2-kanatlowy DETEKTOR POJAZDOW

typ DP3A
| 38 | Detektor pojazdéw DP3A jest urzadzeniem stuzacym do wykrywania najazdu
I pojazdéw na podtgczone do niego petle indukcyjne. DP3A posiada dwa niezalezne
DP3 sz kanaty, ktérych stan odzwierciedlajg 3 wskazniki optyczne (diody LED) oraz
stowarzyszone z nimi wyj$cia. Dwie sekcje bistabilnych przetgcznikéw ( Px8 i Px4 )
10 stuzg do programowania nastaw kanatéw detektora.
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Wskaznik ,1” i wyjscie WY1 sg zwigzane z dziataniem kanatu (petli) 1 detektora.
Analogicznie kanat (petla) 2 jest powigzany z wskaznikiem ,2” i wyjsciem WY2.
Po zalgczeniu zasilania lub zresetowaniu detektor przechodzi w stan wstepnego
wzbudzenia, co objawia sie szybkim migotaniem wskaznikéw ,1” i ,2” oraz
aktywnym poziomem na wyjsciach WY1 i WY2. Stan ten trwa dla kazdego z
kanatéw ok. 3 min lub do chwili najazdu pojazdu nad petle. Wykrycie pojazdu jest
sygnalizowane ciggtym $wieceniem odpowiedniego wskaznika oraz aktywnym
stanem wyjscia (stan wzbudzenia kanatu). Nieobecnos$é pojazdu nad petlg objawia
sie nieaktywnym poziomem wyjscia i zgaszeniem wskaznika. Czasy op6znienia* i
podtrzymania** sg programowane przez producenta lub za pomocg programu
DP3MON poprzez RS485.

PROGRAMOWANIE

WY _RS_ZAS Detektor w sposéb ciggty kontroluje parametry podtgczonych do niego petli
3+ - - + indukcyjnych i w przypadku wykrycia uszkodzenia ktoérej$ z nich ( zwarcia lub
DERRn urwania ) sygnalizuje ten fakt Swieceniem wskaznika ,,A” i aktywnym stanem wyjscia
WY3. Dodatkowo wskaznik uszkodzonego kanatu pulsuje ok. 2 razy na sekunde.
J PROGRAMOWANIE
! _kgl;\( Przetacznik Px8
camato1g | 160 | 20 N aNAt 1) | 30 | 4®
Poziom1 (MIN) OFF OFF 90 min. OFF OFF
Poziom 2 ON OFF 60 min. ON OFF
Poziom 3 OFF ON 30 min. OFF ON
@ [2]L] Poziom 4 (MAX) ON ON Kanat 1 (2) wytaczony ON ON
1 2 UWAGA - pozycja ON przetgcznika przedstawiona na rysunku obok.
wy
Przetacznik Px4
1,2 — zmiana czestotliwosci generatora petli 1
3,4 — zmiana czestotliwosci generatora petli 2
WY RS ZAS
3F - -+ Zmiany czestotliwosci dokonuje sie w przypadku zakitdcania pracy detektora
R N przez zewnetrzne zrodfa sygnatu o czestotliwosci zblizonej do czestotliwosci pracy
lell71[el[s][4] generatorow. Zmieniajgc potozenie przetacznikow nalezy znalez¢é kombinacje, dla
QR R ktérej nie wystepuja falszywe wzbudzenia detektora. Po kazdej zmianie
|32][24][21][22][12] czestotliwosci nalezy zresetowaé detektor wytgczajac i zatgczajgc dowolny kanat lub
30 ‘ zasilanie.
© DANE TECHNICZNE
. Napiecie zasilania U,=+12...+24V DC
. Pobdr pradu (przy nieobcigzonych wyjsciach ) 50mA
il . Stan wyjs¢ Aktywny Wysoka Impedancja
el (l.y=300mA max) Nieaktywny Uwy=U,-0,5V;
[3a][a2][ 31][11]]a1]]14] . Indukcyjno$é podtgczonych petli 100uH ... 800uH
» Gabaryty obudowy z podstawkg 68x38x97 mm
[o [[rof[ar][ 1 [[2[[ 5]
! 1 e 2 ! ,‘1 ‘2 *. Czas opdznienia — czas pomiedzy wykryciem pojazdu a zasygnalizowaniem tego faktu przez DP3.
**-Czas podtrzymania — czas podtrzymania wzbudzenia kanatu po zjechaniu pojazdu z petli.
PETLE wy ***_ Czas zapominania — czas, po ktérym nastepuje automatyczne kasowanie wzbudzenia kanatu.
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