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Urządzenie Flow Siren to zaawansowany system monitoringu kanalizacji przeznaczony zarówno do 

pracy jako jednostka mobilna oraz stacjonarna. Jego serce stanowi uniwersalny rejestrator zasilany za 

pomocą wysokowydajnych baterii. Dane dla rejestratora dostarczane mogą być przez kilkanaście 

różnych czujników zastosowanych w dowolnych konfiguracjach, co stwarza praktycznie 

nieograniczone możliwości budowania nawet bardzo zaawansowanych układów pomiarowych lub 

sterujących. Wszystkie komponenty posiadają odpowiednie zabezpieczenie adekwatne do trudnych 

warunków pracy, co sprawia że całość systemu może zostać umieszczona w studzience bez 

stosowania elementów zewnętrznych. Dane transmitowane są za pomocą wbudowanego w 

rejestrator modemu GSM i mogą być udostępniana poprzez zaawansowany interfejs na 

dedykowanym i zabezpieczonym przed dostępem osób niepowołanych serwerze WWW. 

1. Komponenty główne urządzenia 
 

Urządzenie Flow Siren składa się z następujących komponentów głównych: 

1. Pakiet akumulatorów 

2. Klatka aluminiowa, karabińczyki, złącze zasilania, złącze adaptera karty SIM, złącza komunikacyjne 

3. Czujniki (zależnie od zamówienia) 
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2. Montaż urządzenia 
 

W większości przypadków, urządzenie Flow Siren dostarczane jest już zmontowane. Jeżeli urządzenie 

nie jest złożone, prosimy o postępowanie zgodnie z poniższą instrukcją: 

 

 

Umieść klatkę z hakami  oczkowymi 

skierowanymi w lewo. Wprowadź pakiet 

akumulatorów skierowany złączem w Twoim 

kierunku. 

 

Ustal położenie gniazda zasilania rejestratora 

danych i umieść go w ten sposób, by było 

położone w ten sam sposób jak złącze 

akumulatorów. 
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Umieść uchwyt na urządzeniu, a następnie 

skorzystaj ze śrub, podkładek i nylonowej 

nakrętki w celu zabezpieczenia uchwytu i 

szyn. 

 

 

 

 

 

Podłącz kabel zasilający do zestawu 

akumulatorów, oraz do portu POWER na 

urządzeniu Flow Siren. 

 

 

Podłącz kabel komunikacyjny do portu 

COMM. 
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Będziesz potrzebować szeregowego kabla 

USB, w celu podłączenia komputera do 

urządzenia Flow Siren, za pośrednictwem 

przewodu komunikacyjnego. 

 

 

 

Podłącz kabel zasilający do zestawu 

akumulatorów oraz do portu POWER na 

urządzeniu Flow Siren. 

 

 

Podłącz kabel komunikacyjny do portu 

COMM. 
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Użyj szeregowego kabla USB, w celu 

podłączenia komputera do urządzenia Flow 

Siren, za pośrednictwem przewodu 

komunikacyjnego. 

 

Urządzenie Flow-Siren wyposażone jest w modem GPRS służący do bezprzewodowego przesyłania 

danych na serwer wybrany przez użytkownika. Możliwe jest także skorzystanie z serwisu Blue-

Live.com. W celu jego uruchomienia konieczne jest posiadanie karty SIM GSM przeznaczonej do 

transmisji danych. 

 

 

Podłącz wodoszczelne złącze GSM SIM do 

rejestratora (port S). 

 

 

Nakręć antenę GSM na złącze SMA (port A). 

 

 

 

Upewnij się, że założyłeś osłonę IP68 przy 

połączeniu anteny SMA. Dokręć złącze kabla 

na końcu złącza Bulgin. 
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Urządzenie Flow-Siren wyposażone jest w cztery aktywne porty AV1, AV2, X i V. Dwa boczne porty 

pozwalają na podłączenie ultradźwiękowych czujników prędkości, porty X i V są dostosowane do 

podłączania czujników zarówno cyfrowych jak i analogowych. Port V jest skonfigurowany 

odpowiednio dla czujnika optycznego. Odpowiednie oznaczenia znajdują się na obudowie 

rejestratora. 

 

3. Programowanie urządzenia za pomocą oprogramowania Field 

Siren. 
 

3.1. Programowanie wstępne. 
Aplikację Field Siren służącą do programowania urządzenia można pobrać ze strony www.blue-

siren.com  (karta „Support”). Do urządzenia dołączone jest hasło aktywacyjne oprogramowania. Po 

pobraniu oprogramowania, kliknij dwukrotnie jego ikonę i wprowadź hasło. Wybierz opcję SETUP w 

celu zainstalowania programu na Twoim komputerze. Ikona uruchamiająca oprogramowanie 

zostanie umieszczona w menu Start. 

 

1. Pobierz oprogramowanie FIELD SIREN na swój komputer. 

2. Podłącz urządzenie FLOW SIREN do komputera przy pomocy kabla komunikacyjnego i złącza USB. 

3. Uruchom oprogramowanie Field Siren. 

4. Wybierz port komunikacji szeregowej, do którego podłączony jest kabel USB - wybór zostanie 

wykonany automatycznie. Wybierz szybkość transmisji 57600 - domyślnie, także ta czynność powinna 

być wykonana automatycznie. 
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5. Wciśnij przycisk STATUS BUTTON, obok portu komunikacyjnego, służący do resetowania 

urządzenia. 

 

 

6. Kliknij przycisk CONNECT - zostanie wyświetlony główny ekran, jeżeli urządzenie zostało 

podłączone poprawnie. 
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Jeżeli urządzenie Flow Siren nie zostało 
podłączone poprawnie, na ekranie pojawi się 
komunikat WAKEUP, a następnie FAILED. Usuń 
kabel zasilający z urządzenia Flow Siren, podłącz 
go ponownie, i upewnij się, że połączenie jest 
prawidłowe. Upewnij się, że należycie 
podłączono także przewód komunikacyjny, a 
także, że poprawnie funkcjonuje połączenie USB. 

 

7. Kliknij przycisk SET-UP na głównym ekranie. 

 

 

8. Wybierz domyślne wartości uruchomienia FLOW SIREN, zależnie od stosowanej jednostki 

pomiarowej. Okno musi zostać zamknięte w celu zapisania zmian. 
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9. Użyj przycisku CLEAR MEMORY w zakładce LOGGER. Kliknij YES. Jeżeli operacja się uda, 

wyświetli się komunikat „Memory Cleared” [pamięć wyczyszczona]. Zamknij okno. 
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10. Kliknij przycisk SET TIME na ekranie głównym. Jeżeli procedura będzie udana, 

wyświetlony zostanie komunikat „Programming Successful”. Zamknij ekran. Kliknij przycisk 

GET TIME na ekranie głównym - upewnij się, że data i godzina są ustawione prawidłowo w 

Twoim komputerze, zanim zamkniesz okno. 
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11. Kliknij przycisk SET-UP na głównym ekranie, wprowadź numer seryjny [SERIAL NUMBER] 

urządzenia. Kliknij przycisk SAVE. 

 

12. Kliknij pole SENSORS na odpowiedniej karcie ekranu Set-Up. 

 

 



14 

  www.bmsonic.com.pl 

 

3.2. Programowanie częstotliwości wzbudzania i pomiarów. 
 

1. Kliknij pole SET-UP. 

 

2. Ustaw parametr SAMPLE RATE (zalecana wartość minimum 5 min.) 
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3. Ustaw parametr WARM UP TIME (zalecana wartość 10 s.) 

4. Kliknij przycisk SAVE. 

 

3.3. Programowanie łączności bezprzewodowej. 
 

1. Wprowadź swój numer seryjny 

2. Zmień parametr DATA LOCATION [lokalizacja danych] na www.earthmonitorinadatabase.com 

3. Zmień interwał ładowania bezprzewodowego na 60 minut 

4. Wprowadź numer telefonu komórkowego (zależny od operatora) 

5. Wprowadź ustawienia APN (zależne od operatora) 

6. Wprowadź ustawienia PLMN (zależne od operatora) 

7. Kliknij polecenie SAVE i zamknij okno, w celu przetestowania ustawień.   
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3.3.1. Testowanie łączności bezprzewodowej. 

 

1. Wprowadź kartę SIM zgodnie z poniższą ilustracją i podłącz urządzenie Flow Siren do portu S. 

 

2. Zamocuj antenę do Flow Siren, korzystając z portu A. 
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3. Kliknij  przycisk  SIGNAL STRENGTH, by pozwolić urządzeniu na przeprowadzenie diagnostyki 

niezbędnej do wskazania siły sygnału - pozwól na odczyt 20 próbek. Następnie aplikacja ulegnie 

automatycznemu zamknięciu. 

 

4. Kliknij pozycję WIRELESS UPLOAD, by pozwolić Flow Siren na zakończenie procedur przekazywania 

danych. 
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5. Ekran ładowania przeprowadzi Cię przez wszystkie kroki diagnostyki łączności bezprzewodowej, w 

tym pierwszy - rejestracji urządzenia monitorującego w sieci. Na ekranie pojawią się następujące 

komunikaty: GSM SUCCESSFUL, RSSI SUCCESSFUL, GPRS SUCCESSFUL. 

 

6. Upewnij się, że urządzenie wysyła dane, sprawdzając parametr NUMBER (liczba wysłanych 

pakietów). Jeżeli wartość ta jest równa zeru upewnij się, że godzina jest ustawiona odpowiednio, 

klikając przycisk GET TIME. Jeżeli godzina jest ustawiona źle, kliknij przycisk SET TIME, a następnie 

odczekaj jedną minutę. 
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4. Aktywowanie pomiarów i uzyskanie odczytów 
 

1. Kliknij przycisk TAKE SENSOR READINGS - pojawi się pasek stanu Flow Siren, wyświetlone zostaną 

wartości odczytywane przez czujnik oraz dane dotyczące napięcia baterii oraz akumulatora. 
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5. Radarowy czujnik prędkości 
 

5.1. Zawartość zestawu 
 

W zestawie z Twoim radarem dostarczane są poniższe komponenty. Jeżeli brakuje jakichkolwiek 

elementów. 

Radarowy czujnik prędkości - 200-0814-00 

Instrukcja obsługi - 011-0105-00 

Kabel - 155-2223-00 

Uchwyt montażowy - 200-0244-00 

Interfejs programowania 200-0702-00 (wyposażenie opcjonalne) 

 

5.2. Programowanie czujnika 
 

Programowanie radarowego czujnika prędkości odbywa się za pomocą interfejsu programowania z 

protokołem RS232, zasilacza 12 VDC oraz standardowego programu typu  HyperTerminal. Aby 

przygotować urządzenie do programowania należy wykonać następujące kroki: 

1. Podłączyć czujnik prędkości do modemu za pomocą kabla szeregowego. 
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2. Podłączyć zasilanie za pomocą zasilacza 12 VDC. 

3. Uruchomić program HyperTerminal oraz otworzyć port komunikacyjny używany przez czujnik 

prędkości. Ustalić szybkość połączenia HyperTerminal jako 9600 bodów, bez bitu parzystości, 

8 bitów danych, 1 bit zatrzymania, brak kontroli przepływu. 

4. Jeżeli port komunikacyjny jest odpowiednio połączony i otwarty HyperTerminal powinien 

wyświetlić następujący ekran startowy. Numer wersji może się różnić, zależnie od wersji 

oprogramowania zainstalowanej w momencie zakupu sensora. 

 

Wpisz “s2 (enter)” w oknie HyperTerminal,  by wydać czujnikowi polecenie przesyłania aktualnych 

danych na temat prędkości. Okno będzie wyglądać w następujący sposób: 

 

Jeżeli powoli przemieścisz swoje ręce w kierunku do lub od czujnika w odległości około 90 cm, 

terminal powinien wyświetlić aktualne dane na temat prędkości, jak pokazano poniżej:   

5.  
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5.3. Zestaw komend dla radarowego czujnika prędkości.  
 

Radarowy czujniki prędkości posiadają protokół komend oparty na znakach ASCII. Każda z komend 

ma przypisany pojedynczy znak. Niektóre z komend wymagają wyboru opcji, co realizowane jest 

poprzez wprowadzenie jednocyfrowej wartości numerycznej. Komendy te, wraz z opcjami, opisane są 

w poniższych tabelach. 

Lista komend: 

Komenda Opis 

I Uzyskaj lub ustaw ID 

F Ustal format wyjścia prędkości 

G 
Uzyskaj bieżące dane na temat 
prędkości 

S Wyjście - włącz/wyłącz 

D Tryb ustawienia kierunku 

R Ustaw zakres 

H Ustaw kąt poziomy 

V Ustaw kąt pionowy 

U Ustal jednostki 

C Konfiguracja zrzutu 

W Ustal długość okna uśredniania 

 

Szczegóły składni komend: 

Składnia Opis 
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i[aannnnnn]<cr> Uzyskaj lub ustaw ID 

aannnnnn: ID (2-znaki alfabetu + 6-numerycznych = 8-cyfrowy ciąg 
ASCII) 

Uwagi: 

1. Gdy nie zostanie określony nowy ID, lub zostanie on określony 

nieprawidłowo, bieżące ID będzie stanowiło parametr wyjściowy. 

2. Gdy ustalany jest nowy parametr ID, ustawia się go jako aannnnnn. 

3. ID ulega skasowaniu przy aktualizacji oprogramowania [firmware], 

konfigurację należy w takim przypadku wykonać ponownie. 

Przykład: 

i<cr> 

SD004001 <cr> iSD004007<cr> 

i<cr> 

SD004007<cr> 

 

Składnia Opis 
fn<cr> Ustal format wyjścia prędkości 

n: 0=current (instantaneous) speed 

1=ID-strength-avgTime-currSpeed-currAvgSpeed- 

prevAvgSpeed 

2=ID-strength-currSpeed-currWindowAvgSpeed 

Uwagi: 

1. ID jest ustalane zgodnie z komendą i. 

2. currSpeed oznacza bieżącą, chwilową prędkość. 

3. currAvgSpeed oznacza średnią prędkość, od 0.0 sek. do 

avgTime. 

4. currWindowAvgSpeed jest uśrednioną wartością wszystkich 

właściwych odczytów prędkości w ciągu ostatnich n sekund (gdzie 

n ustala komenda W). 

5. prevAvgSpeed stanowi uśrednienie ustalone na podstawie 

poprzedzającego okresu pomiarowego 

6. strength zawiera się w zakresie od 0 do 9, gdzie 0 oznacza brak 

prędkości. 

7. avgTime rozdzielczość pomiaru to dziesiąte części sekundy, 

zawierają się one w zakresie od 00.0 do 99.9 sekund. 

8. Rozdzielczość pomiaru prędkości to setne części jednostki (xx.xx). 

Przykład: 

Odnieś się do przykładów komend g lub s. 
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g<cr> 

Uzyskaj najnowsze dane wyjściowe na temat prędkości 

Przykład: 

fl <cr> g<cr> 

SD004001-7-02.4-11.32-11.32-11.14<cr> 

g<cr> 

SD004001-8-16.2-11.95-11.43-11.14<cr> 

g<cr> 

SD004001-7-37.1-11.63-11.51-11.14<cr> 

f2 <cr> g<cr> 

SD004001-8-11.32-11.44<cr> 

f0<cr> 

g<cr> 

11.87<cr> 

g<cr> 

11.92<cr> 

Uwagi: 

1. Jeżeli wybierany jest tryb wyjścia strumieniowego (s1, s2), komenda 

ta jest ignorowana. 

 

Składnia Opis 
sn<cr> Wyjście strumieniowe - tryb 

n:
 
0=o

ff 

1=każdy okres uśredniony 2=każdy okres pomiarowy 

Uwagi: 

1. W odniesieniu do okresu uśredniania, sztywna wartość to 100 sekund. 

2. Okres pomiarowy wynosi ok. 213.3 ms. 

Przykład: 

f1 <cr> s1<cr> 

SD004001-7-00.0-11.88-11.79-11.16<cr> 

SD004001-8-00.0-11.89-11.80-11.16<cr> 

SD004001-7-00.0-11.90-11.80-11.16<cr> 

s2 <cr> 

SD004001-7-32.1-11.88-11.79-11.16<cr> 

SD004001-8-32.3-11.87-11.80-11.16<cr> 

SD004001-7-32.5-11.90-11.81-11.16<cr> 

SD004001-7-32.8-11.89-11.79-11.16<cr> 

SD004001-8-33.0-11.87-11.80-11.16<cr> 

SD004001-7-33.2-11.92-11.81-11.16<cr> 

s0<cr> 
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dn<cr> Tryb ustawienia kierunku 

n: 0=auto-wykrywanie 1 =nadchodzący 2=wychodzący 

Uwaga: W momencie wyboru opcji „auto-detect”, do wartości prędkości w 

strumieniu danych „i” dodawane jest w przypadku zbliżania się, „o”, w 

przypadku oddalania się strumienia wody. 

rn<cr> 

Ustaw zakres n: 1-4 

Uwaga: 4 to ustawienie o najwyższej czułości (najszerszy zakres), 1 to 

ustawienie o najniższej czułości. 

 

Składnia Opis 
hnn<cr> 

Ustaw kąt poziomy nn: 00-70 (0° - 70°) 

Uwagi: 

1. nn musi być numeryczną wartością dwucyfrową. 

vnn<cr> 

Ustaw kąt pionowy nn: 00-70 (0° - 70°) 

Uwagi: 

1. nn musi być numeryczną wartością dwucyfrową. 

un<cr> Ustal jednostki 

n: 0=mph 

1=km/h 

2 =m/s 

  3=ft/s 

vnn<cr> 

Ustal czas trwania okna uśredniania nn: 00-60=wielkość okna w sekundach 

Uwagi: 

1. 1. nn musi być numeryczną wartością dwucyfrową. 
2. Dotyczy wyłącznie formatowania prędkości (f2) 
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c<cr> 

Konfiguracja zrzutu - wyjście: 

iaannnnnn<sp>fn<sp>sn<sp>dn<sp>rn<sp>hn 

<sp>vn<sp>un<sp>wnn<cr> 

Uwagi: 

1. Wszystkie wartości n definiowane są przez wartości parametrów dla 

każdej z odpowiadających komend wejściowych. 

Przykład: 

c<cr> 

iSD004007 f1 s0 d1 r1 h00 v30 u1 w40<cr> 

u2 <cr> 

c<cr> 

iSD004007 f1 s0 d1 r1 h00 v30 u2 w40<cr> 

 

Uwagi do składni: 

<cr> znak powrotu karetki (ASCII=13). 

<sp> spacja (ASCII=32). 

Wszystkie komendy wejściowe ograniczone są znakiem <cr> 

Wszystkie odpowiedzi wyjściowe ograniczone są znakiem <cr> 

Parametry opcjonalne znajdują się w nawiasach kwadratowych [..]. 

Wszystkie komendy wejściowe mogą być wprowadzane wielkimi lub małymi literami. 

 

1. Podczas programowania nadajnik będzie funkcjonował w sposób ciągły. 

2. Konfiguracja szeregowa jest ustalana w następujący sposób: 9600/N/8/1 (9600 bodów, brak bitu 

parzystości, 8 bitów danych, 1 bit stop). Nie jest możliwa jej zmiana. 

3. Komendy można podawać w dowolnej chwili. Nie mają one wpływu na strumień danych 

wyjściowych. 

4. W odniesieniu do okresu uśredniania, sztywna wartość to 100 sekund. 

5. Nie są podawane komendy zwrotne (operacje półdupleks). 

 

Rozszerzenia RS-485 
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Dla jednostek wyposażonych w wielopunktowe porty szeregowe RS-485, wraz z komendami należy 

podawać prefiks. Będzie on także zawarty w każdej z odpowiedzi. Prefiks komend składa się ze znaku 

tyldy „~” (ASCII=126), za którą znajduje się adres urządzenia i myślnik „-” (ASCII=45).  Adres to 

dwucyfrowa liczba reprezentowana przez ciąg ASCII równy dwóm ostatnim cyfrom identyfikatora 

urządzenia. Definiuje się także adres przekazu, względem którego wysyłana jest odpowiedź ze 

wszystkich urządzeń, niezależnie od ID. 

Jest to funkcja użyteczna w przypadku przeprowadzania konfiguracji początkowej, gdzie tylko jedno 

urządzenie jest podłączone do komputera sterującego. Adres transmisji „A” (musi być zapisany 

wielką literą). Na użytkowanie adresu transmisji nałożone są pewne ograniczenia, mające na celu 

zapobiec nieodwracalnym skutkom podawania błędnych sygnałów wejściowych. Transmisja 

strumieniowa nie może być uruchomiona komendą szerokopasmową. Ponadto nie można w ten 

sposób ustalić ID urządzenia. By ustalić ID, bez wiedzy na temat poprzedniej wartości tego 

parametru, wyślij komendę ustalania ID w sposób właściwy dla urządzenia wyposażonego w interfejs 

RS-232 (tj wyślij komendę taką jak ISD004007 <CR>). 

Prefiks odpowiedzi jest podobny do prefiksu komendy, za wyjątkiem faktu, że pierwszy znak to „`” 

(ASCII = 96). Adres urządzenia jest także w tym przypadku wysyłany. Tym razem, jest to adres źródła, 

nie miejsca odbioru komunikatu. 

Przykład: 

Komenda: ~38-i<cr> 
działanie: zapytanie o ID dla urządzeń z ID kończącym się wartością 
„38” 

odpowiedź: <brak> 

 

komenda: ~96-g<cr> 
działanie: zapytanie o informacje na temat prędkości z urządzenia z ID 
kończącym się cyfrową wartością „96”. 

odpowiedź: «96-12.34<cr> 
znaczenie: prędkość w przypadku urządzenia, z ID kończącym się 
wartością „96” wynosi 12.34 

komenda: ~A-g<cr> 
działanie: zapytanie o najbardziej aktualne odczyty prędkości ze 
wszystkich podłączonych urządzeń 

 

Strumieniowy przesył danych w systemach wielopunktowych: 

Strumieniowe przesyłanie danych może być aktywne jedynie dla jednego urządzenia jednocześnie. 

Urządzenie, w przypadku którego przesyłanie strumieniowe jest aktywne zatrzyma wysyłanie 

sygnałów wyjściowych w momencie odczytania znaku „~” na porcie szeregowym, pomiędzy 

poszczególnymi transmisjami. Pozwala to urządzeniu na otrzymanie poleceń z jednostki sterującej, za 

pośrednictwem szyny półdupleks.  Tylda może być wysyłana w powtarzalny sposób, do momentu 

przerwania jednostki realizującej przesyłanie strumieniowe. Jeżeli następująca później komenda 

zostaje zaadresowana do jednostki realizującej przesyłanie strumieniowe, przesył ten zostanie 

anulowany, a urządzenie odpowie na komendę. Jeżeli komenda jest błędna, lub skierowana w inne 

miejsce, tryb przesyłania strumieniowego będzie nadal aktywny w momencie otrzymania znaku <cr>, 

po krótkim opóźnieniu. 

5.4. Błędy kątowe. 
 



28 

  www.bmsonic.com.pl 

Najczęstszym błędem, jaki popełniają użytkownicy wszelkich radarowych urządzeń do pomiaru 

prędkości, jest podejmowanie prób pomiaru pod kątem względnym, w odniesieniu do kierunku ruchu 

obiektu. 

Wszystkie radarowe mierniki prędkości działają na zasadzie Dopplera, używa się ich do pomiaru 

szybkości obiektów zbliżających się bezpośrednio w kierunku lub oddalających się od odbiornika. 

Pomiar pod kątem skutkuje wystąpieniem błędu kątowego, a urządzenie wyświetla prędkość niższą 

od faktycznej. W celu upewnienia się, że odczyty będą prawidłowe, radar musi być położony w linii 

przepływu wody. W przypadku położenia pod delikatnym kątem, błędy są bardzo małe, jednakże przy 

większych wartościach odchyleń, stają się one znaczące. 

 0 5 10 15 30 45 90 
 Stopni Stopni Stopni Stopni Stopni Stopni Stopni 

Rzeczywista 0% 0.4% 1.5% 3.4% 13,4% 29,3% 100% błąd 
Prędkość Błąd Błąd Błąd Błąd Błąd Błąd  

40,0 km/h 40,2 km/h 40,06 km/h 40,06 km/h 38,77 km/h 34,91 km/h 28,48 km/h 0 km/h 

80.45 km/h 80.45 km/h 80.13 km/h 79,16 km/h 77.7147 km/h 69,67 km/h 56,96 km/h 0 km/h 

120,675 
km/h 

120,675 
km/h 

120,193 
km/h 

118,9 km/h 116,496 km/h 104,6 km/h 85,28 km/h 0 km/h 

160,9 km/h 160,9 km/h 160,26 km/h 158,48 km/h 155,42 km/h 139,39 km/h 113,75 km/h 0 km/h 

201,12 km/h 201,125 
km/h 

200,325 
km/h 

198,067 
km/h 

194,206 km/h 174,25 km/h 142,24 km/h 0 km/h 

241,35 km/h 241,35 km/h 240,38 km/h 237,65 km/h 233,14 km/h 209 km/h 170,715 km/h 0 km/h 

 

UWAGA: Radarowy czujnik prędkości może automatycznie skorygować błąd kątowy, poprzez zmianę 

ustawień funkcji kątowej cosinus w menu operatora. 

 

5.5. Zakłócenia. 
 

Częstotliwości zakłóceń: 

Radarowy czujnik prędkości działa wysyłając sygnały o częstotliwości 34,7 GHz  za pomocą nadajnika 

pracującego w paśmie Ka. Odbiornik zaprojektowano tak, by był zdolny do odczytania częstotliwości 

dopplerowskiej (zmiany w częstotliwości) w zakresie od 20 do 15500 Hz. Istnieje niewiele urządzeń 

(poza innym radarowym miernikiem), które mogą tworzyć zakłócenia w zakresie częstotliwości 

transmisji sygnału radarowego. 

Czym skutkują zakłócenia? 

Zakłócenia mogą spowodować, że radar będzie podawać losowe odczyty, mogą także utrudnić 

urządzeniu „wykrycie” pożądanego obiektu. Zarówno naturalne, jak i wytworzone przez człowieka 

zakłócenia, mogą prowadzić do błędnych pomiarów i niskiej wydajności. Operator musi zwrócić 

uwagę na źródła opisane poniżej i podjąć kroki, mające na celu usunięcie problemu. Można także 

zignorować wprowadzające w błąd wskazania. 

Potencjalne źródła zakłóceń:  
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Teren -  sygnał radaru nie jest w stanie penetrować większości twardych obiektów, w tym drzew i 

roślinności. Upewnij się, że nic nie znajduje się w przestrzeni między radarem i celem. 

Deszcz - pochłania i rozprasza sygnał radarowy. Prowadzi to do zmniejszenia zasięgu. Istnieje także 

możliwość uzyskiwania odczytów prędkości kropel deszczu. 

Szum elektryczny - elektryczne źródła szumu to między innymi  neony, nadajniki radiowe, linie 

elektryczne, transformatory. Czynniki te mogą zmniejszyć zasięg urządzenia, lub prowadzić do 

niedokładnych pomiarów. 

5.6. Dane techniczne radarowego czujnika prędkości 
 

Zakres pomiaru: 0,2 do 18 m/s 

Dokładność : ± 0,03 m/s 

Częstotliwość: 34,7 GHz (Pasmo K) ±50 MHz 

Polaryzacja: kołowa 

Szerokość wiązki: 12° ±1° 

Źródło mikrofal: Dioda Gunna 

Typ odbiornika: Dioda Schottkyego 

Moc: 10-50 mW, nominalna 25 mW 

Temperatura pracy: -30°C do + 70°C 

Temperatura przechowywania: -40°C do + 85°C 

Zasilanie: 9-16 V, 0,45A (dla 12 V) 

Waga: 0,52 kg 

Średnica: 6,7 cm 

Długość: 11,8 cm 

6. Warunki gwarancji 
  

Urządzenie objęte jest gwarancją zgodną z dołączoną kartą gwarancyjną. W celu spełnienia 

rygorystycznych norm jakości usługa serwisu gwarancyjnego i pogwarancyjnego świadczona jest w 

siedzibie dystrybutora. Warunkiem koniecznym uzyskania pełnej gwarancji na urządzenie jest objęcie 

go  ubezpieczeniem od działania siły wyżej. 

Wszelkie zmiany w Instrukcji Obsługi są wynikiem postępu technicznego. 


