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이 설명서는 최신 버전의 제품 특성을 설명합니다. 이 설명서에 포함된 

리소스와 기능은 OMEGA 제품군 모델에 적용됩니다.(모든 모델에 모든 

기능이 통합되어 있는 것은 아닙니다). 모든 리소스를 OMEGA의 모든 

에디션 또는 버전에서 사용할 수 있는 것은 아닙니다.

여기에 포함된 정보는 예고 없이 변경될 수 있습니다. 여기에 표시된 

내용은 일반적인 제품 정보로 사용해야 합니다. 품질이나 내구성을 

보장하는 것으로 해석되어서는 안 됩니다. Dinacell Electrónica는 이 

문서에 포함된 기술 또는 편집 오류 또는 누락에 대해 책임을 지지 

않습니다.

문서 레퍼런스 :

발행일: 

펌웨어 버전:

23/10/2023

D2207-01
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1소개

1.1 제품 설명

1.2 모델별 기능 

OMEGA는 벨트 혹은 와이어로프의 하중 및 로프 장력 측정 장치입니다. 모델에 따라 최대 16개의 
센서에 대한 개별 판독을 지원합니다.  이 장치는 릴레이 알람 또는 아날로그 출력과 Can Bus를 통해 
모든 컨트롤러에 연결할 수 있습니다.

이 설명서에는 OMEGA 제품군 모델 세트가 포함된 리소스와 기능이 있습니다(모든 모델에 모든 
기능이 포함되어 있는 것은 아닙니다). 

아래 표와 함께 모델에 포함된 기능을 확인하거나 확인합니다.

모델

온도 범위

릴레이

경보

온도 범위

보관

입력 채널

아날로그 출력 0-10ㅍ / 4-20mA / 0-20mA

캐빈 디스플레이 MB 출력

CAN open-Lift CIA 417 (절연)

NG 기술(펌웨어 업그레이드를 
위한 USB 포함)

1.3 전기적 사양

홀드 입력

최대 소비 전류

최대 전압

최대 전류

케이싱 재질 내화성 플라스틱 / ABC

매개 변수 단위 사양

전원 공급 장치(단락 보호. 퓨즈를 교체할 필요가 
없습니다)

릴레이 접점

아날로그 출력 0-5V

종류
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2

(1) 연결도.

(2) NG 연결 포트.

(3) 디스플레이. 

(5) 버튼 키보드.
(6) 셀(센서) 신호 입력

(4) LED 표시등

모델에 따라 다름

펌웨어 업데이트를 위한 미니 USB 입력.

센서용 USB 입력. OMEGA6 모델은 최대 6개의 센서, OMEGA12는 최대 12개의 센서, OMEGA16은 최대 16
개의 센서를 모델로 합니다.

풀부하 경보 로프 / 벨트 장력 불균형 또는 느슨한(슬립전조) 경보
과부하 경보 LED 상태
무부하 혹은 다른 사용자정의 경보 LED 오류 표시기

HOLD 신호 입력

릴레이 알람 연결

장치의 전원 공급 장치 
또는 CAN 네트워크의 전원 
및 연결.

아날로그 출력.

캐빈 디스플레이 출력. 5V(
최대 30mA)

설치를 위한 기술 데이터

2.1 치수(mm) 및 연결

모델

OMEGA6-4RMA

OMEGA6-C

OMEGA12-4RMA

OMEGA12-C

OMEGA16-4RMA

OMEGA16-C

OMEGA6-Ca

OMEGA6-4R5V

OMEGA12-Ca

OMEGA12-4R5V

OMEGA16-Ca
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3

MM

메뉴 내부 구조 및 장치 관리

3.1 메뉴 구조

3.2 버튼 기능

로드 표시에서
하부 메뉴에서

하부 메뉴에서

하부 메뉴에서

파라미터 설정

파라미터 설정

파라미터 설정

길게 눌러 설정 메뉴에 들어가거나 나갑니다.
다른 하위 메뉴 또는 파라미터를 탐색하려면 누릅니다.
더블 클릭하여 값을 확인하고  저장합니다. 파라미터 값을 변경하였지만 
10초 내로 값을 저장하지 않으면 값이 저장되지 않습니다.
하위 메뉴 또는 매개변수 내부로 들어가려면 누릅니다.
이 버튼을 변경하려는 데이터의 값의 위치로 이동 할 수 있습니다
누르면 선택한 매개변수의 값을 볼 수 있습니다
깜박이는 숫자의 값을 변경하려면 누릅니다. 

기능상태버튼

M
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장치 디스플레이에는 기본적으로 무게 표시기        ⌧        가 표시됩니다. 설정 메뉴에 들어가거나 나가려면   
⌧   버튼을 길게 눌러야 합니다. 

메뉴는 아래 다이어그램과 같이 서로 다른 하위 메뉴로 구성된 순환 구조를 가지고 있습니다.

 

4

일부 모델은 모든 메뉴 또는 기능을 통합하지 않을 수 있습니다(섹션 1.2 참조).

설정 메뉴

4.1 설정 메뉴

M

설명설정 메뉴

장치 "정보 Information" 하위 메뉴.

장치 "교정 Calibration" 하위 메뉴. 

"알람 Alarms" 하위 메뉴. 

"무게보상 Chain Compensation" 하위 메뉴

"캔통신 CAN Communicaiton" 하위 메뉴

CANopen-Lift CIA 417이 장착된 모델만 해당, 섹션 1.2를 참조하십시오.

아날로그 출력이 있는 모델의 경우에만 섹션 1.2를 참조하십시오.

MB 실내 디스플레이용 출력이 있는 모델에 대해서만 섹션 1.2를 참조하십시오.

센서의 신호를 mV/V 단위로 표시하기 위한 하위 메뉴입니다.

"아날로그 출력"의 하위 메뉴.

"캐빈 디스플레이"의 파라미터.
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모든 교정 정보가 손실됩니다. 

기본옵션으로 선택되어 있습니다. 설치할 센서가 하중 장치로만 사용되거나 
센서가 플러그 앤 플레이(레이블에 셀 값이 있는 센서)인 경우 이 선택을 
수정해서는 안 됩니다. 벨트의 경우에는 "-NonE"을 선택하면 됩니다.
각 로프 또는 벨트의 개별 장력의 경우 선택합니다.

4.2 정보 하위 메뉴

4.3 교정 하위 메뉴

유효한 펌웨어 : v1.00 이상.

장치에 OMEGA 장치의 하드웨어 버전이 표시됩니다.

약 24VDC의 유효한 값입니다.

1:1   2:1   3:1   4:1

작업을 취소합니다. 
모든 값을 출하 시 상태로 복원합니다.

이 작업은 엘리베이터 캐빈이 비어 있는 상태에서 수행해야 합니다.

측정된 하중은 선택한 단위로 표시되지만 내부 계산은 kg 단위로 수행되므로 
반올림 오류가 발생할 수 있습니다.

하중을 표시하기 위해 사용하는 지정중량 정격하중의 100% 또는 최소 60%를 
카 안에 장입 하는 것을 권장합니다.

디스플레이에 초 단위의 값이 표시되며, 이 값을 사용하면 작업자가 엘레베니터 카에서 
나올 수 있도록 카운트다운을 시작할 수 있습니다.

여러 센서가 연결되어 있는 경우 이 매개변수 내에 각 센서에서 측정한 무게를 표시할 
수 있습니다.

그 다음 표시된 중량을 확인하고 M버튼으로 저장합니다

펌웨어 버전(읽기 전용).

하드웨어 버전(읽기 전용).

본체 전압(읽기 전용).

Eeprom 상태. (읽기 전용).
재설정 작업.

장치에 연결된 센서의 수를 나타내는 파라미터

Iref 메뉴를 통해 장치는 각 센서에서 개별 신호의 초기 설정치를 보낼 수 있거나  
zero로 할 수 있습니다.

하중 단위를 나타내는 파라미타입니다. (kg 또는 pound).

서스펜션 방법을 선택하는 파라미터

빈카 설정을 위한 zero 파라미터

지정중량를 나타내는 파라미터입니다

센서 감도.

각 센서의 원시 부하(읽기 전용).

설명

설명

하위 메뉴 옵션들

하위 메뉴 옵션들

Zero" 및 "Load"로 교정하는 경우 이 값은 자동으로 계산므로 교정 데이터와 
중복되지 않도록 수정하지 않습니다

로드 셀이 플러그 앤 플레이 (plug & play) 인 경우, "Load" 파라미타에 지정중량을 
사용하지 않고 교정을 수행 할 수 있습니다. 이 유형의 셀은 당신이 "0" 작업을 
수행한 후 "0" 파라미터에 입력해야 하는 셀 값을 레이블에 표시합니다.

"_ALL"을 선택하면 센서가 OMEGA장치에 연결되어 있지만 엘리베이터에는 
설치되어 있지 않아야 합니다. 설치되어 있고 제거할 수 없는 경우 "_NonE" 
옵션을 선택하십시오. 와이어로프의 경우에만 해당됨.
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알람에 값을 설정하면 활성화합니다. 측정된 하중 값이 알람값보다 
초과상태이면 알람이 활성화되고 릴레이가 상태를 변경합니다. 
알람이 활성화되면 알람 LED가 표시됩니다. 설정 값이 "00000"
이면 이 값은 알람을 비활성화하고 릴레이가 비활성화됩니다.

4.4 알람 하위 메뉴

이 하위 메뉴에서 알람을 설정할 수 있습니다. 알람에 값이 적용되면 해당 값을 초과하면 알람이 활성화되고 
릴레이 상태가 변경됩니다. 각 릴레이의 상태는 개별적으로 열림 또는 닫힘으로 구성할 수 있습니다.

OMEGA에는 알람 LED가 있습니다(2.1장). 이러한 LED는 릴레이와 연결되어 있는 상태가 아니라 알람과 
연결되어 있습니다.

이 매개변수를 사용하면 알람이 비활성화될 때 알람과 관련된 
릴레이 상태를 구성할 수 있습니다.

알람에 값을 설정하면 활성화합니다. 값이 설정 값 아래로 
떨어지면 알람이 활성화되고 릴레이가 상태를 변경합니다. 
알람이 활성화되면 알람 LED가 켜집니다. 설정 값이 "00000"
이면 이 값은 알람을 비활성화하고 릴레이가 비활성화됩니다.

로프 또는 벨트가 다른 모든 벨트의 평균 값에서 벗어나는지 
백분율로 나타내는 파라미터입니다. 0%(알람 꺼짐)에서 100% 
사이의 값을 설정할 수 있습니다.

하중의 임계값을 설정하는 값입니다. 해당 임계값이 설정 값 
아래로 떨어지면 활성화됩니다. 기본적으로 이 경보는 값이 0인 
상태에서 비활성화 됩니다.

이 매개변수는 알람 1에 동일하게 작동하지만 알람 2에 
적용됩니다.

이 알람은 알람 4와 릴레이를 공유하며 로프/ 벨트가 파단될시에 
알람이 활성화되면 디스플레이에     ⌧     가 표시됩니다.

노말 클로우즈 Normal Close(기본 설정).

노말 클로우즈 Normal Close(기본 설정).

노말 클로우즈 Normal Close(기본 설정).

노말 클로우즈 Normal Close(기본 설정).

노말 오픈 Normal Open

노말 오픈 Normal Open

노말 오픈 Normal Open

노말 오픈 Normal Open

설명

알람 1:  풀 부하(Full Load)
경보 수준을 나타내는 파라미터입니다.

알람 2: 과부하(Overload)

릴레이의 상태를 나타내는 파라미터입니다.

경보 수준을 나타내는 파라미터입니다.

릴레이의 상태를 나타내는 파라미터입니다.

경보 수준을 나타내는 파라미터입니다.

릴레이의 상태를 나타내는 파라미터입니다.

경보 4: 로프 또는 벨트의 장력 차이.

릴레이의 상태를 나타내는 파라미터입니다.

알람 5: 로프 또는 벨트 절단 혹은 균열(소선파단과 다름)

3: 무부하(Empty) 혹은 사용자 지정 경보

하위 메뉴
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오메가 장치는 AUTO-ZERO-SHORT라는 기능을 지원합니다. 장치가 20kg 
이상의 무게 변화를 감지하지 못하면 2분 동안 최대 보상 값으로 설정된 값 아래에 
나타날 수 있는 오류를 제거합니다. 또한 30분간 정지한 후 모든 무게를 보정할 수 
있는 AUTO-ZERO-LONG 기능을 지원 합니다

ON ON
ON OFF
OFF ON
OFF OFF

최대 보정 값을 00000으로 설정하면 AUTO-ZERO-SHORT 기능이 비활성화됩니다.

4.5 무게보상 하위 메뉴

이 하위 메뉴에서는 소프트웨어 또는 하드웨어에 대해 가능한 무게보상을 활성화하거나 비활성화할 수 있습니다. 
이 기능을 사용하면 와이어/벨트 혹은 무게보상체인에 의해 생성 된 층간 이동에 의한 무게 차이를 보상 할 수 
있습니다. 보상이 설정되면 도어가 단힌 상태에서 HOLD 신호가 활성화 된 후 오메가는 엘리베이터 이동 중 
무게를 보상하기 위해 계산을 수행합니다. 일부 승강기, 특히 층고가 높거나 대용량 승강기에서는 소프트웨어를 
통한 무게보상이 층고변화에 따른  가이드 레일의 마찰과 길어진 이동거리 중 중량 변화로 인해 최대 정밀도로 
작동하지 않습니다. 이러한 유형의 승강기에 대해서는 하드웨어를 통한 보정을 권장합니다. 이런 유형에는 
무게보상을 위해 특별히 설계된 보조 센서가 필요합니다.

센서가 무게보상에 사용되는 경우 "교정 Calibration"의 하위 메뉴 "센서 수" 메뉴에서 센서의 수량을 입력할 떄 
이  무게 보상용 센서를 포함해서는 안 됩니다(4.3장).

하드웨어 무게보상을 실행하는 경우에는 HOLD 신호를 승강기 도어장치에 연결되어 있어야 합니다

설명하위 메뉴 옵션들

AUTO-ZERO-SHORT AUTO-ZERO-LONG

0에서 600까지 보정할 최대값을 선택합니다.

이 값은 선택한 단위로 표시됩니다(4.3장).

이 값은 선택한 단위로 표시됩니다(4.3장).

이 매개변수는 10분의 1초 단위로 측정되며 엘리베이터 도어가 닫히기 전에 
무게를 안정적으로 측정할 수 있도록 합니다.

이 매개변수는 10분의 1초로 표시되며 문을 연 후 안정적인 무게 측정값을 
업데이트할 수 있도록 합니다.

최하층과 최상층의 하중을 측정할 때 자동으로 계산됩니다.
이 값을 수정하지 않는 것이 좋으며, 수정하면 하드웨어를 통한 무게보상 
데이터가 손실되게 됩니다.

바닥층에 있는 엘리베이터를 선택하고 M으로 저장합니다.

최상층에 엘리베이터가 있는 상태에서 선택하고 M으로 저장합니다.

하드웨어를 통한 보상.
이 보정에는 체인의 무게를 측정하기 위한 추가 센서가 필요합니다. 
부게보상용 센서는 마지막으로 연결된 센서 뒤에 설치해야 합니다.

소프트웨어를 통한 보상
무게보상 하지 않음

무게보상 유형을 선택하는 매개변수입니다.

체인 보상의 최대치. (하드웨어 및 소프트웨어용).

하드웨어를 통한 실제 보상된 무게보상. (읽기 전용)

소프트웨어 추정치에 의한 무게보상 값. (읽기 전용)

HOLD 신호가 트리거되기 전에 무게를 측정하는 시간입니다.

HOLD 신호가 해제될 때(도어가 오픈 될 때)  진동등으로 부터 발생하는 변수를 
제거하기 위하여 하중 측정을  지연하는 시간입니다.

와이어로프 혹은 벨트 등 메다는 장치의 공칭 하중에 대한 셀(센서)의 민감도. (읽기 전용)

바닥층 무게를 설정하는 작업 (하드웨어 무게보상에 한정).

최상층 무게를 설정하는 작업 (하드웨어 무게보상에 한정).
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일부 오메가 모델은 CanOpen-Lift CiA 417 프로파일을 지원합니다. 이 하위 메뉴에는 장치의 전송 전송 속도 및 
노드 식별과 같이 구성할 수 있는 몇 가지 중요한 매개변수가 있습니다.

장치가 CAN 설치에서 라인의 끝으로 배치된 경우 120옴 저항은 "라인 끝" 매개변수      ⌧      에서 
활성화되어야 합니다.

장치가 라인의 끝으로 위치하는 경우 120옴 저항을 선택하고 
확인하여 활성화합니다.

센서 신호(mV/V)(읽기 전용).

4.6 CanOpen 하위 메뉴

4.7 ADC 하위 메뉴

설명하위 메뉴 옵션들

이 매개변수에서 장치의 전송 전송 속도를 선택할 수 있습니다. 장치의 전송 
속도는 125에서 지원하는 250 또는 417kb입니다.

알림: 하나 이상의 OMEGA 장치가 동일한 Can Bus 라인에 연결된 경우 각 
Can 노드 식별이 달라야 하며 각 COB_ID 변경하여 CanOpen 사전에 저장해야 
합니다. (COB_ID = 0x40000188 (리프트 #1의 경우), COB_ID = 0x40000198 (
리프트 #2의 경우) 등...)

이 파라미터를 통합하는 OMEGA에는 장치가 라인의 끝으로 배치될 때 
활성화되어야 하는 내부 저항이 있습니다.

현재 버전은 2.0

캐빈내에서 중량 변화를 감지하고 전송하는 데 필요한 최소값입니다. 
가중치 변경을 초과하면 PDO 메시지가 전송됩니다. 이 매개변수는 
캔의 통신을 포화시키지 않는 데 사용됩니다. 선택 가능한 단위는 
1,2,5,10,20,25,50,100,250 또는 OFF(기본값은 1로 설정됨)입니다.

HOLD 신호가 없는 경우 버스의 정보를 통해 엘리베이터의 움직임이나 
도어의 상태를 감지할 수 있습니다.

HOLD 신호를 통합하는 경우.
설치에 HOLD 신호가 통합되지 않는 경우 이 옵션을 선택하여 
컨트롤러의 동작 신호를 읽습니다. (권장 값)
설치에 HOLD 신호가 통합되지 않는 경우 이 옵션을 선택하여 Door 
statusword를 읽습니다.
설치에 HOLD 신호가 통합되지 않는 경우 이 옵션을 선택하여 
엘리베이터 도어 컨트롤러(도어 제어어)의 정보를 읽습니다.

CanOpen 장치 노드 식별. 

전송 속도입니다.

줄 의 끝.

버전(읽기 전용)

하중 변화 감지.

엘리베이터 도어의 접점 제어.

설명하위 메뉴
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  ⌧  선택한 모델에 따라 두 가지 유형의 아날로그 구성이 있습니다(단락 1.2). - 0-10V의 출력과 4-20mA 또는 
0-20mA의 아날로그 전류 출력을 가진 아날로그 전압. - 단일 아날로그 전압 출력 0-5V.

=100kg

=100kg

=0kg

=0kg

=0kg

=0kg

=100kg

=100kg

100kg=10V

100kg=20mA

0kg=10V

0kg=20mA

0kg=0V

0kg=0/4mA

100kg=0V

100kg=0/4mA

4.8 아날로그 출력 하위 메뉴

4.9 캐빈 디스플레이 하위 메뉴

이 매개변수는 보유하고 있는 MB 객실 디스플레이 유형을 정의하는 데 사용됩니다. 캐빈 디스플레이를 
올바르게 구성하려면 전체 부하 및 과부하 경보에 설정된 수준을 참조로 사용한다는 점을 고려해야 합니다. 
실루엣의 LED는 전체 부하 수준에 따라 켜집니다. 반면에 엘리베이터의 무게가 과부하 한계를 초과하면 MB는 
엘리베이터에 과부하가 걸렸음을 광학적으로(LED 깜박임) 및 청각적으로(부저) 모두 나타냅니다.

설명

설명

하위 메뉴

하위 메뉴 옵션들

이 매개변수에서 모델에 따라 선택한 단위에서 최대 중량 값을 10V 또는 20mA에 
할당 또는 5V에 할장 지정해야 합니다.

이 매개변수에서 선택한 단위(4.3장)의 최소 부하 값을 0V, 0mA 또는 4mA로 
설정해야 합니다.

MB, 고정 LED 과부하가 있는 캐빈 디스플레이.
MB, 프로그레시브 LED가 있는 실내 디스플레이.

● 전압(0-10V)의 예:  최소하중 0kg(빈 엘리베이터 카)과 최대 하중 100kg(풀 부하)인 구성의 경우.

구성 A

구성 A

구성 B

구성 B

● Examp전원 (0-20mA / 4-20mA) : 최소하중 0kg(빈 엘리베이터 카)과 최대 용량 100kg(풀 부하)인 
구성의 경우.

이 파라미터를 사용하면 출력이 4-20 또는 0-20mA로 설정됩니다.

아날로그 출력의 최대 부하.

캐빈 디스플레이 유형입니다.

아날로그 출력의 최소 부하.

전류 출력의 유형

HOLD 신호가 활성화되면 신호가 비활성화될 때까지 엘리베이터 주행 중에 아날로그 출력이 변경되지 
않습니다.
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(3)  ⌧    키를 누른 상태에서 기기에 전원을 공급합니다. STA LED가 깜박이기 시작하고 ERR LED는 고정된 
상태로 유지됩니다.

5
NG 기술로 설계된 Dinacell 장치는 주로 스마트폰, 태블릿 또는 컴퓨터에 연결할 수 있다는 특징이 있습니다. 
실시간으로 모든 파라미터를 읽고, 설치를 테스트하고, 컴퓨터 키보드에 액세스하지 않고도 장치를 보정 할 수 
있습니다. 모바일 장치, 태블릿 또는 컴퓨터를 통해 NG 전원 장치를 보정하는 프로세스는 속도를 높이고 설정 
시간을 단축합니다. 장치를 보정할 때의 단계와 절차는 동일하지만(7장) 훨씬 빠르고 직관적입니다. 이러한 이점을 
누리려면 Tools ng2 애플리케이션을 다운로드하여 연결해야 합니다.

이 응용 프로그램은 Windows, IOS 및 Android에서 사용할 수 있습니다.  
IOS는 애플 정책에 따라 작동이 원활 하지 않아 권장 드리지 않습니다

Windows의 경우 www.dinacell.com 에서 소프트웨어 메뉴에서 응용 
프로그램을 다운로드하십시오. 

OMEGA는 휴대폰, 태블릿 또는 컴퓨터에 무선으로 연결할 수 있도록 GD-WiFi 모델과 같은 동글이 
필요합니다. 또는 수 USB-A에서 미니 USB-B 수 케이블로 USB 케이블을 통해 컴퓨터에 연결할 수 
있습니다.

OMEGA 장치는 각 센서의 개별 판독값을 가질 수 있습니다. 교정된 장치를 사용하면 Tools ng2 응용 프로그램이 
포함된 장치를 사용하여 로프 또는 벨트의 장력을 조정할 수 있습니다. 앱에서 Load Wizard(로드 마법사)를 
클릭합니다. 이 옵션은 메뉴 표시줄에서 찾을 수 있으며 모바일 버전의 경우   ⌧  를 클릭합니다. 로드 마법사는 
모든 로프 또는 벨트의 하중 편차를 보여줍니다. 구성을 시작하려면 홈 버튼을 클릭합니다. 마법사는 각 센서에 
필요한 부하를 계산합니다. 하나씩 클릭하여 각 센서에 대한 계산에 따라 각 로프 또는 벨트를 조정합니다.

업그레이드에 필요한 요구 사항 및 구성 요소:

장치를 업그레이드하는 절차는 다음과 같습니다.

- 업그레이드할 장치에는 펌웨어 업그레이드를 위한 미니 USB 입력이 있어야 합니다(섹션 1.2).

(1) 새 펌웨어를 USB 스틱에 복사합니다.

- USB 스틱을 장치에 연결하기 위한 암 USB-A to Mini USB-A 수 케이블 어댑터

(2) 장치에서 전원 공급 장치를 끄거나 분리합니다.

(4) 이제 USB 케이블 어댑터를 사용하여 새 펌웨어가 있는 USB 스틱을 장치의 미니 USB 포트에 연결할 수 
있습니다. USB가 감지되면 ERR LED가 깜박입니다.
(5) 장치가 새 펌웨어를 다시 플래시할 때까지 기다립니다. 이 프로세스는 최대 1분 정도 걸릴 수 있습니다
(6) 업그레이드가 완료되면 장치가 자동으로 재부팅됩니다.

- 업데이트할 펌웨어만 포함된 FAT32 USB 스틱(파일. CYP)

NG 기술

5.1 스마트폰, 태블릿 또는 노트북에서 구성

5.2 로프/벨트 장력 조절 기능

5.3 펌웨어 업데이트

MM

완료하려면 다시 계산 버튼   ⌧  
을 클릭합니다. 모든 센서는 
녹색으로 나타나고 왼쪽에 
올바른 신호가 있어야 합니다. 
로프나 벨트가 완전히 조정되지 
않은 경우 작업을 반복하고 다시 
확인하십시오.

www.dinacell.com
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6오류

6.1 오류 코드

장치는 표에 나열된 오류 코드로 표시되는 오류를 감지할 수 있습니다.

중요: 오류가 나타나면 모든 알람이 활성화되고 릴레이가 상태 알람을 변경합니다. 오류 6을 사용하면 
모든 릴레이가 OPEN으로 전환됩니다.

부적절한 연결. 센서에 결함이 있거나 
케이블이 손상되었습니다

케이블 자체와 케이블과의 연결 상태를 
확인하십시오.

센서 설치 및 연결을 확인하십시오. 로프/
벨트가 센서에 들어 가 있는 상태가 정상인지 
확인 - 가운데 센서 밑으로 벨트가 지나가는 지 
확인하여 주세요
-로드셀이 손상되거나 공칭값이 작을 수 
있습니다.
-로드 셀을 더 높은 공칭 값으로 교체하십시오.

센서 식별 및 교체

장치를 재설정해야 합니다(4.2장). 오메가의 
내부 설정, 교정 데이터, 무게보상, 알람등이 
메모리에서 지워진 상태입니다 (4.2장)

그런 다음 손실된 모든 데이터를 구성하여 
장치를 복원해야 합니다. 지정중향로 교정 
과정을 반복하지 않으려면 재설정하기 
전에 "셀" 값을 기억할 수 있습니다. 그런 
다음 교정을 복원하십시오. "제로"를 
수행하고 "cell"값을 입력합니다 (4.3 장).

- zero and load를 다시 조정합니다. 
- 로드 셀을 다른 낮은 공칭값의 
로드셀로 변경하십시오..

- 로드셀과 호프 혹은 벨트와의 연결을 
확인하십시오. 
- 하드웨어 무게보상이 필요하지 않은 
경우에는 "Chain"메뉴의 "Type" 파라미터를  
"None" 또는 "Soft"으로 변경합니다.

- 단락을 찾아 제거하십시오. 
- 장치의 전원을 껐다가 다시 연결하면 
디스플레이 오류 5가 사라집니다.

네거티브 신호 오버플로. 센서가 
반대 방향으로 조립되어 있거나 잘못 
연결되었습니다.

포지티브 오버플로. 센서에 공칭 값보다 큰 
하중이 걸려있습니다

네거티스 신호. 센서는 오메가에서 작동되지 
않습니다.

캐빈 출력의 단락 MB를 표시합니다.

매우 낮은 감도를 가진 로드셀. 오메가가 
제대로 조정되지 않았거나 로드셀의 공칭 
값이 낮습니다.

로드셀이 제대로 연결되지 않았거나 
케이블이 손상되었거나 매개변수 "nSens"에 
잘못된 수의 센서가 설정되었습니다.

메모리 데이터 손실.
이 오류가 나타나면 릴레이가 OPEN 
상태로 변경됩니다.

설명 에러조처오류
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7.2 설정

7.2.2       ⌧       이 매개변수는 기본적으로 "_NoNE"로 설정되어 있으며 센서를 부하 중량 장치로 사용하는 경우 
수정해서는 안 됩니다. 그러나 각 로프 또는 벨트의 개별 장력 또는 무게를 알아야 하고 설치할 센서가 플러그 앤 
플레이(PFC 모델, TCA 및 기타 보정된 센서와 같은 셀 값을 라벨에 부착하는 센서)가 아닌 경우 "Iref" 섹션 내에서 
엘리베이터에 부착되지 않은 센서가 있는 "_ALL"를 선택해야 합니다. 벨트의 경우 "_NonE"을 선택 합니다.

7.2.5 다음 단계는 엘리베이터에 센서를 설치하는 것입니다.

7.2.3       ⌧      무게 단위를 킬로 또는 파운드로 설정합니다.

7.2.4       ⌧       설치 서스펜션 유형(1:1, 2:1, 3:1, 4:1)을 선택합니다.

7.2.6       ⌧     그런 다음 Zero을 나타내는 작업을 수행합니다(이 작업은 엘리베이터가 비어 있는 상태에서 수행해야 함).

7.2.1       ⌧       체인 하드웨어 보상의 경우 제외하고 나머지의 경우는 센서 수를 입력합니다.

설치된 센서가 플러그 앤 플레이인 
경우(이러한 센서는 레이블에 셀 값을 
제공함)      ⌧      파라미터에 해당 값을 
지정해야 합니다.

7OMEGA 설치를 위한 퀵 가이드

7.3 장치 구성

7.3.1        ⌧        다음 단계는 릴레이 상태를 확인하고 전체 부하 경보, 과부하, 빈 캐빈에 대한 중량 수준 및 
백분율을 설정하여 경보를 설정하는 것입니다.tage 차이 경보 및 로프 파손 경보. 알람 유형 및 설정 방법에 대해 
자세히 알고 싶다면 (4.4 장)을 참조하십시오.

7.3.2       ⌧        기본적으로 소프트웨어 체인 보상으로 구성됩니다. 무게보상을 변경해야 하거나 자세한 
내용은 4.5장을 참조하십시오.

7.3.3       ⌧        CanOpen 매개변수를 구성해야 하는 경우에만(4.6장).

7.3.4       ⌧        아날로그 출력을 구성해야 하는 경우에만(4.8장).

7.1 장치 설치

7.1.3 경보 릴레이가 있는 모델의 경우 올바르게 연결하십시오

7.1.1 센서를 오메가 장치에 연결합니다. 채널 1부터 순서대로 연결해야 합니다.
7.1.2 극성을 고려하여 홀드 신호를 연결합니다.

7.1.6 "MB 캐빈 디스플레이"가 있는 모델의 경우 극성을 고려하여 적절하게 연결하십시오.
7.1.7 전원에 연결합니다.

7.1.4 "CAN"이 있는 모델의 경우 올바르게 연결하십시오.
7.1.5 "아날로그 출력"이 있는 모델의 경우 올바르게 연결하십시오.

엘리베이터에 센서를 설치하기 전에 이 가이드의 모든 사항을 읽는 것이 좋습니다.
장치의 버튼 작동은 3.2장에 나와 있습니다.

일부 모델은 모든 메뉴 또는 기능을 통합하지 않을 수 있습니다(섹션 1.2 참조).

7.3.5       ⌧        캐빈 디스플레이가 연결되어 있고 구성해야 하는 경우에만(4.9장).

교정은 센서 유형에 따라 두 가지 방법으로 완료할 수 있습니다. 모든 센서 유형에 대한 옵션(A) 또는 
플러그 앤 플레이 센서에 대한 옵션(B)(공장 설정).

7.2.7       ⌧      옵션 (B)
      ⌧      매개변수에 알려진 가중치를 
표시해야 합니다. 이렇게하려면 최대 적재 
용량의 100 % 또는 최소 60 %의 무게를 
엘리베이터에 장입하는 것이 좋습니다.

7.2.7       ⌧      옵션(A) Dinacell Electrónica S.L.
Made in Spain

P/N.: XXXXXX
Model: XXXXXX
Cell = XX

S/N: XXXXXXXMXXX

P/N.: XXXXXX
Model: XXXX
Cell = XX

S/N: XXXX
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