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10.2.4 Format Personnalisé
Le format personnalisé dépend lui aussi du modigtkction :

. Détection a proximité
[ STX] [ SP] VWSSS[ ETX] <CKS>

ol VW est la vitesse du véhicule exprimée en km/h sais tcaracteres (avec
éventuellement des zéros de té&9s est égal au dixieme de la section efficace du
véhicule.

. Détection a distance»
[ STX] [ SP] VWO000[ ETX] <CKS>

ou WV est la vitesse du véhicule exprimée en km/h sais tcaractéres (avec
éventuellement des zéros de téte).
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9 Récapitulatif des commandes

Les différentes commandes peuvent étre classéesigigroupes :
. Les commandes spécifiques a la détection a distance
. Les commandes spécifiques a la détection a prakimit
. Les commandes communes aux deux modes

On peut récapituler les commandes en fonctionuterfde dans le tableau suivant :

Détection a proximité Détection a distance

Commande A : Angle radar/route Commande B : Seuil de détection

Commande E : Séparation des véhicules Commande | : Clignotement de la sortie

Commande S : Seuil de détection Commande Q : Priorité a la portée ou a

la précision de mesure de la vitesse

Commande T : Type de détection
(Rapprochement/ Eloignement)

Commande R : Temporisation de la sortie

Commande V : Seuil de vitesse

Commandes communes

Commande F : Choix du format de la trame de sortie

Commande G : Passage en mode détection

Commande J : Réglage de la vitessse de la liaison série

Commande K : Réglage du format (longueur et parité) de la liaison série

Commande L : Lecture de toutes les commandes et des parameétres en cours

Commande M : Choix du mode de détection: a distance ou a proximité

Commande P : Passge en mode priogrammation

Commande Z : Réglage du temps de latence avant réponse

SFERIEL ATLAS LR Notice d'utilisation V1.0

21/23



8.5.14 Commande T

Dans le mode de détectian proximité suivant I'implantation physique du radar, il pedite
nécessaire de choisir le type de détection : emproghement ou en éloignement. C'est la
commande T qui permet de faire ce choix. Le paranpessé peut étReouE.

TRO

(T) Detection en : Rapprochenent!
ITEDO

(T) Detection en . El oi gnenent!

Valeur par défaut :R

Note : En détection a distance, les véhicules déteor#sceux qui s'approchent, indépendamment
du paramétre de la commande T.

8.5.15 Commande V

Cette commande n’'a d’effet que dans le mode detilgtea distance. Elle permet de fixer le seuil
de vitesse a partir duquel les véhicules sont titqrar le radar.

En mode proximité, par contre, il n’existe pas deilsde vitesse programmable, on considére que
la mesure de vitesse est fiable a partir de 10 km/h

V 50 O
(V) Seuil de vitesse : 050!

Valeur par défaut :3

Note : Le seuil de vitesse est programmable entre 3@&kn/h.

8.5.16 Commande Z

La commande Z n’a d'utilité que si la liaison av€tLAS LR se fait en RS485.

Elle permet de déterminer le délai de latence queadiar va intercaler entre la réception d'une
commande et I'envoi de la réponse. Ce délai edbisantile pour régler des problemes liés au
temps de retournement de l'alternat. Le paramétemdu est en millisecondes et sa valeur peut
aller de0 2100.

Z 15 O
(Z) Tenps de latence : 015!

Valeur par défaut :10
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1 Introduction

Ce manuel est destiné a guider I'utilisateur efgondre aux principales questions qu'il sera andesg
poser lors de l'installation et de la mise en ralieadar routier ATLAS LR.

Les caractéristiques techniques et fonctionnelleprdduit sont précisées dans ce document et qeelqu
exemples d’application sont présentés avec, a ehfms, la configuration spécifique a implanter slan
le radar

2 Glossaires
2.1 Glossaire des termes

Détection a distance . Détection de l'arrivée d'un véhicule dans désteau
du radar, ce dernier étant orienté avec un anglg®de
par rapport a I'axe de la route.

Détection a proximité . Détection de l'arrivée d'un véhicule dans dés€eau
du radar, ce dernier faisant un angle de 45° par
rapport a I'axe de la route.

Détection par effet Doppler : Emission d’ondes électromagnétiques par unecepu
réception de [I'écho renvoyé par une cible
réfléchissante mobile (véhicule), comparaison des
fréquences du signal émis et du signal regu pour la
détection de la vitesse et du sens du mouvement.

2.2 Glossaire des abréviations et sigles (dans le ¢ ontexte de ce document)

CCITT : ComitéConsultatifl nternationall éléphonique €T élégraphique
DOS : Disk OperatingSystem

EIA . Electrical IndustryAlliance

IP : Indice deProtection

IRS . InterfaceRadarSIREDO

PL : PoidsLourd

RMS . RootMeanSquare

RS : Recommende8tandard (232, 485...)

SER . SectionEfficace Radar

SIREDO . Systeme nformatisé déREcueil deDOnnées (routiéres)

TIA . TelecommunicatiohndustryAssociation
VL 1 VéhiculeL éger
ASCII : AmericanStandardCode forlnformationlnterchange
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3 Présentation

Le radar routier ATLAS LR se présente sous la fordien boitier alliant discrétion et facilité
d’intégration dans un milieu routier. En effet, daible encombrement permet de l'intégrer directeime

a lintérieur d’'un matériel de signalisation. Lasigtance de son coffret en polycarbonate et son
étanchéité (IP67) lui permettent aussi d’étre imf@laen extérieur sans autre protection. Dans ceeder
cas, la forme et la taille de son boitier lui petter® de passer inapercu et le protégent ainsi su
vandalisme.

La sortie du cable d'alimentation et de transmissie fait au moyen d’un presse-étoupe IP68. Emopti
le radar ATLAS LR peut étre équipé d'un connectianche a 12 contacts pour faciliter les opérations
de maintenance.

Les entrées sorties du radar ATLAS LR sont au nerdertrois :

. Sortie Tout Ou Rien (signalisation des véhicules)

. Liaison RS232 (configuration du radar et signaiisaties véhicules)

. Liaison RS485 (idem )
Pour les utilisateurs ne souhaitant pas utilisePGn une configuration minimum peut étre exécutée a
moyen de deux interrupteurs et de deux roues sedeu
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<Reset >

Note : Le changement de mode de fonctionnemenadar rentraine une réinitialisation matérielle
(reset). Les autres parametres de configuratiaganeschangés.

Valeur par défaut :D

8.5.11 Commande Q NOUVEAU !

La commande Q est spécifique aux radars ATLAS etlODRet n’'existait pas sur leurs
prédécesseurs OBSERVER et SURVEYOR. Elle permethussir la performance que I'on
souhaite privilégier. Le paramétre peut &reuV.

Si on a choisiD, la performance privilégiée est la distance deealiin : ce choix peut étre
pertinent pour activer une signalisation fixe commeappel de limitation de vitesse.

Si on a choisV, la performance privilégiée est la précision deune de la vitesse : c’est le choix
a faire dans le cas d'une signalisation dynamiquel'an affiche la vitesse du véhicule (en
contrepartie la distance de détection est un peuites.

QDO
(Q Qualite maximum : Distance!
Qv oo
(Q Qualite maximum : Vitesse!

Valeur par défaut :D

8.5.12 Commande R

Cette commande permet de régler la durée d'aativadie I'optocoupleur de sortie lors de la
détection d'un véhicule.

R1 O
(R) Tenporisation : 001!

Le parameétre est exprimé en secondes et peut dari@a 254.

Valeur par défaut :1

8.5.13 Commande S

Cette commande est prise en compte seulement elanade proximité, elle fixe le seuil de SER
qu'un véhicule doit atteindre pour étre détectépheametre S permet de régler la sensibilité du
radar.

Dans une utilisation classique, il est conseilléégas trop descendre en dessouslde

S 100 O
(S) Sensibilite ;100!

Valeur par défaut :100
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8.5.7 Commande |

La commande | permet de préciser si on souhaite loisortie opto clignoter pendant la

temporisation consécutive a la détection d’'un vdbic
La fréquence de clignotement est de 1 Hz avec pporacyclique de 50%.
Le parameétre passé a la commande | peut®éteN.

I N O
(1) dignotenent : NON!

Valeur par défaut :N

8.5.8 Commande J

La commande J permet de choisir la vitesse daiol série (RS232 et RS485).
Le parameétre a passer est tout simplement le preimire de la vitesse a sélectionner :
1 pour 1200 baud®, pour 2400 baudg}, pour 4800 bauds &tpour 9600 bauds.

J10
(J) Vitesse p. serie : 1200 Bauds!
1J 90
(J) Vitesse p. serie : 9600 Bauds!

Valeur par défaut :1

8.5.9 Commande K

La commande K permet de choisir le format de iadia série (RS232 et RS485).
Le parameétre a passer est choisi parmi :

. P . pour 7 bits parité paire
. | : pour 7 bits parité impaire
. S . pour 8 bits sans parité
K1 O
(K) Format port serie: 7 bits parite inpaire!
IKs O

(K) Format port serie: 8 bits sans paritel!

Valeur par défaut :I

8.5.10 Commande M

Cette commande permet de déterminer si ATLAS LR @mictionner en mode détection a

distance ou en mode proximité. Le parametre a passe prendre les valeultset P.

MD O

(M Type de detect : Distante!
Le radar va redenarrer

<Reset >

MP O

(M Type de detect : Proximte!

Le radar va redenarrer
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ATLAS LR peut étre utilisé pour des applicationsatement différentes, c’est pourquoi nous allons
présenter dans ce paragraphe les diverses fonalit@spossibles de ce matériel.

3.1 Détection distante (Application préférentielle pour ATLAS LR)

Dans le cas d'une détection a distance, le radamstllé en bordure de chaussée. La hauteur
d’implantation est comprise entre 2m et 4m. L'axeradar fait avec I'axe de la route un angle de 0°
+ 8° (cette tolérance sur l'angle entraine uneuerser la mesure de la vitesse qui n’excede pas 1%)
Dans ces conditions la portée du radar varie erfifem et 200m suivant sa configuration. Il est a
noter que cette portée est vérifiee par SFERIELr mhaque exemplaire de radar et que cette
vérification est faite en excluant les poids loyrtes utilitaires, les 4x4 et tous les véhicules
susceptibles de donner des résultats artificielierfiatteurs.

3.2 Détection a proximité sur le coté

Dans ce cas de détection a proximité, le radaoagiurs implanté sur le c6té de la chaussée. leang
formé par I'axe du radar et I'axe de la chausséeédi® de 45°. La hauteur d’implantation du radar
peut aller de 50cm a 2m. Ce type d'installation elisé pour le comptage des véhicules ou la
mesure précise de leur vitesse.

3.3 Détection a proximité par le dessus

Dans ce cas de détection a proximité, un radapleseé au dessus de I'axe de chaque voie de
circulation. L'angle formé par I'axe du radar eide de la chaussée doit étre de 45°. La hauteur
d’implantation du radar peut aller de 3 m a 8m.t@® d'installation est utilisé pour I'analyse de
trafic sur des routes a quatre vois ou plus.

3.4 Choix du type de radar

Bien que le modéle ATLAS LR puisse étre utilisé sldes trois cas vus ci-dessus, il a été congu
essentiellement pour la détection a distance stildonc muni d’'une antenne a grand gain qui
intervient dans son codt. Pour les détections &imite, il est recommandé de se tourner vers la
gamme ORION qui est plus économique et présentami@ses performances de précision en
comptage et en vitesse.

Dans le cas ol I'on souhaite utiliser un radar éection a distance dans une installation alimentée
par panneaux solaires, il est peut-étre préférdbles’orienter vers le radar ATLAS LP dont la
consommation est bien moindre.

4 Nature des mesures

Dans le cas d'une détection a distance, la seule#ena@e mesure disponible, hormis la détection du
véhicule elle-méme, est la vitesse instantanéaréh.k

Dans la cas d’'une détection a proximité depuisoté de la chaussée ou depuis le dessus, les mesures
disponibles sont les suivantes :

. Vitesse instantanée en km/h

. Section efficace radar (SER) du véhicule.
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Note sur la section efficace radar

La section efficace radar (SER) est une notion albenen analyse de trafic. Techniquement, la SER
caractérise I'aptitude d'un objet a renvoyer plusnoins d'énergie lorsgu'il est illuminé par unden
radar. On comprend bien que la SER est d’autarst gdande que le véhicule est volumineux. Bien
que ce soit moins évident, la SER dépend aussaderine du véhicule : plus un véhicule est
anguleux, plus élevée est sa SER. A l'inverse,ahicule aux formes fluides a une SER plus réduite.
L’expérience montre qu’on peut classer les véhicgleon leur SER et que ce classement recouvre
largement celui qu’on peut faire suivant la longuédn dispose donc d’'une information permettant
de classer les véhicules en fonction de leur typanombre de classes définissables a partir dEfa S
est au minimum de quatre : Deux roues, Véhiculger® Poids Lourds et Ensemble routier de
grande dimension (K7 et K10).

Le radar ATLAS LR exprime la section efficace déhieules par un nombre allant de 10 a 5000.
L'unité employée est arbitraire.

Caractéristiques et brochage
5.1 Caractéristiques électriques

5.1.1 Alimentation

ATLAS LR est alimenté en basse tension continue :
. Tension d’alimentation minimum : 8V
. Tension d’alimentation maximum : 30V
. Consommation typique :
- 100 mA sous 12V
- 56 mA sous 24V
. Protection contre les inversions de polarité
. Protection contre les surtensions par écréteuiva 33

5.1.2 Sortie optocoupleur
La sortie optocoupleur est du type M@&h polarisée

. Tension maximale 1350V

. Courant maximal 1120 mA

. Puissance maximale dissipable :05W

. Isolation 1 3750 Vs

. Logique : Fermé lors de la détection d’un véhicule

5.1.3 Sortie RS232

. En sortie : 0-12V (compatible EIA-TIA 232)
. En entrée :0-3VouEIA-TIA 232

5.1.4 Sortie RS485

. Tension de mode commun max L -7V a+12v
. Impédance d’entrée : 12D (commutable)
. Polarisation automatique au niveau MARK en entrée
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8.5.4 Commande B

Cette commande permet d’'ajuster le nombre minimenmmésures cohérentes qui doivent étre
effectuées par ATLAS LR pour gu'il identifie un n@mau véhicule. Ce paramétre n’est pris en
compte qu’en mode détection a distance.
La valeur standard de ce paramétre est 32. Il njéséralement pas nécessaire de la modifier.
L'influence d’'une éventuelle modification est déemar les regles suivantes :
. Diminuer cette valeur permet d’augmenter la podéeradar mais risque d’entrainer
quelgues détections en contresens.
. Augmenter cette valeur permet d’éliminer d’éverguebntresens mai risque de
diminuer la portée du radar.
La valeur 32 est un bon point d’équilibre entre desx effets.
La fourchette des valeurs licites de ce paraméitersl de 2 & 200.

B 32 0O
(B) Base veh : 032!

Valeur par défaut :32

8.5.5 Commande E

Cette commande n’est utile qu’en mode proximitée Bermet d’ajuster la maniére dont le radar
sépare les véhicules. Plus la valeur est augmentpis on risque de confondre des véhicules
roulant trés préts les uns des autres. Plus dlldiesnuée, plus on risque de prendre pour deux
véhicules distincts certains attelages (grumieas egemple).

La valeur 20 est un bon compromis pour l'utilisatsur le coté.

Les valeurs licites vont de 2 a 200.

E 20 O
(E) Separation ;020!

Valeur par défaut :20

8.5.6 Commande F

Cette commande permet de choisir le format dealmérémise sur la liaison série au passage de
chaque véhicule. Il existe trois formats différents

. Format compact (C)

. Format SIRAD (S)

. Format personnalisé (P)

Ces formats seront définis dans un prochain paphgra
FsO
(F) Format trane : SI RAD!

Le parameétre ne peut prendre que les valeussou P.

Valeur par défaut :C
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8.5 Jeu de commandes
5.2 Brochage

Le raccordement du radar ATLAS LR se fait au moglem cable a douze conducteurs. Le brochage
de ce cable est rappelé sur la plague signalétiquadar.

8.5.1 Généralités

L'effet des commandes est immédiat. Chaque commasteémorisée en mémoire de maniere
qu'a chague reset, le radar retrouve sa derniérgemation.

Lorsque le radar est configuré par les interruptetites roues codeuses, les parametres qui ne sont . Rouge + Alimentation

pas régis par ces derniers (comme par exemplerigafade sortie, la vitesse de transmission...) . Noir 0V (Masse)

sont ceux figurant dans la mémoire de configuratfiraucune commande n'a jamais été passée, . Bleu Liaison RS232, RD (sortie des données depTilsAS LR)
celle-ci contient les valeurs par défaut préciskess la description de chaque commande. Dans le . Blanc Liaison RS232, TD (entrée des données A@hAS LR)

cas contraire elle refléte les derniéres commapdssées.

" > o : . Marron : Masse
Par défaut le format de la liaison série est lgasti:

) ) . Blanc/Bleu RS485 (A)

° Vitesse + 1200 bauds - Blanc/Jaune RS485 (B)

. Parite : impaire . Gris . Masse

*  Longueur des données - 7 bits «  Jaune Sortie optocouplée (pas de polarité)

¢ Nombre de stops 01 . Vert Sortie optocouplée (pas de polarité)
8.5.2 Commande L 5.3 Caractéristiques mécaniques
La commande L permet de lister toutes les commardes les valeurs courantes de leurs . Dimensions 180 mm x 130 mm 50 mm
paramétres respectifs. . Poids 0.7 kg
La lettre entre parenthéses représente le mot eléa commande (celui qu'il faut saisir pour . Matiére Polycarbonate gris
accéder a cette commande), la valeur derriere tes représente la valeur en cours pour ce . Etanchéité P67

paramétre. Nous verrons que, pour certains parameétn libellé complet s’affiche en réponse. Par
contre, en saisie, une lettre suffit a choisirdéeur de ce dernier.
L 5.4 Performances
Sferiel - Radar ATLAS LR Version 1.0

(P) Programmrer (G Retour en node detection 5.4.1 Détection a distance

(A Angle . 45 Précision sur la vitesse @ + 5%
(B) Base veh : 032

(E) Separation . 020 . . R Lo
(F) Format trame Per sonnal i se 5.4.2 Détection a proximité

(1) Cignotenent NON
(J) Vitesse p. serie : 1200 Bauds
(K) Format port serie: 7 bits parite inpaire

Précision sur le débit 1 + 3% (Pour des vitessaespeises entre 10 et 150 km/h)
Précision sur la vitesse :* 1% * 0.5 km/h

(M Type de detect Di stante

(Q Qualite maxi mum Di st ance

(R) Tenporisation : 001

(S) Sensibilite . 100

(T) Detection en Rappr ochenent
(V) Seuil de vitesse : 003

(Z) Tenps de latence : 010!

8.5.3 Commande A |

Cette commande permet de préciser a ATLAS LR gstelangle par rapport a I'axe de la route
qui a été choisi lors de son implantation. Deuxewued sont possibles: 30° et 45°. Cette
programmation de I'angle n’est utile que pour lede@roximité (sur le coté ou par-dessus). Pour
le mode distant, I'angle est automatiquement pfi$ a

A 45 O
(A) Angle : 45]

Le nouveau paramétre est pris en compte et affiehé la réponse. Toute autre valeur que 30 ou
45 est rejetée et le radar répo@dla valeur en cours est alors conservée.

Valeur par défaut :45

Note :La valeur 30° est d'un usage exceptionnel si absblument besoin de toute la précision en
mesure de vitesse de ATLAS LR.
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6

Installation

6.1 Remarque préliminaire

Dans tous les cas ou ATLAS LR est monté a l'intéri@'une enveloppe (panneau d'alarme vitesse,
panneau a messages variables,...), il faudra s'aspueda partie de cette enveloppe située en regard
de la face avant de ATLAS LR ne constitue pas ustamle pour les ondes électromagnétiques
millimétriques. Constituent notamment un tel obistades parties métalliques, certaines peintutes o
adhésifs réfléchissant (contenant du métal), Iégcpbonates utilisés en couche épaisse (>3mm) ou
en couches superposées. En cas de doute, un essangaraison des performances de ATLAS LR a
I'extérieur puis a l'intérieur du caisson peut attde. Si I'enveloppe dégrade trop les performance
une solution consiste a pratiquer une découpe déwandar et a I'obturer avec une fine plaque de
PVC (< 3 mm).

6.2 Installation en mode détection a distance

Dans ce mode, I'axe du radar doit étre paralldlex@ de la route. La tolérance sur ce parallélisme
est de = 8°; au dela de cette tolérance l'errelative sur la vitesse dépasse 1%. Il est toutefois
préférable d'utiliser au mieux la directivité daritenne équipant ATLAS LR en limitant I'erreur de
pointage a +2°, la portée maximale ne peut étesrit qu'a cette condition.

Si I'on dispose d’'une surface perpendiculaire ad'de la route (cas de la plupart des panneaux de
signalisation), on montera ATLAS LR sur cette scefaPour cela deux solutions sont possibles :

6.2.1 Montage sur la face arriére du panneau

Dans ce cas de figure, la face arriere de ATLASdsRaccolée a la face arriere du panneau de
signalisation. Il suffit de démonter la face avdatATLAS LR et de fixer le boitier au moyen de
quatre vis M4.

6.2.2 Montage sur la face avant du panneau

Dans ce cas, c’est la face avant de ATLAS LR quaesolée a la face avant du panneau. Le plus
simple est d'utiliser deux brides passant derr&f&AS LR, fixées au boitier par des vis M4 et
tenant le radar plaqué contre la face avant.

6.3 Installation en mode détection & proximité

Lorsqu’on souhaite faire de la mesure de débit @witesse, il convient d’abord de choisir I'angle
entre 'axe de ATLAS LR et I'axe de la chausséeuDealeurs sont possibles : 30° et 45°. La valeur
de 30° privilégie la précision de la mesure desge(+ 1% + 0.5 km/h), celle de 45° privilégie la
précision de comptage en permettant une meilléparation des véhicules.

De maniére on privilégiera la valeur de 45° saufsdas cas ou I'on a absolument besoin de toute la
précision en vitesse du radar.

La valeur choisie pour I'angle devra étre soignmes# respectée lors de l'installation : Un errear d
pointage de 1° peut entrainer une erreur de 1%&asnesure de vitesse.
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8.4.2 Seuil de vitesse

Le seuil de vitesse a partir duguel les véhicuted signalés est déterminé par la position de la
roue codeuse RC1 :

RC1

Les neuf positions disponibles sont associées @éesses comme sulit :

1 - Vitesse 3 Km/h minimum
2 — Vitesse 20 Km/h minimum
3 —Vitesse 30 Km/h minimum
4 — Vitesse 40 Km/h minimum
5 —Vitesse 50 Km/h minimum
6 — Vitesse 70 Km/h minimum
7 — Vitesse 80 Km/h minimum
8 — Vitesse 90 Km/h minimum
9 — Vitesse 110 Km/h minimum

8.4.3 Temporisation de la sortie
La temporisation du signal de sortie est détermaréa position de la roue codeuse RC2 :

RC2

PV

us° AT N
R NE . Sl !
1 lEJ IR

Les neuf positions disponibles sont associées @éesses comme sulit :

1 - Temporisation de 1 seconde

2 — Temporisation de 2 secondes
3 — Temporisation de 5 secondes
4 — Temporisation de 10 secondes
5 — Temporisation de 15 secondes
6 — Temporisation de 20 secondes
7 — Temporisation de 25 secondes
8 — Temporisation de 30 secondes
9 — Temporisation de 60 secondes
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8.2 Impédance du port RS485 6.3.1 |Installation en bord de chaussée

Le port RS485 de ATLAS LR peut étre laissé a I'étaite impédance (en réception) ou bien forcé a ATLAS LR sera installé de la fagon suivante :
la valeur de 12@. En pratique le forcage a 12Dne se justifie que dans le cas ou le radar esépla

I'extrémité d’'un bus de grande longueur (plusietiaines de metres). Dans tous les cas, seul le . Hauteur

dernier radar du bus peut étre réglé a @0es autres radars du bus doivent impérativemeuit a Minimum : 0.8 m

leur port RS485 en haute impédance. Maximum : 2.5m
L'impédance du port RS485 est déterminée par lgiposie l'interrupteur S4-1 : . Distance a la ligne de rive

Minimum : 1.5m
Maximum: 5m

. Orientation verticale

s4-1 Face avant verticale. Si la route présente unevitécharquée, on pourra la
- compenser en inclinant ATLAS LR vers le bas pour dascente et vers le haut
pour une montée.
. Orientation horizontale (angle a régler)
L'axe de ATLAS LR doit faire avec I'axe de la rodtengle choisi en 6.3
. S4-1 sur OFF : port RS485 & haute impédance, Croquis dinstallation
. S4-1 surON : Impédance forcée aQ®20

8.3 Paramétrage par liaison série |

L’accés au paramétrage par liaison série se fgibsitionnant les deux roues codeuses sur 0. [ \
La commandé® fait passer le radar en mode programmation, geurte alors le prompt : | \\

>

Il est alors possible de passer toutes les commsande ‘ X\

On sort du mode programmation et on retourne auenu#dection en passant la commaGiex %
laquelle le radar répond par : | \
!

» N

8.4 Paramétrage par interrupteurs et roues codeuses | ou \
Trois paramétres peuvent étre programmés ainss’adit du mode de détection (a distance ou a ‘ 45° Q&
proximité), du seuil de vitesse a partir duqusl\éhicules seront signalés et de la temporisalion \ X
la sortie (durée d’activité pour chaque véhicule). | <
<
8.4.1 Mode de détection ATLAS LR %
Le mode de détection est fixé par la position ohedirupteur S4-2 :
p p p | l] . >
dl a Vue de dessus
‘ 5m

0,5ma8m

Coupe

. S4-2 sur OFF : Détection a proximité,
. S4-2 surON : Détection a distance.
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6.3.2 Installation au dessus de la chaussée 7 Raccordement

ATLAS LR sera installé de la fagon suivante :
7.1 Alimentation
¢ Hauteur ) ) L’alimentation sera appliquée aux fils rouge (+heir (-). La tension maximum gue supporte le radar
Minimum : 2,5 m (installation sous tunnel VL) est de 30V. Si on utilise ATLAS LR avec une battete 24V, on vérifiera que la tension de sortie du

Maximum:  8m chargeur n’excéde jamais cette valeur.
Le cable contient trois conducteurs de masse radigse eux (noir, marron, gris), ils sont
+  Positionnement latéral naturellement équivalents et ce n'est que par cadithaqu’on affecte le conducteur noir a
ATLAS LR doit étre situé au dessus mhilieu de la voie & mesurer. I'alimentation. De la méme facon le conducteur desse marron sera affecté a la liaison RS232 et le
conducteur de masse gris sera affecté a la ia®®485. Il s'agit d’'une simple convention et

. Orientation horizontale I'utilisateur peut en fait utiliser ces trois comtleurs indifféremment.
L'axe de ATLAS LR doit étre paralléle & I'axe dertaute.

7.2 Sortie tout ou rien

. Orientation verticale (angle a régler) . . . . i o
La face avant doit &tre inclinée vers le bas deglie.choisi en 6.3. La sortie tout ou rien est a prendre entre les goredrs jaune et vert. Il n'y a pas de polarité
particuliére a respecter. Cette sortie n’est pasirkee & commuter des charges de puissance :eelle n

doit servir qu’en tant qu’état logique.

. Croquis d’installation
7.3 Sortie RS232

Les conducteurs & utiliser sont :
. Blanc : entrée des données pour ATLAS LR
. Bleu . sortie des données pour ATLAS LR

. Marron : masse
A titre d’exemple, le raccordement de ATLAS LR aandinateur compatible PC se fait en soudant

sur le cable une fiche Sub-D 9 contacts femellldagon suivante :
. Broche 2 : conducteur bleu
. Broche 3 : conducteur blanc

- Faisceau dans 'axe
- de la voie mesurée . Broche 5 : conducteur marron
- 7.4 Sortie RS485
— Les conducteurs & utiliser sont :
— * Blanc/Bleu : conducteur A du transceiver RS485
_ . Blanc/Jaune : conducteur B du transceiver RS485
— . Gris : Masse
Si on doit relier le radar a un bus RS485 constamipelarisé, Le fil Blanc/Bleu doit étre relié au
ATLAS LR Pont, PMV, Potence conducteur positif du bus.
- 8 Paramétrage du détecteur
30°0u 45°
8.1 Principe

Le paramétrage du radar ATLAS LR peut généralerserfaire soit en utilisant un interrupteur de
configuration et des roues codeuses, soit enaritlisn jeu de commandes passées sur le port RS232
ou le port RS485. Un paramétre n'est accessibdepur la méthode matérielle, c’est le choix de
'impédance du port RS485.

4/ Le paramétrage par le jeu de commandes n’est pdesjoie si les deux roues codeuses sont réglées
sur 0. Dans tous les autres cas, la configuration aet s fera a partir des interrupteurs et roues

codeuses du radar.
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