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Podstawowe zastosowanie detektora MFDR-5:

Detekcja ruchu pojazdow w obrebie skrzyzowania.

Detekcja predkosci pojazdow w obrebie skrzyzowania.
Wykrywanie przekroczenia predkosci w obrebie skrzyzowania
Detekcja ruchu rowerowego.

Ograniczenia stosowania detektora MFDR-5:

Detektor nie wykrywa obiektow nieporuszajacych sie.
Nie nalezy stosowac¢ go do detekcji ruchu pieszego.

Ostrzezenia:

Na czas montazu lub strojenia detektora MFDR-5 nalezy zabezpieczy¢ i oznakowac
miejsce robot w sposob zapewniajacy bezpieczenstwo pracownikow i
uzytkownikéw drogi.

Montaz detektora wykonuje sie zwykle na wysokosci kilku metrow, przed
przystapieniem do prac nalezy zabezpieczy¢ teren w taki sposéb aby ewentualne
spadajace narzedzia lub inne przedmioty nie powodowaly zagrozenia i nie
wyrzadzily szkadd.

Mikrofalowy detektor ruchu MFDR-5 jest urzadzeniem elektronicznym
zawierajacym we wnetrzu elementy elektroniczne nieodporne i niezabezpieczone
przed wytadowaniem elektrycznosci statycznej ESD. Kazdorazowo przed
ingerencja we wnetrze detektora MFDR-5 nalezy upewnic sie czy nie narazimy
uktadow elektronicznych na niebezpieczne wytadowanie ESD, dla pewnosci nalezy
zastosowac typowe srodki ochrony przed wyladowaniami ESD.

MFDR-5 jest urzadzeniem radionadawczym, ktérego antena wypromieniowuje
energie mikrofalowa i w zwiazku z tym nie nalezy przebywac¢ w bezposredniej

bliskosci anteny nadawczej pracujacego detektora. W szczegd6lnosci nie wolno

patrzec z matej odlegtosci na pracujaca antene gdyz jest to szkodliwe dla oczu.

MFDR-5 jest urzadzeniem elektronicznym zawierajacym we wnetrzu elementy
elektroniczne nieodporne i niezabezpieczone przed wyladowaniem elektrycznosci
statycznej ESD. Kazdorazowo przed ingerencja we wnetrze detektora MFDR-5
nalezy upewnic sie czy nie narazimy ukladow elektronicznych na niebezpieczne
wyladowanie ESD. Dla pewnosci, nalezy zastosowac typowe srodki ochrony przed
wyladowaniami ESD. Obszarem najbardziej zagrozonym we wnetrzu detektora
MFDR-5, jest obszar mikrofalowej anteny nadawczo-odbiorczej.

Nie wolno dotykac palcami powierzchni anteny, gdyz moze nastapic jej
uszkodzenie. Jesli jednak przypadkowo zostanie dotknieta to slady po dotyku

nalezy delikatnie umy¢, uzywajac czystego spirytusu.

Strona 3z32

Mikrofalowy detektor ruchu MFDR-5 ver. 2.2 / 1.67



APKO Piotr Wisznicki

ul. Chtopska 46, 55-080 SMOLEC

tel. 602-155-785

e-mail: apko@apko.com.pl , http://www.apko.com.pl

Skrocona instrukcja konfiguracji MFDR-5

Parametry:

DETEKCJA RUCHU POJAZDOW

SW3- 1 2 3 4-RODZAJ PRACY
[ - - - -]Detekcja pojazdéw przyjezdzajacych
[ON - - -]Detekcja pojazdéw odjezdzajacych
[ - ON - -]Detekcja wszystkich pojazdow

SW3- 5 - CZAS PODTRZYMANIA ZGLOSZENIA
[ - 10.6 Sekundy
[ON] 2.1 Sekundy

SW3- 6 7 8-MAKSYMALNA PREDKOSCIDETEKCJI
[- - - ]Braklimitu
[ON - - ]130km/h
[ - ON - ]40km/h
[ON ON - ]50km/h
[- - ON]60km/h
[ON - ON]70km/h
[ - ON ON]80km/h
[ON ON ON] 90km/h

SW2 -ZASIEG DETEKCJI
0 - MINIMALNY; F - MAKSYMALNY (ponad 70m)

SW1 - MINIMALNA PREDKOSC DETEKCJI

0- 2km/h  8-18km/h
1- 4km/h  9-20km/h
2- 6km/h  A-22km/h
3- 8km/h B -24km/h
4-10km/h  C - 26km/h
5-12km/h D -28km/h
6-14km/h  E - 30km/h
7-16km/h  F-32km/h

AKTYWNNE
WYJSCIE NR 1

DETEKCJA PRZEKROCZENIA PREDKOSCI

SW3- 1 2 3 4-RODZAJ PRACY
[ON ON - -] Detekcja przekroczenia predkosci

SW3- 5 6-CZAS PODTRZYMANIA ZGLOSZENIA
[ - - 10.6sekundy
[ON - ]2.1 sekundy
[ - ON]5.1sekundy
[ON ON]10.1 sekundy

SW3- 7 8-RODZAJZGLOSZENIA
[ - - ]ciagte
[ON - ]pulsujace 1.2Hz
[ - ON]pulsujace 0.8Hz
[ON ON ] pulsujace 0.5Hz

SW2 -ZASIEG DETEKCJI
0 - MINIMALNY; F - MAKSYMALNY (ponad 70m)

SW1 - PREDKOSC PRZEKROCZENIA
0-25km/h 8- 65km/h
1-30km/h  9- 70 km/h
2-35kmh  A- 75km/h
3-40km/h B - 80km/h
4-45km/h  C- 85km/h
5-50km/h  D- 90 km/h
6-55km/h E- 95km/h
7-60km/h  F-100 km/h

AKTYWNE
WYJSCIE NR 1

Napiecie zasilania: 12-24VDC / 9-15VAC 50Hz (- 10% / +10% )
Pobér mocy: 2.2W

Prad stykow przekaznika: 0.2A (max. spadek napiecia 4V)
Rezystancja stykow przekaznika: 22R

Czestotliwo$¢ pracy toru mikrofalowego 24.125GHz

Moc wypromieniowana z toru mikrofalowego 20dBm eirp
Zasigeg detekcji: do 70m

Szczegoétowa instrukcja znajduje sie na stronie: www.apko.com.pl

+s HDNHUN

Podtaczenia:

Zasilanie:

przewody nr 1i 2

napiecie state DC: 12-24V polaryzacja dowolna
przemienne AC: 9-15V - 50Hz, lub 230V - 50Hz
dla wykonania wysokonapieciowego

Przekaznik WY 1:
przewody nr 3i 4
styk typu NO, zwarty przy zgtoszeniu lub awarii

Przekaznik WY 2:
przewody nr5i 6
styk typu NO, zwarty przy zgtoszeniu lub awarii

Mikrofalowy detektor ruchu MFDR-5 ver. 2.2 / 1.67

Szerokos¢ wiazki pomiarowej detektora a tym samym
szeroko$¢ pola detekcji jest zalezna od zasiggu
ustawionego SW-2 i od kata pochylenia detektora.
Zwiekszenie zasiegu powoduje poszerzenie pola detekcji.
Pochylenia detektora powoduje, ze “patrzy” on blizej a pole
detekcji jest wtedy wezsze. Przy detekcji rowerzystow wazne jest
aby detektor nie patrzyt w strone chodnika gdyz jest prawdopodobne
wykrycie ruchu przechodniéw. Ustawienie krotkiego zasiegu, moze
powodowac brak detekcji dla szybko jadacych pojazdéw

Znaczenie diod swiecacych:

Czerwona - $wiecenie oznacza wykrycie ruchu.

Zotte - poziom odebranego sygnatu przez detektor

Zoétta dolna - $wiecenie oznacza normalna prace,

Brak swiecenia - oznacza niesprawno$¢ lub brak zasilania.
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Definicje uzytych zwrotoéw w niniejszej dokumentacji:

e MFDR -5 — mikrofalowy detektor ruchu;

e Detektor — urzadzenie wykrywajace ruch i powiadamiajace o tym sterownik za posrednictwem
sygnatu zgtoszenia;

e Detekcja — wykrycie ruchu;

e Transceiver — zintegrowany we wspdlnej obudowie nadajnik i odbiornik radiowy;

e Przywotanie fazy — wymuszenie w sterowniku sygnalizacji $wietlnej realizacji okreslonego
fragmentu programu;

e Stup typu STOR - stup trakcyjno oswietleniowy najczesciej z wysiegnikiem do ktérego
mocowane sg_elementy sygnalizacji Swietlnej ;

e Stupek typu HY — stosunkowo niski stupek do ktédrego mocowane sg elementy sygnalizacji
$wietlnej;

e Przewdd PE — przewdd elektryczny potgczony z uziemieniem ochronnym;

e Czas ewakuacji — czas niezbedny dla opuszczenia obszaru skrzyzowania lub punktdw kolizji
przez zakonczony strumien ruchu pojazdéw lub pieszych;

Podstawy dziatania detektora MFDR-5

Mikrofalowy detektor ruchu MFDR-5 wykorzystuje zjawisko Dopplera do wykrywania ruchu obiektow.
Zjawisko Dopplera polega na pozornej zmianie czestotliwosci fali odbitej od poruszajacego sie obiektu.
W detektorze MFDR-5, jako zZrodto sygnatu wykorzystywany jest transceiver mikrofalowy pracujacy na
czestotliwosci 24 GHz. Nadajnik mikrofalowy wysyta sygnat, odbiornik odbiera jego odbite echo, a
uktady detektora przetwarzajg odebrany sygnat tak, aby po obrdébce uzyskac informacje o predkosci i
kierunku ruchu, a takze o wielkosci przesuniecia obiektu.
Pozorna zmiana czestotliwosci jest wprost proporcjonalna do relatywnej predkosci obiektu wzgledem
detektora. IloSciowa zmiana czestotliwosci dla oscylatora 24GHz opisana jest wzorem:

|Fd|=44.4 V cos ®

Gdzie Fd — pozorna zmiana czestotliwosci w Hz, V — predkos¢ obiektu w km/h, a kat ® jest katem
zawartym pomiedzy osig kierunku ruchu obiektu, a osig wigzki mikrofal promieniowanych przez antene
nadawcza.

Czestotliwos¢ odebranych sygnatow rosnie gdy obiekt zbliza sie w kierunku detektora, a maleje gdy
obiekt oddala sie od detektora. To zjawisko zostato wykorzystane do detekcji kierunku ruchu obiektu.
Przy predkosci 100km/h, pozorna zmiana czestotliwosci wynosi okoto 4.5kHz, dla czestotliwosci
generatora 24GHz.

Zaznaczy¢ nalezy, ze mikrofale odbijajg sie od kazdego przedmiotu réwniez niemetalowego, w zwigzku
z tym detektor dopplerowski mozna miedzy innymi uzyé do wykrywania poruszajacych sie ludzi.

Obszar zastosowania detektora mikrofalowego MFDR-5
Detektor mikrofalowy MFDR-5 mozna zastosowac dla aplikacji pracujacej w obrebie skrzyzowania do

odlegtosci 70m:

e wykrywania ruchu pojazdéw w celu wydtuzania $wiatta zielonego na danym kierunku ruchu;
e przywotywania fazy dla nadjezdzajacych rowerzystow;

aktywnego doznakowania miejsc niebezpiecznych przy ograniczonej widocznosci np.
nietypowe skrzyzowania usytuowane na fukach lub wzniesieniach drogi;

pomiaru predkosci pojazdow;

wykrywania przekroczenia predkosci;

wykrywania zatoru pojazdow;

sterowania znakami zmiennej tresci;

Detektora mikrofalowego nie nalezy stosowaé do przywolywania fazy programu
sygnalizacji Swietlnej, gdyz detektor ten nie wykrywa pojazdéw zatrzymanych.
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Zasieg detektora MFDR-5:

MFDR-5 nie powinien by¢ stosowany dla detekcji obiektdw oddalonych ponad 70 metréw od miejsca
montazu radaru.

Poniewaz ksztatt wigzki mikrofalowej promieniowanej przez antene jest zblizony do sptaszczonego
stozka to wynika z tego iz im blizej ,patrzy” detektor tym mniejsze pole detekcji widzi.

Dodatkowe informacje w dalszej czesci niniejszej instrukgcji.

Instalacja detektora MFDR-5

W zaleznosci od potrzeb i petnionej funkgcji, detektor MFDR — 5 mozna zamontowac na wysiegniku,
(do ktérego zamocowane sg latarnie sygnalizacji $wietlnej), na stupie typu STOR lub stupku HY.
Sposdb montazu powinien uniemozliwi¢ bezposredni dostep 0sob niepowotanych do urzadzenia.
Konstrukcja do ktorej jest zamocowany detektor, musi by¢ stabilna. Nie dopuszcza sie montazu
detektora MFDR-5 za pomocg odciggéw linkowych. MFDR-5 powinien by¢ montowany do konstrukgcji
wsporczej przy uzyciu potaczen srubowych lub metalowych tasm szybkiego montazu. Co 12 miesiecy
nalezy kontrolowac stan mocowania detektora i przewoddw. Pomiedzy wymaganym obszarem detekcji
a detektorem, nie moze by¢ zadnych przeszkoéd terenowych w postaci gatezi, linek odciggowych, kabli
i innych konstrukcji powodujacych przestoniecie, odbicie lub zatamanie wigzki mikrofal
promieniowanych przez wbudowang antene. Kable doprowadzone do MFDR-5 muszg by¢ ostoniete
tak, aby nie ulegty uszkodzeniu mechanicznemu spowodowanemu przez oddziatywanie czynnikéw
zewnetrznych lub nie zostaty uszkodzone przez niepowotane osaby.

W zaleznosci od petnionej funkcji i wymaganego obszaru detekcji, detektor MFDR-5 nalezy
zamocowac pod odpowiednim katem, zapewniajagcym poprawng prace. Detektor MFDR-5 jest
detektorem Sredniego zasiegu. Skuteczna detekcja siega od linii zatrzymania az do 70 metrow przy
sprzyjajacych warunkach. Detektor powinien by¢ podwieszony POD wysiegnikiem tak, aby daszek
ochronny byt ustawiony nad obudowg detektora.

Nie jest okreslona minimalna i maksymalna wysoko$¢ montazu, jednak MFDR-5 powinien by¢
zamontowany na tyle wysoko aby nie byt mozliwy do niego bezposredni dostep osdb niepowotanych.
Im wyzej detektor bedzie zamontowany tym jego zasieg i pole detekcji bedzie wieksze.

Przy pomiarach predkosci wazne jest aby detektor byt zainstalowany mozliwie blisko
pasa ruchu, ktory ma by¢ mierzony, a wysokos¢ montazu nie przekraczata 4 metrow.
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Uchwyt MFDR-5 umozliwia regulacje potozenia detektora w ptaszczyznie pionowej i poziome;j.
Brak jest regulacji pochylenia detektora, poniewaz jest to parametr nie majacy znaczenia dla pracy

MFDR-5.

Po montazu nalezy sprawdzi¢ czy nakretki samo-kontrujace M8 sg dobrze dokrecone.

Budowa detektora MFDR-5

Detektor MFDR-5 sktada sie z dwoch ptytek drukowanych z zamontowanymi elementami SMD. Ptyta
gorna zawiera antene mikrofalowg, blok obrobki sygnatu, elementy regulacyjne i diody informacyjne

LED.

15 HONNEN 558"

Detektor MFDR-5 po zdjeciu obudowy.

Mikrofalowy detektor ruchu MFDR-5 ver. 2.2 / 1.67

ZLACZE
DIAGNOSTYCZNE

VEka. cem ) W03 0119

Plytka PCB po demontazu anteny mikrofalowej.
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Znaczenie diod LED:

(patrzac od dotu)

Zolta dioda oznaczona RDY — poprawna praca detektora.

Zotte diody oznaczone POZIOM SYGNALU — im ,wyzsza” sie $wieci tym poziom sygnatu odebranego
jest wyzszy.

Czerwona dioda oznaczona DTC — sygnalizacja detekcji ruchu.

Pod gdrng ptytka znajduje sie ptytka dolna z elementami zasilaczy, przekaznikéw i ztacz.

Obie ptytki potagczone sg ze sobg ztgczem wielopinowym, a mocowane za posrednictwem tulei i
podktadek dystansowych M3.

Kazdorazowo przy sktadaniu obudowy nalezy sprawdzi¢ stan uszczelki i jej potozenie w pokrywie
obudowy detektora.

Szerokosc¢ wiazki mikrofal i zasieg detektora MFDR-5

Detektor MFDR-5 jest detektorem Sredniego zasiegu. Dzieki zastosowaniu obrdbki sygnatu z
wykorzystaniem technologii FFT mozliwe byto uzyskanie zasiegu do 70m. Nalezy bra¢ pod uwage fakt,
ze mogg wystepowac chwilowe zaniki detekgcji z tytutu ttumienia sygnatu na skutek wielodrogowosci
odbieranego sygnatu przez antene oraz powstania zanikow fazowych w odbieranym sygnale. Ksztatt
wigzki mikrofalowej promieniowanej przez antene jest zblizony do sptaszczonego stozka dlatego tez im
blizej ,patrzy” detektor tym mniejsze pole detekcji widzi.

Typowa szeroko$¢ wigzki mikrofal promieniowanych przez antene wynosi 38 stopni w poziomie i 45
stopni w pionie. Regulacje zasiegu przeprowadza sie za posrednictwem przetacznika
szesnastopozycyjnego. Znak F oznacza maksymalny zasieg okoto 70m. Im mniejsza cyfra lub miodsza
litera, tym zasieg mniejszy.

Dla poprawnej detekcji czas ,ekspozycji” obiektu musi wynosi¢ minimum 3 cykle pomiarowe. Kazdy
cykl trwa 0.3sekundy, tak wiec pojazd musi by¢ w zasiegu wiazki radarowej przez minimum 1
sekunde. Jest to bardzo wazny parametr, gdyz jesli zasieg detektora bedzie ustawiony na krotki, to
szybko jadace pojazdy mogq nie zosta¢ wykryte. Pojazd jadacy z predkoscig 100km/h pokonuje 27
metréow na sekunde, dlatego tez moze nie zosta¢ wykryty przy ustawionym ,krotkim zasiegu”.
Natomiast wolno jadace pojazdy bedq skutecznie wykrywane.

Padajacy deszcz spowoduje skrocenie zasiegu detektora i poszerzenie pola detekcji.

Padajacy deszcz oraz dodatkowo silny wiatr moze powodowac fatszywe zgtoszenia, gdyz krople wody
posiadajace wektor predkosci zgodny z kierunkiem detekcji mogg zosta¢ wykryte jako odlegty pojazd.
Aby przeciwdziata¢ temu zjawisku nalezy podnies¢ minimalng predkosc¢ detekcji.
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Ponizszy rysunek przedstawia przyktadowe zasiegi detektora ustawionego na maksymalng czutosc.
Kazda z linii symbolizuje detekcje konkretnego pojazdu i zalezno$¢ amplitudy echa w stosunku do
odlegtosci od detektora. Z ponizszego wykresu mozna odczytac, iz wszystkie pojazdy sg wykrywane z
duzym stopniem ufnosci od 70 metra, a pojazdy o wiekszych gabarytach mozna wykry¢ nawet z
odlegtosci 125 metréw.

Ponizszy wykres wskazuje réwniez, ze pomiedzy ~ 75 a ~40 metrem poziom odebranego sygnatu
mato zalezy od odlegtosci od obiektu. Oznacza to, ze regulacja zasiegu dziata skutecznie tylko w
zakresie od ~ 40 do ~ 5 metra od detektora MFDR-5.

\
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Zasilanie detektora MFDR-5

Detektor MFDR-5 moze byc¢ zasilany na dwa sposoby:

¢ Niskonapieciowo - napieciem statym z zakresu 12V — 24V lub przemiennym z zakresu 9V-
15V;

¢ Wysokonapieciowo - napieciem przemiennym 230V 50Hz;
Standardowo MFDR-5 wykonywany jest dla zasilania niskonapieciowego, zasilanie wysokonapieciowe
jest wykonywane na specjalne zamoéwienie. Pobor mocy dla obu rodzajéw zasilan nie przekracza
2.5VA.
Nie jest mozliwe jednoczesne korzystanie z obu sposobdw zasilania.
PODLACZENIE NAPIECIA 230V DO MFDR-5 WYKONANEGO W WERSJI
NISKONAPIECIOWE] SPOWODUJE JEGO ZNISZCZENIE !

Ponizsze zdjecia przedstawiajg budowe MFDR-5 w obu wersjach

Wersja z zasilaniem 12-24VDC / 9-15VAC Wersja z zasilaniem 230V 50Hz

Obwody wyjsciowe detektora MFDR-5

Detektor MFDR-5 ma 3 kanaty wyjsciowe wykonane jako ,przekaznikowe”, oraz kanat interfejsu
RS485.

Kanaty wykonane jako przekaznikowe oznaczone sg na ptytce drukowanej jako WY1, WY2, WY3.
Wszystkie styki przekaznikow zabezpieczone sg przed wypaleniem poprzez szeregowy rezystor 22R
1w.

Ogranicza on prad ptynacy przez obwody wyjsciowe i powoduje rowniez powstanie spadku napiecie
zaleznego od pradu obcigzenia. Taki rodzaj wyj$¢ nie nadaje sie do bezposredniego sterowania
urzadzeniami z duzym poborem pradu takimi jak np. znaki aktywne. Na specjalne zamoéwienie mozliwa
jest rezygnacja z tych rezystorow.

Wyijécia przekaznikowe majg oznaczenia:

NO - styk normalnie otwarty

C - styk wspdiny

NC — styk normalnie zamkniety

Obwdd C-NO jest zamkniety w przypadku gdy dane wyjscie jest aktywne (np. zostat wykryty pojazd,
nastgpito przekroczenie predkosci, detektor ulegt uszkodzeniu, brak jest zasilania detektora).
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Obwdd C-NC zachowuje sie w sposdb odwrotny do ww. opisanego.

Maksymalne napiecie jakie mozna doprowadzi¢ do stykdw przekaznika to 24V. Maksymalny prad
przefaczania przekaznika to 150mA. Przy takim pradzie wystapi spadek napiecia na rezystorze
zabezpieczajacym okoto 3.3V.

Istnieje mozliwo$¢ rezygnacji z rezystora zabezpieczajacego i wtedy przekaznik moze komutowac prad
o natezeniu 1A, ale obcigzenie nie moze mie¢ charakteru pojemnosciowego, poniewaz nastgpi
wypalenie lub sklejenie stykdow przekaznika.

Funkcje wyjsé:

WY1 — podstawowe wyjscie aktywne we wszystkich programach pracy detektora, o ile w opisie
programu nie przedstawiono tego inaczej. Wyjscie jest rowniez aktywne przy braku zasilania MFDR-5.

Na specjalne zamdwienie, wyjscie WY1 moze by¢ wyjéciem o zmiennej indukcyjnosci. W takim
przypadku podczas braku aktywnosci wyjscie posiada indukcyjno$¢ 310uH , a podczas zgtoszenia
indukcyjnos¢ spada do 270uH. Ten rodzaj wyjscia moze by¢ stosowany w przypadku gdy MFDR-5 ma
emulowac uszkodzong petle indukcyjng zamontowana w jezdni.

WY2 — dodatkowe wyjscie wykorzystywane w niektdrych programach. Wyjscie to jest rowniez aktywne
przy braku zasilania MFDR-5.

WY3 — informacja o uszkodzeniu detektora, wyjscie aktywne przy braku zasilania lub uszkodzeniu
uktadéw detektora MFDR-5.

Detektor MFDR-5 posiada réwniez wyjscie interfejsu RS485 +/- 5V, za posrednictwem ktérego moze
by¢ wysytana informacja o zmierzonej predkosci jadacych pojazdéw. Za posrednictwem tego ztacza
mozliwa jest réwniez komunikacja i parametryzowanie pracy detektoréw MFDR-5 potgczonych w
lokalng siec.

Jesli detektor MFDR-5 pracuje z wykorzystaniem interfejsu RS-485, to ostatni w tancuchu MFDR-5
powinien mie¢ wigczony terminator sieciowy 120R. Mozna go wiaczy¢ za posrednictwem przetacznika
SW4 umieszczonego pod anteng mikrofalowa, a oznaczonego jako ,NT 120R".

VSC0-A8= N
YSC0-AQ =
Lees AOEZ=""N

VSZ0-A9= N
VSZ'0- N9 =
Leeonz \OSZ =

VAE =

Wyjscia przekaﬁnikowé Wyjscie interfejsu RS-485
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Standardowe wyjscie

przekaznikowe.

Maksymalny prad 0.2A

Wyjscie przekaznikowe do

sterowania znakami zmiennej
tresci — na specjalne zamdwienie

(bez rezystora zabezpieczajacego).

Maksymalny prad 1A

Wyjscie o zmiennej indukcyjnosci
do wspotpracy z kartami petli

indukcyjnych — na specjalne

Zzamowienie.

NO

22R 1W

NC
NO

s

270uH - 2.5R

C

47uH - 0.8R (ﬁ @

Sterownik
Sygnalizacji
Swietlnej

R=120

RS485

=

MFDR-5H

Wiaczony terminator
sieciowy 120
tylkow ostatnim detektorze.

MFDR-5H LM"?E:‘SH

SO, OO

Zasilanie §

LOKALNA SIEC RS485 DO KTOREJ PODLACZONE SA DETEKTORY MFDR-5
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Konfiguracja MFDR-5

1. Detekcja pojazdoéw przyjezdzajacych — program nr 1

Program stuzy do wykrywania ruchu pojazdéw dojezdzajacych w kierunku czota detektora. Uzytkownik
moze okresli¢ minimalng predko$¢, od ktdrej ruch bedzie wykryty i maksymalna, powyzej ktorej
detektor nie wykryje ruchu. Zasieg detektora moze by¢ ustawiony na jedng z szesnastu wartosci. Do
wyboru sg rowniez dwa czasy podtrzymania sygnatu detekgcji po zaniku ruchu pojazdu. Aktywne
wyijscie WY1,

SW3:1 2 3 4 -nrprogramu
[off-off-off-off] — program nr 1 - detekcja pojazdow

SW3: przyjezdzajacych

ON SW3: 5 - czas podtrzymania zgtoszenia na WY1 po zaniku
LT e,

OFF12345678 [ on] — 2.1 sek.

SW3:6 7 8 - maksymalna predkosc detekcji

[off- off- off ] — brak limitu [on -off- off ] —
30km/h
[off- on- off ] — 40km/h [on- on- off ] -
50km/h
[off- off- on] — 60km/h [on- off- on] -
70km/h
[off- on- on] — 80km/h [on- on-on] -
90km/h
,:!z34 [} SW2 — Zasieg detekcji
o 0 SW2:0 — minimalny
(TW n SW2:1-E — wartosci posrednie
\))O 2N SW2:F — maksymalny (ok. 70m)
SW2: o Q
SW1 — Minimalna predkos¢
detekcji SW1:9 — 20 km/h
34 SW1:0 — 2 km/h SW1:A - 22 km/h
N SW1:1 -4 km/h SW1:B — 24 km/h
o 0 SW1:2 — 6 km/h SW1:C - 26 km/h
L - SW1:3 - 8 km/h SW1:D - 28 km/h
Ky QA SW1:4 - 10 km/h SW1:E - 30 km/h
R R %o} SW1:5 — 12 km/h SW1:F — 32 km/h

SW1:6 — 14 km/h
SW1:7 — 16 km/h
SW1:8 — 18 km/h

Uwaga: podane powyzej predkosci sg prawidtowe jedynie przy montazu detektora ,na wprost”. Jezeli
detektor bedzie pochylony lub skrecony w stosunku do osi toru ruchu pojazdu, to zmierzone predkosci
bedg zanizone.

Aby skorygowac ustawienia, nalezy wymagang predkos$¢ pomnozy¢ przez cosinus kata utworzonego
pomiedzy osig radaru a osig ruchu pojazdow (tabela korekcyjna na koncu instrukcji).
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2. Detekcja pojazdow odjezdzajacych — program nr 2

Program stuzy do wykrywania ruchu pojazdéw odjezdzajacych w kierunku od czota detektora.
Uzytkownik moze okresli¢ minimalng predkos¢ od ktorej ruch bedzie wykryty i maksymalng powyzej
ktérej detektor nie wykryje ruchu. Zasieg detektora moze by¢ ustawiony na jedng z szesnastu
wartosci. Do wyboru sg rowniez dwa czasy podtrzymania sygnatu detekcji po zaniku ruchu pojazdu.

Aktywne wyjscie WY1,

SW2:

4
5'1«3 6
)
L A
\9 ~A
SW1:

SW3:1 2 3 4 -nrprogramu

[on-off-off-off] — program nr 2 - detekcja pojazdéw
odjezdzajacych
SW3: 5 - czas podtrzymania zgtoszenia na WY1 po zaniku
ruchu

[off ] — 0.6 sek.

[ on] — 2.1 sek.
SW3: 6 7 8 - maksymalna predkosc¢ detekcji

[off- off- off ] — brak limitu [on -off- off ] -
30km/h

[off- on- off ] — 40km/h [on- on- off ] -
50km/h

[off- off- on] — 60km/h [on- off- on] —
70km/h

[off- on- on] — 80km/h [on- on- on] -
90km/h

SW2 - Zasieg detekcji
SW2:0 — minimalny

SW2:1-E — warto$ci posrednie
SW2:F — maksymalny (ok. 70m)

SW1 - Minimalna predkos¢

detekcji SW1:9 — 20 km/h
SW1:0 — 2 km/h SW1:A — 22 km/h
SW1:1 -4 km/h SW1:B — 24 km/h
SW1:2 - 6 km/h SW1:C - 26 km/h
SW1:3 - 8 km/h SW1:D - 28 km/h

SW1:4 — 10 km/h
SW1:5 - 12 km/h
SW1:6 — 14 km/h
SW1:7 — 16 km/h
SW1:8 — 18 km/h

SW1:E - 30 km/h
SW1:F - 32 km/h

Uwaga: podane powyzej predkosci sg prawidtowe jedynie przy montazu detektora ,na wprost”. Jesli
detektor bedzie pochylony lub skrecony w stosunku do osi toru ruchu pojazdu, to zmierzone predkosci

bedg zanizone.

Aby skorygowac ustawienia nalezy wymagang predkos¢ pomnozy¢ przez cosinus kata utworzonego
pomiedzy osig radaru a osig ruchu pojazdéw(tabela korekcyjna na koncu instrukcji).
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3. Detekcja pojazdow z dowolnego kierunku — program nr 3

Program stuzy do wykrywania ruchu pojazdéw dojezdzajacych i odjezdzajacych od czota detektora.
Uzytkownik moze okresli¢ minimalng predkos¢ od ktorej ruch bedzie wykryty i maksymalng powyzej
ktérej detektor nie wykryje ruchu. Zasieg detektora moze by¢ ustawiony na jedng z szesnastu

wartosci. Do wyboru sg rowniez dwa czasy podtrzymania sygnatu detekcji po zaniku ruchu pojazdu.

SW3:1 2 3 4 -nrprogramu
[off-on-off-off] — program nr 3 - detekcja pojazdéw z

SW3: dowolnego kierunku

ON SW3:5 - czas podtrzymania zgtoszenia na WY1 po zaniku
ol ===

OFF12345678 [ on] — 2.1 sek.

SW3:6 7 8 - maksymalna predkos¢ detekcji

[off- off- off ] — brak limitu [on -off- off ] -
30km/h
[off- on- off ] — 40km/h [on- on- off ] -
50km/h
[off- off- on] — 60km/h [on- off- on] -
70km/h
[off- on- on] — 80km/h [on- on-on] -
90km/h
4
,3/3 & SW2 — Zasieg detekcji
o 0 SW2:0 — minimalny
|TW " SW2:1-E — wartosci posrednie
\))O Q.A SW2:F — maksymalny (ok. 70m)
SW2: o

SW1 — Minimalna predkos¢

detekcji SW1:9 - 20 km/h
SW1:0 — 2 km/h SW1:A — 22 km/h
SW1:1 -4 km/h SW1:B - 24 km/h
SW1:2 - 6 km/h SW1:C - 26 km/h
SW1:3 - 8 km/h SW1:D - 28 km/h
SW1:4 — 10 km/h SW1:E - 30 km/h
SW1: SW1:5 - 12 km/h SW1:F - 32 km/h

SW1:6 — 14 km/h
SW1:7 - 16 km/h
SW1:8 — 18 km/h

Uwaga: podane powyzej predkosci sg prawidtowe jedynie przy montazu detektora ,na wprost”. Jesli
detektor bedzie pochylony lub skrecony w stosunku do osi toru ruchu pojazdu, to zmierzone predkosci
beda zanizone.

Aby skorygowac ustawienia nalezy wymagang predkos¢ pomnozy¢ przez cosinus kata utworzonego
pomiedzy osig radaru a osig ruchu pojazddw (tabela korekcyjna na koncu instrukcji). Aktywne wyjscie
WY1.
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4. Detekcja pojazdow przekraczajacych predkosc¢ — program nr 4

Program stuzy do wykrywania ruchu pojazdéw dojezdzajacych z predkoscig wiekszg od zadane;j.
Zasieg detektora moze by¢ ustawiony na jedng z szesnastu wartosci. Do wyboru sg rowniez cztery
czasy podtrzymania sygnatu detekcji po zaniku ruchu pojazdu, oraz cztery rodzaje sterowania
wyjéciem zgtoszenia. Aktywne wyjscie WY1.

SW2:

SWi1:

SW3:1 2 3 4 -nrprogramu
[on-on-off-off] — program nr 4 - detekcja pojazdéw
przekraczajacych predkos¢
SW3: 5 6 - czas podtrzymania zgtoszenia na WY1 po
zaniku ruchu
[off-off] — 0.6 sek.
[on-off] — 2.1 sek.
[off-on] — 5.1 sek.
[on-on] — 10.1 sek.
SW3: 7 8 - rodzaj zgloszenia na wyjsciu WY1
[off-off] — ciagte
[on-off] — pulsujace 1.2Hz
[off-on] — pulsujace 0.8Hz
[on-on] — pulsujgce 0.5Hz

SW2 - Zasieg detekcji
SW2:0 — minimalny

SW2:1-E — wartosci posrednie
SW2:F — maksymalny (ok. 70m)

SW1 — Predkosc¢ przekroczenia

SW1:0 — 25 km/h
SW1:1 - 30 km/h
SW1:2 - 35 km/h
SW1:3 — 40 km/h
SW1:4 —45 km/h

SW1:9 — 70 km/h
SW1:A - 75 km/h
SW1:B - 80 km/h
SW1:C - 85 km/h
SW1:D - 90 km/h

SW1:5 - 50 km/h
SW1:6 — 55 km/h
SW1:7 — 60 km/h
SW1:8 — 65 km/h

SW1:E - 95 km/h
SW1:F - 100 km/h

Uwaga: podane powyzej predkosci sg prawidtowe jedynie przy montazu detektora ,na wprost”. Jesli
detektor bedzie pochylony lub skrecony w stosunku do osi toru ruchu pojazdu, to zmierzone predkosci
bedg zanizone.
Aby skorygowac ustawienia nalezy wymagang predkos¢ pomnozy¢ przez cosinus kata utworzonego
pomiedzy osig radaru a osig ruchu pojazdow (tabela korekcyjna na koncu instrukgcji).
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5. Pomiar predkosci pojazdow — program nr 5 (wykorzystanie niezalecane!)

W zwigzku z matym zasiegiem detektora MFDR-5 nie jest zalecane jego wykorzystanie do pomiaru
predkosci.

Zasieg detektora moze by¢ ustawiony na jedng z szesnastu wartosci. Do wyboru sg rowniez dwa
warianty pracy: pomiar pojazdu jadacego z wiekszg predkoscig lub pomiar pojazdu o wiekszym
poziomie echa wigzki radarowej czyli, blizszego lub wiekszego.

Informacja o zmierzonej predkosci wysytana jest za posrednictwem interfejsu RS-485.

Dane transmisji: 9600/8/1/n, transmisja jednokierunkowa.

Struktura ramki: ramka sktada sie z trzech bajtdéw: pierwszy OxFF, ktdry jest znacznikiem poczatku,
kolejny bajt przyjmuje wartosci od 0x00 — 0xC8 i jest informacjg o predkosci w zakresie od Okm/h —
200km/h, ostatni baijt jest negacjq binarng drugiego bajtu+1 i stuzy uwiarygodnieniu transmis;ji
danych.

W ciggu sekundy wysytane sg dwie ramki danych, ale tylko wtedy jesli wykryty jest ruch pojazdu.

SW3:1 2 3 4 -nrprogramu
[off-off-on-off] — program nr 5 - pomiar predkosci pojazdéw
SW3: predkos¢
ON SW3:5 - wybér kierunku pomiaru
[off ] — pojazdy dojezdzajace
[ on] — pojazdy odjezdzajace

SW3: 6 -rodzaj pomiaru
[off ] — najwieksze (najwieksza energia odbicia)
[ on] — najszybsze (najszybszy obiekt w zakresie widocznosci

detektora)
,:!z34 [} SW2 — Zasieg detekcji
o 0 SW2:0 — minimalny
(TW n SW2:1-E — wartosci posrednie
\))O Q.A SW2:F — maksymalny (ok. 70m)
SW2: o
SW1 — Wartosc¢ odchylenia osi
detektora od osi ruchu pojazdéw
podana w stopniach katowych
,:!«34 [} SW1:0 — 0° SW1:8 — 40°
o 0 SW1:1-5° SW1:9 —45°
i ~ SW1:2 -10° SW1:A - 50°
\)) .A SW1:3 - 15° SW1:B - 55°
%)) SW1:4 - 20° SW1:C - 60°
SWI: SW1:5 — 25° SW1:D - 65°
SW1:6 - 30° SW1:E - 70°
SW1:7 - 35° SW1:F - 75°
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6. Detekcja zatoru na drodze — program nr 6 (na specjalne zamowienie)

Program stuzy do wykrywania zmniejszenia predkosci przejazdéw, co moze by¢ réwnoznaczne z
powstaniem zatoru w ruchu drogowym. Zasieg detektora moze by¢ ustawiony na jedng z szesnastu
warto$ci. Aktywne wyjscie WY1. MFDR-5 musi by¢ ustawiony w kierunku pojazdéw oddalajacych sie

(musi ,patrze¢” od tytu).

SW3:
ON
w1
OFF12345678
4
3'1«3 6
(0e)
- 0
RV Q
SW2: OOQ
4
5'1«3 6
(0e)
- 0
Sy
SW1:

SW3:1 2 3 4 -nrprogramu
[on-off-on-off] — program nr 6 - detekcja zatoru na drodze

SW3:5 6 7
wylaczenie

- wzrost predkosci o xkm/h powodujacy

zgloszenia

[off- off- off ] — 10km/h
[on -off- off ] — 15km/h
[off- on- off ] — 20km/h
[on- on- off ] — 25km/h

[off- off- on]
[on- off- on]
[off- on- on]
[on- on- on]

— 30km/h
—40km/h
— 50km/h

— 60km/h

SW3: 8 - rodzaj sygnalizacji zatoru
[off ] — ciagty
[ on] — pulsujacy 1.2Hz

SW2 — Zasieg detekcji
SW2:0 — minimalny

SW2:1-E — wartosci posrednie
SW2:F — maksymalny (ok. 70m)

SW1 - Predkos¢ ponizej ktérej
zostanie zalaczony uklad detekcji

SW1:0 — 3 km/h
SW1:1 -6 km/h
SW1:2 -9 km/h
SW1:3 — 12 km/h
SW1:4 — 15 km/h
SW1:5 - 18 km/h
SW1:6 — 21 km/h
SW1:7 — 24 km/h

Mikrofalowy detektor ruchu MFDR-5 ver. 2.2 / 1.67

SW1:8 — 27 km/h
SW1:9 - 30 km/h
SW1:A - 33 km/h
SW1:B - 36 km/h
SW1:C -39 km/h
SW1:D - 41 km/h
SW1:E - 44 km/h
SW1:F — 47 km/h
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7. Detekcja pojazdow przekraczajacych predkos¢ wraz z detekcjq ruchu —
program nr 7

Program stuzy do wykrywania ruchu pojazdéw dojezdzajacych z predkoscig wiekszg od zadanej.
Sygnalizowane jest to aktywowaniem wyjscia WY1. Na wyjsciu WY2 sygnalizowana jest detekcja
ruchu wszystkich pojazdéw dojezdzajacych, o ile ich predkosc¢ jest wieksza od ustawionej na
przetaczniku SW3:[7-8]. Zasieg detektora moze by¢ ustawiony na jedng z szesnastu wartosci. Do
wyboru sg rowniez cztery czasy podtrzymania sygnatu detekcji po zaniku ruchu pojazdu, oraz cztery
rodzaje sterowania wyjsciem zgtoszenia.

SW3:1 2 3 4 -nrprogramu
[off-on-on-off] — program nr 7 - detekcja pojazdéw

SW3: przekraczajacych predkos¢ oraz detekcja ruchu
ON SW3: 5 6 - czas podtrzymania zgtoszenia po zaniku ruchu
E H H H i H H i Eoff—offg - 0.6 sellz.
on-off] — 2.1 sek.
OFF12345678 [off-on] — 5.1 sek.

[on-on] — 10.1 sek.
SW1: 7 8 — minimalna predkos¢ detekcji dla wyjscia WY2
[off-off] — 5 km/h
[on-off] — 10 km/h
[off-on] — 15 km/h
[on-on] — 20km/h

SW2 — Zasieg detekcji
SW2:0 — minimalny

SW2:1-E — wartosci posrednie
SW2:F — maksymalny (ok. 70m)

SW2:

SW1 — Predkosc¢ przekroczenia
sygnalizowana na wyjsciu WY1

SW1:0 - 25 km/h
SW1:1 - 30 km/h
SW1:2 — 35 km/h
SW1:3 - 40 km/h
SW1:4 —45 km/h
SW1:5 - 50 km/h

SW1:9 - 70 km/h
SW1:A - 75 km/h
SW1:B - 80 km/h
SW1:C - 85 km/h
SW1:D - 90 km/h
SW1:E - 95 km/h

SWi1:

SW1:6 — 55 km/h
SW1:7 - 60 km/h
SW1:8 — 65 km/h

SW1:F - 100 km/h

Uwaga: podane powyzej predkosci sg prawidtowe jedynie przy montazu detektora ,na wprost”. Jesli
detektor bedzie pochylony lub skrecony w stosunku do osi toru ruchu pojazdu, to zmierzone predkosci
beda zanizone.

Aby skorygowac ustawienia, nalezy wymagang predko$¢ pomnozy¢ przez cosinus kata utworzonego
pomiedzy osig radaru a osig ruchu pojazdéw (tabela korekcyjna ponizej).
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8. Detekcja pojazdow przekraczajacych predkosc¢ — praca
dwukanatowa — program nr 8

Program stuzy do wykrywania ruchu pojazdéw dojezdzajacych z predkoscig wieksza od zadanej. W
zaleznosci od pory doby w dzien mozna wykorzystywac wyjscie WY1, a po zmierzchu WY2. Réznica
predkosci pomiedzy wyjSciami wynosi 10km/h. Zasieg detektora moze by¢ ustawiony na jedng z
szesnastu wartosci. Do wyboru sg réwniez cztery czasy podtrzymania sygnatu detekcji po zaniku ruchu

pojazdu, oraz cztery rodzaje sterowania wyjéciem zgtoszenia. Aktywne wyjscia WY1 oraz WY2 po
przekroczeniu predkosci o 10km/h w stosunku do WY1.

SW3:1 2 3 4 -nrprogramu
[ on-on-on-off] — program nr 4 - detekcja pojazdow

SW3: przekraczajacych predkosé
ON SW3:5 6 - czas podtrzymania zgtoszenia na WY1 i WY2
E H H H i H H i po zaniku ruchu
[off-off] — 0.6 sek.
OFF12345678 [on-off] - 2.1 sek.

[off-on] — 5.1 sek.
[on-on] — 10.1 sek.
SW3: 7 8 - rodzaj zgloszenia na wyjsciu WY1 i WY2
[off-off] — ciagte
[on-off] — pulsujace 1.2Hz
[off-on] — pulsujace 0.8Hz
[on-on] — pulsujace 0.5Hz

SW2 — Zasieg detekcji

SW2:0 — minimalny

SW2:1-E — wartosci posrednie
SW2:F — maksymalny (ok. 350m)

SW2:

SW1 - Predkos¢ przekroczenia
dla Wy-1

SWi1:

SW1:0 — 25 km/h
SW1:1 - 30 km/h
SW1:2 - 35 km/h
SW1:3 - 40 km/h
SW1:4 —45 km/h
SW1:5 - 50 km/h

SW1:9 — 70 km/h
SW1:A - 75 km/h
SW1:B - 80 km/h
SW1:C -85 km/h
SW1:D - 90 km/h
SW1:E - 95 km/h

SW1:6 — 55 km/h
SW1:7 — 60 km/h
SW1:8 — 65 km/h

SW1:F - 100 km/h

Predkos¢ przekroczenia dla WY2=WY1+10km/h

Uwaga: podane powyzej predkosci sg prawidtowe jedynie przy montazu detektora ,na wprost”. Jesli
detektor bedzie pochylony lub skrecony w stosunku do osi toru ruchu pojazdu, to zmierzone predkosci
bedg zanizone.

Aby skorygowac ustawienia nalezy wymagang predko$¢ pomnozy¢ przez cosinus kata utworzonego
pomiedzy osig radaru a osig ruchu pojazdow (tabela korekcyjna na koncu instrukgcji).
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9. Pomiar predkosci pojazdow jadacych w dwoch kierunkach —
program nr 9

Program stuzy do pomiaru predkosci pojazdow jadacych w obu kierunkach. Predkos¢ jest mierzona i
wysytana niezaleznie dla kazdego kierunku. Zasieg detektora moze by¢ ustawiony na jedna z
szesnastu wartosci — dotyczy obu kierunkéw. Do wyboru sg rowniez dwa warianty pracy: pomiar
pojazdu jadacego z wiekszg predkoscig lub pomiar pojazdu o wiekszym poziomie echa wigzki
radarowej czyli, blizszego lub wiekszego.

Informacja o zmierzonej predkosci wysytana jest za posrednictwem interfejsu RS-485.
Dane transmisji: 9600/8/1/n, transmisja jednokierunkowa.

Struktura ramki: ramka sktada sie z pieciu bajtow: pierwszy OxFF, ktory jest znacznikiem poczatku,
drugi bajt przyjmuje wartosci od 0x00 — 0xC8 i jest informacjg o predkosci w zakresie od Okm/h —
200km/h dla pojazdéw dojezdzajacych, trzeci baijt jest negacjg binarng drugiego bajtu+1 i stuzy
uwiarygodnieniu transmisji danych czwarty bajt przyjmuje wartosci od 0x00 — 0xC8 i jest informacjg o
predkosci w zakresie od Okm/h — 200km/h dla pojazdow odjezdzajacych, pigty jest negacjq binarng

czwartego bajtu+1 i stuzy uwiarygodnieniu transmisji danych.

W ciggu sekundy wysytane sa dwie ramki danych, ale tylko wtedy jesli wykryty jest ruch pojazdu na
jednym kierunkow.

SW2:

SWi1:

Mikrofalowy detektor ruchu MFDR-5 ver. 2.2 / 1.67

SW3:1 2 3 4

- Nr programu

[off-off-off-on] — program nr 5 - pomiar predkosci pojazdow

predkosc

SW3: 5 -rodzaj pomiaru

[off ] — najwieksze (najwieksza energia odbicia) dla dojezdzajacych
[ on] — najszybsze (najszybszy obiekt w zakresie widocznosci

detektora) dla dojezdzajacych

SW3: 6 -rodzaj pomiaru

[off ] — najwieksze (najwieksza energia odbicia) dla odjezdzajacych
[ on] — najszybsze (najszybszy obiekt w zakresie widocznosci

detektora) dla odjezdzajacych

SW1 — Wartos¢ odchylenia osi
detektora od osi ruchu pojazdow
podana w stopniach katowych

SW1:0 - 0°
SWi1:1 -5°
SW1:2 - 10°
SW1:3 - 15°
SW1:4 - 20°
SW1:5 - 25°
SW1:6 - 30°
SW1:7 - 35°

SW2 — Zasieg detekgcji

SW2:0 — minimalny

SW2:1-E — wartosci posrednie
SW2:F — maksymalny (ok. 350m)

SW1:8 - 40°
SW1:9 —45°
SW1:A - 50°
SW1:B - 55°
SW1:C - 60°
SW1:D - 65°
SW1:E - 70°
SW1:F - 75°
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10. Detekcja pojazdow przekraczajacych predkos¢ — praca
trzykanatowa — program nr 10

Program stuzy do wykrywania ruchu pojazdéw dojezdzajacych z predkoscig wiekszg od zadanej. W zaleznosci od
pory doby w dzien mozna wykorzystywac wyjscie WY1, a po zmierzchu WY2. Rdznica predkosci pomiedzy
wyjsciami wynosi 10km/h. Dodatkowo wyjscie WY3 jest aktywowane przy wykryciu ruchu pojazdu o ile jego
predko$¢ bedzie wieksza niz ustawiona na przetaczniku SW3[7-8]. Zasieg detektora moze by¢ ustawiony na jedng
z szesnastu wartosci. Do wyboru sg rowniez cztery czasy podtrzymania sygnatu detekcji po zaniku ruchu pojazdu,
oraz cztery rodzaje sterowania wyjéciem zgtoszenia. Aktywne wyjscia WY1 oraz WY2 po przekroczeniu predkosci
o0 10km/h w stosunku do WY1.

SW3:1 2 3 4 -nrprogramu
[ on-off-off-on] — program nr 4 - detekcja pojazddw przekraczajacych

SW3: predkosc
ON SW3: 5 6 - czas podtrzymania zgtoszenia na WY1, WY2 i WY3
po zaniku ruchu

[off-off] — 0.6 sek.

[on-off] — 2.1 sek.

[off-on] — 5.1 sek.

[on-on] — 10.1 sek.
SW3: 7 8 - predkosc przekroczenia dla WY3

[off-off] — 5km/h

[on-off] — 10km/h

[off-on] — 15km/h

[on-on] — 20km/h

SW2 — Zasieg detekgcji

SW2:0 — minimalny

SW2:1-E — wartosci posrednie
.A SW2:F — maksymalny (ok. 350m)

SW2:

SW1 — Predkosc przekroczeniadla WY-1

SW1:0 - 25 km/h
SW1:1 - 30 km/h
SW1:2 - 35 km/h
SW1:3 - 40 km/h
SW1:4 - 45 km/h
SW1:5 - 50 km/h

SW1:9 - 70 km/h
SW1:A - 75 km/h
SW1:B - 80 km/h
SW1:C -85 km/h
SW1:D - 90 km/h
SW1:E - 95 km/h

SW1:6 — 55 km/h
SW1:7 — 60 km/h
SW1:8 — 65 km/h

SW1:F - 100 km/h

SWi1:

Predkosc¢ przekroczenia dla WY2=WY1+10km/h

Uwaga: podane powyzej predkosci sa prawidtowe jedynie przy montazu detektora ,,na wprost”. Jesli detektor
bedzie pochylony lub skrecony w stosunku do osi toru ruchu pojazdu, to zmierzone predkosci bedg zanizone.

Aby skorygowac ustawienia nalezy wymagang predkos¢ pomnozy¢ przez cosinus kata utworzonego pomiedzy osig
radaru a osig ruchu pojazdéw (tabela korekcyjna na koncu instrukcji).
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11. Praca detektora w sieci RS-485 (5V) — program nr 15

Program wymusza prace detektora w sieci RS485. Wyjscia przekaznikowe sg konfigurowane z poziomu
protokotu transmisji zgodnie z zatgczonym opisem.

Zasady ogoélne:
1. Parametry transmisji: RS485, 38400 bps, 8 bitéw, 2 bity stopu, bez parzystosci
2. Model komunikacji: jeden master do wielu slave.
3. Kazda ramka zawiera:

- preambute o dtugosci co najmniej 2 bajtow, kazdy o wartosci 170

- znacznik poczatku ramki (bajt o wartosci 185)

- adres nadawcy

- adres odbiorcy (kazdy slave odbiera dodatkowo adres 255)

- informacje o dtugosci pola danych

- pole danych

- crcl6 (liczone od bajtu synchronizacji (wlacznie) do ostatniego bajtu danych (wiacznie)), patrz
arkusz CRC16
4. Slave odpowiada na wszystkie poprawnie otrzymane ramki. Odpowiedz jest albo wynikiem
wykonania komendy (np ramka z wersjq oprogramowania) albo uniwersalng ramka potwierdzajacq
poprawne (lub niepoprawne) wykonanie komendy. Slave nie odpowiada, gdy crc odebranej ramki jest
niepoprawne (chyba, ze wytaczono sprawdzanie CRC) lub nie rozpoznaje numeru komendy lub dane w
komendzie sg niepoprawne i jednoczesnie przypisana do komendy odpowiedz nie jest uniwersalng
ramkg potwierdzajaca.
5. Timeout komunikacji wynosi 100 ms.
6. W przypadku braku odpowiedzi MFDR-8 nalezy odczekac czas > 100ms i ponowic zapytanie.
7. .Swieze dane” sg udostepniane co okoto 100ms, nie mniej jednak MFDR-8 moze by¢ odpytywany
czesciej niz 10 razy na sekunde.
8. Czas przygotowania danych do odpowiedzi i rozpoczecie odpowiedzi z reguty trwa krdcej niz 2ms.
9. Adres MFDR-8 nalezy ustawic¢ na przetacznikach SW1 i SW2 w zakresie od 01h do FEh, nie nalezy
ustawia¢ adresu na wartos¢ 00h i FFh.
10. Po ustawieniu wszystkich parametrow nalezy zapisac je do pamieci FLASH wykorzystujac komende
nr 19

SW3:1 2 3 4 5 6 7 8 -nrprogramu
[on-off-on-on-off-off-off-off] — program nr 15 — praca
SW3: detektora w sieci R5485

SW2 — Mlodsza cze$¢ adresu detektora MFDR-8 (XXh)

SW2:

SW1 — Starsza cze$¢ adresu detektora MFDR-8 (Xxh)
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4

SW1:

0golna struktura ramki

nr bajtu nazwa pola mozliwe wartosci
- preambuta 170

- preambufa 170

0 znacznik 185

1 adres nadawcy 0...254

2 adres odbiorcy 0...255

3 liczba bajtow danych - 1 0..31 =1)
4 dane[0] 0...255
(...) (...) (...)
ramka[3]+4 | dane[liczba bajtéw danych] 0...255
ramka[3]+5 crc (bity 15...8) 0...255
ramka[3]+6 crc (bity 7...0) 0...255

*1) Nie jest moZliwe przestanie ramki bez danych.

Ponizej znajdujq sie definicje poszczegolinych komend.
Wszystkie bajty komendy (1acznie z jej numerem) mieszczg sie

w polu danych ramki.

Ping *2)
nr bajtu Pytanie Odpowiedz
danych
nazwa pola mozliwe nazwa pola mozliwe
danych wartosci danych wartosci
0 nr komendy 10 nr komendy 10
(...) (...) (...) (...) (...)
*2) OdpowiedZ? komendy ping zawiera te same dane co pytanie.
Odczytaj status urzadzenia
nr bajtu Pytanie Odpowiedz
danych
nazwa pola mozliwe nazwa pola mozliwe
danych wartosci danych wartosci
0 nr komendy 11 nr komendy 11
1 adres urzadzenia 0...254
2 stan wyj$¢ 0...255 *3)
3 wersja firmware 0...255
*3)

Mikrofalowy detektor ruchu MFDR-5 ver. 2.2 / 1.67
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Najmiodsze 3 bity oznaczajg aktualny stan wyjsc. Wartosc 1 oznacza wyjscie w stanie aktywnym.
Najstarsze 3 bity niosg informacje o tym, czy od ostatniego zapytania o status dane wyjscie byto w
stanie aktywnym.

bit 0 - aktualny stan wyjscia 1
bit 1 - aktualny stan wyjscia 2
bit 2 - aktualny stan wyjscia 3

bit 3 -
bit 4 -

bit 5 - byto/jest zgtoszenie na wyjsciu 1
bit 6 - byto/jest zgtoszenie na wyjsciu 2
bit 7 - byto/jest zgtoszenie na wyjsciu 3

Identyfikuj urzadzenie *4)

nr bajtu Pytanie Odpowiedz
danych
nazwa pola mozliwe nazwa pola mozliwe
danych wartosci danych wartosci
0 nr komendy 12 nr komendy 12
1 status wykonania 0 = OK.

*4) Wykonanie komendy powoduje rozpoczecie blyskania wszystkimi diodami LED. Bfyskanie trwa 60

sekund.

Ustaw konfiguracje dla wyjsc *s)

nr bajtu Pytanie Odpowiedz
danych
nazwa pola danych mozliwe nazwa pola mozliwe
wartosci danych wartosci
0 nr komendy 13 nr komendy 13
1 numer wyjscia 1.3 status wykonania | 0 = OK.
2 predko$¢ minimalna [km/h] | 3...200
3 predko$¢ maksymalna 3...200
[km/h]
4 poziom czutoSci 0...15
5 kierunek 0...2 *6)
6 czas podtrzymania wyjscia | 0...255
[ds]
7 czas impulséw na wyjscia 0..255 *7)

[ds]

*5) Urzadzenie obstuguje maksymainie 3 wyjscia. Dla kazdego wyjscia moZliwe jest ustalenie

osobnych kryteriow detekcji pojazdow, czasu podtrzymania i okresu fali wyjsciowey.

*6)

0 - oba kierunki

1 - pojazdy zblizajqce sie do radaru
2 - pojazdy oddalajgce sie od radaru

*7)
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0 - staty sygnat wyjsciowy

1 - sygnat prostokatny o wypetnieniu 50% i czestotliwosci 5 Hz

5 - sygnaft prostokatny o wypetnieniu 50% i czestotliwosci 1 Hz
10 - sygnat prostokatny o wypetnieniu 50% i czestotliwosci 0,5 Hz
itd..

Odczytaj konfiguracje dla wyjsc

nr bajtu Pytanie Odpowiedz
danych
nazwa pola mozliwe nazwa pola danych mozliwe
danych wartosci wartosci
0 nr komendy 14 nr komendy 14
1 numer wyjscia 1.3 numer wyjscia 1..3
2 predkos$¢ minimalna [km/h] | 3...200
3 predkos$¢ maksymalna 3...200
[km/h]
4 poziom czutoSci 0..15
5 kierunek 0...2
6 czas podtrzymania wyjscia 0...255
[ds]
7 okres sygnatu wyijscia [ds.] | 0...255
Ustaw kryteria pomiaru predkosci pojazdow +s)
nr bajtu Pytanie Odpowiedz
danych
nazwa pola danych mozliwe nazwa pola mozliwe
wartosci danych wartosci
0 nr komendy 15 nr komendy 15
predko$¢ minimalna [km/h] | 3...200 status wykonania | 0 = OK.
predko$¢ maksymalna 3...200
[km/h]
3 poziom czutosci 0...15
4 kat radaru wzgledem osi 0...80 =9)
jezdni
5 kierunek 0..2 *10)

*8) Komenda umoZiiwia zdefiniowanie kryteriow detekcji pojazdow dla pomiaru predkosdi.
*9) Kat (w stopniach) wyznaczony miedzy osig jezdni a kierunkiem "patrzenia" radaru.

*10)

0 - oba kierunki

1 - pojazdy zblizajgce sie do radaru
2 - pojazdy oddalajgce sie od radaru

Odczytaj kryteria pomiaru predkosci pojazdow *11)

nr bajtu Pytanie Odpowiedz

danych
nazwa pola mozliwe nazwa pola danych mozliwe
danych wartosci wartosci
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0 nr komendy 16 nr komendy 16
predkos$¢ minimalna [km/h] | 3...200

2 predkos¢ maksymalna 3...200
[km/h]

3 poziom czutosci 0..15

4 kat radaru wzgledem osi 0...80
jezdni

5 kierunek 0...2

*11) Komenda umoZiiwia odczytanie kryteriow detekcji pojazdow dla pomiaru predkosci.

Odczytaj predkosci pojazdow

nr bajtu Pytanie Odpowiedz
danych
nazwa pola moZzliwe nazwa pola danych moZzliwe
danych wartosci wartosci
0 nr komendy 17 nr komendy 1z
1 pojazd najwiekszy - v [km/h] | O, 3...200
3 poj. najwiek. [syg.] (bity 0..255 *12)
15...8)
4 poj. najwiek. [syg.] (bity 0..255 +12)
7..0)
5 pojazd najwiekszy - kierunek | 0...2
6 pojazd najszybszy - v [km/h] | 0, 3...200
7 poj. najszyb. [syg.] (bity 0..255 +13)
15..8)
8 poj. najszyb. [syqg.] (bity 0..255 =*13)
7..0)
9 pojazd najszybszy - kierunek | 0...2

*12) Informacja o poziomie sygnatu odbieranego przez detektor dla pojazdu najwiekszego.

*13) Informacja o poziomie sygnatu odbieranego przez detektor dla pojazdu najszybszego.

Wiacz/wylacz sprawdzanie CRC *14)

nr bajtu Pytanie Odpowiedz
danych
nazwa pola moZliwe nazwa pola mozliwe wartosci
danych wartosci danych
0 nr komendy 18 nr komendy 18
1 stata wartosc 1 status wykonania 0 = OK.
2 stata wartosc 2
3 stata wartosc 3
4 stata wartosc¢ 4
5 czy sprawdzac =NIE, 1=TAK
CRC

14*) Ustawienie tej komendy obowigzuje tylko do wytaczenia zasflania. CRC tej komendly nie jest
sprawdzane nigdy.
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Zapisz ustawienia do pamieci FLASH +15)

nr bajtu Pytanie Odpowiedz
danych
nazwa pola mozliwe nazwa pola mozliwe
danych wartosci danych wartosci
0 nr komendy 19 nr komendy 19
1 status wykonania 0 = OK.

*15) Wykonanie tej komendy powoduje zapisanie aktualnej konfiguracji do pamieci FLASH co
umoZzIliwi wznowienie pracy po zaniku zasilania bez koniecznosci ponownego programowania

parametrami.

UWAGA: Czas wykonania tej komendy wynosi ok 900 ms. W tym czasie radar nie realizuje

Zadnych innych funkcji.

Formuia obliczania stowa CRC

const unsigned short CRC_TAB[256] =

{

0,32773,32783,10,32795, 30, 20,32785,32819, 54, 60, 32825, 40, 32813, 32807, 34, 32867, 102, 108, 32873,120, 32893, 32887, 114, 80,
32853,32863,90,32843,78, 68,32833,32963, 198, 204, 32969, 216, 32989, 32983, 210, 240, 33013, 33023, 250, 33003, 238, 228,
32993,160,32933,32943,170, 32955, 190, 180, 32945, 32915, 150, 156, 32921, 136, 32909, 32903, 130, 33155, 390, 396, 33161, 408,
33181,33175,402,432,33205,33215,442, 33195, 430, 420, 33185,480,33253,33263,490, 33275,510, 500, 33265,33235,470, 476,
33241,456,33229,33223,450, 320, 33093, 33103, 330, 33115, 350, 340, 33105, 33139, 374, 380, 33145,360, 33133, 33127, 354,
33059, 294,300, 33065,312, 33085, 33079, 306, 272, 33045, 33055, 282, 33035, 270, 260, 33025, 33539, 774,780, 33545,792, 33565,
33559,786,816,33589,33599,826,33579,814, 804, 33569, 864,33637,33647,874, 33659, 894, 884, 33649, 33619, 854, 860, 33625,
840,33613,33607, 834,960, 33733,33743,970, 33755, 990, 980, 33745,33779,1014, 1020, 33785,1000, 33773,33767,994, 33699,
934,940,33705,952, 33725,33719,946, 912, 33685,33695,922,33675,910, 900, 33665, 640, 33413, 33423, 650, 33435, 670, 660,
33425,33459, 694,700, 33465, 680, 33453, 33447,674,33507,742,748,33513, 760, 33533,33527,754, 720, 33493, 33503, 730,
33483,718,708,33473,33347,582,588, 33353, 600,33373,33367,594, 624, 33397,33407,634,33387,622,612,33377,544, 33317,

33327,554,33339,574,564, 33329,33299, 534, 540, 33305,520,33293,33287,514

b

unsigned short CRC16_Calculate(unsigned char *data, unsigned int length)

{

unsigned short crc = 0;
unsigned short d;
unsigned int i;

for (i = 0; i < length; i++)

{

H

d=crg;

crc=CRC_TAB[(d >> 8) * datali]];

cref=d<< §;

returncrg;

char - 8 bit
short - 16 bit
int- 32 bit
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Sterownik
Sygnalizacji
Swietinej

R=120

RS485

Wiaczony terminator
sieciowy 120
tylkow ostatnim detektorze.

L MFDR-5 L MFDR—5H MFDR-5H
W
000K DO 300K D00 220XK

MFDR-SH LMFEEEH

Zasilanie §

LOKALNA SIEC RS485 DO KTOREJ PODLACZONE SA DETEKTORY MFDR-5
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Tabela korekty predkosci w zaleznosci od kata montazu MFDR-5:

Odchylenie od Wartos¢ Odchylenie od Wartos¢
osi w korekcyjna osi w korekcyjna
stopniach: stopniach:
50 0.996 200 0.940
100 0.984 250 0.906
150 0.966 300 0.866

Wartos¢ korekcyjna = cos(kata odchylenia od osi); Predkos¢ ustawiana=PredkosS¢ zadana * Wartos¢

korekcyjna

Przy odchyleniu MFDR-5 od osi ruchu pojazdéw, predkos¢ zmierzona przez detektor jest mniejsza od
faktycznej. Dla korekty, zadang predkos¢ mnozymy przez wartos¢ korekcyjng z tabeli i wynik tego
mnozenia jest wartoscig predkosci jakg nalezy ustawi¢ w detektorze. Taki sposéb kompensuje btad
pomiarowy wynikajacy z braku wspotliniowosci osi ruchu pojazddw z osig wigzki radarowej wysytanej

przez MFDR-5.

Parametry techniczne:

Zasieg detekgji: 1- 70 metrow
Materiat obudowy: POLIWENGLAN
Pasmo pracy: K
Czestotliwos¢ pracy: 24.125 GHz
Tolerancja czestotliwosci pracy: +/- 125 MHz

Moc nadajnika mikrofalowego:

100mW Epir (20dBm)

Typ anteny:

Planarna, fazowany szyk dipoli

Kat promieniowania sktadowej poziomej 120
Kat promieniowania sktadowej pionowej 250
Szeroko$¢ pasma IF (-3dB): 10 kHz

Poziom listkéw bocznych anteny

-20dB (H), -15dB(V)

Zakres napiec zasilania dla pradu statego:

12V =24V +/- 10%

Zakres napiec zasilania dla pradu przemiennego:

9V—15V +/- 10%

Zakres napie¢ zasilania w wersji wysokonapieciowej:

230 V 50Hz -15%, +10%

Pobdr mocy ze zrddta zasilania: 2.5W
Wymiary wraz z uchwytem S x W x G: 170mm x 140mm x 55mm
Waga maksymalna detektora wraz z uchwytem: 1kg
Zakres predkosci detekgji ruchu: 1 km/h =200 km/h
Doktadno$¢ pomiaru predkosci: +/- 5km/h
Parametry transmisji danych przez USART: 9600 /8 /1
Zakres temperatury pracy: -250C +60°C
Dopuszczalne obcigzenie wyjscia przekaznikowego WY1, WY2, WY3: 150mA, 24V
Dopuszczalne obcigzenie wyijscia przekaznikowego bez rezystora zabezp: 1A, 24V
Impedancja wyjscia przekaznikowego: 22R
Wyjscie indukcyjne WY1: 310uH-off / 270uH-on
Spetniane normy: PN-EN 50293

PN-EN 55022

PN-EN 61000

ETSI EN 300 440

Uwaga: w zaleZnosci od opcji oprogramowania, niektore programy funkcjonalne moga

by<¢ niedostepne w danym urzadzeniu.
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Wyprowadzenia przewodow — wersja humerowana 4,6,8 —mio przewodowa:

Wersje wykonane na zasilanie napieciem statym

Wersje wykonane na zasilanie sieciowe

12-24VDC 230V 50Hz
Wersja standard z jednym kanaftem Wersja standard z jednym kanaftem
wyjsciowym: wyjsciowym:
Numer Funkcja Numer Funkcja
przewodu przewodu
1-2 | Zasilanie 12-24VDC 1-2 | Zasilanie 230VAC
3-4 | Wyjscie przekaznika kanat 3-4 | Wyjscie przekaznika kanat

1

1

Wersja z dwoma kanatami wyjsciowymi:

Wersja z dwoma kanatami wyjsciowymi:

Wyjscie przekaznika kanat
2

Numer Funkcja Numer Funkcja

przewodu przewodu
1-2 | Zasilanie 12-24VDC 1-2 | Zasilanie 230VAC
3-4 | Wyjscie przekaznika kanat 3-4 | Wyjscie przekaznika kanat
5-6 5-6

Wyjscie przekaznika kanat
2

Wersja z trzema kanatami wyjsciowymi:

Wersja z trzema kanatami wyjsciowymi:

Numer Funkcja Numer Funkcja

przewodu przewodu
1-2 | Zasilanie 12-24VDC 1-2 | Zasilanie 12-24VDC
3-4 | Wyjscie przekaznika kanat 3-4 | Wyjscie przekaznika kanat
5-6 | Wyjscie przekaznika kanat 5-6 | Wyjscie przekaznika kanat

7-Zétto-zielony | Wyjscie przekaznika kanat

7-Z6tto-zielony

Wyjscie przekaznika kanat

Wersja z RS485 Wersja z RS485
Numer Funkcja Numer Funkcja
przewodu przewodu
1-2 | Zasilanie 12-24VDC 1-2 | Zasilanie 230VAC
3-4 | Wyjscie przekaznika kanat 3-4 | Wyjscie przekaznika kanat
1 1
5-6 | Wyjscie przekaznika kanat 5-6 | Wyjscie przekaznika kanat
Magistrala RS 485: Magistrala RS 485:
) 7| A ) 7 A
Zotto-zielony | B Zotto-zielony | B

Wyjscia przekaZnikowe nie sq przystosowane do komutacji napie¢ wyZzszych od 125VAC/VDC
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Wyprowadzenia przewodow — wersja kolorowa 6-cio przewodowa:

Wersje wykonane na zasilanie napieciem statym

12-24VDC

Wersja standard z jednym kanaftem

wyjsciowym:

Wersje wykonane na zasilanie sieciowe
230V 50Hz

Wersja standard z jednym kanaftem

wyjsciowym:

Funkcja

Kolor przewodu

Zasilanie 12-24VDC

Funkcja

Zielony -

Kolor przewodu
Zielony -
i - Bialy

Wyjscie przekaznika
kanat 1

Zasilanie 230VAC

- Bialy

Wyjscie przekaznika
kanat 1

Wersja z dwoma kanatami wyjsciowymi:

Wersja z dwoma kanatami wyjsciowymi:

Funkcja

Kolor przewodu

Zasilanie 12-24VDC

Funkcja

Zielony -

Kolor przewodu
Zielony - _

Zasilanie 230VAC

kanat 2

- Bialy | Wyjscie przekaznika - Bialy | Wyjscie przekaznika
_ kanat 1 _ kanat 1
Zotty - Szary | Wyjscie przekaznika Zolty - Szary | Wyjscie przekaznika

kanat 2

Wersja z trzema kanatami wyjsciowymi:

Wersja z trzema kanatami wyjsciowymi:

Funkcja

Kolor przewodu

Zasilanie 12-24VDC

Funkcja

Wyjscie przekaznika
kanat 1

Zasilanie 12-24VDC

- Bialy

Wyjscie przekaznika
kanat 1

Zolty - Szary | Wyjscie przekaznika Zolty - Szary | Wyjécie przekaznika
kanat 2 kanat 2
Wersja z RS485 Wersja z RS485
Kolor przewodu Funkcja Kolor przewodu Funkcja
Zielony - Zasilanie 12-24VDC Ziew Zasilanie 230VAC
- Bialy | Wyjscie przekaznika - Bialy | Wyjscie przekaznika
kanat 1 kanat 1
Magistrala RS 485: Magistrala RS 485:
Zolty | A Zokty | A
Szary | B Szary | B

Wyjscia przekaZnikowe nie sa przystosowane do komutacji napiec¢ wyZzszych od 125VAC/VDC
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