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GSAT 系列X型电动升降机械臂

机械臂广州聚德智能视听设备有限公司
广东省广州市 番禺区化龙镇 国贸大道南43号 领越科技园

售后服务电话：020-84899499

广州美视晶莹银幕有限公司
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机械臂

机械臂正常通电后

七、主板实物接线图
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黑色线：电机零线（N）
红色线：电机上行线（W）
白色线：电机下行线（R）
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不能上升/下降 松动开关起保护动力钢丝绳作用 检查动力钢丝绳有无松动。若有，拉紧钢丝绳再按面板上/下进
行测试。如果还是不能上升/下降请联系经销商或厂家
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机械臂设定好组码与位码后，控制代码见编码表，波特率9600，16进制发码，其中0000 000是群控码，
所以机械臂要设置为0000 000之外的组码与位码。

编码表

位码

000

001

010

011

组码
上
停
下
上
停
下
上
停
下
上
停
下

0000 0001 0010
F6 00 00 07 FD
F6 00 00 09 FF
F6 00 00 08 FE

F6 01 00 07 FE
F6 01 00 09 00
F6 01 00 08 FF

F6 00 01 07 FE
F6 00 01 09 00
F6 00 01 08 FF

F6 01 01 07 FF
F6 01 01 09 01
F6 01 01 08 00

F6 00 02 07 FF
F6 00 02 09 01
F6 00 02 08 00
F6 00 03 07 00
F6 00 03 09 02
F6 00 03 08 01

F6 01 02 07 00
F6 01 02 09 02
F6 01 02 08 01
F6 01 03 07 01
F6 01 03 09 03
F6 01 03 08 02

例：



手控 RJ45  插头
1 ——GND
2 ——DOWN
3 ——STOP
4 ——UP

RS-485-  RJ45
7 ——5A 485
8 ——3B 485
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安装设备时重心尽量居
中，在机械臂未收紧状
态下，请不要用手托起
机械臂，以免造成动力
钢丝绳松动。

避免强风

六 ：组 码 与 位 码

位  码 码  值
第一位 第二位 第三位 16进制
OFF

ON

ON

ON

ON
ON

ON
ON

ON
ON

ON
ON

ON

OFF

OFF

OFF

OFF
OFF

OFF
OFF

OFF

OFF

OFF

OFF

00
01
02
03
04
05
06
07

R S 4 8 5位 码 拨 码 值

RS485 协 议
串行口设置—波特率9600、8位数据位、
CRC校正、1 位停止位
1.协议格式（16进制）：
包头（F6）、组码、位码、指令码、
校验（单字节）
校验=包头+组码+位码+控制指令

吊挂有客户端设备

常态控制

07

08

09

上升

下降

停止

组  码 码  值
第一位 第二位 第三位 第四位 16进制
OFF
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ON
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ON
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ON

ON

ON

ON
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ON

ON
ON

ON
ON

ON
ON

ON
ON
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ONON

ON

ON

ON

ON

ON

ON

OFF

OFF

OFF

OFF

OFF

OFF OFF
OFF

OFF
OFF

OFF
OFF

OFF
OFF

OFF

OFF
OFF

OFF

OFF

OFF

OFF
OFF

OFF
OFF

OFF

OFF

OFF

OFF

OFF

OFF

OFF

00
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07

0a
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09

R S 4 8 5组 码 拨 码 值

组 码 与 位 码 的 设 定 ：
使用 RS485 时，组码、位码都必须设置为非零，即必需至少有一位拨到“ON”，当几台设备被用于吊挂
同一设备（桁架或二次升降幕等）时，这些设备的控制器组码必须相同，但位码必需不同，位码是用于区
分是哪台控制设备的，位码的分配方式由客户自行设定或者工程人员设定，当一个场所（如同一宴会厅，
同一会议室）有几组设备时，组码必须设置不同。

CRC校正码位数=生成多项式位数-1



RS485 通讯口

5 7 6 8

1 2      3        4     5    6    7    8   

7GND
down

stop
up

组码

水晶头接线示意图

位码 ：

124

124
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控臂械 ：机 遥 器学习方法

1.

2

机械臂遥控器设置限位方法：

GSAT X 组成

遥控器 1个 合格证  1份 保修卡  1份

安装使用说明书  1份 4x 20十字盘头     4个 5x20十字盘头     4个

4x30十字盘头     4个 5x 30十字盘头     4个Φ20x10黑色垫圈  4个

 固定顶板①

③ A臂械机

⑥防坠布带

 固定顶板①

注：机械臂出厂时已将回收和展开高度调至最佳位置，不建议客户自行调整，以免因调节不当造成产品
损坏。如需调节务必由专业技术人员进行调节或联系经销商。

 控制面板②
 机械臂A③
 机械臂B④

⑤ 动力钢丝绳
⑥ 防坠布带

 上限位开关⑦

⑦ 上限位开关

⑧ 下限位开关

⑧ 下限位开关

⑤动力钢丝绳

④ 机械臂B

② 控制面板

220V

ON ON

50Hz  60W

2 14 2 148

220V

ON ON

50Hz  60W

2 14 1248



显示屏：吊架当前运行距离
UP：机械臂上升
Stop : 机械臂停止
Down : 吊架上升
Upper Limit : 机械臂上限位设置/清除
Lower Limit : 机械臂下限位设置/清除
上限位设置：长按Upper Limit键，蜂鸣器
                     响两声，上限位设置成功；
下限位设置：长按Lower Limit键，蜂鸣器
                    响两声，下限位设置成功；
上限位清除：长按Upper Limit键，蜂鸣器
                    响四声，上限位清除成功；
下限位清除：长按Lower Limit键，蜂鸣器
                    响四声，下限位清除成功；
通讯口：干触点接口
RS485 :  RS485接口
            保险管：F6. 3A 250V
电源输入：电源输入接口
复位：吊架复位到最高点
组码：使用RS485控制时，同群控组的吊架用同一组码
位码：同一组码内的不同吊架以位码区分

220V

ON ON

50Hz  60W

8 4 2 1 4 2 1

1.
2.
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220V

ON ON

50Hz  60W

8 4 2 1 4 2 1
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GSAT X
1 V 
2 6 X776mm
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