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Herkules
Mikrofalowy detektor ruchu do drzwi przemystowych.
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1. Informacje dotyczace bezpieczenstwa

Jednostka moze by¢ obstugiwana wytacznie prgdem o niskim natezeniu podtaczonym z uzyciem bezpiecznej
izolacji elektrycznej.Wszelkie naprawy urzgdzenia mogg by¢ wykonywane wytacznie przez dostawce. Nigdy nie
nalezy dotyka¢ elementow elektronicznych sensora.

2. Montaz

Wazne uwagi:

- Jednostka musi by¢ przymocowana sztywno do wytrzymatej powierzchni (bez znamiennych wibracji)

- Nigdy nie nalezy instalowac¢ urzadzenia za ostong

- Urzadzenie nalezy zainstalowac tak, aby niepozgdane, poruszajace sie obiekty nie wkraczaty w strefe detekcji
ruchu

- Upewnij sie, ze w obszarze detekcji nie znajdujg sie lampy fluorescencyjne (Swietlowki)

- Urzadzenie nalezy zainstalowa¢ posrodku, powyzej drzwi
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2.1 Wymiary urzadzenia
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2.3 Mocowanie

3. Podtaczenie elektryczne

Rozmieszczenie potaczen
Jesli drzwi przemystowe majg tylko jedno wejscie przekaznika, mozliwe jest podtgczenie do ktéregokolwiek z
wymaganych potaczen.

Potaczenie dla rozpoznania kierunkowego.
Funkcja rozdzielenia LUDZIE-POJAZDY jest
WYLACZONA

Potgczenie, gdy funkcja rozdzielenia LUDZIE-
POJAZDY jest WtACZONA
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Kolory przewodéw: 1. Biaty, 2. Brazowy, 3. Zielony, 4. Zétty, 5. Szary, 6. Rézowy, 7. Niebieski, 8. Czerwony
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4. Wiaczenie i inicjalizacja
Urzadzenie jest gotowe do programowania gdy zasilanie jest zostato podtgczone, ZIELONA dioda mrugnie kilka
razy.

Domyslne ustawienia s3 odpowiednie do nastepujacych zastosowan:

- wysoko$¢ umocowania 4.00 do 4.90 m

- interwat podtrzymania 2s, wyjscie aktywne

- detekcja wolnego ruchu na $rednim poziomie (detekcja bardzo wolnych obiektow)
- funkcja rozdzielenia LUDZIE-POJAZDY jest aktywna

- maskowanie przecinania ruchu na srednim poziomie

- detekcja ruchu w kierunku sensora (do przodu)

Jesli wymagane sg inne ustawienia, mogg one by¢ zmienione przy uzyciu pilota, lub przyciskdw urzgdzenia. Aby
uzyskac¢ informacje na temat ustawienia przy pomocy przyciskdw prosze przej$¢ do rozdziatu 8.
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Rys. Wymiar pola przy umocowaniu pod katem 30°

Pilot zdalny Reglobeam

Pilot systemu Reglobeam pozwala na programowanie urzadzenia Hercules w sposob tatwy oraz wygodny, z nizszego
poziomu. Przesytanie informacji pomiedzy pilotem Reglobeam oraz urzadzeniem Hercules odbywa sie dwukierunkowo tzn.
do i z sensora; jest to zapewnione poprzez potaczenie podczerwone. Parametry ustawien sg odczytywane przez pilot
Reglobeam natychmiast po zaprogramowaniu i s3 wyswietlane do ich sprawdzenia. Zapewnia to bezpieczne i prawidtowe
programowanie.

5. Funkcje

Pilot Reglobeam jest obstugiwany poprzez kombinacje klawiszy funkcyjnych oraz numerycznych. Zobacz
prawidtowa metode obstugi w rozdziatach 5 oraz 7.

Migajace klawisze w pilocie Reglobeam sygnalizuja, ze przesytanie informacji byto niepetne. Modut potgczenia
podczerwonego nie powinien by¢ wystawiany bezposrednio na swiatto stoneczne lub inne zrédta swiatta.



5.2 Tryb konfiguracji

Potaczenie pomiedzy pilotem zdalnym Reglobeam, a
urzadzeniem Herkules moze by¢ nawigzane tylko gdy sensor
jest w trybie konfiguracji. Tryb konfiguracji aktywuje sie po
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Numerical keys T 1o {8
Bamery compartmant
Runstion kays &) 1o ——— Locking screw
Rear
(Przod) (Tyh)
Modut potgczena podczerwonego Miejsce na baterie
Klawisze numeryczne 1 do 9 Sruba blokujaca

Klawisze funkcyjne A do F
Klawisz startowy G

Wf?czentiu se.nsorda. itpowodc’)w bezpiec{zer'\-sth(:ryb .ter; jes(f| Push-button
automatycznie deaktywowan o uptywie minut o
Y y v po uply Push-button [X]

ostatniego programowania sensora.

Istniejg 3 rézne sposoby aktywowania trybu konfiguracji:

a)  Nacisnij ktorys z przyciskdw (X lub Y) zlokalizowanych w urzadzeniu

lub

b) Zrestartuj sensor (odtgczajac zasilanie)

lub

c¢) Uzyskaj dostep do trybu konfiguracji poprzez podanie kodu dostepu (rozdziat 6)

5.3 Nawigzywanie potaczenia

Nacisnij klawisz startowy G zlokalizowany na zdalnym pilocie Reglobeam.

>

vV

Jesli potaczenie zostato nawigzane, klawisz G oraz jeden z klawiszy 1 do 4 zaswieci sie (zobacz réwniez sekcje 5.4
adresowanie sensora)
Jesli klawisz G miga, potaczenie nie moze by¢ nawigzane.

o  Zbliz pilota blizej sensora i nakieruj go doktadnie w jego kierunku.

o  Sprawdz baterie w pilocie Reglobeam.
Jesli zadne klawisze nie Swiecq sie, wymien baterie.
Jesli klawisz G oraz jeden z klawiszy 1 do 4 swiecq sieg, lecz dalsza konfiguracja nie jest mozliwa, oznacza to, ze tryb
konfiguracji jest nieaktywny

o  Aktywuj tryb konfiguracji (sekcja 5.2)

5.4 Adresowanie sensora

Istnieje mozliwos¢ ustawienia 4 réznych adresow
do komunikacji urzadzenia z pilotem Reglobeam.

Rézne metody adresowania sensora muszg by¢
zastosowane w dwéch nizej opisanych przypadkach:
Kilka sensoréw jest ulokowanych w zasiegu pilota

Reglobeam. n
Address 2 @

Address 1* % '

Address dip switch
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Moze sie to zdarzy¢ jesli sensory ulokowane obok siebie, lub tez sensory sg naprzeciw siebie.

= Wybierz dla sensoréw rézne adresy
= Uzyskaj potgczenie pomiedzy sensorem a pilotem jak opisano w sekcji 5.3

6. Kod dostepu

Urzadzenie Herkules moze by¢ chronione przed niepozgdang manipulacjg poprzez uzycie czterocyfrowego kodu.
Istnieje mozliwos¢ aktywacji trybu konfiguracji z uzyciem kodu dostepu, w kazdej chwili poprzez pilota Reglobeam
(zobacz sekcja 5.2), aby zmieni¢ lub poprawic¢ ustawienia. Domysinie funkcja ,,kod dostepu” jest WYLACZONA.

6.1 Wtaczanie funkcji ,,kod dostepu” (zapisywanie kodu)

Kod dostepu moze by¢ zapisany tylko jesli sensor jest w trybie konfiguracji (zobacz sekcja 5.2). Urzadzenie bedzie chronione
od chwili zapisania kodu (tryb konfiguracji deaktywowany).

Nacisnij klawisz starowy G
=Klawisz G oraz jeden z klawiszy 1 do 4 zaswieci sie
Nacisnij klawisz C, a potem 9
=Klawisz C oraz 2 zaswiecg sie
= Funkcja , kod dostepu” jest wytgczona (nie ma zapisanego kodu)
=Wprowadz czterocyfrowy kod (dowolny numer z przedziatu od 1111 do 9998
Nacisnij klawisz C
= Klawisz C oraz 1 zaswieca sie
= Funkcja , kod dostepu” jest wigczona (kod zapisany)
= Tryb konfiguracji jest dezaktywowany (urzadzenie jest chronione)

6.2 Wytaczanie funkgcji ,,kod dostepu” (kasowanie kodu)
Kod dostepu moze by¢ skasowany jedynie gdy sensor znajduje sie w trybie konfiguracji (zobacz sekcja 5.2)

Nacisnij klawisz starowy G
= Klawisz G oraz jeden z klawiszy 1 do 4 zaswieci sie
Nacisnij klawisz C, a potem 9
=Klawisz C oraz 1 zaswiecg sie
= Funkcja ,kod dostepu” jest wtgczona (kod zapisany)
Nacisnij cztery razy klawisz 9, a nastepnie klawisz C
= Klawisz C oraz 2 zaswieca sie
= Funkcja ,kod dostepu” jest wytgczona (kod skasowany)

6.3 Aktywacja trybu konfiguracji

Tryb konfiguracji moze by¢ aktywowany z uzyciem pilota jedynie w przypadku gdy zapisano wczesniej kod dostepu (zobacz
sekcja 6.1).

Nacisnij klawisz startowy G

= Klawisz G oraz jeden z klawiszy 1 do 4 zaswieci sie
Nacisnij klawisz C, a nastepnie 9

= Klawisze C oraz 1 zaswiecg sie

= Funkcja ,kod dostepu” jest wtgczona

Wprowadz swéj czterocyfrowy kod

Nacisnij klawisz C

= Klawisze C oraz 1 zaswiecq sie

= Tryb konfiguracji jest aktywny

= Sensor jest gotowy do programowania

= Jesli klawisze C oraz 2 Swiecg sie, oznacza to, ze wprowadzony czterocyfrowy kod jest nieprawidtowy
= Zacznij jeszcze raz od kroku 1.
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6.4 Wytaczanie funkcji ‘kod dostepu” (kasowanie kodu) bez uzycia pilota

N,

—

=
O@

Push-button
Push-button [X]

Wazne: wszystkie parametry powroca do ustawien fabrycznych.

Nacisnij jednoczesnie przyciski X oraz Y na 8 sekund. Obie diody zaswiecq sie krétko co 2 sekundy.
= Urzadzenie zostato zresetowane do domysinych ustawien fabrycznych

= Funkcja kodu dostepu jest wytaczona (kod skasowany)

= Rozpocznie sie howa inicjalizacja (zobacz rozdziat 4)

Ustawienia detektora ruchu

7. Programowanie przy uzyciu zdalnego pilota
W celu programowania bez uzycia pilota przejdz do rozdziatu 8.
Tabela na stronie 25 zawiera przeglad wszystkich funkcji i ich wartosci oraz ustawien fabrycznych.

Uwagi
- Pilot Reglobeam: zobacz rozdziat 5
- Programowanie musi nastgpi¢ w ciggu 30 sekund, w innym przypadku zajdzie potrzeba powtdrzenia procedury.

7.1 Wysokos$¢ umocowania

Klawisze F + 4 + 2 do 7 (poziomy od 2 do 7)

2 =250do02.90m

3=3.00do3.90m

4=400d0o4.90m

itd.

Wysoko$¢ umocowania musi by¢ zawsze zaprogramowana (ustawienie fabryczne 4.00 — 4.90 m).

7.2 Wygodne funkcje
Ustawienia te sg zaprojektowane dla szybkiej i prostej konfiguracji w sytuacji ich standardowego uzytkowania.

Klawisze

C + 1 = Standard, wykrywa wszelkie obiekty
C + 2 = Ruch czotowy, wszelkie obiekty

C + 3 = Boczny ruch, wszelkie obiekty

C + 4 = Wysoka czutos¢, wszelkie obiekty

C + 5 = Standard, rozdzielenie L/P

C + 6 = Ruch czotowy, rozdzielenie L/P

C + 7 = Boczny ruch, rozdzielenie L/P

C + 8 = Wysoka czuto$¢, rozdzielenie L/P

C  =Sprawdzenie poziomu funkcji wygody

L/P —funkcja rozdziatu LUDZIE — POJAZDY

Pilot odczyta i wyswietli funkcje wygody nawet gdy kilka parametréw byto zmienionych.
Pre-programowane wartosci rozszerzonych funkcji sa pokazane w tabeli na stronie 26.
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7.3 Rozmiar pola (czutosé)

Klawisz

D+1do9

Poziomy od 1 (mate pole) do 9 (duze pole)
Zobacz strone 26 -27 aby poznaé wymiary pél.

7.4 Funkcja podtrzymania (dodatkowy interwat podtrzymania)

Klawisze
F+1+1do4(poziomy1do4)
1=05s
2=10s
3=20s
4=50s

Dodatkowy interwat podtrzymania uruchamia sie tylko gdy inne funkcje miaty miejsce z efektem opdznienia.

7.5 Rozpoznanie kierunku

Klawisze

E + 1 = Rozpoznanie obiektow poruszajacych sie w kierunku detektora (do przodu)
E + 2 = Rozpoznanie obiektow poruszajacych sie w kierunku od detektora (do tytu)

Rozpoznanie kierunku moze by¢ ustawione tylko gdy funkcja rozdziatu LUDZIE — POJAZDY jest aktywna (zobacz
sekcja 7.7). W przeciwnym wypadku, kierunek obiektu jest obrazowany przez oddzielnie przez dwa wyjscia.

7.6 Sygnat wyjsciowy aktywny/bierny
Klawisze

F+2 +1 = Aktywny

F+ 2+ 2 = Pasywny

Fabryczne potaczenia wyjs¢ przekaznika sg przedstawione w sekcji 3.1. Funkcja ta daje mozliwos¢ zmiany typu
potfaczenia bez koniecznosci zamiany potgczen przewoddw.

7.7 Rozdzielenie pomiedzy LUDZI i POJAZDY

Klawisze

F + 8 + 1 = Wiaczone, tzn. sensor wysyta sygnaty do réznych wyjsé przekaznika

F + 8 + 2 = Wylaczone, tzn. sensor wysyta sygnaty o kierunku obiektu do przekaznika niezaleznie od typu obiektu.

Uzywajac tej funkcji mamy mozliwos$¢ wyboru czy wyjscia przekaznika majg by¢ przetaczane oddzielnie w
odpowiedzi na ludzi lub pojazdy.

7.8 Optymalizacja przecinania pola ruchu
Klawisze

F+5+ 1= Wytaczony

F+5+2 do 9 (poziomy 1 do 9)

Drzwi przemystowe pozostajg zamkniete w momencie
ﬁ przecinania pola ruchu (poziom 9)
Drzwi przemystowe otwieraja sie gdy obiekty zblizajg sie

pod kazdym katem (poziom 1)

Industrial door Industrial deor opens
remains closed to shen an object Optymalny kat nachylenia dla funkcji przecinania pola
Er[}ssirg traffic apprﬁaches at all ruchu to 30'do 45 (ZObaCZ takze Sekcja 9.1).
flevel 8) anales (level 1) Uzywanie tej funkcji z klipem znajdujagcym sie w

urzadzeniu nie jest mozliwe.
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7.9 Szerokie pole

Klawisze
B + 1 = Wtgczone
B + 2 = Wytgczone

Funkcja ta musi by¢ aktywowana gdy zatrzask mechaniczny jest uzywany do ustawienia szerokiego pola. Zobacz takze
sekcje 9.2

7.10 Detekcja wolnego ruchu (SMD)

Klawisze

[0 C T )
[ BT )
L=

F+3+1=Wylaczona

F+ 3+ 2 do 5 = zmniejszajgca sie czutos¢ : i Tme 0 pen rrid
F+3+ 6 do 9 = stata czutos¢

r
i

SMD levels

Additicnal
SMD field

Dodatkowe pole SMD aktywuje sie gdy nastgpi

detekcja ruchu; jest mozliwe monitorowanie osoby
pozostajacej w obszarze drzwi. Funkcja SMD rozpoznaje ‘
najmniejszy ruch, tak wiec zapewnia wyrazne zwiekszenie komfc. ... .. _...,..
moze by¢ ustawiona do 9 réznych poziomdw (zobacz sekcje 7.11).

7.11 Wielkos¢ obszaru SMD (detekcji wolnego ruchu)
F+7+1do9(poziomy1do?9)

Funkcji tej uzywa sie do ustawienia wielko$ci obszaru detekcji wolnego ruchu (SMD):
Ustaw funcje ,,dodatkowe opdzZnienie czasu opuszczania” (sekcja 7.4) na najmniejszy poziom (F+ 1+ 1).

Ustaw wymagang wielko$¢ obszaru do nastepujacych poziomdw:

1-3 = maty
4-6 = $redni
7-9 = duzy

Po sprawdzeniu obszaru przestaw dodatkowe opdznienie czasu opuszczania na wczesniejszg wielko$¢ (sekcja 7.4).
Zauwaz ze pozycja pola SMD zalezy od kata nachylenia modutu radaru (zobacz sekcja 9.1).

7.12 Funcje filtra cyfrowego

F+6+1=Wtaczone
F +6 + 2 = Wytaczone

Herkules moze mie¢ wiele zastosowan w réznych warunkach otoczenia. W pewnych sytuacjach montazowych, moze by¢
konieczne aktywowanie dodatkowych filtréw ograniczajgcych zaktdcenia. Zdarza sie tak, gdy pobliskie zrodta zaktécen
prowadza do niechcianych fatszywych aktywacji uktadu. Problem taki mozna rozwigzaé uzywajac tej funkcji.
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8. Programowanie z uzyciem przyciskéw (bez zdalnego pilota)

Jesli przeprowadzasz zmiane ustawien ze zdalnym pilotem Reglobeam przejdz do rozdziatu 7. Przeglad wszystkich
funkcji, wartosci oraz ustawien fabrycznych znajduje sie w tabeli na stronie 25.

Uwaga

- Programowanie musi nastgpi¢ w ciggu 30 sekund, w innym przypadku zajdzie potrzeba powtdrzenia procedury.

huttnn

Push-button [X]

8.1 Ustawianie funkgcji

Gdy ustawiamy funkcje uzywajac przyciskdw wszystkie wczesniejsze parametry sa kasowane.

Krok 1

Nacisnij oba przyciski w tym samym czasie aby uzyska¢ dostep do wymaganego trybu

Tryb podstawowy > Przytrzymaj wcisniete przyciski przez 2 sekundy = Zielona dioda btyska po 2 sekundach

Tryb drugorzedny = Przytrzymaj wcisniete przyciski przez 4 sekundy - Zielona dioda btyska po 2 sekundach oraz po 4
sekundach

Zerowanie > Przytrzymaj wcisniete przyciski przez 8 sekund - Zielona dioda btyska po 2 sekundach, po 4 sekundach oraz
po 8 sekundach

Liczba btysniec zielonej diody wskazuje na numer aktywowanej funkcji, czerwona dioda wskazuje poziom danej funkcji
btyskajac odpowiednig ilos¢ razy.

Krok 2

Zmien funkcje naciskajac przycisk X (warto$¢ wzrasta
z kazdym pojedynczym nacisnieciem). Gdy ostatnia
funkcja zostanie osiggnieta, program przeskoczy
ponownie do pierwszej w kolejnosci funkcji.

Zmien poziom danej funkcji poprzez przycisniecie Y
(wartosé wzrasta z kazdym pojedynczym ) Green
nacisnieciem).

Push-button
Push-button [X]

Krok 3

Wyjdz z trybu programowania naciskajac krétko oba przyciski jednoczesnie.
Wartosci, ktére mozna ustawi¢ w obu trybach pokazane sg w tabeli ponizej.
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Krok 1 Krok 2
. Weiéniecie obu Przycisk X ) .Przycisk Y .
Tryb Funkcja e . Numer funkcji Poziom (czerwona Uwagi
przyciskow jednoczesnie (zielona dioda) dioda)
Funkcja wygody Nacisnijna2s 1 1..8 Se7kgja
2.7
Podstawowy Wysokosc 2 =2.50d02.90m
UMocowania Nacisnijna2s 2 3=3.00do3.90m
4=4.00do 4.90 m*
itd.
1,2,3 Maty
Wymiar obszaru Nacisnijna4s 1 4,5,6 Sredni*
7,8,9 Duzy
1=05s
. I 2=1.0s
Interwat podtrzymania Nacisnijna4s 2 3220
d 4=50s
Drugorzedny 1 Do przodu —w
Rozpoznanie kierunku Nacisnijna4s 3 kierunku detektora*
2 Do tytu
. - 1 Aktywny *
Aktywny/bierny Nacisnijna4s 4 2 Pasywny *
Rozdzielenie Naciénij na 4 s 5 1 Witaczone *
LUDZIE/POJAZDY 2 Wytaczone

*domyslIne ustawienia fabryczne
9. Ustawienia obszaru detektora
9.1 Nachylanie detektora

Zasieg: 0° do 90° , ustawiane co 30°
Radar detactor

3
9.2 Geometria obszaru detekcji (zacisk)
Klip moze by¢ uzywany tylko wtedy gdy wysokos¢ umocowania wynosi do 4 metréw. Poprzez uzycie zacisku zmienia sie

geometrie obszaru. Zasilanie musi by¢ przerwane na co najmniej 5 sekund za kazdym razem gdy trzeba umocowac badz
usungc klip.

Bez uzycia klipu / Z uzyciem klipu

4

S, e ';r"
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P g e e o o™ o g™
e B R,
o S i e
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o e
o f:'.'.‘-_.-l"‘*‘-
"r.‘r

the clip comactly

Wazne: Dopasuj prawidtowo zacisk.

Funkcja szerokiego pola musi zosta¢ aktywowana przy uzyciu kombinacji klawiszy B + 1, po zamocowaniu zacisku. Zobacz
sekcja 7.9.
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10. Sprawdzanie ustawien obszaru

Sprawdz czy ustawienia obszaru sg prawidtowe, chodzgc po obszarze detekcji ruchu i obserwujac odpowiednie
diody. Zobacz wymiary obszaréw na stronie 26.

Rozdzielenie LUDZIE/POJAZDY L
DIODA Rozpoznanie kierunku
wtaczone
Czerwona Rozpoznaje ludzi Rozpoznaje do przodu
Zielona Rozpoznaje pojazdy Rozpoznaje do tytu
FUNKCJE OGOLNE

11. Reczne otwieranie drzwi przemystowych

A+1 = Witaczenie przekaznika
A+2 = Wylaczenie przekaznika

Reczne otwieranie drzwi pozostaje aktywne przez maksymalnie 15 minut chyba ze funkcja zostanie powtérnie wytgczona.
Po tym czasie drzwi zamykaja sie i nastepuje reaktywacja automatycznego trybu.

12. Kod dostepu

Zobacz rozdziat 6

13. Zerowanie

Funkcja ta zeruje wszystkie parametry detektora do ustawien fabrycznych (zobacz strona 25, ,,Przeglad funkcji zdalnego
pilota”) oraz aktywuje tryb inicjalizacji, jesli urzadzenie jest wtgczone (zobacz rozdziat 4).

Ponadto kod dostepu jest kasowany, gdy system jest zerowany (rozdziat 6).
Istniejg dwa sposoby wyzerowania urzadzenia do poziomu domysinych ustawien fabrycznych:
a) Przy uzyciu zdalnego pilota A + 9 = zerowanie

Lub
b) Wociskajac jednoczesnie przyciski X i Y na czas 8 sekund. Obie diody btysng krétko co dwie sekundy.

12
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Przeglqd funkcji zdalnego pilota

Rozdziat [ Funkcja Opis Kombinacja klawiszy Poziomy
6(12) |Kod dostepu Odzytanie status kodu Cc+9 1=Kod zapisany
Ustawienie kodu C+9+XXXX+C 2 =Brak kodu
Wprowadzenie kodu C+9+XXXX+C Ustaw 1111-9998
Kasowanie kodu C+9+9999+C Wprowadz 1111-9998
7.2 Wygodne funkcje Odczyt poziomu funkcji C Zobacz sekcja 7.2
Wybdr poziomu funkji C+1...8
7.1 Wysokos¢ umocowania Odczytaj wysokos¢ F+4 2=2.5-29m
umocowania F+4+2...7 3=3.0-3.9m
Ustaw wysokos¢ 4=4.0-4.90 m* itd.
umocowania
7.3 Wymiary obszaru (czutosc) Odczytaj czutos¢ D Zobacz sekcja 7.3
Ustaw czutos¢ D+1...9 1,2,3 = mata
4,5,6 = srednia*
729 =duza
7.4 Interwat podtrzymania (dodatkowy Odczytaj wartos¢ F+1 1=0.5s
interwat podtrzymania) Ustaw wartos¢ F+1+1...4 2=1.0s
3=2.0s
4 =5.0s
7.5 Rozpoznanie kierunku Odczytaj kierunek E 1 =do przodu*
(tylko gdy funkcja LUDZIE/POJAZDY jest | Ustaw kierunek E+1..2 2=dotylu
aktywna)
7.6 Sygnat wyjsciowy Odczytanie trybu F+2 1= aktywny*
Aktywny/Bierny Ustawienie trybu F+2+1...2 2=Bierny
7.7 Rozdzielenie LUDZIE/POJAZDY Odczytaj tryb F+8 1=wt*
Przetgcz tryb wt/wyt F+8+1...2 2=wyt
7.8 Otymalizacja przecinania pola ruchu  [Odczytaj poziom F+5 1 =Wyt
Ustaw poziom F+5+1...9 2,3 = niski
4,5,6 = $redni*
7,8,9 = wysoki
7.9 Szeroki obszar (tylko z uzyciem Odczytanie funkc;ji B 1=wit
zacisku) Ustawienie funkcji B+1...2 2 = Wyt*
7.10 Detekcja wolnego ruchu (rozpoznaje |Odczyt poziomu SMD F+3 1 = wyt, brak SMD
bardzo wolno poruszajace sie obiekty) | Ustawienie poziomu SMDI F+3+1...9 2,3 = krotka,
zmniejszajaca sie*
4,5 = dtuga, zmniejszajaca
sie
6,7 = krotka, stata
8,9 = dtuga, stata
711 Wymiar obszaru SMD Odczyt wartosci F+7 1,2,3 =maty
Ustawienie wartosci F+7+1..9 4,5,6 = Sredni*
7,8,9 = duzy
7.12 Funkcja filtra cyfrowego Odczyt statusu zmniejszania |F+6 1=wit
zaktocen F+6+1...2 2 =Wyt
Ustawienie zmniejszania
zaktocen
11 Reczne otwieranie drzwi Odczyt stanu A
przemystowych Zmiana stanu wt A+1
Zmiana stanu wyt A+2
13 Wyzerowanie Inicjalizacja urzadzenia A+9

*ustawienia fabryczne

13




BIRZHER REGLOMAT

Przeglqd funkcji rozszerzonych

sensing the future

Kombinacje klawiszy| C+1 C+2 C+3 C+4 c+5t C+6 C+7 | C+8
Detekcja Wszystkie obiekty Oddzielnie dla ludzi/pojazdow
Identyfikacja Standard Przéd Bok Czutos¢ Standard Przéd Bok Czutosc
Zastosowanie ogélne | Gtéwny ruch Gtowny ruch Rozpoznaje | Ogélne | Gtéwny ruch Gtowny ruch Rozpoznaje
czotowo w poprzeczniew | wolne obiekty i czotowo w poprzeczniew | wolne obiekty i
kierunku kierunku duzy obszar kierunku kierunku duzy obszar
detektora detektora detektora detektora
B:Szeroki obszar | Wyt Wyt wi Wyt Wyt Wyt wr Wyt
D: Wymiar obszaru | S$redni Sredni Sredni Duiy Sredni Sredni Sredni Duiy
E: Kierunek Nie Nie aktywny Nie aktywny Nie aktywny Do Do przodu Do przodu Do przodu
aktywny przodu
F1: czas zmiany 2s 2s 2s 2s 2s 2s 2s 2s
F2: Aktywny/Bierny | Aktywny Aktywny Aktywny Aktywny Aktywny Aktywny Aktywny Aktywny
F3: Detekeja 2 2 2 8 2 2 2 8
wolnego ruchu
F4: Wysoko$¢ 4.00- 4.00-4.90 m 3.00-3.90 m 4.00-4.90 m 4.00- 4.00-4.90 m 3.00-3.90m 4.00-4.90 m
umocowania 4.90m 4.90m
F5: Optymalizacja | Srednia Wysoka Niska Niska $rednia Wysoka Niska Niska
przecinania pola
ruchu
F6: Filtr Wyt Wyt Wyt Wyt Wyt Wyt Wyt Wyt
F7: Obszar SMD | Sredni Sredni Sredni Sredni Sredni Sredni Sredni Sredni
F8:Detekcja Wyt Wyt Wyt Wyt wit wit wit wit
Ludzie+Pojazdy

1) Ustawienia fabryczne 2) Umocuj klip
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Wymiary obszaréw detekcji ruchu

Typowe wartosci. Rozbieznosci s3 mozliwe, zgodnie z przyjetymi tolerancjami. Wymiary w metrach i stopach.

Mounting height 2.5 m (8.2 ft)

Mounting height 2.5 m (8.2 ft)
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[ 137 3 a8
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Max. field dimension D9 Matint

Meunting angle 157, 30°, 45°

Rys.1 Wysokos$¢é mocowania 2,5 m

Max wymiar obszaru D9
Kat mocowania 15°,30°,45°

Mounting height 4.5 m [14.75 ft)

Figl

d dimansizn D3, D&, D9

Rys.2 Wysoko$¢ mocowania 2,5 m

Kat mocowania 30°
Wymiary obszaru D3, D6, D9

Mounting height 4.5 m (14.75 ft)

5 4 3 2 1 a 1 2 ] 5 3 252 151 05 0 05 1 15 2 25
=
o T ol
s | ¥
1 £ 5 RS 0% = 14
i . 1 P A 13
2 P i e EES /r A \ ’
; o P i 15 1 I 43"
3 lv 15 I EES ! vl | 5
/ \\1 2 1 ' " 85
h > 1 X
& 5 121 15 [ 03 g2
~ - i
5 r e l 154 3 A i a8
l\ o /I 3 I 5
; 5 s e 1
8 137 5
4 ’ 131
7 b, 1y
45 143
] [ ] 82
45" § s 154
3 =R 53 18
10 13 [} 137
B4131 38 88 33 0 33 8F 38 130184 98 82 BE 43 1% 18 0 16 33 49 B8 82 3@

Max, fisld dimansion D3

Maunting angle 30°

Mpunting angls 15°, 30° 45° Figld dimension D3, [

)
o
=
(25

Rys.1 Wysokos$¢é mocowania 4,5 m
Max wymiar obszaru D9
Kat mocowania 15°,30°,45°

Rys.2 Wysoko$¢ mocowania 4,5 m
Kat mocowania 30°
Wymiary obszaru D3, D6, D9
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Maounting height 7 m (23.0 ft) Mounting height 7 m (23.0 f)
5 £ 3 2 1 0 1 2 3 £ § 3 2 ¥ 1] 1 2 3
1 ’ 33
= BN | 1 33
2 ,A’ ‘“&.\ BE'
5 A T P 5 - ] -
. = ;i 2 - e ~
LT i /f ’:“ g \\
¥ 13 3 f: N a3
G B
5 154’ T I
- . L \ [ (N
8 f P |3 17 1 T o 1.:‘
| | [
7 20’ s s s |, e
3 \ } w1 s
5 b
3 A3 ba
25"
1 = 23 7 20
B30 38 88 3% 0 33 88 94 130 184 85wy @ PP T
Max. Field dimension D3 Waunting angke 30°
Maunting angie 15°, 30°, 45% Field dimansion D3, D&, D3
Rys.1 Wysoko$¢ mocowania 7 m Rys.2 Wysokos$¢ mocowania 7 m
Max wymiar obszaru D9 Kat mocowania 30°
Kat mocowania 15°,30°,45° Wymiary obszaru D3, D6, D9

Mounting height 3 m (9.8 ft) (wide field with clip)
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25 8.2'
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6.6'

Meunting angle 30°
Field dimension D3, D6, D3

Rys. 5 Wysoko$¢ mocowania 3 m (szeroki obszar z zastosowaniem zatrzasku)
Kat mocowania 30°; Wymiary obszaru D3, D6, D9
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Dane techniczne

Detektor ruchu

Technologia Mikrofalowy, dopplerowski z Czestotliwos¢ = 24.05 ... 24.25 GHz
dwuwymiarowym modutem

Wysoko$¢ umocowania 25mdo7m

Wyjscia 2 bezpotencjatowe, do rozdzielenia: Max napiecie 48 V AC/DC
- ludzie/pojazdy Max natezenie 0.5 AAC/ 1.0 ADC

- rozpoznania kierunku ruchu

Max pojemnos¢ 55 VA/ 24 W tad. Ohma

Potgczenie kablowe

8 x0.14 mm2 (AWG 26), dtugos¢ 5 m

Podtgczony do przytacza zaciskowego
(kostka)

Szybkos¢ detekcji Max 25km/h dla pojazdéw
Czas odpowiedzi <100 ms
Max zasieg 25m Przy mocowaniu na wysokosci 4.5 m i max

rozmiarze obszaru

Napiecie robocze

12-28 VAC,12-36V DC

Natezenie robocze

Max 110 mA

Przy 24 V AC, 20°C

Materiat Obudowa aluminiowa, pokrywy z Kolor czarny
polikarbonatu
Wymiary 134 x82 x 75 mm SZx W x Gt.
Klasa bezpieczenstwa Zgodna, IP65
Zakres temperatury pracy -20°C do +60°C
Wilgotnosé 0% do 95% wzglednej, bez skraplania
EMC 89/336/EEC (1996)
EN 61000-6-2
EN 61000-6-3
Waga 720 g, wiaczajac przewod
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