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直流无刷广告道闸控制板使用说明书

（P-104 版）

一：特点

安全 24 伏直流电源供电，保障人身安全

节能 静态功率小于 1 W

安静 工作噪音低于 50db

速度可调 开闸关闸速度独立调节

工作平稳 多段速度设计，使工作状态线性，平稳

多种信号输入 支持多种信号输入，继电器信号，电压信号

多重保护 电机过流、过载、短路保护，电机故障保护

行人保护 遇阻反弹、防撞人功能

支持雷达，红外感应输入，保护行人与车安全

支持外接遥控器输入

支持个各种参数可设

支持光感开启广告灯，可以根据周边环境的明暗程度开启/关闭广告灯

支持自动找零，自检等

二：参数规格

供电电源 直流 24V

电机功率 ≤200W

静态功率 <1W

开/关闸速度 10%-95%

控制器尺寸大小 84.7mm*150.7mm；97mm*154mm；112mm*134mm

运行环境温度 -40℃～85℃

运行环境湿度 30%～80%（无凝露）



三：按键操作

控制板有 4 个按键,分别是“开/下翻”、“返回/停”、“设置/

保存”、“关/上翻”，可以通过这 4 个 键对控制板的各种参数

进行设置。

快捷键操作:

A：在未插电机线的模式下，按一次“开/下翻”键，显示出软件版号；按一次“关/

上翻”键，显示出软件日期。

B：在正常工作模式下，数码管显示时间页面下，短按一次“设置/保存”显示的是电

流值，按二次“设置/保存”显示的是霍尔的变化率，按三次“设置/保存”显示的

是主板内部电压值；按四次“设置/保存”显示的是电源电压值；按五次“设置/

保存”显示的是地感计数。

1 设置/保存键：进入设置状态和确认设置值。

2 开/下翻键：正常工作状态下按该按键可以开闸，进入设置状态后可以使用该按键

增加菜单项和向上调节设定值。在参数设置状态，短按每次加一。长

按则一直连续加到最大值后再从最小值开始往上加。如果长按时间较

长，则连续加会提速。

3 关/上翻键：正常工作状态下按该按键可以关闸，进入设置状态后可以使用该按键

减少菜单项和向下调节设定值。在参数设置状态，短按每次减一。长

按则一直连续减到最小值后再从最大值开始往下减。如果长按时间较

长，则连续减会提速。

4 返回/停键：正常工作时该按键未定义，按键会有蜂鸣器鸣叫。在设置状态可以退

出设置状态或者取消设置的值。

四：参数设置

可以通过长按“设置/保存键”按键 3 秒进入参数设置状态，LED 将显示“P-XX”。

通过按短或者长按“开/下翻”、“关/上翻”两个按钮选择菜单项，短按一次增加或

者减少一个项，长按则连续加减。再次按“设置/保存”键进入指定项的设置，“返回

/停”键退出设置。当对 指定参数设置完成以后，必须按“设置/保存”键确认才能生

效。按“返回/停”键设置的参数不会生效。45 秒内没有按键，控制板上的蜂鸣器将

长鸣一声，退出设置状态，返回正常的工作状态。



参数命令数值表

菜单 功能 默认值 数值范围 备注

P-00 开闸速度 30 10-48 数值越大开闸速度越快(建议：数值不要加到最大)

P-01 关闸速度 25 10-48 数值越大关闸速度越快(建议：数值不要加到最大)

P-02 开闸减速角度 65 45-85 开闸时，到这个角度开始减速

P-03 关闸减速角度 30 10-50 关闸时，到这个角度开始减速

P-04
开闸减速快慢

调节
6 1-250

数值越大，减速越快

数值越小，减速越慢

P-05
关闸减速快慢

调节
6 1-250

数值越大，减速越快

数值越小，减速越慢

P-06 开闸结束速度 40 1-250
数值越大，结束速度越大

数值越小，结束速度越小

P-07 关闸结束速度 60 1-250
数值越大，结束速度越大

数值越小，结束速度越小

P-08
垂直位置调节

角度
5 0-30

数值越小，闸杆开启的角度越小

数值越大，闸杆开启的角度越大

P-09
水平位置调节

角度
5 0-30

数值越小，闸杆角度越小

数值越大，闸杆角度越大

P-10 学习遥控器 0 无 最大可以学习 10 个遥控器,可以扩展

P-11 恢复出厂设置 0 0-5

01：清除参数值(只将参数值恢复成默认值，遥控器

不会清除)；

02：恢复出厂设置(所有的数值都恢复成默认值，其

中遥控器也会清除掉)；

03：参数备份(可以将调好的参数值进行备份);

04：参数恢复备份(可以将已备份的数值恢复)；

05：仅清除遥控器(参数值不会清除);

P-12 上电找零关闸

力度/速度

50 10-255

上电开始找零位置的关闸力度/速度

（上电找零开闸力度/速度是 P-43）

P-13 测试模式 0 0-6
C-0：正常模式；C-1~5：测试模式，数值代表延时

时间；C-6：半程测试模式(延迟时间默认为 2秒)



P-14 防砸开启 1 0-1 0：不开启；1：开启

P-15 开闸保持时间 0 0-255 单位：秒；0 为不自动关闸(不建议使用)

P-16
过车延时落杆

时间
0 0-255 单位：秒

P-17 防撞灵敏度 20 5-255

数值越小，灵敏度越高

数值越大，灵敏度越低

（此参数也是遇阻反弹的反应时间，单位：毫秒）

P-18 防撞力度 65 5-80

数值越大，力度越大

数值越小，力度越小

（此参数也是遇阻反弹的力度）

P-19 光敏阀值 75 10-100
当前光敏值大于该阈值则开灯(建议数值不要调到

太小)

P-20 光敏延时开 2 1-255 单位：秒

P-21 光敏延时关 3 1-255 单位：秒

P-22 灯箱工作模式 0 0-1 0：时间控制 1：光敏控制

P-23
灯箱开始工作/

时
18 00-23 （设置小时数值）灯箱在此时间开始亮灯

P-24
灯箱开始工作/

分
30 0-59 （设置分钟数值）灯箱在此时间开始亮灯

P-25 灯箱工作时长 6 1-24 灯箱工作的时间

P-26 设置时间/小时 无 无 设置小时数值

P-27 设置时间/分钟 无 无 设置分钟数值

P-28 过流保护 80 20-100 单位：0.1A

P-29
地感计数 0 0-2

在某应用场景下，需要开闸次数与地感继电器闭合

一致才关闭道闸，这时该功能才启用；0则不启用；

1：启用计数功能；2：车队模式

P-30 锁杆力度 80 45-160 数值越大，锁杆力度越大；数值越小锁杆力度越小

P-31
锁杆归为启动

速度
70 10-255

数值越大，速度越快

数值越小，速度越慢

P-32

继电器输出模

式

0 0-4

0：红绿灯模式；1：到位检测状态模式； 2：光感

模式；3：到位继电器输出 2 秒；4：时控模式



P-33 调试串口 无 无 技术调试用，无需操作

P-34 道闸方向 0 0-1 0：左固定右向；1：右固定左向

P-35
电源电压检测

延时
0 0-200

0：此功能关闭；非 0：此功能开启，功能开启时表

示延时值（单位：20/毫秒）

P-36 电源正常值 235 200-250
正常运行时的正常值，道闸短时断电后的恢复到 正

常时的阀值

P-37 电源欠压值 225 100-250
道闸在运行过程中突然断电，以此值来检测断电阀

值（检测到断电后，道闸会立即起杆）

P-38 地感快速落杆 0 0-1 0：此功能关闭； 1：此功能开启

P-39
数码管亮度调

节
3 0-7 数码管数值的亮度调节；数值越大，亮度越亮

P-40
第二开闸信号

开关
0 0-1

0：此功能关闭； 1：此功能开启。（只有 P-14(防

砸开启)不开启时才能进行使用）

P-41
电机发电泄放

电压
310 250-450

单位：0.1V。此功能在无弹簧情况下才能进行调节。

参数在 310 以上此功能无效。

P-42
杆到位后离开

偏差
10 10-250 厂家调试参数，无需操作

P-43

上电找零开闸

力度/速度

50 10-255

上电开始找零位置的开闸速度

（上电找零关闸力度/速度是 P-12）

P-44 通讯地址 1 0-255 485 通讯地址参数

P-45 反向缓冲设置 50 1-90
数值越大，杆子缓冲角度越大

数值越小，杆子缓冲角度越小

P-46 找零模式 0 0-1

0：正常找零模式

1：上下限找零模式（不建议使用，只有出现阻杆环

境方可使用）

P-47 关闭地感角度 0 0-45

0：全程角度地感有效；非 0：0-该角度内地感检测

无效（关闸位置为 0度）。当使用雷达时不能开启

此功能

P-48 遇阻角度 0 0-90
0：全程角度遇阻有效；非 0:0-该角度内遇阻功能无

效（关闸位置为 0度）

P-49 双开功能（复位

关到位）

0 0-1 0：此功能无效；1：双开功能开启；开启后主板上

的‘关到位’端子将变成与开闸功能一致

P-50 RS485 协议版本 0 0-1 协议版本切换



P-51 遇阻选项 0 0-50
0：此功能无效；非 0：根据电流数值进行调节，可

以使遇阻反应更加灵敏（调试前请咨询厂家）

P-52 涡轮蜗杆 En 0 0-1
0：此功能关闭；1此功能开启；当使用蜗轮蜗杆的

电机时需要将此功能开启

常规报错数码管状态：显示“E-00”表示未找零；显示“E-01”表示电机霍尔值出错；

显示“E-02”表示电流过流；显示“E-03”表示电源电压欠压；

显示“E-4”表示电源电压过压；显示“E-5”表示电机三相抱死；

显示“E-6”表示抬杆遇阻

所有涉及到角度的地方，关闸位置为 0度

当电源电压过大（﹥28V）或过小(﹤18V)，主板将会自动保护并发出警报，主

板保护时电机，灯箱，地感等设备都不会工作

命令详解：

P-00：开闸速度

数值越大开闸速度越快。按“菜单”键进入设置状态显示的是当前正在使用的速度。可根

据实际的环境选择开闸速度，保存后立即生效。（建议：数值不要加到最大）。

P-01：关闸速度

数值越大关闸速度越快。按“菜单”键进入设置状态显示的是当前正在使用的速度。可根

据实际的环境选择开闸速度，保存后立即生效。（建议：数值不要加到最大）。

P-02：开闸减速角度

开闸时，开到此角度开始减速。角度的计算是以关闸位置为 0 度计算。

P-03：关闸减速角度

关闸时，关到此角度开始减速。角度的计算是以关闸位置为 0 度计算。

P-04：开闸减速快慢调节

开闸减速比例调节；在道闸减速区的速度到开闸结束速度之间的减速速度调节。此数值与

开闸速度相呼应。

P-05：关闸减速快慢调节

关闸减速比例调节；在道闸减速区的速度到关闸结束速度之间的减速速度调节。此数值与

关闸速度相呼应。

P-06：开闸结束速度



开闸结束速度调节；以该速度结束开闸。数值越大速度越快。速度快了可能导致开闸结束

的时候不平稳，这时可减小该值。如果数值太小可能会导致开不到位的情况；具体根据现场

环境进行调节。如果想车过地感后快速落杆，可开启 P-40 功能。

P-07：关闸结束速度

关闸结束速度调节；以该速度结束关闸。数值越大速度越快。速度快了可能导致关闸结束

的时候不平稳，这时可减小该值。如果数值太小可能会导致关不到位的情况；具体根据现场

环境进行调节。

P-08：垂直位置调节角度

如果道闸杆垂直位置不正，可以通过该参数进行微调。对于限位使用了橡胶圈作为缓冲的

道闸，该值需要加大，避免每次开闸挤压橡胶圈。

P-09：水平位置调节角度

如果道闸杆水平位置不平，可以通过该参数进行微调。对于限位使用了橡胶圈作为缓冲的

道闸，该值需要加大，避免每次开闸挤压橡胶圈。

P-10：学习遥控器

遥控器配对：长按主板“设置/保存键”三秒，找到 P-10 项，在按一下“设置/保存键”

会显示“----”，此时在按遥控器的任意键，看主板的尾数数值为 2,4,8 其中一个数值，则

表示配对成功，在按一下“设置/保存键”保存。遥控器需要一个一个学习。出厂时遥控是

未匹配的。

P-11：恢复出厂设置

该选项有两个功能，清除参数值恢复成默认值（遥控不清除）和恢复出厂设置（遥控清除）。

为了防止误操作，需要设置特定的值后在按“设置与保存”键才能启动操作。恢复完出厂设

置后需要断一次电。

01：清除参数值（只将参数值恢复成默认值，遥控器不会清除）

02：恢复出厂设置（所有的数值都恢复成默认值，其中遥控器也会清除掉）

03：参数备份（可以将调好的参数值进行备份）

04：参数恢复备份（可以将已备份的数值恢复）

05：仅清除遥控器（参数值不会清除）

P-12：上电找零关闸力度/速度

控制板上电后，需要以一个速度寻找原点位置与自检的关闸速度，如果上电后的速度过大

或者过小，可以通过该参数设置。数值越大速度越快。如果出现上电找零时杆子无法落下，

请将此参数调大即可。

P-13：测试模式

C-0：正常模式；C-1~5：测试模式，数值代表延时时间；C-6：半程测试模式(开到位后保

存时间默认为 2秒)。

P-14：防砸开启



范围 0-1，默认：1：防砸功能有效，0：防砸功能无效。如果设置为 1，当在落闸过程中

检测到“防砸”输入端的有效信号后，控制器将抬闸。如果道闸开到位后“防砸”信号持续

有效，则道闸将保持开启状态。“防砸”信号有效期间如果检测到“地感”信号，则当“防

砸”信号消失后控制器将启动关闸。如果在“防砸”信号有效期间没有出现过“地感”信号,

则当“防砸”信号消失后控制器将一直保持道闸开启，直到“地感”检测到有效的车辆通过

信号。

P-15：开闸保持时间

范围 0-255，单位 1 秒，默认 0。闸开启后停留指定时间自动关闸。如果为 0 则不自动

关闸。闸开到位停留的时间。

P-16：过车延时落杆时间

范围：0-255，默认：0，单位：0.1 秒。“地感”检测到有效的车辆经过，并且“地感”

信号消失后延迟该参数设定的时间，然后启动落闸。

P-17：防撞灵敏度

范围：5-255，默认：20。单位：10 毫秒。如果更改了开闸或者关闸的速度，闸出现了反

弹现象，则需要同步的修改该参数。数值越小灵敏度越高，灵敏度越高越容易受到干扰。如

果正常开关闸过程中出现闸反弹现象，则需要加大该值。（此参数也是遇阻反弹的反应时间，单

位：毫秒）

P-17：防撞反应时间 ；P-18：防撞的力度。

P-18：防撞力度

范围 5-80，默认值：50。，如果更改了开闸或者关闸的速度，闸出现了反弹现象，则需

要同步的修改该参数。该值和 P-17 共同确定防撞的力度与时间。如果正常开关闸过程中出

现闸反弹现象，则需要加大该值。 （此参数也是遇阻反弹的力度）

P-17：防撞反应时间 ；P-18：防撞的力度。

P-19：光敏阀值

默认：75，设定开启灯的光敏值。当前的光敏值超过设定的光敏阈值。则打开灯。因为安

装环境不同、壳体透光度差异、客户要求开灯的亮度要求不同，所以光敏阈值不能有一个比

较折中的值。需要安装后根据要求调节阈值实现。

P-20：光敏延时开

范围 1-255，默认：2，单位：秒。检测到当前光敏值超过 P-19 命令设置的光敏阈值后

再延时设定的延时时间后再开灯。

P-21：光敏延时关

范围 1-255，默认：3，单位：秒。检测到当前光敏值超过 P-19 命令设置的光敏阈值后

再延时设定的延时时间后再关灯。防止车灯照射等情况下误动作。

P-22：灯箱工作模式

默认：0，0：时间控制 1：光敏控制。为 0 时由时间控制灯的开关，时间到了设定的开

灯时间则打开灯。为 1 时由光敏控制灯的开关。天色变暗到设定的光敏值后打开开关。



P-23：灯箱开始工作时间/时

与设置时间类似，此数值是设置时间的时针，灯箱的开启时间。

P-24：灯箱开始工作时间/分

与设置时间类似，此数值是设置时间的分针，灯箱的开启时间。

P-25：灯箱工作时长

此数值是设置灯箱工作的时长。

P-26：设置时间/时

此数值是校准主板显示的时间的时针。主板出厂的时间是未校准的，如果是有使用灯箱的，

一定要先校准时间。

P-27：设置时间/分

此数值是校准主板显示的时间的分针。主板出厂的时间是未校准的，如果是有使用灯箱的，

一定要先校准时间。

P-28：过流保护

范围：20-100，单位：0.1A 。此数值是保护主板与电机，当电流超过设置的值，主板会

自动保护主板与电机，主板会显示错误代码 E-02 。

P-29：地感计数

范围 0-2，默认值：1。在某些应用场景，需要开闸次数和地感继电器闭合次数一致才关

闭道闸。这时可以启用该功能。0:则不启用；1：启用计数功能；2：车队模式（起杆后不会

落杆，只有在不计费的情况下才能开启）。车队模式开启操作步骤：第一步：将参数值调到

2；第二步：将杆子运行到开闸位置；第三步;长按遥控器暂停键 2秒；退出车队模式操作：

按遥控器关闸键退出车队模式，同时杆子落杆。

P-30：锁杆力度

当杆子在某个位置停下时，此参数可以调节杆子在此位置锁住的力度。

P-31：锁杆归为启动速度

当杆子在某个位置停止时，启动归位时的速度。比如当有人把杆子手动压下去或抬起时，

杆子会自动回到停止的位置。

P-32：继电器输出模式

范围 0-4；0：红绿灯模式；1：到位检测状态模式；2：光感模式；3：到位继电器输出 2

秒；4：时控模式。

P-33：调试串口

厂家调试与增加功能使用。

P-34：道闸方向调节



0：左固定右向；1：右固定左向；该功能是调试道闸的方向。

P-35:电源电压检测延时

0：此功能关闭；非 0：此功能开启，功能开启时表示延时值（单位：20/毫秒）；当有使

用到备用电源时才需要使用该功能。

P-36:电源正常值

正常运行时的正常值，道闸短时断电后的恢复到 正常时的阀值；当有使用到备用电源时

才需要使用该功能。

P-37:电源欠压值

道闸在运行过程中突然断电，以此值来检测断电阀值（检测到断电后，道闸会立即起杆）；

当有使用到备用电源时才需要使用该功能。

P-38:地感快速落杆

0：此功能关闭；1：此功能开启。开启此功能后，车辆未在地感的感应范围内，道闸杆会

快速落杆。

P-39:数码管亮度调节

数码管数值的亮度调节；数值越大，亮度越亮。如果在阳光下看不清楚数码管的数值时，

可以调节此数值加大数码管亮度。

P-40:第二开闸信号开关

0：此功能关闭； 1：此功能开启。只有在 P-14(防砸自动落杆开启)不开启时才能进行使

用。开启此功能，主板上的防砸输入端子将会变成第二开闸信号。

P-41：电机发电泄放电压

单位：0.1V。此功能在无弹簧情况下才可进行调节。参数在 310 以上此功能无效。

P-42：杆到位后离开偏差

厂家调试参数，无需操作。

P-43：上电找零开闸力度/速度

控制板上电后，需要以一个速度寻找原点位置与自检的开闸速度，如果上电后的速度过大

或者过小，可以通过该参数设置。数值越大速度越快。如果出现上电找零时杆子无法起杆，

请将此参数调大即可。

P-44：通讯地址

485 通讯地址参数。

P-45：反向缓冲设置

当杆子在下降或者是上升过程时，突然按开或关时，杆子缓冲的位置设置。

P-46：找零模式



0：正常找零模式；1：上下限找零模式；操作上下限找零模式：进入该设置选项前必须保

证杆子处于关门状态。进入该设置后可以使用手动方式调节杆子的到合适的位置位置，也可

以按控制板上的“开/下翻”、“关/上翻”按钮调节杆的位置。调节好杆的位置后，按“设

置”按键保存杆的位置。（不建议使用，只有出现阻杆环境方可使用）

P-47：关闭地感角度

0：全程角度地感有效；非 0：0-该角度内地感检测无效（关闸位置为 0 度）；如该参数

调到 30 时，那么起杆到 30 度内这个段角度，地感功能就会关闭无效，过 30 度后地感才会

有效；该功能是为了调整杆子与地感接触的距离过近尔造成自动起杆现象。当使用雷达时不

能开启此功能。

P-48：遇阻角度

0：全程角度遇阻有效；非 0:0-该角度内遇阻功能无效（关闸位置为 0度）；如该参数调

到 30 时，那么起杆到 30 度内这个段角度，遇阻功能就会关闭无效，过 30 度后地感才会有

效；该功能是为了调整杆子与弹簧拉力过大，电机未走到限位而杆子已经到地面造成遇阻自

动起杆现象。

P-49：双开功能（复位关到位）

0：此功能无效；1：双开功能开启；开启后主板上的‘关到位’端子将变成与开闸功能一

致；如果现场环境是两个道闸同起同落的，那么可以开启双开功能，两块主板进行连接两台

道闸可以同起同落。

P-50：RS485 协议版本

通讯协议版本。

P-51：遇阻选项

0：此功能无效；非 0：根据电流数值进行调节，可以使遇阻反应更加灵敏（调试前请咨询

厂家）

P-52：涡轮蜗杆 En

0：此功能关闭；1此功能开启；当使用蜗轮蜗杆的电机时需要将此功能开启

五:主板找零操作

主板通电后需要先按开闸键，让道闸运行一遍，记录行程并找原点；在按关闸键，让道闸

在运行一遍；主板必须要运行两遍后，才可以找到原点；（按遥控器，地感，车牌识别也可

以）；如果主板还是显示 0000 的数值，说明找零没有完成。

六:遥控器对码操作

遥控器配对：长按主板“设置/保存键”三秒，找到 P-10 项，在按一下“设置/保存键”

会显示“----”，此时按遥控器的任意键，看主板显示的尾数数值为 2,4,8 其中一个数值，

则表示配对成功，在按一下“设置/保存键”保存。遥控器需要一个一个学习。



清除遥控器：清空所有配对好的遥控器操作，长按主板“设置/保存键”三秒，找到 P-11

项，在按一下“设置/保存键”会显示“000”，将数值调到 01，在按一下“设置/保存键”

则会清除所有遥控器。

七：参数转移步骤

第一步：调试好一块模板

第二步：将模板与新的主板对接

第三步：上电新主板

第四步：长按模板“下翻”键，查看新主板显示“S--S”则参数转移成功。

八：功能展示图

1： P-08/P-09 调节水平位置、垂直位置展示

2：P-02 开闸减速角度调节展示



3：P-03 关闸减速角度调节展示

4：P-00/P-06 开闸速度调节、开闸结束速度调节展示



5：P-01/P-07 关闸速度调节、关闸结束速度调节展示



九:控制板孔位尺寸与接线示意图

24V 无刷一体机道闸控制器



无刷道闸控制器



24V 直流无刷透明盒道闸控制板

24V 直流无刷大功率道闸控制板




