
DGR6 操作手冊

顯示面板與指示燈說明

異常畫面顯示說明

操作流程及顯示6位數雙脈波輸入可運算顯示控制與輸出錶
(多段警報/ 類比輸出/ RS-485)

按鍵符號 按鍵 稱 按鍵說明

功能選擇按鍵

進入參數設定及

資料儲存按鍵

�1�.� 在正常顯示畫面時�,� 按此鍵可切換㆖排顯示�.

�1�.� 在正常顯示畫面時�,� 按此鍵� �(�3秒�)� 可進入警報設定值之顯示及修改�.
�2�.� 在參數設定頁面時�,� 按此鍵可進入參數修改模式�.
�3�.� 在參數修改模式時�,� 按此鍵可將閃爍的游標向左循環移動�.

�1�.� 在正常顯示畫面時�,� 按此鍵可進入參數設定群組�.

�2�.� 在參數修改模式時�,� 按此鍵可儲存修改後之數值並進入㆘㆒個參數�.

警報設定及

向左移動按鍵

�Z

顯示值設定群組

及向㆖遞增按鍵

類比輸出設定群組

及向㆘遞減按鍵

�1�.� 在正常顯示畫面時�,� 按此鍵� �(�3秒�)� 可進入類比輸出設定群組之顯示�.
�2�.� 在參數設定頁面時�,� 按此鍵可進入㆘㆒個參數設定頁面�.
�3�.� 在參數修改模式時�,� 按此鍵可將閃爍之游標數值向㆘遞減�.

�E�N�T

複合按鍵
�1�.� 在任何畫面時�,� 按此複合鍵可回到正常顯示畫面�.

�2�.� 在蜂鳴器作動時�,� 按此複合鍵可使蜂鳴器靜音�.�+

�1�.� 在正常顯示畫面時�,� 按此鍵� �(�3秒�)� 可進入顯示值設定群組之顯示�.
�2�.� 在參數設定頁面時�,� 按此鍵可回到㆖㆒個參數設定頁面�.
�3�.� 在參數修改模式時�,� 按此鍵可將閃爍之游標數值向㆖遞增�.

�A�l�1: 警報�1指示燈� � � � � � � � � � � � � � �T�X: 通訊輸出指示燈
�A�L�2: 警報�2指示燈� � � � � � � � � � � � � �R�X: 通訊讀取指示燈
�A�L�3: 警報�3指示燈� � � � � � � � � � � � � �D�I�S�P�U: ㆖排顯示值指示燈�*
�A�L�4: 警報�4指示燈� � � � � � � � � � � � � �D�I�S�P�D: ㆘排顯示值指示燈�*

�*�D�I�S�P�U�/�D�I�S�P�D� 指示燈說明�:� 
亮起時顯示輸入�A�,� 熄滅時顯示輸入�B�,� 閃爍時顯示運算值

資料儲存按鍵
進入參數設定及

警報設定按鍵
向左移位鍵及

顯示值設定群組
及向上遞增按鍵

類比輸出設定群組
及向下遞減按鍵

DISPU

DISPD

上排顯示切換鍵

輸入訊號高於額定輸入值�1�2�0�%�.

輸入訊號低於額定輸入值�-�1�0�%�.

輸入訊號高於額定值�1�8�0�%�;� 或是內部

線路損壞�.

�*� 如發生㆖述情形�,� 請將輸入信號移開�,� 並查明接線是否正確�,� 如無回復其他畫面�,� 請送回原廠維修�.

輸入訊號高於最大顯示範圍�(�9�9�9�9�9�9�)�.

輸入訊號低於最大顯示範圍�(�-�1�9�9�9�9�9�)�.

�E�E�P�R�O�M� 讀取�/寫入時受到外部干擾或是超

次�(約�1�0萬次�)而發生錯誤�.



類比輸出設定群組流程及顯示

警報動作輸出時序圖

警報設定值(AL) 之顯示及修改

顯示值設定群組流程及顯示

�O�n

警報不動作範圍

警報�H�i設定點

警報�H�i� �-� �H�Y�S

警報不動作範圍

輸入

時間

�O�f�f

警報�L�o設定點

警報�L�o� �+� �H�Y�S

輸入零點

輸入負值㆘限

㆖限接點�H�i



系統參數(SYS)設定流程及顯示 警報輸出(roP)設定群組流程及顯示



類比輸出(AoP)設定群組流程及顯示

數位通訊輸出(doP)設定群組流程及顯示

配線圖
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數位通訊協定位址表

�M�o�d�b�u�s �H�e�x 名稱 動作 說明

�*�*� 料格式�1�6�/�3�2� �B�i�t�,� 正負號即�8�0�0�0�~�7�F�F�F� �(�-�3�2�7�6�8�~�3�2�7�6�7�)�,� �8�0�0�0�0�0�0�0�7�F�F�F�F�F�F�F� �(�-�2�1�4�7�4�8�3�6�4�8�~�2�1�4�7�4�8�3�6�4�7�)

�4�0�0�0�1 �0�0�0�0 �I�D �R 型號判別碼�D�G�R�6為�4�5�H

�4�0�0�0�2 �0�0�0�1 �F�U�N�C �R

目前警報輸出狀態�&控制端子輸入狀態�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�F�0� �(�0�~�2�4�0�)
�B�i�t�7�:�A�L�4�,� �B�i�t�6�:�A�L�3�,� �B�i�t�5�:�A�L�2�,� �B�i�t�4�:�A�L�1

�4�0�0�0�3 �0�0�0�2 �S�T�A�T�U�S �R�/�W

輸出�2極性�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�1� �(�N�O�,� �Y�E�S�)�4�0�0�0�5 �0�0�0�4 �P�O�L�A�R�2 �R�/�W

警報�1動作方向�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�1� �(�L�O�,� �H�I�)�4�0�0�0�6 �0�0�0�5 �A�C�T�1 �R�/�W

通訊資料格式�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�1� �(�N�O�,� �Y�E�S�)�F�R�A�M�E �R�/�W�4�0�0�1�0 �0�0�0�9

㆖排顯示值�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�2� �(�R�A�T�E�A�,� �R�A�T�E�B�, �M�A�T�H�)�D�I�S�P�U�P �R�/�W�4�0�0�1�2 �0�0�0�B

警報輸出�3對應值�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�2� �(�R�A�T�E�A�,� �R�A�T�E�B�, �M�A�T�H�)�R�O�S�E�L�3 �R�/�W�0�0�1�1�4�0�0�1�8

�R�O�S�E�L�4 �R�/�W�0�0�1�2�4�0�0�1�9 警報輸出�4對應值�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�2� �(�R�A�T�E�A�,� �R�A�T�E�B�, �M�A�T�H�)

輸入濾波功能�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�5� �(�O�F�F�,� �4�1�,� �4�0�,� �4�0�0�,� �4�0�0�0�)�F�I�L�T �R�/�W�0�0�1�7�4�0�0�2�4

輸入�B線速單位�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�2� �(�M�E�T�E�R�,� �F�O�O�T�,� �Y�A�R�D�)�U�N�I�T�B �R�/�W�0�0�1�A�4�0�0�2�7

輸入�A模式�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�3� �(�R�P�M�, �L�I�N�E�,� �F�R�E�Q�,� �C�O�U�N�T�)�T�Y�P�E�A �R�/�W�0�0�1�B�4�0�0�2�8

輸入�B模式�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�3� �(�R�P�M�, �L�I�N�E�,� �F�R�E�Q�,� �C�O�U�N�T�)�T�Y�P�E�B �R�/�W�0�0�1�C�4�0�0�2�9

通訊鮑率�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�3� �(�0�~�3�)�;� �0�:� �3�8�4�0�0�,� �1�:� �1�9�2�0�0�,� �2�:� �9�6�0�0�,� �3�:� �4�8�0�0�B�A�U�D �R�/�W�0�0�1�D�4�0�0�3�0

通訊同步檢測位元�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�3� �(�0�~�3�)�;�0�:� �n�.�8�.�2�.�,� �1�:� �n�.�8�.�1�.�,� �2�:� �E�v�E�n�,� �3�:� �o�d�d�P�A�R�I �R�/�W�0�0�1�E�4�0�0�3�1

顯示值平均次數�,� 修改範圍�:� �0�0�0�1�~�0�0�6�3� �(�1�~�9�9�)�A�V�G �R�/�W�0�0�1�F�4�0�0�3�2

警報�1動作延遲�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�6�3� �(�0�~�9�9�)�D�E�L�1 �R�/�W�0�0�2�1�4�0�0�3�4

警報�2動作延遲�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�6�3� �(�0�~�9�9�)�D�E�L�1 �R�/�W�0�0�2�2�4�0�0�3�5

警報�3動作延遲�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�6�3� �(�0�~�9�9�)�D�E�L�1 �R�/�W�0�0�2�3�4�0�0�3�6

警報�4動作延遲�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�6�3� �(�0�~�9�9�)�D�E�L�1 �R�/�W�0�0�2�4�4�0�0�3�7

警報起動延遲範圍�,� 修改範圍�:� �F�F�9�D�~�0�0�6�3� �(�-�9�9�~�9�9�)�S�B �R�/�W�0�0�2�5�4�0�0�3�8

警報起動延遲時間�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�6�3� �(�0�~�9�9�)�S�D�T �R�/�W�0�0�2�6�4�0�0�3�9

低值遮蔽�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�2�7�0�F� �(�0�~�9�9�9�9�)�L�C�U�T �R�/�W�0�0�2�7�4�0�0�4�0

輸入�A每轉脈波數�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�2�7�0�F� �(�0�~�9�9�9�9�)�P�P�R�A �R�/�W�0�0�2�A�4�0�0�4�3

�P�P�R�B �R�/�W 輸入�B每轉脈波數�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�2�7�0�F� �(�0�~�9�9�9�9�)�0�0�2�B�4�0�0�4�4

類比輸出�1對應值�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�2� �(�R�A�T�E�A�,� �R�A�T�E�B�, �M�A�T�H�)�R�/�W�4�0�0�1�4 �0�0�0�D �A�O�S�E�L�1

�0�0�1�8�4�0�0�2�5

�0�0�2�8�4�0�0�4�1 輸入�A脈波取樣時間�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�2�7�0�F� �(�0�~�9�9�9�9�)�T�B�A�S�E�A �R�/�W

�0�0�2�9�4�0�0�4�2 輸入�B脈波取樣時間�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�2�7�0�F� �(�0�~�9�9�9�9�)�T�B�A�S�E�B �R�/�W

�4�0�0�0�8 �0�0�0�7 �A�C�T�3 �R�/�W 警報�3動作方向�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�1� �(�L�O�,� �H�I�)

�4�0�0�0�7 �0�0�0�6 �A�C�T�2 �R�/�W 警報�2動作方向�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�1� �(�L�O�,� �H�I�)

�4�0�0�0�4 �0�0�0�3 �P�O�L�A�R�1 �R�/�W 輸出�1極性�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�1� �(�N�O�,� �Y�E�S�)

�L�O�C�K �R�/�W�4�0�0�1�1 �0�0�0�A 面板按鍵鎖定�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�1� �(�N�O�,� �Y�E�S�)

�A�O�S�E�L�2 �R�/�W�4�0�0�1�5 �0�0�0�E 類比輸出�2對應值�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�2� �(�R�A�T�E�A�,� �R�A�T�E�B�, �M�A�T�H�)

�R�O�S�E�L�1 �R�/�W�4�0�0�1�6 �0�0�0�F 警報輸出�1對應值�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�2� �(�R�A�T�E�A�,� �R�A�T�E�B�, �M�A�T�H�)

�R�O�S�E�L�2 �R�/�W�0�0�1�0�4�0�0�1�7 警報輸出�2對應值�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�2� �(�R�A�T�E�A�,� �R�A�T�E�B�, �M�A�T�H�)

輸入�B小數點�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�5� �(�0�~�5�)�0�0�1�4�4�0�0�2�1 �D�P�B �R�/�W

�M�A�T�H �R�/�W�0�0�1�6�4�0�0�2�3 運算模式�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�5�F� �(�O�F�F�,� �A�D�D�.�B�A�,� �S�U�B�.�B�A�,� �D�I�V�.�B�A�,� �E�R�R�O�R�,� �R�A�T�I�O�)

�U�N�I�T�A �R�/�W�0�0�1�9�4�0�0�2�6 輸入�A線速單位�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�2� �(�M�E�T�E�R�,� �F�O�O�T�,� �Y�A�R�D�)

�A�D�D�R �R�/�W�0�0�2�0�4�0�0�3�3 通訊位址�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�F�F� �(�0�~�2�5�5�)

�D�P�A �R�/�W�0�0�1�3�4�0�0�2�0 輸入�A小數點�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�5� �(�0�~�5�)

�D�P�M �R�/�W�0�0�1�5�4�0�0�2�2 運算值小數點�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�5� �(�0�~�5�)

�4�0�0�0�9 �0�0�0�8 �A�C�T�4 �R�/�W 警報�4動作方向�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�1� �(�L�O�,� �H�I�)

�H�Y�S�1 �R�/�W 警報�1遲滯�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�2�7�0�F� �(�0�~�9�9�9�9�)�0�0�2�C�4�0�0�4�5

㆘排顯示值�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�0�0�0�2� �(�R�A�T�E�A�,� �R�A�T�E�B�, �M�A�T�H�)�D�I�S�P�D�N �R�/�W�4�0�0�1�3 �0�0�0�C

�M�o�d�b�u�s �H�e�x 名稱 動作 說明

警報�4遲滯�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�2�7�0�F� �(�0�~�9�9�9�9�)�H�Y�S�4 �R�/�W�0�0�2�F�4�0�0�4�8

輸出�2最低對應顯示值�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 高位元�A�N�L�O�2 �R�/�W�0�0�3�9�4�0�0�5�8

輸出�2最低對應顯示值�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 低位元�R�/�W�0�0�3�A�4�0�0�5�9

輸入�B復歸起始值�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 高位元�R�S�T�V�B �R�/�W�4�0�0�7�2 �0�0�4�7

輸入�B復歸起始值�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 低位元�R�/�W�4�0�0�7�3 �0�0�4�8

�A�N�L�O�1 �R�/�W�0�0�3�5�4�0�0�5�4 輸出�1最低對應顯示值�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 高位元

�R�/�W�0�0�3�6�4�0�0�5�5 輸出�1最低對應顯示值�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 低位元

�A�N�H�I�2 �R�/�W 輸出�2最高對應顯示值�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 高位元�0�0�3�B�4�0�0�6�0

�R�/�W 輸出�2最高對應顯示值�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 低位元�0�0�3�C�4�0�0�6�1

�S�C�A�L�E�A �R�/�W 輸入�A係數�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 高位元�0�0�3�D�4�0�0�6�2

�R�/�W 輸入�A係數�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 低位元�0�0�3�E�4�0�0�6�3

�S�C�A�L�E�B �R�/�W 輸入�B係數�,�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�0�0�0�0�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�0�~�9�9�9�9�9�9�)� 高位元�0�0�3�F�4�0�0�6�4

�R�/�W 輸入�B係數�,�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�0�0�0�0�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�0�~�9�9�9�9�9�9�)� 低位元�0�0�4�0�4�0�0�6�5

�D�I�A�M�E�A �R�/�W 輸入�A旋轉直徑�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 高位元�0�0�4�1�4�0�0�6�6

�R�/�W 輸入�A旋轉直徑�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 低位元�0�0�4�2�4�0�0�6�7

�D�I�A�M�E�B �R�/�W 輸入�B旋轉直徑�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 高位元�0�0�4�3�4�0�0�6�8

�R�/�W 輸入�B旋轉直徑�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 低位元�0�0�4�4�4�0�0�6�9

�4�0�0�7�1 �0�0�4�6 �R�/�W 輸入�A復歸起始值� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 低位元

�4�0�0�7�0 �0�0�4�5 �R�S�T�V�A �R�/�W 輸入�A復歸起始值�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 高位元

通關密碼�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�4�E�1�F� �(�0�~�1�9�9�9�9�)�C�O�D�E �R�/�W�0�0�3�0�4�0�0�4�9

類比輸出�1偏差值�,� 修改範圍�:� �D�8�F�1�~�2�7�0�F� �(�-�9�9�9�9�~�9�9�9�9�)�A�O�F�S�T�1 �R�/�W�0�0�3�1�4�0�0�5�0

類比輸出�1係數�,� 修改範圍�:� �D�8�F�1�~�2�7�0�F� �(�-�9�9�9�9�~�9�9�9�9�)�A�G�A�I�N�1 �R�/�W�0�0�3�2�4�0�0�5�1

類比輸出�2偏差值�,� 修改範圍�:� �D�8�F�1�~�2�7�0�F� �(�-�9�9�9�9�~�9�9�9�9�)�A�O�F�S�T�2 �R�/�W�0�0�3�3�4�0�0�5�2

類比輸出�2係數�,� 修改範圍�:� �D�8�F�1�~�2�7�0�F� �(�-�9�9�9�9�~�9�9�9�9�)�A�G�A�I�N�2 �R�/�W�0�0�3�4�4�0�0�5�3

�0�0�3�7�4�0�0�5�6 輸出�1最高對應顯示值�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 高位元�A�N�H�I�1 �R�/�W

�0�0�3�8�4�0�0�5�7 輸出�1最高對應顯示值�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 低位元�R�/�W

�H�Y�S�2 �R�/�W�0�0�2�D�4�0�0�4�6 警報�2遲滯�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�2�7�0�F� �(�0�~�9�9�9�9�)

�H�Y�S�3 �R�/�W�0�0�2�E�4�0�0�4�7 警報�3遲滯�,� 修改範圍�:� �0�0�0�0�~�2�7�0�F� �(�0�~�9�9�9�9�)

運算值�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 高位元�C�A�L�C�_�A�N�S �R�4�0�0�8�6 �0�0�5�5

運算值�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 低位元�R�4�0�0�8�7 �0�0�5�6

�A�L�1 �R�/�W 警報�1�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 高位元�0�0�4�9�4�0�0�7�4

�R�/�W 警報�1�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 低位元�0�0�4�A�4�0�0�7�5

�A�l�2 �R�/�W 警報�2�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 高位元�0�0�4�B�4�0�0�7�6

�R�/�W 警報�2�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 低位元�0�0�4�C�4�0�0�7�7

�A�l�3 �R�/�W 警報�3�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 高位元�0�0�4�D�4�0�0�7�8

�R�/�W 警報�3�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 低位元�0�0�4�E�4�0�0�7�9

�A�l�4 �R�/�W 警報�4�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 高位元�0�0�4�F�4�0�0�8�0

�R�/�W 警報�4�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 低位元�0�0�5�0�4�0�0�8�1

�R�A�T�E�A �R 輸入�A顯示值�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 高位元�0�0�5�1�4�0�0�8�2

�R 輸入�A顯示值�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 低位元�0�0�5�2�4�0�0�8�3

�4�0�0�8�5 �0�0�5�4 �R 輸入�B顯示值�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 低位元

�4�0�0�8�4 �0�0�5�3 �R�A�T�E�B �R 輸入�B顯示值�,� 修改範圍�:� �F�F�F�C�F�2�C�1�~�0�0�0�F�4�2�3�F� �(�-�1�9�9�9�9�9�~�9�9�9�9�9�9�)� 高位元


