&7 ITSDETECTOR 7/ WimRadar

ITSDETECTOR 24L-1 (HT-MTTR-3-485-A)

Manual del
Producto

La precision en el control de velocidad
que transforma la fiscalizacion

N GRUPO UMA EMPRESA DO
PUMATRONIX GRUPO PUMATRONIX REVISION 1.1.0 - 2025



Revision 1.1.0

/ . Manual del Producto
v WImRGdGr ITSDETECTOR 24L-1 (HT-MTTR-3-485-A)

Pumatronix Equipamentos Eletronicos Ltda.

[Calle] Rua Bartolomeu Lourengo de Gusmao, 1970. Curitiba, Brasil
Copyright 2020 Pumatronix Equipamentos Eletronicos Ltda.

Todos los derechos reservados.

Visite nuestro sitio web https://www.pumatronix.com

Envie comentarios sobre este documento al correo electronico suporte@pumatronix.com

La informacién contenida en este documento esta sujeta a cambios sin previo aviso.

Pumatronix se reserva el derecho de modificar o mejorar este material sin la obligacién de notificar los
cambios 0 mejoras.

Pumatronix obtiene permiso para descargar e imprimir este documento, siempre que la copia electronica o
fisica de este documento contenga el texto completo. Cualquier alteracién en este contenido esta
estrictamente prohibida.

Historial de Cambios

Fecha Revision Contenido actualizado
15/01/2025 1.0 Edicion inicial

03/09/2025 1.1.0 Actualizacidn de identidad WimRadar (SAD-905)

www.pumatronix.com


https://www.pumatronix.com/
file:///C:/_Manuais__Daiane/ITSCAM%204XX/Manual/suporte@pumatronix.com

Revision 1.1.0

w. R d Manual del Producto
Imradar ITSDETECTOR 24L-1 (HT-MTTR-3-485-A)

Indice

B (a1 [N Tol o) o PP PPPRPPRR 3
. Uso del equip0 Y reqUISItOS DASICOS ..uuueeerrerrerrrrrsuiiseessereeerssnsnnsseeeeeseessssssnssseesseeeessssssnssnreeeeeeeennnn 3
2.1 PrinCipio de FUNCIONAMIENTOD ... . iiiuueii i s e e e s e e s e e e s e eaa e e e eea e s e e b e e e e aaa s e s enanseensnneeennnnsaans 3
2.2 L L0 T @ Tor= TS [0 1= 3
720G 3 A = (=Tl U1 =0 1S 3
2.4 ESTANAAIES Y NUMEIOS .. uuteeiiiiuteetssitteessissteeessssteeessssbeeessasteeessasbeeessaabeeeesaabeeeesaabeeeesaabeeee e s beeeeesabeeeessbeeeessbaneesans 3

=15 1T Tor=T o (o] g 1Yo =T o Tor= T 4
B (151 = | ol T Lo PO PP P PRI 4
I\ =S WoTe (o T (X [T o TU T = Tol o] 1PN 7
0 A /o] o U= T g I [= I 11 < - USRS 7
5.2 D)<Y 00T Lol T T L= I £ (=T o 8

. Condiciones Generales de Garantia.......uueeeeeieeeesssirrrrreeesssssssssrrrrrrrssssssssssssrrrrreesssssssssssssseeessss 11
6.1 Situaciones en las que el Producto pierde SU garanti@.........ccccuuieeeieiiiiiiinneeeee s ssnisree e s s s s s sisrere e e s s s s s sssnrreeeesee s 11

. POIItiCa de PrivaCidad .......ceeeeeiiiiiiiiirirriiienes s e s s sssiirre s e e e e s s s e s s rn e e e s s s s e s s snnnrr e e e e e e e s e e s s nnnnnrnreeeaens 12
2

WWWw.pumatronix.com



Revision 1.1.0

. Manual del Producto
w WImRGdGr ITSDETECTOR 24L-1 (HT-MTTR-3-485-A)
1. Introduccion

El radar ITSDETECTOR 24L-1 (HT-MTTR-3-485-A), también conocido como radar de velocidad de angulo
fijo, es capaz de medir, en tiempo real, la distancia, la velocidad, la direccién de circulacion y otra
informacidn de multiples vehiculos en un solo pista de rodadura.

Este producto fue desarrollado con tecnologias militares y hereda las ventajas de la gran fiabilidad de los
productos aeroespaciales. Tiene un consumo de energia ultra bajo y puede funcionar en condiciones de
lluvia, nieve, niebla y otros tipos de climas hostiles.

De fécil instalacion, este equipo permite diversas aplicaciones como diagndstico remoto, deteccidon de
infracciones, ayuda para transporte inteligente y otros campos, con excelente rendimiento y robustez en el
servicio.

2. Uso del equipo y requisitos basicos

2.1. Principio de Funcionamiento

ITSDETECTOR 24L-1 (HT-MTTR-3-485-A) utiliza principalmente la teoria del efecto Doppler. Si el objetivo
se acerca a la antena del radar, la frecuencia de la senal reflejada serd mayor que la frecuencia del
transmisor. Por el contrario, cuando el objetivo esta lejos de la antena, la frecuencia de la sefial reflejada
sera menor que la probabilidad de transmision. De esta manera, la velocidad relativa del objetivo y el radar
se puede calcular cambiando el valor de la frecuencia. El dispositivo de captura recibe la sefial de sobre
velocidad detectada por el radar de medicion de velocidad e inmediatamente entra en el estado de
instantanea, que se captura con el obturador de alta velocidad.

2.2. Uso y Ocasiones

Es ampliamente utilizado para medir la velocidad de vehiculos motorizados, carreteras y otras situaciones
de medicidén de velocidad. También puede ser utilizado para medir la velocidad de objetos moviles en
aeropuertos, ferrocarriles y autopistas.

2.3. Recursos

El ITSDETECTOR 24L-1 (HT-MTTR-3-485-A) puede medir el alcance, la distancia, la velocidad, la direccidn
y otra informacidn de hasta 16 objetivos de vehiculos en un solo rango en tiempo real. También puede
configurar de forma remota el modo de funcionamiento del radar y los parametros de trabajo. A través del
dispositivo de captura accionado por radar, puede capturar vehiculos especificos, como vehiculos a alta
velocidad y vehiculos en sentido contrario.

2.4. Estandares y NUmeros

e JJF 1065-2000 (Especificacion de calibracion para el conjunto de prueba de comunicacidon RF)

e JJF 1246-2010 (Normas generales para el examen del certificado de fabricacion de aparatos
metroldgicos)

e 111G 527-2015 (Dispositivos fijos de medicion de velocidad de vehiculos por radar)

e JJF 1335-2012 (Programa de Evaluacién de Estandares de Dispositivos de Medicion de Velocidad de
Radar de Angulo Fijo)

www.pumatronix.com
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ITSDETECTOR 24L-1 (HT-MTTR-3-485-A)

Frecuencia de Operacion 24.150 GHz
Pista de velocidad 2 a 300 km/h (bidireccional)
Margen de error para la medicion de + 3 km/h
velocidad

Distancia de deteccion

0 a 40 metros

CETET o X Gl Margen de error para la medicidn de
funcionamiento

£ 0.325 metros

Alimentacion y

Consumo

Interfaz de
Comunicacion

distancia
Intervalo de muestreo 50 ms
Tasa de captura de vehiculos 99.5%
Tasa de Deteccion de Objetivos < 1%
Redundantes
Tasa de Deteccion de Obijetivo Vacio < 1%
Alimentacion DC 12V (con proteccion de inversion de polaridad)
Consumo < 6W
Comunicacion RS485, WiFi

. . Temperatura
Condiciones

-40°C a +85°C

Ambientales Humedad

0% a 90% @ HR (50°C)

Presion Atmosférica

86 kPa a 106 kPa

Factor de
Proteccion de la
Cabina

Norma

IP67

4. Instalacion

El equipo ITSDETECTOR 24L-1 (HT-MTTR-3-485-A) monitorea una solo pista y se puede instalar en pérticos
o0 en varillas. Se puede instalar como se sugiere a continuacion.

Figura 1 — Diagrama de montaje del producto

Www.pumatronix.com
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El ajuste de elevacion se muestra en la siguiente figura. La altura de instalacion y la distancia longitudinal
se miden en metros y a es el angulo de inclinacién.

A/

Radar

Distancia Radial

Altura

Faixa de Rolamento \h\

Distancia
O | - Longitudinal — "IA

Figura 2 — Diagrama de ajuste del angulo de inclinacion

El angulo de inclinacién a se ajusta de acuerdo con la altura de instalacion del radar, de acuerdo con los
valores especificados en la siguiente tabla:

Altura de Instalacion Angulo de inclinacién a
5 metros 14°
6 metros 15°
7 metros 15°
8 metros 16°
9 metros 16°

Después de ajustar el angulo de inclinacion del radar, la altura de instalacion del radar debe parametrizarse
en la configuracion del radar para que su operacién sea efectiva en las condiciones de instalacion definidas.

Después de instalar el radar, se recomienda ajustar el perfil del radar de acuerdo con los siguientes pasos:

1) Apriete el tornillo inferior para fijar el radar en el soporte, ajuste la deflexién del radar y coloque
la burbuja en el centro del instrumento de nivel para dejar el radar en el estado horizontal
(Figura 3) y marque el angulo de inclinacién y que muestra la escala lateral (Figura 4).

Figura 3 - Diagrama Esquemadtico del Ajuste Horizontal

www.pumatronix.com
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Figura 4 - Marcado del Angulo

2) Combinado con la altura de instalacion como se muestra en la Figura 2, ajuste la actitud del
radar de modo que el angulo de inclinacion a del radar sea igual al valor del angulo
proporcionado en la tabla, y el angulo de inclinacién final sea (y+a) en la escala lateral, con el
error permitido de £1°. Si el radar esta instalado a una altura de 7 metros H, el angulo de
inclinacion inicial es de 0° y el angulo de inclinacién del radar (a+y) es de 15° (Figura 5).

B

Figura 5 — Detalle del Angulo de Inclinacién del Radar

g —

3) Apunte al centro del area de monitoreo (el punto central de la via que se monitoreara) de
acuerdo con la vista en el soporte estructural del radar (Figura 6).

Www.pumatronix.com
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— A mira deve
apontar para o
centro da faixa

Mira Frontal

Faixa monitorada

Figura 6 — Diagrama de Instalacion

5. Método de depuracion

5.1. Conexion del Sistema

Después de instalar el radar de acuerdo con el entorno actual, conecte el equipo de acuerdo con el esquema
de comunicacion como se muestra en la Figura 7.

l RS485 (Rojo — A, Verde — B, Azul — GND)

u. | B

)// 12 VCC (rojo — positivo, azul — negativo)

Dispositivo
W FI de Captura

1

N

Figura 7 — Diagrama Esquematico de Conexion de Radar

El radar y el dispositivo de captura estan conectados por una linea 485 y una linea de alimentacion de 12

V, como se muestra en la Figura 7. El radar se conecta directamente y se depura a través de WIFI, los
pasos son los siguientes:

Conecte el WIFI correspondiente a un ordenador (Nombre WIFIHT-MTTR-XX-XX-XX, Contrasefia WIFI:
12345678) Abra el ordenador host de depuracién de radar HT-MTTR-3-485-A, seleccione el modo de

www.pumatronix.com
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transmision transparente TCP / IP, el IP del servidor es 192.168.1.1, el niUmero de puerto es 8899, haga
clic en "conectar a la red", el ordenador host de depuracién de radar debe mostrar "radar conectado" como
se muestra en la Figura 8.

~Communication Mode- 1 -Ethernet - |
Mode: [TCB/TE || Server Tp: [ 192 . 168 . 1 . 1  Port: [6899 Connect | Break ”

- - L

— RS485 Status ‘

Serial: I v | Baud: |TED - OpenSerial SetRate

RldlrStltusF Connected ‘|
|

Figura 8 — Conectando el Radar

5.2. Depuracion del Sistema
1) Establecer el modo en "seguimiento continuo"

Establezca el modo en "seguimiento continuo", seleccione "seguimiento continuo" y presione "configuracion
del modo de trabajo". "Configuracion del modo de trabajo con éxito" se mostrara en la barra de informacion.

W_Sﬁ.ting\
|7Cnntinunus try SetProtocol FeadFratocal

Figura 9 - Configuracion de modo

2) Establecer parametros de radar

El radar generalmente tiene dos tipos de estados de instalacion, a saber, formal y montado lateralmente,
como se muestra en las Figuras 10y 11.

Lanle_z Lane
centerline centerline
Figura 10 - formal Figura 11 - montaje lateral

Estime la coordenada horizontal d (izquierda negativa derecha positiva) del borde izquierdo de 1 rango en
relacion con el radar (origen) y vincule el ancho de 1 rango (generalmente 3,8 m). Para el radar de un solo
pista, el ancho de 2/3 del rango se establece en 0. Haga clic en el enlace de configuracion de lo rango,
aparecera el cuadro de texto, el enlace de configuracién de lo rango se ha realizado correctamente, como
se muestra en la Figura 12.

www.pumatronix.com
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—Detection Zone

Abzoizza of left edge of Lane 1:

D —
Width Of Lane 12 m SetWidth
Width Of Lane Z: ID i
Read¥idth
Width 0Of Lane 3: ID I L

Figura 12 - Ajuste de rango

Si el radar estda montado normalmente, el angulo "OffsetAngle" se establece en 0°; si el radar esta montado
con deflexion, (El radar se desvia hacia la izquierda en un angulo positivo. El radar se desvia hacia la
derecha en un angulo negativo.) se escribe el angulo "OffsetAngle", y luego haga clic en "WriteTo", aparece
el cuadro de texto del pardmetro escrito con éxito, como se muestra en la Figura 13.

—SetRadar
Height/m: IE Q'ﬁ'ritel"&ra |) ReadPara
e —
fosetﬁ.nglefw EeadVers Statie
Threshold: 300 Eeset Radar

Figura 13 - Configuracion de la altura de instalacion y el angulo de deflexion
3) Observa la pista del vehiculo
En la interfaz de visualizacién de la pista, en el lado izquierdo del ordenador host de depuracién, observe

si la pista del vehiculo que pasa esta en posicidn vertical (comience el rastreo a 40 metros de distancia, la
pista de rastreo esta en la pista definida), como se muestra en la Figura 14.

Si lo curso es demasiado corta, el angulo de inclinacién del radar es demasiado grande y el radar debe
elevarse. Ajuste el angulo "OffsetAngle" para que lo rango de destino sea paralela a la linea de pista.

www.pumatronix.com
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(. 50m

40m

30m

20m

10m

Figura 14 - Diagrama esquematico de la pista del vehiculo

4) Poner el radar en modo de captura

El modo de funcionamiento del radar se establece en el modo de captura como se muestra en la Figura 15.

Frotocol Setting
[ICaptue Mada lI SetProtoceol ReadProtocol

Figura 15 - Configuracion del Modo de Captura

Al escribir la posicion del chasquido del radar de acuerdo con los requisitos reales, haga clic en "Establecer
distancia" y aparecera el cuadro de texto que indica que la escritura se realizd correctamente, como se
muestra en la Figura 16.

|’Capt1.1re distance

Distance/n: |24 Setllistance | Readlistance

Figura 16 - Distancia de captura definida

La barra de configuracion de la direccion de captura se muestra en la Figura 17. La lista desplegable tiene
tres opciones: bidireccional, destino y direccion. El usuario selecciona la direccidon de captura apropiada de
la lista desplegable y luego hace clic en el botdn de configuracién de la direccidon de captura para completar
la configuracion de la direccion de captura. Cuando el usuario necesite consultar la direccidon de captura,
haga clic en el botdn de consulta de direccion de captura para mostrar la direccion de captura actual en la
lista desplegable.

Capture direction
|7|Apprnach LI Setlirection | Readlirection

Figura 17 - Direccidn de captura definida
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www.pumatronix.com



Revision 1.1.0

/ . Manual del Producto
V WImRCIdCII' ITSDETECTOR 24L-1 (HT-MTTR-3-485-A)
5) Observa el efecto de captura

Cada vez que pase un coche, la informacion de captura debe mostrarse en la parte inferior del cuadro de
texto. Si hay varias capturas del coche grande, ajuste la configuraciéon de reconocimiento del modelo (el
valor predeterminado es 5000) para reducir el limite del coche grande. El valor recomendado es
4000/3000/2000, como se muestra en la Figura 18.

Fine Turn
Long wehicle set: |3EII:IEI SetHuml:IS IRetentmn of non motor vel;l
car set: BO0 SetHWHEZIS SetFineTwrn | ReadFineTwrn

Figura 18 - Vehiculo largo definido

A continuacién, configure los parametros relevantes para el dispositivo de captura, podra observar las
imagenes capturadas en el dispositivo de captura.

6. Condiciones Generales de Garantia

Pumatronix garantiza el producto contra cualquier defecto de material o proceso de fabricacién durante un
periodo de 1 afo a partir de la fecha de emision de la factura, siempre que, a criterio de sus técnicos
autorizados, se constate un defecto en condiciones normales de uso.

La sustitucidon de piezas defectuosas y ejecucion de los servicios derivados de esta Garantia solo se realizara
en la Asistencia Técnica Autorizada de Pumatronix o de un tercero expresamente indicado por ésta, donde
el producto debera ser entregado para su reparacion.

Esta Garantia solo sera valida si el producto va acompanado de un Formulario de Mantenimiento
debidamente cumplimentado y sin borrones y acompanado de una Factura.

6.1. Situaciones en las que el Producto pierde su garantia

1) Uso de software/hardware no compatible con las especificaciones del Manual;

2) Conexidn del producto a la red eléctrica fuera de los estandares establecidos en el manual del
producto e instalaciones que presenten una variacion excesiva de tension;

3) Infiltracidn de liquidos desde la apertura/cierre del producto;

4) Daios causados por agentes naturales (descarga eléctrica, inundacién, rocio marino,
exposicion excesiva a variaciones climaticas, entre otros factores) o exposicion excesiva al calor
(mas alla de los limites establecidos en el Manual);

5) Uso del producto en ambientes expuestos a gases corrosivos, con humedad y/o polvos
excesivos;

6) Mostrar signos de manipulacién de los sellos de seguridad;

7) Presentar sefales de apertura y modificacion realizadas por el Cliente en ubicaciones de
productos no autorizadas por Pumatronix;

8) Dafos causados por accidentes/caidas/vandalismo;

9) Mostrar el nUmero de serie manipulado y/o eliminado;

10) Dafos derivados del transporte y embalaje del producto por parte del Cliente en condiciones
incompatibles con el mismo;

11) Uso indebido y en desacuerdo con el Manual de instrucciones.

11
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7. Politica de Privacidad

De conformidad con la Ley General de Proteccidon de Datos (LGPD) - Ley N © 13.709, de 14 de agosto de
2018, este producto tiene funciones programables para la captura y tratamiento de imagenes que puedan
infringir la LGPD cuando se utilice, junto con otros equipos, para la captura de datos personales.

El equipo no recopila, utiliza ni almacena informacion personal, sensible o no, para su funcionamiento.

Pumatronix no se hace responsable de los fines, uso y tratamiento de las imagenes captadas, y el control
de la informacion y formas de funcionamiento del producto son decisidon exclusiva del usuario o comprador
del producto.

INDUSTRIA

BRASILEIRA
DE TECNOLOGIA
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