PODLACZENIE | REGULACJE
DETEKTORA RUCHU MFDR-6 ver.1.0

Parametry:

DETEKCJA RUCHU POJAZDOW

SW1- 1 2 3 4-RODZAJ PRACY
[- - - ] Detekcja pojazddéw przyjezdzajacych
[ON - - -] Detekcja pojazdéw odjezdzajacych
[ - ON - -] Detekcja wszystkich pojazdow

SW1- 5- CZAS PODTRZYMANIA ZGtOSZENIA
[ - 10.6 Sekundy
[ON] 2.1 Sekundy

SW1- 6 7 8-MAKSYMALNA PREDKOSCIDETEKCJI

[ - - - ]1Braklimitu
[ON - - ]130km/h
[ - ON - ]140km/h
[ONON - ]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

SW3 - 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

DETEKCJA PRZEKROCZENIA PREDKOSCI

SW1- 1 2 3 4-RODZAJ PRACY
[ON ON - -] Detekcja przekroczenia predkosci

SW1- 5 6-CZAS PODTRZYMANIA ZGLOSZENIA
[ - - 10.6sekundy
[ON - ]2.1 sekundy
[ - ON]5.1 sekundy
[ON ON ] 10.1 sekundy

SW1- 7 8-RODZAJ ZGtOSZENIA
[ - - ]ciagte
[ON - ]pulsujace 1.2Hz
[ - ON]pulsujace 0.8Hz
[ON ON ] pulsujace 0.5Hz

SW2 - ZASIEG DETEKCJI
0 - MINIMALNY; F - MAKSYMALNY

SW3 - PREDKOSC PRZEKROCZENIA
0-25km/h 8- 65km/h
1-30km/h  9- 70 km/h
2-35km/h  A- 75km/h
3-40km/h  B- 80 km/h
4-45kmh  C- 85km/h
5-50km/h  D- 90 km/h
6-55km/h  E- 95km/h
7-60km/h  F-100 km/h

Napiecie zasilania: 24V DC (- 40% / +30% )
Pobér mocy: 1.8W

Prad stykéw przekaznika: 0.2A

Rezystancja stykow przekaznika: 22R
Czestotliwos¢ pracy toru mikrofalowego 24GHz
Moc wypromieniowana z toru mikrofalowego 5mwW

q

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

ZLACZE
A Zasilani
- A = Zi\s/l anie
i = NG N
SW NC(,) = Przekaznik
o] =
RS484A
SW2 || RS485B
Podtaczenia:
Przekaznik:

NO - styk zwarty przy zgtoszeniu

NC - styk rozwarty przy zgtoszeniu

C - styk przekaznika zwierany z NO lub NC

Zasilanie:

A - B - poditgczenie zasilania 24V. Napiecie state
polaryzacja dowolna

Numeracja i oznaczenie przewodow:

A-1, B-2, - zasilanie

C-3, NO-4, - styki przekaznika

Szeroko$¢ wiazki pomiarowej detektora a tym samym
szerokos¢ pola detekcji jest zalezna od zasiagu
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.

Znaczenie diod swiecacych:

Czerwona na froncie - $wiecenie oznacza wykrycie ruchu.

Zélta na froncie - pulsowanie oznacza normalna prace,

brak $wiecenia lub $wiecenie ciggte - oznacza brak zasilania lub niesprawnosc.

Zoétte z boku obudowy - poziom odebranego sygnatu przez detektor,
zaswiecenie wszystkich jest warunkiem detekcji ruchu.

Czerwona z boku obudowy - zbyt silny sygnat echa - przesterowanie, pomiar
nie jest wykonywany.
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