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1 概述 
随着城市建设的⻜速发展，塔式起重机被越来越多地使⽤在市政建设、桥梁、 

⾼层建筑等施⼯场所。但是由于塔式起重机在使⽤过程中具有较⼤危险性，重⼤伤

害事故的发⽣率也在提⾼。如何有效地预防和降低施⼯现场塔式起重机的安全事故

保证起重机的安全正常运⾏，已成为施⼯建设安全⼯作的⼀项重要难题。 

塔吊远程安全监控系统（⼜称“塔吊⿊匣⼦”）是基于传感器技术、嵌⼊式  技术、

数据采集技术、数据处理技术、⽆线传感⽹络与远程通信技术相融合的系统平台主

要应⽤于塔机运⾏状态的实时全过程监控，避免因操作者的疏忽或判断失误 

⽽造成的倾覆、碰撞、超载等等安全事故，可极⼤的保证塔机的安全使⽤。塔吊⿊

匣⼦具有采集、记录、显示、传输、预警、报警、远程监控功能。 

塔吊⿊匣⼦采⽤彩⾊触摸液晶屏显示，亮度⾼、显示清晰，操作简便，运⾏稳

定可靠。可显示当前重量、幅度、⻆度、⾼度、额重、⼒矩、制动⽅向、回转指示

等参数。并动态显示塔机运⾏⽅向、回转状态，每⼀相应的设置界⾯均有操作说明

以⽅便⽤户更轻松的适⽤本设备。 

 

1.1 产品特点 

CPU采⽤32位ARM核⾼效处理器； 

8英⼨⼤液晶动态实时显示； 

单机和多机防碰撞功能设计； 

集成了起升⾼度、变幅幅度、回转⻆度、起重量、⼒矩限制、⻛速报警、制动控

制等多⽅⾯监控功能，完全解决了塔吊全⽅位的安全防护功能； 

具有传感器故障检测功能，保证设备可靠性； 

超限预警功能； 

远程升级功能：提供设备在线升级和远程升级功能。 

6.1 ⽇常维护、保养、校准 ····························································································································· 18 

7 故障分析及排除 ······················································································································································· 19 

8 其它············································································································································································ 20 

8.1 附表：附件明细表 ······································································································································· 20 

9 保养与养护 ······························································································································································· 21 

9.1 保养 ································································································································································ 21 

9.2 维修 ································································································································································ 21 

1.2 主要⽤途及使⽤范围 

应⽤于塔机运⾏状态的实时全过程监控，避免因操作者的疏忽或判断失误⽽造

成的倾覆、碰撞、超载等等安全事故，可极⼤的保证塔机的安全使⽤。 

可应⽤于平头式/塔顶式塔吊或动臂式塔吊。 
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1.3 型号的组成及代表意义 
 

XY-TC-1000A 

XY ⽣产商-星云 

TC 塔吊监控设备 

1000A 平头式或塔顶式塔吊 

1.4 使⽤环境条件 
 

环境温度 -20℃～+80℃ 

相对湿度 0%～95%，⽆冷凝 

环境 ⽆腐蚀性⽓体、可燃性⽓体、油雾、⽔蒸⽓、滴⽔或盐分等 

⼤⽓压⼒ 70～106Kpa 

存储温度 －40℃ ～＋90℃ 

冷却⽅式 ⾃然冷却 

1.5 ⼯作条件 

1.6 对环境及能源的影响 
 

系统功耗 <10W 

1.7 安全 

应保证系统可靠接地。 
 

 

 

 

2 结构特征及⼯作原理 
 

基本结构 ⾦属盒式结构 

安装⽅式 桌⾯、墙装 

重量 <4kg 

颜⾊ ⿊⾊ 

表⾯涂覆 氧化电镀 

接地 有专⽤接地柱 

2.1 总体结构及其组成 

设备的主要构成由机箱、⼯作显示灯板、控制主板、系统电源、内部线槽、

GPRS天线、GPRS模块、液晶显示屏等⼏个部分组成。 

⼯作温度 -10℃～+60℃ 

相对湿度 0%～95%（⾮冷凝） 

海拔⾼度 ≤5000M 

电源输⼊交流220V（电压范围165V ~ 265V） 

室内 

系统可靠接地 接地阻抗必须<4欧姆 
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约4kg 

2.2 主要部件或功能单元的结构、作⽤及其⼯作原理 4 尺⼨、重量 
控制主板、系统电源、线槽、GPRS模块安装于机箱内部，其中GPRS模块嵌在 

控制主板上，天线接头通过延⻓线接到机箱外壳上对应的天线孔。 

⼯作显示灯板包括系统正常⼯作电源指示灯、预警/报警灯、防碰撞指示灯， 

指示系统⼯作状态。 

液晶显示器通过通信线缆外接在机箱的指定接⼝上与主板通信，显示塔吊各项

传感器参数。 

4.1 外形及安装尺⼨ 

 

 

 
                                                                                          

 

 

3 技术特性 

3.1 主要功能 

1.起升⾼度监测 

2.变幅幅度监测 

3.回转⻆度监测 

4.⻛速监测 

5.起重量监测 

6.⼒矩监测 

7.倾⻆监测 
 

3.2 主要参数 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
GBT 28264-2012 

 

 

 
8.声光报警 

9.单机和多机防碰撞 

10.传感器故障检测 

11.运⾏⽅向状态指示 

12.远程重启 

13.远程升级 

14.多机通信 

15.身份识别 

4.2 重量 
 

 

 

 

 

5 使⽤与操作 

5.1 使⽤前的准备和检查 

使⽤前需对设备进⾏初步检查，以确认设备的完好。 

1. 检验液晶屏幕是否完好； 

2. 检查各个配件是否⻬备，配件⻅附表； 

3. 接上电源，打开电源开关，观察液晶屏显示是否花屏或⿊屏，⾯板上的电 

执⾏标准 

 

起重量 

⻛速传感器接⼝

身份识别 

幅度、⾼度及回转⻆度传感器信号为0~12V电压信号输⼊

3吨 

RS485 

⼈脸识别 

源指示灯是否正常亮起； 

4. 点击屏幕上的【菜单】按钮，检查屏幕是否能正常操作。 

尺⼨ 320*220*78 

材料 冷轧钢板 

表⾯处理 ⿊⾊喷漆，丝印⽩字 
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塔吊起重机安全监控系统 设备ID号： 

起升⾼度(m) 

83.925 

变幅幅度(m) 

25.376 

回转⻆度(º) 

0.0 

⻛速

1.2m/s 

2级 

起重量(t) 

0.020 

    ⼒矩(KN·m) 

0 

    ⼒矩百分⽐ 

0% 

倾⻆(º) 

X:0.000 

Y:0.000 

 菜单 

5.2 功能使⽤ 

5.2.1 主⻚ 

系统上电之后，主⻚显示如下 

5.2.2 系统菜单 

点击【菜单】⻚，会进⼊登陆界⾯，输⼊密码123456，进⼊菜单界⾯。 

 

 

 

  

 

 

 
制动状态 

后 

前 

下 

右 左 

上 

塔机基本信息 
 

塔机编号： 01 

倍率： 2 

最⼤⼒矩(N·m)： 100.0 

最⼤起重量(t)： 3.0 

最⼤⼯作幅度(m)： 50.0 

最⼩⼯作幅度(m)： 2.0 

独⽴起升⾼度(m)： 100.0 

最⼤倾⻆(º)： 2.0 

  

报警状态  

⾼ 度 幅 度 

超 重 碰 撞 

⼒ 矩 ⻛ 速 

障碍物 倾 ⻆ 
   

传感器故障检测   

SD 卡 幅 度 

EEPROM 称 重 

⻛ 速 倾 ⻆ 

⾼ 度 ⻆ 度 

 

 

回转正常 

0 

 

 

 

 

 
180 

预警/报警区域 

显示当前预警或报警的参

数，包括⾼度、幅度、重

量、碰撞、⼒矩、⻛速、

障碍物及倾⻆的报警。 

传感器故障检测区域 

显示当前各类外接传感器 

是否正常⼯作，包括存储 

TF卡，EEPROM，⾼度、

幅度、重量、⻛速、倾⻆、 

⻆度传感器的报警。 

参数实时显示区域 

显示当前各项实时被监测的参数 

具体值，包括起升⾼度、变幅幅度、

回转⻆度、⻛速、起重量、⼒矩、 

⼒矩百分⽐、倾⻆。 

塔吊动态示意区域 

塔吊动态示意区域显示塔吊运动状态，包括

变幅⼩⻋的运动、吊钩的运动、运放⽅向的

指示、回转⻆度的指示。 

塔吊基本参数区域 

塔吊基本参数区域显示当前塔吊设备的基本

信息，如最⼤⼒矩、最⼤起重量、最⼤/最 

⼩⼯作幅度、最⼤幅度起重量、最⼤起升⾼

度等等参数。 

主要设置塔吊的基本信息参数，选择塔吊类型； 

主要设置各个参数的预警阀值，提醒操作⼈员注意，不要极限操作； 

包括重量、幅度、⾼度、回转4个传感器的校准设置； 

设置各个障碍物坐标信息； 

设置相互⼲涉的

塔吊信息； 

主要提供系统使⽤步骤及其他的⼀些相关帮助信息。 

主要⽤于动臂式塔吊的⼤臂倾⻆，在平头式或塔顶式塔吊中不起作⽤； 

主要显示本机的⼀些出⼚信息； 

多机防碰撞 单机防碰撞 校准 预警设置 基础参数 

菜单 

使⽤帮助 倾⻆设置 系统信息 

2
7
0

 

9
0
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返回  

⻛速预警(m/s) 

最⼤倾⻆(º) 

⼒矩预警(KN*m) 

幅度向内预警(m) 

幅度向外预警(m) 

⾼度向上预警(m) 

起重量预警(t) 

预警设置 

塔机预警设置 

保存 取消 

5.2.3 基本参数 

设备在初次使⽤时，第⼀项操作就是设置基本参数，录⼊塔吊基本信息，供其他设

置作为基本参考数据。基本参数界⾯如下： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

塔吊编号：塔吊的编号 

倍率：塔吊起重倍率，通常为2倍或4倍 

最⼤倾⻆（°）：主要⽤于动臂式塔吊的⼤臂倾⻆ 

型号切换键：切换塔吊型号的选择，点击后会⾃动填⼊此型号塔机的“最⼤⼒矩”、    

“最⼤起重量”、“起重臂⻓度”和“平衡臂⻓度”的数据。如果默认的型号选择中没有   

对应的型号，可以再各个参数框中输⼊具体的塔吊参数。 

曲线参数翻⻚键：翻⻚显示已选择的塔吊型号的曲线参数。 

点【保存】按钮会保存设置的参数并退出，如果点【取消】或【返回】则不保存任

何数据退出。 

5.2.4 预警设置 

预警参数设置主要是为了在塔吊各个参数接近极限阀值前，发出预警提示操作⼈员

注意安全。当设置了塔吊[基本参数]后，系统会默认设置各个参数的预警值，⽤户 

可以根据需求进⾏更改。预警设置界⾯如下： 
 

预警设置界⾯包括：幅度向内预警、幅度向外预警、⾼度向上预警、起重量预警、 

⻛速预警、倾⻆预警、⼒矩预警。 

幅度向内预警距离默认设置为塔吊最⼩⼯作幅度+3⽶

幅度向外预警距离默认设置为塔吊最⼤⼯作幅度-3⽶ 

⾼度向上预警距离默认设置为距离⼤臂2⽶

起重量预警默认设置为最⼤起重量-0.1t 

⻛速预警默认设置为6m/s 

倾⻆默认设置80度（平头式或塔顶式⽆效） 

⼒矩预警默认设置为最⼤⼒矩-10KN.M 

塔机基础参数设置 

基本信息 
 

塔机编号 

倍率

最⼤倾⻆(º) 

塔机型号 

最⼤⼒矩(N·m) 

最⼤起重量(t) 

型号切换键 

  》》  

起重臂⻓度(m) 

平均臂⻓度(m) 

幅度(m) 

起重 (a=2) 

起重(a=4) 

幅度(m) 

起重 (a=2) 

起重(a=4) 

 返回 

保存 取消 

曲
线

参
数

翻
⻚

键
 

》
》
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 返回 

幅度校准 

 返回 

保存 取消 

5.2.5 校准设置 

校准设置界⾯中包括起重量校准、幅度、⾼度、回转⻆度4项校准操作。 

（1）点击【起重量校准】，进⼊起重量校准界⾯，如下所示： 
 

 

 

起重量校准 

塔机参数校准 

 

幅度校准 ⾼度校准 

 

 

回转校准 

  

 
 

 
  

 

  

返回 

  

 

 
起重量校准 

 

       

  信号数值 23654  清除⽑重  
       

⾥程下限(t) 0 信号下限 23654  写⼊  
       

量程上限(t) 重物实际重量 信号上限 65234  写⼊  

       

 取消 保存    

 
 

起重量校准⽅法： 

1. 空钩且将钩头离地⾯1⽶，待钩头静⽌后，在[量程下限]框中输⼊0，点击【清除 

⽑重】按钮，待数值稳定后，点击[信号下限]框对应的【写⼊】按钮，写⼊对应

的信号值。 

2. 吊起重物后，在[量程上限]框中输⼊重物质量，待信号数值稳定后，点击[信号上

限]框对应的【写⼊】按钮，写⼊对应的上限信号值。 

3. 点击【保存】按钮，保存退出。 

（2）点击【幅度校准】，进⼊幅度校准界⾯，如下所示： 
 

塔机参数校准 

 

起重量校准 幅度校准 ⾼度校准 回转校准 

  
 

  

返回 

  

 

 

 

 

 

 

 信号数值 23456  

⾥程下限(m) 2 信号下限 7456  写⼊ 
      

量程上限(m) 56 信号上限 23456  写⼊ 

 

 

 

 
 

 

幅度校准⽅法： 

1. 将⼩⻋开⾄后限位位置，在[量程下限]框中输⼊对应的量程值，点击[信号下限] 

框对应的【写⼊】按钮，写⼊信号值。 

2. 将⼩⻋开⾄前限位位置，在[量程上限]框中输⼊对应的量程值，点击[信号上限] 

框对应的【写⼊】按钮，写⼊信号值。 

3. 点击【保存】按钮，保存退出。 
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（3）点击【⾼度校准】，进⼊⾼度校准界⾯，如下所示： （4）点击【回转校准】，进⼊⾼度校准界⾯，如下所示： 
 

塔机参数校准 

 

起重量校准 幅度校准 ⾼度校准 回转校准 

 

 
 

 
  

 

  

返回 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⾼度校准⽅法： 

1. 将钩头开⾄离塔臂2⽶位置，在[量程下限]框中输⼊2，并在[信号下限]框中【写 

⼊】对应的信号值。 

2. 将钩头开⾄接触地⾯位置，在[量程上限]框中输⼊距塔臂距离，并在[信号上限] 

框中【写⼊】对应信号数值。 

3. 点击【保存】按钮，保存退出。 

 

回转⻆度校准⽅法： 

1. 将⼤臂对准正北，在[量程下限]框中输⼊0，并点击[信号下限]框对应的【写⼊】

按钮，写⼊对应的信号值。 

2. 将⼤臂顺时针旋转180度，在[量程上限]框中输⼊180，并点击[信号上限]框对

应的【写⼊】按钮，写⼊对应的信号值。 

3. 点击【保存】按钮，保存退出。 

返回  

⾼度校准 

23456 信号数值 

信号下限

信号上限 

⾥程下限(m) 

量程上限(m) 

保存 取消 

写⼊ 23456 80 

写⼊ 3456 2 

塔机参数校准 

 返回 

回转⻆度校准 

 返回 

12345 信号数值 

信号下限

信号上限 

⾥程下限(m) 

量程上限(m) 

保存 取消 

写⼊ 22345 180 

写⼊ 12345 2 

回转校准 ⾼度校准 幅度校准 起重量校准 
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5.2.6 单机防碰撞 

点击【单机防碰撞】按钮，进⼊单机防碰撞设置界⾯，如下图所示： 

点击【多机防碰撞】按钮，进⼊多机防碰撞设置界⾯，如下图所示： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 
 

单机防碰撞设置是为了防⽌塔吊在运⾏的过程中与建筑物的碰撞。在设置完单机防

碰撞的区域后，塔吊运⾏到设置的危险区域会发出警报。 

单机防碰撞设置中共有⼋个区域可以进⾏设置，每个区域的设置包括：起始⻆度、

终⽌⻆度、起始⾼度、终⽌⾼度、起始幅度、终⽌幅度。每⼀个区域的设置都有⼀

个“启/禁”按钮，⽤于切换到使⽤状态和禁⽌使⽤的状态。预先测量塔吊在运⾏过 

程中会发⽣碰撞的区域，计算出塔吊在运⾏中到此区域的“起始⻆度”、“终⽌⻆度”、

“起始⾼度”、“终⽌⾼度”、“起始幅度”和“终⽌幅度”。设置完毕点击【保存】按钮， 

保存退出。 

 

5.2.7 多机防碰撞 

 

多机防碰撞设置是为了防⽌塔吊在运⾏的过程中与相邻塔吊发⽣碰撞。设置完成多

机防碰撞的功能后，当两个塔吊都进⼊到⼲涉区就会发出警报。 

多机防碰撞设置界⾯中对于本台塔吊可以设置五组会产⽣⼲涉区域的塔吊，每组设

置包括：设置编号、塔机臂⻓、相对距离、相对⻆度、相对⾼度、当前⻆度、当前 

⾼度。每⼀组设置都有⼀个“启/禁”按钮。 

1. 计算两塔机之间是否会发⽣碰撞，测量两塔机机身之间的距离d，两个塔机臂⻓

分别为r1和r2，如果d>r1+r2，则不会发⽣碰撞，⽆需设置多机防碰撞。如果

d<=r1+r2，需要进⾏设置多机防碰撞。 

2.“设置编号”需要填⼊的是与本台塔机会产⽣⼲涉区域的另⼀塔机的编号。 

3.“塔机臂⻓”是与本台塔机会产⽣⼲涉区域的另⼀塔机的臂⻓。 

4.“相对距离”是这两台塔机机身之间的距离。 

5.“相对⻆度”是以本台塔机的正北⽅向为0°，测量两塔机机身的连接线和本塔机正   

北⽅向的夹⻆，范围是0-360度，⻆度⽅向是顺时针⽅向。 

6.“相对⾼度”是两台塔机⼤臂之间的⾼度差。 

7.“当前⻆度”是与本台塔机会产⽣⼲涉区域的另⼀塔机当前运⾏的⻆度。 

8.“当前⾼度”是与本台塔机会产⽣⼲涉区域的另⼀塔机当前运⾏的⾼度。 

返回  

1# 

2# 

3# 

4# 

5# 

6# 

7# 

8# 

启/禁 终⽌幅度 起始幅度 终⽌⾼度 起始⾼度 终⽌⻆度 

碰撞设置 

区域编号 起始⻆度 

单机防碰撞设置 

保存 取消 

返回  

启/禁 当前⾼度 当前⻆度 相对⾼度 相对⻆度 相对距离 塔机臂⻓ 设置编号 

碰撞设置 

多机防碰撞设置 

保存 取消 
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5.2.8 系统信息 

点击【系统信息】按钮，进⼊系统信息查看界⾯，如下图所示： 

5.2.10 多机防碰撞 

点击【使⽤帮助】按钮，进⼊使⽤帮助界⾯，如下图所示： 
 

  
 

主要显示：系统名称、⽣产⽇期、⽣产批号、版本信息、累计⼯作时⻓等信息。 

 

5.2.9 倾⻆设置（动臂式塔吊专⽤） 

点击【倾⻆设置】按钮，进⼊倾⻆设置界⾯，界⾯上显示当前X,Y⻆度和温度，如

下图所示： 

介绍了设备的使⽤⽅法及注意事项。 
 

 

 

 

6 保养、维修 

6.1 ⽇常维护、保养、校准 

1. 塔吊不在⼯作时，断开设备总电源。 

2. 当⼯作⼀段时间后，如果测量值与实际值存在误差较⼤，可恢复出⼚设

置，重新校准⼀次 

3. 注意灰尘清理 
 

 

 

 

 

 

 
 

设置⽅法：                                    

1.将倾⻆传感器平⾏固定在⼤臂上。 

2.将⼤臂转到⽔平位置，点击【设置相对零点】，完成校准。 

使⽤帮助 

1、⾸次使⽤时，需按如下步骤设置系统                                                                

a.点击【基础参数】按钮，设置塔吊基础参数信息，如：塔吊类型、编号、倍率等。

b.点击【预警设置】按钮，设置塔吊预警阀值。若不设置则使⽤系统默认值。         

c.点击【校准】按钮，分别进⾏重量、幅度、⾼度、回转等传感器校准。 
 

2、⾮动臂式塔吊⽆需设置倾⻆相关参数。 

 

 

返回 

返回 

系统信息 

系统信息：塔机安全监控系统 

⽣产⽇期： 

⽣产批号： 

版本信息： 

累计⼯作时⻓（单位：分钟）： 

 

倾⻆设置 

 
X轴(º) 

Y轴(º) 

温度(℃) 

 

 
 

返回 

 

取消相对零点 

设置相对零点 
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7 故障分析及排除 8 其它 

8.1 附表：附件明细表 
 

                                                                                          

 

序号 名称 单位 数量 备注/附件 选配项 

 
1 

 
塔机监控系统主机 

 
台 

1 电源线1根 
 

 

1 Lora天线⼀根 
 

 

1 GPRS天线⼀根 
 

 

2 ⾼度传感器(1:660w) 台 1 背板1块 
 

 

3 幅度传感器(1:660w) 台 1 背板1块 
 

 

 

4 

 

回转传感器(1:660w) 

 

台 
1 安装⽀架1个 

 

 

1 ⻮轮盘1个 
 

 

 

 
5 

 

 
重量传感器 

 

 
套 

 

 
1 

固定底板1块 
 

 

⽀架1个 
 

 

夹板1块 
 

 

延⻓杆1根 
 

 

尼⻰轮1个 
 

 

6 配件包 套 1 安装螺柱、挡⽚等 
 

 

 

7 

 

附件 

 

包 

 

1 
产品说明书1份 

 

 

产品合格证1份 
 

 

 

故障现象 原因分析 排除办法 备注 

⾯板电源指示灯

不亮 
1. 线未接好 

2. LED正负极反接 

3. 主板未下载程序 

4. LED损坏 

  

屏幕亮但数据不

变化 
1. RX,TX反接 

2. 软件故障 

1. 确认硬件连接正确 

2. 重启 

 

回转⻆度指向不

准 
1. 累计误差 

2. 信号处理异常 

重新校准 
 

幅度/⾼度/重量

读数为0 
1. 硬件线路断开 

2. 屏幕通信中断 

1. 检查硬件连接正确 

2. 转动某个传感器看

读数是否变化 

 

⻛速为0 1. ⻛速传感器未转

动 

2. A,B线反接 

3. 电源未供电 

1. ⼿动转动⻛速仪 

2. 检查A,B通信线连接 

3. 检查电源供电，电

压12V 
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9 保养与养护 

9.1 保养 
 

保养项⽬ 保养内容 

⾼度、幅度、⻆度传感器 
每年⾄少⼀次外观检测，检测密封条是否完整， 

螺丝是否松动，⻮轮是否和旋转履带正常咬合。 

⻛速传感器 
每季度⼀次外观检测，检测外观是否完整，螺丝

是否松动，旋转是否正常、有⽆卡顿现象。 

倾⻆传感器、称重机构 
每季度⼀次外观检测，检测外观是否有破损，螺

丝是否松动。 

主机 
每季度⼀次外观检测，检测外观是否有破损，螺

丝是否松动。 

显示屏 
每⽉⼀次外观检测，检测是否有坏点，能否正常

触摸，有⽆裂痕等。 

9.2 维修 
 

故障现象 维修⽅法 

⾼度、幅度、⻆度密封条损坏 更换密封条 

螺丝松动 拧紧螺丝 

传感器⽆数据 
先在主机上插拔⼀次传感器，若有数据了，则

正常。若仍⽆数据，需更换传感器。 

传感器提示未接 
1、检查连接线是否松动 

2、更换传感器或主机 

 

 

主机电源灯不亮 
1、检测市电有⽆ 

2、若市电有，拆开主机外壳，查看开关电源

是否有12V输出，若⽆，更换主机 

显示屏有坏点 更换显示屏 

显示屏破裂 更换显示屏 

显示屏不能正常触摸 更换显示屏 

 

显示屏不亮 

1、检查连接线是否松动 

2、检查接⼝是否接错 

3、更换连接线 

4、更换显示屏 

 
连不上后台 

1、检测天线是否损坏 

2、检测天线是否松动 

3、检查SIM卡是否⽋费 

4、拆箱更换GPRS模块 

5、更换主机 

 

多机防碰撞失效 

1、检测天线是否损坏 

2、检测天线是否松动 

3、更换通讯模块 

4、更换主机 

回转⻮轮咬合松动 
1、拧紧螺丝 

2、更换⻮轮 

提示TF卡错误 拆箱更换TF卡 

EEPROM错误 更换主机 

传感器数据不准确 
1、重新校准 

2、更换传感器 

 


