)

5 PH 自学习额载参数(静止显示表示预备状态，闪烁显示表示检测完毕)

6 LL 安 定位偏大 本装置向贴近磁铁方向移动
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显示代码 表 示 含 义 解 决 方 法

装

定

位

7 LH 定位偏小 本装置向远离磁铁方向移动

8 Lo 定位准确

9 LP 内部自校正

10 P* 系统配置指针

11 Pn 记忆完成

12 EE 轿底形变量溢出 减震橡胶过软，调整 PD 参数

怎么办？

八.其它现象简析：
1.安装本称重装置后，电梯在运行过程中称重信号出现变化？

电梯载荷输出值在电梯启动后未锁定，调整变频器和控制器相关项目。

2.长期工作后，系统空载零点出现较大偏移？

可能是“三、3”所述部分原因产生，请设置系统自学习模式重新校准。

3.电梯称重由重载转轻载后，依然显示重载信号？

电梯轿厢活动轿底运动受阻，施压后未立即复位。请解决有关机械问题。

4.系统输出信号不随载荷做线性变化？

仔细检查活动轿底的结构，务必注意活动轿底相对传感器只能有一组减振橡胶(或弹簧)做相对位移。

5.系统工作期间出现模拟量输出不正常或系统复位或与调速器配合异常等现象？

可能是系统供电电源串扰引起，应选用另一组电源为系统供电，或另配 AC/DC 24V/300mA 外接电源供电。

九．如何对已知“空载→额载”压缩变形量变化的电梯进行设定调试？
例：已知本台电梯活动轿底“空载→额载”最大压缩变形量为“5.8mm”；

操

作

方

法

⒈修正参数“P0=58”，且记忆。参阅“五”章所述；

⒉系统重新启动后，显示〖LP〗，等待系统显示〖LL〗或〖Lo〗或〖LH〗；

⒊轿厢空载时，调整系统安装位置，使其显示〖Lo〗后，紧固；

⒋显示〖Lo〗时，同时按动【▲】和【▼】键，系统开始自学习空载工作参数；

⒌闪烁显示〖PL〗5秒后，自学习工作全部完成。
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十.如何重新对系统做“自学习”操作？
方法 1：同时按住系统面板上的【▲】和【▼】按钮后上电，这时系统闪烁显示〖PP〗,维持 15秒后，系统显示〖Pn〗；

届时，所有工作参数自动返回出厂默认设定。

方法 2：修正参数 P0=0A 或“用户指定工作代码”，即可使系统复位，返回到出厂状态；操作方法见“五”章所述。

十一.对自学习完毕后的系统如何修改输出状态？
分别修正“P 参数”对应输出控制参数；操作方法见“四、五”章所述。

十二.如何采用 20%额载自学习方式？
修正参数 P0=04，〖Lo〗定位及空载〖PL〗自学习完成后，系统显示〖PH〗期间，加载 20%额载后，按动【▼】按

钮，系统显示〖L1〗，调试完毕。本方案是对无法 100%加载自学习的一种辅助手段。

十三.轿厢减震橡胶压缩量超出传感器检测范围？
务必在系统自学习之前，选择“PD”参数=“02/03”并记忆，其后重新调整传感器安装位置即可(详见PD参数说明)。

十四.关于采用“载荷增加，位移远离”工作方式操作方法？
务必在系统自学习之前，选择“PD”参数=“1*”并记忆，其后重新调整传感器安装位置即可。

系统特征
十五.“EWD-H-J3”智能电梯称重装置工作原理

随着电梯技术的不断进步，电梯称重装置对其性能的影响已经到了不可忽视的地步。电梯对称重装置的高精度、

高可靠性、多功能的需求已迫在眉睫。在传感器技术和微型计算机不断发展的今天，采用高精度的霍尔传感器，检测

电梯轿底因载重而产生的位移变化，同时利用单片微型计算机对其进行科学运算处理，使本装置实现了对电梯轿厢有

效载荷称重的工作机能。

十六.主要特点：
1.非接触感应式工作模式，固态继电器输出，自身无机械运动，直接安装在电梯原超载开关处，无需改变电梯轿厢结

构；

2.整体防水结构设计；体积小，安装方便，结构简单；

3.感应范围宽，定位精度高，智能化温度补偿工作温度范围宽；
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4.内核采用高精度霍尔传感器和高性能单片机构成。可现场设定全部工作参数；

5.采用高强劲感应磁铁，最大限度的提高系统抗干扰能力；

6.每套产品都经过严格的老化处理，确保工作可靠；

7.系统依据数学方程进行科学计算、自动修正检测误差；

8.现场调试采取自学习或人工位移量设定方式，操作十分方便；

9.独创可编程输出信号控制方式，适用各种活动轿底曳引电梯的需求；

十七.技术指标：

⒈ 应用范围：
适用于所有需要轻载、满载、超载信号的活动轿底电梯，且自动检测范围(2.10mm ≤轿底位移范

围≤10.00mm)；人工设定位移范围 2.5～9.9mm (参数 PD有关)

⒉ 灵 敏 度： 电梯额定载重量/200 (额载 1T 时为 5.0Kg)

⒊ 系统误差： ≤1.5％(5～40℃) 全工作温度范围≤3.0％

⒋ 非线性度： ≤1.0％

⒌ 输出形式：

固态

继电

器
可编程通用信号：

①3路可编程为如下输出形式：轻载、满载、超载(用户自由设定变化范围)

②每路可编程为动合或动断触点。

③触点容量：DC/AC 32V/15mA。

⒍ 工作环境温度： -20～55℃

⒎ 相对湿度： 20%～99％RH

⒏ 反应时间： ≤0.25 秒

⒐ 供电电源： AC/DC 24(±10%)V／150mA

⒑ 安装位置： 电梯活动轿底

⒒ 整机尺寸： 45×45×90 mm
3

：强度超越以上所列极限参数使用，可能导致系统工作异常或造成其永久性损坏。
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承诺
⒈本系统在出厂一年内出现产品自身质量问题，免费更换（产品封签损坏不予受理）。

⒉若有特殊功能要求，可来函说明。

⒊若系统在调试或使用期间出现异常，请直接与我方联系。

其它
１.附 件： 用户手册 1本 紧固螺丝组φ4*20 2套

感应磁铁[20×20×4mm
3
] 1片

2.通讯录：
 (029)88416613，85565714

（029）85568478

 ：西安市长安北路14号奥林匹克大

厦A座7D

 ：(029)85565714-886  ：710061

技术支持: 18092639752 或 18092639750
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