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ANEXO A 

DESCRIPCIÓN GENERAL DEL SERVICIO: 

AUTOTRAFFIC S.A. de C.V. presenta la propuesta del seNiCIO integral para la implementac10n y operación 
de los sistemas de deteccíon de exceso de velocidad en tas vias a cargo del Munic1p10 de Ocotlan. Jalisco. 

PERIODO DE LA CONTRATACIÓN DEL SERVICIO INTEGRAL: 
El periodo de la contratación c.tel servicio es de 26 meses a partir de la puesta en operacion de los sistemas 
de c.teteccion de exceso de velcoidad y tma11zanc.to la vigencia de la contratac1on todos los bienes del sistema 
pasaran a ser propiedad del Municipio de Ocot!an. Para la viabilidad de este esquema se tiene considerado 
generar un promedio mensual de 8.000 1nfracc1ones 

PLAZO MÁXIMO PARA LA PUESTA EN OPERACIÓN: 
A partir del 1 ° de Septiembre ael 2013. 

DESCRIPCIÓN DEL SERVICIO: 
El serv1c10 mtegral contempla la prov1s1on de todos los equipos y sistemas necesarios para su instalación 
fis1ca y puesta a punto. asimismo incluye el mantenimiento preventivo y correctivo que se requiere cara el 
buen funcionamiento del servicio y la operac1on ae todo el sistema durante el periodo a contratar 

AUTOTRAFF!C S.A. de C V. para controlar tos excesos de velocidad. suministra e instala los sistemas que se 
describen a continuacion y cumplen con ias caractenst1cas ex1g1aas 

l. 1 Radar movil para deteccion de exceso ve1oc10ad Modelo MultaRac.tar CD Marca JENOPTIK Robot GmbH

11. 4 Olsplays ae Velocidad con Radar Moaeto GR42C de la Marca SIERZEGA ELEKTRONIK GmtlH

111. Centro de control para procesamaen10 oe 111iracc1ones:

tV Software y hardware de procesam,er:tc ae infracciones. el cual esta comouesto por lo siguiente: 
a 1 1 Servidor Marca Dell. Modelo PowerEctge R420 
o, 3 estaciones de trabajo Marca Den \loe.teto Vostro 270s 
c¡ 1 ,mpresora Marca HP. Mocteto tJ451an 
d) 1 rack para servidores Marca Del: l.1odeto PowerEdge 4220
e) 1 Switch para estaciones de traoa¡o t.larca Dell. Modelo PowerConnect 5524
f) 3 UPS para estaciones de traoa¡o r.1arca Tnpp-Lite. Modelo OMN1900LCD
g) 1 Servidor NAS Marca DEL;.. t.1odelo Umco compuesto por 1SwitchMarca Del!. Modelo PowerConnect

7024: 1 Controladora NAS r.1arca Dell. Modelo NX3600: 1 Oisposil1vo :ie a1macenam1ento (Cabeza de
almacenamiento) Marca De:t r.ioctelo PowerVautt MD3200,

hl 1 UPS para servidor r.1arca DELL Modelo Telco 2700W 

l. SUMINISTRO. INSTALACIÓN. PUESTA EN OPERACION Y MANTENIMIENTO DE LOS RADARES
MÓVILESModelo MultaRadar CD Marca JENOPTIK Robot GmbH

Especificac,ones para e: si:mm1stro del eqwpam,emo y servicio de operac,on ae 1os sistemas móviles. para 
detección de exceso :ie .e,:x.dad O Q 3 5 61 
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1.· Introducción

El radar móvil para oetección de exceso de velocidad Modelo. MultaRadar CD Marca JENOPTIK Robot 
GmbH. mide la velocidad de los vehiculos a motor utilizando como principio de medida el efecto Ooppler de 
Radar. y realiza una toma fotografica si dicha velocidad excede los 11m1tes establecidos. 

Teniendo en cuenta la preocupación de la población y det Municipio de Ocotlan sobre la contaminac16n 
electromagnética y para garantizar que no haya mngun peligro sobre la salud de la población. se cumplen en 
tas especificaciones las exigencias marcadas por la Directiva R&TIE 1999/5/EC del Parlamento Europeo. que 
indican que las potencias de emision de antenas de radar deben debe ser como maximo 20 dBm (100 mW 
E.I.RP.)

2.· General

Los sistemas son capaces de monitorear hasta 4 carriles de circu1ac1on. cumpliendo con las especificaciones 
descritas en este documento. 

El flash utilizado para la ilum1nacion del automovil permite la toma a color de las fotograf1as durante la noche y 
aún en condiciones de poca luminosidad. considerando que la toma será a la parte trasera del vehículo. 

J.· Identificación del equipo

El radar mov11 Modelo UultaRadar CD Marca JENOPTIK Robot GmbH porta una placa que. colocada en una
parte v1s1ble del instrumento. contiene. la 1nformac1on s1gu1ente 

• Namore oel fabricante o su representante IJENOPTIK Robot GmbH)
• Numero de sene

ide,.t1ficac1on del modelo (MultaRadar CD;

4.- Camara digital 

La carnara es de tipo fotografica a color y ut•liza tecno1og1a digital 
El ·,el'\1cu1o que aparece en la fotograf,a :01�clde con la lectura de la velocidad en dicha imagen ..
-.a fotografía incluye de forma escrita ios s1gu,entes datos· 

• L1m1te de velocidad establecido
• Velocidad del veh1cu10
• Fecha (DiaJMes/AriO)
• Hora (HoratMmutos1Segunocs

· • lndicacion del sentido oe ctes::i·aza-niento del veh1cu10 detectado ¡fotografía trasera o delantera del
veh1culo detectado) 

• Número de imagen. el c;ia es ::-::nsecuuvo restaurandose únicamente cada vez que la totalidad de
las imágenes hayan s1cc ·e'"'.::,-:as ael radar móvil

• ldentificacron del carril oo::c:e se ,::¿tecte el vehículo a exceso de ve1o;:;,aaa :carril 1. 2. 3 ó 4) O O 3 5 6 2 

Para garantizar la calidad de as -iage'."ES y que estas sean aceptadas ce�: c�weoa de una violación a la 
normalividad aplicable. 1a carr.ara :,;::a sa;,stace los siguientes reiiuenmre�!cs

· .. -. :·, ......
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a) La cámara digital cuenta con una reso1uc1on de 5 Megap1xeles (2456 pixeles x 2058 p1xeles) que le ·
permite mostrar el vehículo infractor y el entorno ael lugar de medícíon

bl El rango dmam1co es de 14 bits (Convertidor AJO) 

c) La cámara digital almacena ¡unto con las fotografías tos siguientes datos: Límite de velocidad
establecido. velocidad del vetuculo. fecha. hora y la indicación del sentido de desplazamiento del
vehículo detectado (fotografía trasera o delantera del veh1culo detectado. segun se requiera!
1dentificac1on del carril donde se detecta el veh1cul0 a exceso de velocidad

d) Para autentificación. la seguridad de las 1magenes esta resguardada por:
• Una firma digital
• Un formato de imagen no .comercial.
• Adicionalmente el archivo puede estar encnptado (opc1onal)

el Las fotografías son a color 

La SmartCamera 111 se compone de tres elementos.Los dos primeros se conforman por un cabezal compacto 
de camara y la unidad de computo por separado La operaclon y ta visualización son por separado de la 
unidad de control manual añadible con ocho botones de operador y una pantalla (Monitor VGAJ. Los aatos de 
imagen se pueden transferir a través de med10s de almacenamiento USB o por medio de red. La conex1on 
entre ia unictao de cómputo y el cabezal de la c amara es a través de una intelfaz IEEE 1394 (F1reWire). 

Los SmartCamera 111-Head M5.0 ROBOT SmartCamera 111-Head es.o ROBOT son variantes de una sene de 
cabezales de camara ROBOT Estos cabezales de camara. sin ventiladores. son de alta reso1uc1on. digitales y 
muy compactos. es decir. desarrollados especialmente para las duras condiciones técnicas de uso ae la 
vigilancia del trafico. El nucleo ae esta variante es un sensor CCD orogresivo a color con 5.0 miliones ae 
p1xeles. Este cabezal es idea: cara su uso en todas las técmcas ROBOT de tomas con flash Toaos 1os 
cabezales de cámara modelo SmartCamera 111 ROBOT requieren un modulo especial (Smartcamera IIIMPU 
ROBOT) para el procesamiento ae !as 1magenes. La MPU que se integra dependera de la aplicac1on y de las 
necesidades de uso tenora .ina potencia variable y. si es necesario. se podrá operar naturalmente a una 
distancia considerable oe. ::aoezai <1e la camara. 

Espec1ftcac1ones :e::n·cas ctel cabezal de camara SmartCamera 111 ROBOT para radar móvil MultaRadar CD: 

Serscr 2CD Color 
. S,stema. de_ escaneado ... .. _____ Escaneado pIQ9.!_es1vo .. ·-···-··· . . . -·-----______ .. .
ResoluclOn_. . . ··---····. _ . . . _ �-����-les (?4�6.pJx�.l�� -� �058.eixel_e.�l- __ 

_ Formato de.imagen CCD __ 8 5 mm x 7.1 mm ... . --·· .. --···· 
Converst0n AD 14 bits,pixeles 

----··- ... . ... -·····---·---··---· .. . _____ .. _ ---
Sensibilidad De 400 nm hasta 750 nm ....... _. __ _ ---·-----· ···-

.. Si��í(?.íl!?,ación ... __ -···· _ ·--· __ -··- ·-·· Di�aro ael software y hardware __ . ___ _ 
- .. ....... . . .:. •..:. 
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lntervalo_de imagen típico
Obturador 

: Conexiones del sistema

Conexión del ob¡et1vo 
.. O!?Jet1vo ______ ... 
Alimentacion eléctrica 

··--· --------------·--· · - · -···· · ·· J��� t�/i,11�!��:IVro 
______ J�O_ms ----· ---···---··--·---- .... � J'-t1c�s1��e¿1c 

Shutter electron1co �
4
4S;,��4JJ -.1;º'tt.:J,t. ói,º '1

. 1/50 a 1i10.000 s --· _ __ _ __ �q¡;�it�!�o !\:' S111cronizaoor. disparador. RS-422. RS-232. '
4 

•\.,-1,
FireWire (IEEE1394). rnterfaz (IEEE con . 

..•. _cg�d_!Jctor ele fibra óptica inte_grad.<?.(�_c_ign_aJL_
C-Mount 
1.4123mm: 1 9I35mm: 2.0/28mm 
A traves ele! FireWlre (IEEE 13941 o 9 V OC

!',\ 
,�-· 

. ........... _. ___ .... hasta 18 V DC (e�e.rn.o.).{e�¡rada �e�a.�a.�a.1 .. 
Consumo de corriente 600 mA - -· ··-··--· - ..... 

/ 

I y-···.·-
1 .,____. \ 

Medidas (anchura
prof��didad) 
Peso

x altura x 80 mm x 65 mm x 150 mm (sin objetivo¡ 
--- -··-··---,

. 9.650 kg {sin objetivo) __ 

La SmartCamera 111 ROBOT surge de ra combinación de una Smartcamera 111-MPU ROBOT y de un cabezal
SrnartCamera 111 Head ROBOT Una unidad MPU es un módulo especial necesario para la operación de un
cabezal de cámara

Las siglas MPU significan Unidad Principal de Procesamiento (del ingles MainProcessingUnit).

Una SmartCamera 111 MPU ROBOT comanela el cabezal oe camara conectado y procesa sus datos Una

SmartCamera 111 MPU ROBOT es un aparato ext remadamente resistente. Potente, sin ventiladores, que
funciona sin piezas giratorias y Por tanto. de muy alta fiaoilidad 

Con este sistema modular. la puesta en practica de soluciones tecnicas es más económtca y también de mas
fácil asistencia. ya que permite la separac1on del cabezal de camara de la MPU. permitiendo distintas
posibilidades de montaje y aplicacion de los equipos.

El puerto USB de la SmartCamera III ROBOT permite la conexión de rnemonas de masa externas siempre y
cuando éstas esten formateadas en FAT32 El usuario tendra pues baJO control tas piezas sujetas a desgaste
y pOdrá reducir costes a la hora de su adqU1s1cián

El concepto del mando esta perfectamente a la altura ele la acreditada y exitosa genarac1an de cámaras
SmartCamera 111 ROBOT

Una MPU. combmada con uno de los sensores ROBOT se convierte en un equ,oo de rnedicion perfecto para
controlar el trafico. 

Especificaciones tecnrcas de :a r.1PL oara radar movil MuitaRadar CD:

Procesador CPU lntel 1.4 GHz 
Memoria mterna -....... _ .. __ Disco de estaclo sólido -·-------·--·----

� RAM _____ . .. _. ·- _____ . __ 1 __ �!_·--.. -----.. ---···-----· ........... ··-...... .. 
- ·:·-¡,. .. : .: :, ,� .:·: .
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_Sistema.operativo ____ _ 
Monitor 

Conexiones 

G.1.ase de protección IP

_.,,......-.....,., 

ROBOT Linux 

1 x caoezal de cámara SmartCamera III IEEE 
1394 
1 x camara secuencial (opeionall 
1 x USB 2.0 
2x USB 2.0 (opcional) 
1 x red IEEE 802.3u._ 100Base-Tx -·---···--··--·· 
IP54 

Dimensiones (anchura x altura x 250 mm x 92 mm x 270 mm 
...E!Q.�-9.'d.�d) •. Sin cabezal.de la cámara ---· ······-· __ ....... . 

Peso··-·················.. ..... . .. -···· ··--4.3 kg -----·--··· .. ....... . . ······------··--·· 

5.- Medición de velocjdad 

Cuando dos o más veh1culos con velocidades diferentes entran simultáneamente en el haz de medida. el 
radar móvil anula 01 proceso de monitoreo. para evrtar confusiones y falsas asignaciones de la 1nfrace1on 

El error max,mo en la medición de velocidad es de :!;1 Kmih para velocidades de 10 Km/h a 100 Kmlh y un 
error de! 1 % para velocidades de 100 Km/h hasta 300 Km1n. 

El radar movil es capaz de detectar vehículos con una velocidad de 10 a 300 Km/h. 

La antena de radar funciona a una frecuencia de 24.1 GHz {banda Kl 

Para garantizar que no haya contammacion electromagnética y siguiendo las recomen!lac1ones . 
internacionales. fa potencia emitida por ta antena del radar es de 20 dBm ( 100 mW E.I.R.P.). 
El sistema es capaz de identificar el cam1 de c1rcu1ación del vehículo que es detectado a exceso de velocidad 
dicha identificación se ve en la fotografía y aaemas se indica en el software adm1n1strador. 

El sensor de radar RRS24F-SD2 es un raaar moderno que consiste en una antena planar a 24.1GHz y un 
OSP con electrónica de evaluación ae atto aesempeño. En virtud de estas características. et sensor de radar 
RRS24F-SD2 es capaz de registrar y eva1uar todos tos mov1m1entos de un vehículo por encima de vanos 
carriles a traves de la onda del radar y formar IOS respectivos valores medidos 

Además de la velocidad. el sensor de raaar tarnbien es capaz de determinar el carril por el que circula el 
vehículo captado. por medio de ta medteron de la distancia a la que se encuentra. Esto significa que 

l'h O 3 5 6 5interrupción de ta onda reflejada pueae ::ietectarse de manera fiable y as1 ser ignorado. U 

En comparación con los sensores ce raaar convencionales. ta radiactof! de radar emitida es menor por un 
factor de 10 a 15. 
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�81-, �o. Y c{s � ºcu
Jf?; o� �1,¡"'1 'lrr� o �A/ro

4tu. G'o '°u. � 
o�C1..ei��{;tc-1

�:g�4{;�41 °� 
� .... ¡��º Con una corriente de salida de solo 100 mW E.LR.P. (E.1.R.P = comente de salida de un radiador esférico Is �.r,,'\

comparable) este radar cumple con las regulac10nes europeas R&TTE y por lo tanto esta conforme a la 
legislación de todos 1os países europeos 

El sensor de r(:ldar RRS24F-SD2/20 tiene un angulo de radiación (ángulo de estrabismo) de 20º (ocupado 
para los radares moviles ofertados). Esto ofrece ventaias al instalarse en la parte delantera de un vehículo 
equipado para medir la velocidad del tráfico. 

Especificaciones tecrncas del Sensor Radar RRS24F-SD2/20" para radar móvil MultaRadar CD 

Frecuencia de em1s10n 24.1 GHz 
-----··--··· -··------------·

Potencia de salida 100 mWE IR P !conforme a la Directiva 
R&TTEl 

... A�ulo de apertura horizontal _____ 5º (-3d8l 
·--��..9�.l� d�.-ª.P�.'!.u!.a v_ertical -·--· . ___ )O� H<IB}
�ngu_�o ae emi�J.ón .... . ..... ···- .... ..• ?º.�----·---··-.... 
Angulo de medición 20º con el limite de carril 

------··------------· (borde de la carretera} .... ·----··-·--··-··-···---·· 
Ra�o.de velocidad·-.. . ...• .10 km/h a_300 km/h ·····---··· . ··- _____ . 
Exactituddemedición 10 km/h a 100 kmth !1 km/h 

·--------�·-··-······-··----- 100 km/h a_300 km/h-�---·· ____ . __ ..... .... ···-
Sensibilidad 3 nivetes . ·····--·-········------------ .... ··-------· ·-·-····
Sentido �e �..Q!�i_()_!l_ ·····--------Acercancose. aleiandose _bidireccional ............ . 
Peso. . Aprox. Z2 kg_ 
Dimensiones ¡ anchura x altura x 294 mm x 124 mm x 49 mrn 
profun_c!�9�d.L: _____ .. _ . _ . . ···-····---··· _ . .. . _____ ...... .

6.· Resistencia a condiciones climáticas y otros.

El radar movu soporta temperaturas ambientes de -25ºC a + 70ºC. $; estos limites de temperatura son 
superados. los Radares Móviles Modelo MultaRadar CD Marca JENOPTIK Robot GmbH se desactivan 
automaticarnente para evitar una medida erronea. El margen de los 1rm1tes 101erados incluye un rango de 
temperatura oue va desde -20ºC hasta 60ºC 

E' raoar mov11 es insensible a la humedad relativa del ambiente y 1as partes del radar movil expuestas a la 
,ntempene están protegidas contra el polvo y el agua con un factor de protecc1on IP54 

Los Radares Móviles Modelo MultaRadar CD Marca JENOPTIK Robot GmbH respetan IOS errores max1mos 
tolerados para cualquier tensión de alimentación comprendida entre -10% y +20�i, de la tens1on elactrica 
nominal prevista. La indicación de velocidad se anula cuando la tens1on de alimentac1on sa1e oe1 rango en el 
cual tos errores de medida son mayores a los permrtidos. 
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7.· Flash

e�. !:'s.,-"' 
. 

"º . . . 
� �.s /:1.ºcu. ? cu. :"lfi> �� 

{], O.e; �tVJ; ?-� o At¡-o 
10"'"11 '111 ('. Go. '..1 �ü. '!: - .. .V4'1c. ij¡�� �¿1c 

"!,,:"' ºªo :r�, rf-to '4')y.. �,q ,t.- Jí . .11" /J� �,� (>;�-'t&¿"'k 
-4-r.-. Q-o .. o ·�t'� El flash suministra suficiente duminac1on del veh1culo y de la matricula en cualquiera de los cuatro carriles de ,¡ 't,t,x 

c1rculacion. tanto que permite su 1dentificacion en la fotografía No es de iluminación continua es de 
iluminación instantanea (flash¡. orientado hacia la parte posterior del veh1cu10 

Especificaciones tecrncas de la lampara y generador oe flash para radar móvil· 

Potencia del flash 
Duración del flash 

300 Ws 
.... -....... -.... 1f.10º·º·s ttiemeo de valOr medio.) 

Secuencia del flash 0.5 s ......... -...... _ ....... ·····--·--· .. ·-·--.. ------ -------
Alcance 45.0 m ·-·--------- ---·· -----·----------�·-· ·-.. -----·----,

--�n..9�10 �e 1l�f!1.1n<l:C!5J�. _ ... . Aprox. 30" 
Suministro de ahmentacion 12 V OC :t 150/c. ····- ···-------- -· .• - ------------·····-·-
Tensior. de se_���9. __ 550 V �erada de 12 V_ DC1 _ . 
Peso ---------· 4.9 kg (s1n_la_i:!!para del flash)__ 
Dimensiones ¡anchura x altura x 147 mm x 330 mm x 183 mm 

_ _e:ofund1dactL ____ .. _ _ __ -· ___ ····--- .. _ _ . _____ . 

11. SUMINISTRO. INSTALACIÓN. PUESTA EN OPERACIÓN Y MANTENIMIENTO DE LOS DISPLA YS DE

VELOCIDAD CON RADAR MODELO GR42C DE LA MARCA SIERZEGA ELEKTRONIK GMBH

Esoec1ficac1ones tecmcas del display de vetoc,dad con radar. 

1.- lntroduccion

El Display de velocidaa con radar moae;o GR42C de la Marca Sierzega Elel<tronik GmbH mide la ve1oc,oae1 de 
los vehículos a motor utilizando como prrnc1p10 cte medida el efecto Doppler de Radar. 

2 .• Especlflcaclones.

Los dígitos de los Displays cte velociaad tienen 44 cm de alto y son de LEO s. Dicnos D1sp1ays son visibles a 
una distancia de 200m 

El Display de velocidaa esta construido de a1um1nio. 

Para su uso y exposición al medro amoiente. 1os 01splays de veloc1C1ad pueden estar expuestos a un rango de 
temperatura de -20º a 60" C. sin q .. e esto 1es afecte su funcionamiento (IP 66 - protección contra medio 
ambiente y humedad relativa! 

Los Displays de velocidad tienen ,a caoac1dad de deteccion de velocidad ae los vehículos circulando hasta 
199 km/h 

El margen de error de las detecciones es ae !3% y un angulo de v1s10�:óac es de almenes 160º . 003567 

- .•.: 'tA'"I'. � ;, ··� .. 
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El rango de captacion entre lecturas es de 0.5 segundos 

A continuacion se enlistan las caractensticas de este sistema: 

• Tamafio de dígitos GR42: 44 cm.
• Distancia visible: aprox. 200 m
• Caja protectora/Carcasa: Aluminio.
• Alimentación eléctnca: 12V

• Comente: max. 1. 5 A
• Temperatura de operación. -20 ºCa 60 ºC.

• Rango de Medic,on: 3 a 199 kmih.
• Frecuencia del Sensor de Radar: 24.125 GHz /Radar DopplerJ.
• Precisión: ± 3%
• Angulo de Lectura: 160".
• 

• 
• 
• 

• 

Superficie: Makrolon

Velocidad de Actualizac1on: O 5 segundos

Número de registros: 208.895

Despliegue oe colores 1multicolon 16.0001sin azull

Peso· aprox 16 kg

r· 
'· 

LOS !)1splays de velocidad contendran la leyenda escrita y e1 diseño que determ,ne el Ayuntam1en10 de 
Ocotlán y cuentan con la caractenst,ca de variac1on de colores. ae la siguiente forma 

a) Verde: vehículos c1rculanoo por aba¡o del limite de velocidad.

bJ Amarillo: vehículos circulando dentro de 1a tolerancia del Radar móvil Modelo MultaRadar CD Marca 

JENOPTIK Robot GmbH 

el Rojo: vehrculos circulando a una vetoc1dad supenor a los limites establecidos. 

Los Displays de velocidad cuentan con un modulo oara el analisis de datos en el centro de control. as, como 
conexión Bluetooth y registro de oatcs. nasta por 200.000 med1c1ones como mm1mo 

111. ADQUISICIÓN. INST ALACION. PUESTA EN MARCHA DE LOS SOFTWARES DE VELOCIDAD MARCA
AUTOTRAFFIC. HARDWARE Y MANTENIMIENTO NECESARIO PARA EL PROCESAMIENTO DE LAS
INFRACCIONES,

Especificaciones tecn:cas oara software y hardware de procesamiento 

1.· Suministro 003568 
ESPECIFICACIONES TECNICAS PARA HARDWARE Y SOFTWARE DE PROCESAMIENTO: 

El Hardware :e c�:::cesam,ento de mfracc10nes con los softwaresmodelOs e-Driving Control Marca AutoTraffic. 
necesarios :;ara e1 procesamiento de fotografias tomadas por los· equipos de radar de velocidad que se 
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realicen durante 1a vigencia del contrato. es 1nsta1aao en el lugar que determine el Ayuntamiento de Ocotlan a .a,15 �'"'% 
través de la Secretaria de Admin1strac1on y el area usuaria. otorgando un espacio para la 1nstalac1on y
operación del Hardware y Software y las actividades del personal de Autotraffic 

Autotraffic S.A de C V suministra 01 nardware necesario para los softwares administradores Marca 
AutoTraffic y procesamiento de 1nfracc1ones por exceso de velocidad 

Las características y marca propia de caaa sistema que compone el hardware están especificadas dentro de 
la propuesta técnica 

2.· Especificaciones del Hardware de procesamiento

Para llevar a cabo el procesamiento de las 1ntracc1ones. se considera en la propuesta el suministro 
de un lote de hardware que cumple con al menos las siguientes características: 

a) 1 Servidor
Marca Dell. Modelo PowerEdge R420

Caractensticas. 
• Procesador. 2 x Procesaaor lntel® Xaon® ES-2430 220GHz. 15MB Caché. 7.2GT/s QPI.

TurbO. 6C. 95W
• Tipo y velocidad memoria DIMM· 1600 MHz RDIMMS
• Capacidad de memomi: 2 x 16GB RDIMM. 1600 MT/s. Standard Volt. Dual Rank
• Discos duros: 2 x Disco Duro Hot Plug 2TB 7.2K RPM Near-Line SAS 6Gbps 3.5 pulgadas

en RAID 1
• Tar¡eta de red: A(laptaaor Gigabit Ethernet Integrado de doble puerto
• Alimentación: Fuente de poder redundante de 550w
• Chasis para Rack 3.5'
• Unidades Optrcas. DVD. SATA
• SistemaOperat1vo: Windows Server® 2012.Stanctard Ednion

bl 3 Estaciones de traba¡o 
Marca Del!. MCdeto Vostro 270s 

Caracter,st1cas 
• Procesaaor·Tercera generac1on del procesador lntet®Coreº"' i3-3220 
• Memona:4GB de· Mamona un solo Canal DOR3 SDRAMa 1600MHz. 1 DIMM
• Disco Duro: Disco Duro SA TA de 500GB 7200 RPM (3.0 GblsJ. 16MB Caché
• Unrdad óptica: Umdad de 16x (DVD +,. RWl. lectura y escritura de CD/DVD
• Conectividad: Ethernet 10;10011000 integrada
• Sistema Operativo:Windows 7 Profesional
• TecJado:Teclado Del! KB212-B USB, Español

• Mouse Mouse Del! opt1co USB MS111
• Monitor Monitor Del! Serie IN IN2030M de 20·. VGA :ovl-D
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e) 1 Impresora

Marca HP. Modelo M451dn

Características: 
• Calidad de impresión en negro {optima): Hasta 600 x 600 ppp
• Calidad de impresión en color (optima): Hasta 600 x 600 ppp
• Tecnolog1a de impres1on: Laser color en linea
• Ciclo de trabajo (mensual. A4)· Hasta 40 000 paginas
• Volumen de paginas mensuales recomendado: 750 a 2000
• Memoria estándar: 128 MB
• Memoria max1ma: 384 MB
• Velocidad del procesador: 600 MHz

d} 1 Rack para servidores

Marca Dell. Modelo PowerEdge 4220

Características· 
• Espacios ele la unidad de rack. 42U con puertas y paneles laterales
• 1 Kt,ll-.1 ae 1 U incluye teclado. touchpad y monitor de 18.5" LEO con rieles

e) 1 Switch para estaciones de traba¡o
Marca Dell Uo<1e10 PowerConnect 5524

Caractensticas· 
Tipos de puertos 

• 24 puertos de conmutacion Ethernet Gigabit 10,10011000BASE-T con ctetecc10n automática
• 2 puertos SFP+ para compatibllidacl con medios cte fibra

Configuracion de puertos 
• Negociación automatica de la velocidad. modo dúplex y control de flu¡o MDl,MDIX

automático: duplicación de puertos: control de tormentas de difus1on Ethernet
(IEEE802.3az) con eficiencia energetica por configuración de puerto

Gestion 
• Interfaz basada en WEB
• Configuración automática de iSCSI

Chasis 
• 440 x 255 x 43.2 mm (An. x Pr. x Al.)
• Kit de montaje en rack de u incluido
• Peso aproximado: 3.33 kg (7.35 librasJ

f) 3 UPS para estaciones de trabajo

Marca Tripp-Lite. Modelo OMNl900LCD

Características: 

• Capacidad de salida en Volt Amperes (VA): 900
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• Capacidad de salida en vatios rwattsJ: 475
• Vóltaje(s) nominal(es) de Salida Soportado(s): 115V: 120V
• Compatibilidad de frecuencia: 60Hz
• Regulación del vOltaJe de salida {modo bateria): 115V (+i- 5%)
• 

�--

• 

Receptáculos de salida integrados del UPS· 8 tomacorriente(s) 5-15R _ 
Tomacorrientes con supresion de sobretens1ones unicamente: 4 tomacorrientes Ue� l:� Oo

cu. tomacomentes de sobretensrón un1carnente . '·:.... 
� VI cuEf.iifr¡-s ��tv-r-o 

. . OJlt.(J. l;.i¡plí: '!; 
Entrada A1vt,¡1/e,�ff"1Ltc.4,

Comente de entrada clasificada (a carga máxima): 12A 
Voltaje(s) nomrnal(es) de entrada soportaao(s) 120V CA 
Tipo de conex,on de entrada del UPS: 5-15P 

ºº ... 'lfil,11. ,,o 

ów.. r� 'Ot¿. .. • {)q �1,r��'ll1,,1.;
_.
///_l.l(Jt,rN, 

(-),,_:q¡¡.-'f!.�l:í},_ () 
• 

• 

• 

Batería 

• Autonom1a con carga completa (minutos): 3 min (475w)
• Autonomra con media carga ¡minutos¡: 10 min. {240w)

g) 1 Servidor NAS Marca De!I Modelo Ümco que incluye el siguiente eau1pamiento.

, 1 Switch
Marca Del!. r.100e10PowerConnect 7024 

Caracte·,sticas. 
Tioos de puertos 

• 24 puertos de conmutacion Ethernet Gigabtt 10'100 1000BASE-T de detección automática
• 4 puertos combo Ethernet Gigabit (SFP o 101100i1000)

Configurac\on de puertos 
• Negociación automática de la velocidad. modo aup1ex y control de fluJo: MDIIMD1X

automático: duplicación de puertos: duplicacron de .puertos basada en el flujo: control de

Gestión 
tormentas de difusion. EnergyEffcient Ethernet (tEEES02.3az¡

• Interfaz basada en WEB
• Configuracron automática de iSCSI

Chasis 
• 440 x 460 x 44 mm (An. x Pr. x Al.)
• Kit de montaJe en rack de 1U mcluido
• Peso aproximado: 6.35 kg/14 libras (7024i

, 1 Controladora NAS 
Marca Dell, Modelo NX3600 

Características: 
• Memoria por dispositivo 24 GB

003571 
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• Compatibilidad de protocolos CIFS/SMB v1.0. NFS v3. iSCSI. NOMP 4. Active Oirectory.
LDAP. NIS (servidor de información de red) (NIS). protocolo de tiempo de red (NTP).
protocolo simple de tiempo de red (SNTP). protocolo simple de admimstración de redes
(SNMPJ. protocolo de reso1uc1ón de direcciones (ARP). agregado de enlaces (IEEE
802.3adl. equilibrio adaptable de la carga (ALB)

• Total de puertos de conectividad del cliente 4 puertos de 1 Gb por dispositivo
• Total de puertos de conectividad SAN 4 puertos de 1 GbE por dispositivo
• Cantidad max. de recursos compartidos de CIFS por clúster NAS 1024
• Tamano máx. de recursos compartidos 576 TB por dispositivo
• Tamaño máx. de cada archivo 4 TB
• Profundidad max. de directorios 512
• Cantidad max. de volúmenes IIÍrtuales NAS 512 (256 por dispos1t1vo)
• Cantidao max. de usuarioSlgrupos locales en un cluster NAS 300

Alimentacion 

• Potencia en vatios Salida de 717 W

• CA oe 90 v a CA de 264 V auto rango. 47 Hzt63 Hz. Nota Este sistema tambien está
01seriado para ser conectado en sistemas de alimentación de TI con un volta¡e de fase
a fase Que no exceda los 230 V

• J1s1pacion de calor 2443 BTUihr. Nota: La dis1pac10n del calor se calcula en funcion de la
c1asificacion en vatios de la fuente de a11mentac1on Los valores son para el sistema entero
que incluye el chasis y dos controladoras

F1sico (por d1spos1tivo con controladora doble) 

• Altura 8.64 cm (3.4 pulg.)
• Ancho 44.63 cm (17.6 pulg.) (no incluye bridas del rack.1
• Profundidad 81.30 cm (32.0 pulg.) {incluye cubierta y conlroladoras instaladas)
• Peso max1mo 69.5 lbs

, 1 Dispositivo de a1macenam1ento (Cabeza de almacenamiento, 
Marca Dell. Modelo Powervault MD32001 

Características. 

• 12 Unidades de discos de 2 TB a 7200 RPM Near-L,ne SAS 6Gbps 3.5"
• Cuatro RJ-45 Ethernet de 1 Gb para la conecllv1dao oe nosts un x4 SAS de 6 Gb para la

expansión de unidades. un RJ-45 1Bb Ethernet de 1 Go oara ta adminlstrac10n remota. un
PS/2 serial para adm1nistrac1on del servicio

Alimentacion 

• Potencia en vat10s Salida maxima éle 600 W
• Disipacion del calor (máx.) 150 W
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• Rango de volta¡e de entrada 90 a 264 V CA
• Rango de frecuencia 47 a 63 Hz
• Corriente de entrada máxima a potencia nominal 55 A para 10 ms o menos. 25 A para 10 a

:50ms

Condiciones operativas ambientales 

• Temperatura En func10nam1ento de 1c·· a 35 "C (SOº a 95 'F) con una gradación de
temperatura max1ma de 10 "C pcr nora

\ \ 
• Humedad relativa En func1onam1ento: del 20% al 80% (sm condensaciónJ con una

gradacion de humeaad max1ma del 10% por hora
• Altitud En func1onam1ento · 16 a 3048 m (-50 a 10000 pies¡- \ ') _.·f\ 

· �J�) 1 UPS para servidor y NAS
Marca Del!. Modelo Telco 2700W 

• Valor nominal de alimentacion: 2700 vatios
• Tiempos de e¡ecucion: 5 minutos con carga max1ma. 14 minutos con media carga
• Volta¡es de entrada. 110. 120. 127 V CA
• 'Jolta¡es oe salida· 110. 120. 127 V CA
• Conexion de entrada: 11) NEMA L5-30P
• �eceotaculos de sahda NEMA LS-20R (X1). NEMA 5-20R (X2) IEC 320 C13 (X2)
• Especlf1caciones físicas ,ancho x altura x profundidad - peso) 17.2" x 6.75" x 17" - 79.3 lb
• Disipación de calor en modo normal 8TU1hr· 461

3.- Especificaciones de Software de velocidad e-Drivlng Control Marca AutoTrafflc: 

El software de velocidad e-Oriving Control Marca Aut0Traff1c S. A. oe e v esta desarrollado con tecnotog1a 
.NET en conjunto con el potente motor ae case de datos M,crosoft'.b Windows \· SQL Server para et 
procesamiento de las ,magenes tomadas por el radar MultaRadar C8 E• software e-Drivmg Control cuenta 
con un apartado para poder cargar las imágenes al sistema. et cua1 se encarga de validar que haya sido 
tomada pcr un radar y ub1cacion válidos. como prueba pnnc1pa1 cre •a ,nfracctÓn permanece el fichero de 
imagen original generado pcr la camara fotografica lmonme una ser.a: ciara oara constar qua la fotograf1a se 
encuentra en su estado ong1nat y no fue violada. 

Esta fotografía o una copia de ta misma. es trataaa en el software de procesamiento. oara introducir y 
completar los elatos necesarios para tramitar las multas 

003573 
El procesamiento funciona de forma semiautomatica. de manera Que e, scf!ware introduce automáticamente ·

aquellos datos disponio1es en la fotografía como 10 es Lugar del suces: �-m1te ae velocidad. velocidad del 
vehículo. Fecha (D1a. mes y ano¡ y hora del suceso incluyendo horas nr;.;tos y segundos. tipo de sistema 
que tomó la fotograf1a y t100 de veh1culo ya sea ligero o pesado. permir1en:ic :: ... e pueda alimentarse ele forma 
manual COíl !OS datos óe la placa vehJCufar y el articulo VIOiado 
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Opttm1za las imágenes para mejorar la legibilidad de las placas y la calidad de la imagen mediante la 
manipulación de características como brillo y contraste. 

En el caso de que una imagen tomada por la camara no cumple con las caractensticas necesarias para su 
procesamiento es descartada. reg1strandose el motivo por el cual no cumple. para fines estadísticos. 

El sistema genera 1ogs de eventos de tos procesos Que sean llevados a cabo. cada imagen cuenta con 
información de cuando fue tomada. quien. y cuando fue procesada. 

� 
El software de procesamiento de datos cumple ademas con las siguientes características generales: 

a) Funciona mediante la arquitectura cliente - servidor

. • ('\.. 
b) El motor de base de datos es SOL Server

\_ f C) Cuenta con seguridad al ingreso mediante un usuano y contraseria. además de establecer roles para
_/ los usuarios

· . _ __,,. d) Cuanta con un módulo admmistrador para et alta. tia¡a y modificación de los usuarios. dispositivos.
ubicaciones y demas información necesana para el monitoreo de velocidad
e) Cuenta con un módulo de carga de imágenes aue puede autentificar y verificar cualquier
archivo generado por los sistemas y confirmar su procedencia mediante:

• La verificact0n de la extistenc1a de metadatos obilgatonos como la velocidad. ubicación. etc.
• La venficac,on de un incidente s1 ya ha sido procesado por el sistema.
• Rechaza conuuntos de datos de ountos de monitoroo que no se encuentren reg1strae1os en el

s1srema
• :..a informacion es obtenida de fas camaras ya sea por protocolo FTP en caso de ser en linea o

mediante USB.
f) Cualquier dato obtenido por · las camaras de radar es almacenado sin cambios. cualquier
procesamiento o modificación es realizado en una copia de la misma imagen
g) Está en idioma espai\ol
h) El operador selecciona el dia a procesar y el sistema despecha tas 1magenes cargadas previamente
en el sistema a caaa operador automaticamente.
i) Cuenta con una base de datos donde se archivan tos 1nc1dentes. y estos se pueden consultar
posteriormente.
j) Cuenta con un módulo de reoones. donde se obtiene 1nformac1ón resumida a partir de los datos
almacenados en la base de datos

En la pantalla de procesamiento del software e-Dnvrng Control aparece la imagen registrada y se puede 
realizar un acercamiento de cualquier parte ae dicha imagen. este acercamiento pueae ser observado en 1a 
misma pantalla para la fácil identificac1on de 1a rnatncuia por parte del operano. 

En la misma pantalla aparecen los siguientes oarametros y pueden ser visibles en la misma fotograha 

a) Número de fotograf,a
b) Lugar donde ocumo e! s.;cesc
e) Limite de velocidao es:ao,ec,oc
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d) Velocidad del infractor
e) Hora del suceso horas. minutos y segundos

f) Fecha del suceso con d1a. mes y ano

g) Tipo de sistema con et que se realizo la fotografía
h) Tipo de vehículo

Así también el software cuenta con los siguientes elementos: 
Espacio para introducir la matricula del veh1culo 
Botón de búsqueda 
Botón de infraccionar 
Botón de descartar 
Controles de brillo. contraste y saturación 
Identificación de carril de vehículo a exceso ae velocidad 

·, .. ... 

El sistema cuenta con acceso protegido por usuario y contraseña el cual debe ser escrito al inicio de cada 
sesión. una vez el ingreso ha siao probado se tendra acceso a tos apartados segun el nivel de cada usuario 
ingresado al sistema. como to son el módulo de importación. Usuanos. Direcciones. D1sposnivos. Reportes 
con los cuales se puede adm1rnstrar cada parte del sistema. 

El software de vetocl<laae-Driv1ng Control Marca AutoTraffic cuenta con una doble verificación la cual consiste 
en revisar pnmero las caractensticas físicas del veh1cu10 como la marca. modelo y color y s1 estas coinciden 
visualmente con la rmagen que se muestra en ese momento se valida y a partir de ese instante la fotografía 
es orocesada como una infracción. En caso de que la imagen no coincida con las caracteristicas mostradas 
esta sera descartada. contando con un catálogo para dicno propósito. 

Esta interacción se realiza directamente con la base de elatos de la dependencia a cargo de dicha lnformacion 
y cabe mencionar que el sistema se puede aaaptar a diversos modos de comunicac,on por e¡emplo el uso de 
WEB services para la obtención de datos 

Todas las infracciones realizadas pueden consultarse en el mismo sistema y pueden ser impresos de manera 
individual. 

Aunado a esto la variedad de reportes estad1st1cos con los que cuenta el sistema nos permite conocer et 
desempeno y comportamiento de la apticac1on. 

PROCESAMIENTO DE FOTOGRAFÍAS DE LOS VEHÍCULOS DETECTADOS A �XCESO DE VELOCIDAD. 

AUTOTRAFFIC S. A de C 'i es et responsable de realizar tas diversas actividades que se requieran para 
llevar a cabo el procesamiento oe 1as fotografías de tos vehiculos detectados a exceso de velocidad con el fin 
de que a partir de este orocearmiento se proceda a generar las infracciones que correspondan. 

El MunícipIO de Ocotiar. a..itonzara 1a interconexión a la base de datos de padron de vehículos para "consulta' 
de infractores y procesam,ento de las respectivas infracciones y a la base de datos de propietarios den O 3 5 7 5
vehículos para e1 registro ae ta infracción y obtención de montos de pago. Esta consulta sera llevada a cabo yv 
estará protegida meo1ante una doble consuna a las bases de datos a fin de evitar el procesamiento de la 
fotografía cor: "fº"',ac1on errónea y el posterior envio de infracct0nes a destinatanos diferentes a los que 
contenga e, ::>ac(or. Estatal Vehicular 
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VII. MANTENIMIENTO PREVENTIVO Y CORRECTIVO DE LOS RADARES MOVILES, ASI COMO DEL
HARDWARE Y SOFTWARE DE PROCESAMIENTO.

AUTOTRAFFJC S. A. de C. V. considera en su propuesta dar e1 mantenimiento preventivo y correctivo de los 
radares movlles. asi como del hardware y software de procesamiento durante la vigencia del contrato. Por ro 
que estan considerados todos los matenales. herramientas. refacciones. serv1c1os, as1stenc1as y mano de 
oDra que resulten necesarios para que tOdos y cada uno de ros equipos se encuentren en condiciones de dar 
el servicio objeto de este seNtcio 

El servicio de manten1m1ento preventivo al equipo de sistema de detección de infractores de velocidad moviles 
y se realiza de manera mensual y comprende las siguientes act1v1dades. 

Descripeion 

SERVICIO/MANTENIMIENTO SISTEMAS MÓVILES 

• limpieza exterior de tos sistemas
• Limpieza especial del lente de la camara
• Ajuste de tornillos. tuercas y un10nes
• Purgado de disco duro
• Verificación de calibrac10n y correcto func1onam1ento ael equipo
• Rev,sion de software de operación
• Verificación Cle estado de cableaao
• D1agnost1co de software de operacion
•. Rev1s1on de niveladores del sistema

Cuando se detecte en el mantenimiento preventivo que es necesano realizar arguna acción correctiva. 
AUTOTRAFFIC S.A. de C. V informara por escrito de este hecho. indicando el d1agnost1co y tiempo de 
solución. el cual no áebera exceder de 1os 60 días hábiles bajo aprobación par esenio del Municipio de 
Ocotlán. 

El mantenimiento correctivo y suministro e instalac1on de refacciones en ningun momento sera limitativo 

VIII. REFACCIONES NECESARIAS QUE GARANTICEN EL BUEN FUNCIONAMIENTO OE LOS
SISTEMAS (HARDWARE Y SOFTWARE).

AUTOTRAFFIC S.A. de C V cor.s¡cera para el cálculO de 1a propuesta las refacciones Que garanticen et ouen 
funcionamiento de los sistemas s;n : mrte en et suministro durante la vigencia del servicio 

IX. PERSONAL DE OPERACIÓN PARA RADARES. DESCARGA Y PROCESAMIENTO DE FOTOGRAFIAS
DE VEHICULOS DETECTADOS A EXCESO DE VELOCIDAD.

AUTOTRAFFIC S t. ::;e ::: ·• suministra la mano de obra para la operación de los radares móviles y descarga 
de las fotograf1as .::..,e!1ta con persona! calificado y capacitado para la operación y mane)O de tos equiPC>A· O 3 c.7 6 
srendo respo�sao;e oe •as obligaciones. derechos y funciones que se generen durante el servicio. y en \JI v 
entendido c:ue .a re,ac,on laboral se genera entre AUTOTRAFFIC S.A de C.V y el personal designado. 

� •.. � ....... ·.: .· . ...
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AUTOTRAFFIC S.A. de C v. es el responsable de la operac10n de los sistemas móviles de acuerdo a1 '"�. 
siguiente esquema 

al Radares mov1les para detección c!e exceso de velocidad: Estos s1Stemas son operados por personal 
experto de AUTOTRAFFIC S.A de c.v con capacidad tecnica y et1ca suficientes. 

Estos sistemas operan en tumos de 7 horas al día. 6 d1as a la semana de acuerdo a las instrucciones que 
emitirá el MuniciplO de Ocotlán. 

X. AUTOTRAFFIC S.A. DE C.V. ENTREGARA AL MUNICIPIO DE OCOTLÁN DENTRO DE LOS 5
PRIMEROS DIAS DE CADA MES REPORTES ESTADISTICOS ACERCA DE LAS INFRACCIONES
PROCESADAS Y ENVIADAS A SEPOMEX.

Estos reportes mensuales incluirán la siguiente 1nformacion 

• Infracciones procesadas en el penado correspondiente. en caso ae que ·el Municipio de Ocotlan tenga
acceso a t>ases de datos de padrones vehiculares de otras ent1daoes. AUTOTRAFFIC SA de CY es capaz
de procesar las infracciones correspondientes
• Infracciones entregadas a SEPOMEX para su envio en el periodo correspondiente de placas del Estado de
Jalisco . 
• Vehículo con velocidad más alta en el mes indicando fecha. hora y ubicación en el periodo correspondiente .
• Los 10 vehículos con mayor cantidad de infracciones en el periodo correspondiente
• Total de 1magenes descartadas y los motivos en el periOdo correspondiente
• Cantidad de imagenes caoturadas y procesadas en el periodo correspondiente.

XI. AUTOTRAFFIC S.A. DE C.V. SUGERIR.A DENTRO DE LOS TREINTA OÍAS SIGUIENTES A LA FIRMA
DEL CONTRATO. LOS PUNTOS DE MONITOREO DE LOS SISTEMAS MÓVILES Y PRESENTARÁ UN
ESTUDIO CON MEDICIONES DE VELOCIDAD EN DICHOS PUNTOS. EXPLICANDO LAS RAZONES DE
SU SUGERENCIA.

. . 

Estos puntos sugeridos por AUTOTRAFFIC S.A. de C.V. deberán ser aceptados por parte del Municipio de 
OcoUán y el Area Usuaria en un plazo máximo de una semana. Este proceso de definic1on de tos puntos de 
monitoreo.está contemplado dentro del plazo de 16 semanas previsto para la puesta en ooerac1ón del sistema 

XII. AUTOTRAFFIC S. A. DE C.V. PROVEE EL MOBILIARIO NECESARIO PARA LA INSTALACION DEL
HARDWARE Y SOFTWARE.

XIII. AUTOTRAFFIC S. A. OE C. V. PROVEER.A E INSTALARÁ LA SEÑALIZACIÓN PARA EL PROYECTO
PARA LA PREVENCIÓN DEL EXCESO DE VELOCIDAD. de acuerdo a las pautas. el diseño. tamaño
material. cantidad y ubicación de la señalética como lo establezca el Mumcip,o de Ocotlán. dicha mformac1on
se le dara a conocer a Autotraffic S.A. de c.v.. y en todo momento cumpllra con los estándares y en armonia
al mobiliario ya existente.

XIV. TODOS LOS PERMISOS, ACOMETIDAS ELECTRICAS Y DEMÁS AUTORIZACIONES REQUERIDAS O O 3 5 7 7PARA LA IMPLEMENTACIÓN DEL PROYECTO DEBERÁN DE SER TRAMITADOS, VALIDADOS Y/O
OTORGADOS POR EL MUNICIPIO DE OCOTLÁN . 
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Dicho procesam1ento es semiautomático. puesto que el operador sólo ingresa la informacion básica del 
vehículo y la informac1on restante es obtenida ae manera automat1ca a partir ae la misma fotografía como 

1. Lugar donde ocurrio el suceso
2. Limite de velocidad establecido
3. Velocidad del infractor

E:s,E: 
Dacu 

4. Hora ae1 suceso horas. minutos y segundos
5. Fecha del suceso con dia. mes y año

l.,4 cts PA.R,t:'MlN,o 
0€ E:N,-4 P(¡ :E: 

. Md G981E:P Bt..1c,4 
. oi'CIP,o.( tº6. Tipo de sistema con el que se realizó la fotografía

7 Tipo de vehículo 
"01'¡_¡,,N E 

'"ll.t c/Au:1601ó.\,
l!q 

_QC9rJ 12·/016 1',J4t. 

· La informac1on del propietario. las características del veh1cuto. monto de pago. lineas ae captura y damas
información relevante para rá impresión de las infracciones deberá ser proporcionada por la dependencia a 
cargo de dicha información y será obtenida a parttr de la doble consulta. ta cual durante la primera consulta el
operador confirma la información del vehículo como modelo. color y marca ele manera visual al momento de 
procesar la fotografía. una vez confirmado que ra mformac1ón es del vehículo de la foto que se procesa en ese 
momento se debe obtener en una segunda consulta ta mformac,on ae1 prop1etano. asegurando asl que sea la 
correcta y es registrada de manera automática a la base de datos del sistema para la postenor impres,on de 
la rnfraccíón

En caso de no corresponder cualquier mtormac1on o en caso ae Que la foto no sea claramente su¡eta a
infracción. se cuenta con un catalogo de causas ele descarte. para poder seleccionar la causa de rechazo ele
dicha imagen. 

IV. AOQUISICION DE CONSUMIBLES E INSUMOS NECESARIOS PARA EL PROCESO DE
INFRACCIONES POR EXCESO DE VELOCIDAD:

AUTOTRAFF!C S A. de C.V. considera el surmnistro de consumibles e insumos necesarios para el proceso 
ae ·nfracc1ones por exceso de velocidad. Es decir. se proveen todos los materiales que durante la 
funcionalidad del serv1cro se requieran para cumplir con el ob¡eto del mismo por el uemoo que durara la 
prestación del servicio correspondiente. 

V. IMPRESION Y ENSOBRETAOO DE LAS BOLETAS DE INFRACCIÓN. ESTE PROCESO CUMPLE CON
LAS SIGUIENTES CARACTERÍSTICAS:

• Impresión de los archivos digitales generados por e, software de procesamiento en boleta v,a 1mpres1on
digital con "DATO VARIABLE' tamaño carta a color a ctos caras. 
• lmpresion de los archivos digitales generaaos ooc el software de procesamiento. via 1mpresior. dtg1ta1

tamaño 1/2 carta a color
• Proceso de concurrencia de las piezas (boleta de 1ri!•ac::ron y sobre) para su ensobretado
• Ensobretado de boleta. as, como de cierre y engrapaco ae acuse de recibo en el sobre
• Clasificación y entrega de sobres
• Entrega a SEPOMEX para su distrrbuc1on a razo� ae caouetes ele 10.000 piezas.
• Cantidad de tintas: Selección de color
• Tipo de impres1on· Offset O O 3 5 7 8 
VI. ENViO DE LA INFRACCION CON AL MENOS 2 VISITAS AL DOMICILIO DEL INFRACTOR EN UN
PLAZO NO MAYOR A 50 DÍAS. DICHO ENVÍO SE REALIZA A TRAVÉS DEL SERVICIO POSTAL
MEXICANO (SEPOMEX) E INCLUYE DOS INTENTOS DE ENTREGA.
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VII. MANTENIMIENTO PREVENTIVO Y CORRECTIVO DE LOS RADARES MÓVILES. ASI COMO DEL
HARDWARE Y SOFTWARE DE PROCESAMIENTO.

AUTOTRAFFIC S. A. de C. V. considera en su propuesta dar el mantenimiento preventivo y correctivo de los 
radares móviles. as, como del hardware y software de procesamiento durante la vigencia del contrato. Por lo 
que están considerados todos los materiales. herramientas. refacciones. servicios. asistencias y mano de 
obra que resulten necesarios para que todos y cada uno ae los equipos se encuentren en condiciones de dar 
el servicio objeto de este serv1c10. 

El servicio de mantenimiento preventivo al equipo de sistema de detección de infractores de velocidad móviles 
y se realiza de manera mensual y comprende las siguientes actividades. 

Descripción 

SERVICIO/MANTENIMIENTO SISTEMAS MÓVILES

• Limpieza exterior ele 1os slStemas
• Limpieza especial del lente oe la cámara
• Ajuste de tomillos. tuercas y umones
• Purgado de disco duro
• Verificacion oe calibración y correcto func,onamiento del eQuipo
• Revisión de software de operación
• Verificact0n de estado de cableado
• Diagnostico ae software de operación
• Rev,sion ae niveladores del sistema

:uando se detecte en et mantenimiento preventwo Que es necesario realizar alguna acción correctiva 
AUTOTRAFFIC S.A. de C.V. informara por escrito de este hacl'10. indicando el diagnostico y tiempo de 
solución, el cual no debe•á exceder de tos 60 d1as hábiles bajo aprobación per escrito del Municipio de 
Ocotlán. 

El mantenimiento correctivo y suministro e instalación de refacciones en ningún momento será limitativo. 

VIII. REFACCIONES NECESARIAS QUE GARANTICEN EL BUEN FUNCIONAMIENTO DE LOS
SISTEMAS (HARDWARE Y SOFTWARE).

AUTOTRAFFIC S A ae C.v. considera para el cálculO de ia propuesta las refacciones que garanticen el buen 
funcionamiento de los sistemas sin limite en el suministro ourante la �igencia del seMcio. 

IX. PERSONAL DE OPERACIÓN PARA RADARES, DESCARGA Y PROCESAMIENTO DE FOTOGRAFIAS
OE VEHICULOS DETECTADOS A EXCESO DE VELOCIDAD.

AUTOTRAFFIC S.A. de C. v. summ1stra la mano de obra para 1a operac,on ae los radares móviles y descarga 
de las fotografías. Cuenta con personal calificado y capacitado para Ja operación y mane� de los equipos. 
siendo responsable de las obligaciones. derechos y funcionas aue se generen durante el servicio, y en el 
entendido que la relación laboral se genera ·entre AUTOTRAFFIC S A oe e "J y el personal designado. 

00357·9 
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a) Radares móviles para detección de exceso de velocidad· Estos sistemas son operados por personal
experto de AUTOTRAFFIC S.A. de C.V. con capacidad técnica y ética suficientes.

Estos sistemas operan en tumos de 7 horas al día. 6 dias a la semana de acuerdo a las instrucciones que 
emitirá el Municipio de Ocotlán. 

X, AUTOTRAFFIC S.A. OE C.V. ENTREGARÁ AL MUNICIPIO DE OCOTLÁN DENTRO DE LOS 5 
PRIMEROS DIAS DE CADA MES REPORTES EST ADISTICOS ACERCA DE LAS INFRACCIONES 
PROCESADAS Y ENVIADAS A SEPOMEX. 

Estos reportes mensuales incluirán la siguiente información: 

• Infracciones procesadas en el periodo correspondiente. en caso de que el Municipio de Ocotlén tenga
acceso a bases de datos de padrones vehrculares de otras entidades. AUTOTRAFFIC S.A. de C.V. es capaz
de procesar tas infracciones correspondientes.
• Infracciones entregadas a SEPOMEX para su envio en el perrodo correspondiente de placas del Estado de
Jalisco
• Vehículo con veloeldad mas atta en el mes mdlcancto fecha. hora y ubicación en et período correspondiente
• Los 10 vehículos con mayor cantidad de Infracciones en e1 periodo correspondiente
• Total de imagenes descartadas y los motivos en el periodo correspondiente.
• Cantidad de imágenes capturadas y procesadas en el periodo correspondiente.

XI. AUTOTRAFFIC S.A. DE C.V. SUGERIRÁ DENTRO DE LOS TREINTA DÍAS SIGUIENTES A LA FIRMA
DEL CONTRATO, LOS PUNTOS DE MONITOREO DE LOS SISTEMAS MÓVILES Y PRESENTARÁ UN
ESTUDIO CON MEDICIONES DE VELOCIDAD EN DICHOS PUNTOS, EXPLICANDO LAS RAZONES DE
SU SUGERENCIA.

Estos puntos sugenaos por AUTOTRAFFIC S.A. de c.v. deberan ser aceptados por parte del Municipio de 
Ocotlan y el Area usuana en un plazo maximo de una semana. Este proceso de ctefinieión de los puntos de 
monrtoreo esta contemplado dentro del plazo de 16 semanas previsto para la puesta en operación del sistema 

XII. AUTOTRAFFIC S. A. DE C.V. PROVEE EL MOBILIARIO NECESARIO PARA LA INSTALACION DEL
HARDWARE Y SOFTWARE.

XIII. AUTOTRAFFIC S. A. DE C. V. PROVEERÁ E INSTALARÁ LA SEAALIZACION PARA EL PROYECTO
PARA LA PREVENCIÓN DEL EXCESO DE VELOCIDAD. de acuerdo a las pautas. el diseño. tamal'lo.
material. cantidad y ubicacion de la señatetica como 10 establezca el Municipio de Ocotlan. dicha información O O 3 5 8 O
se le dará a conocer a Autotraffic S A. de e \' . ., en todo momento cumplirá con tos estandares y en armonía
al mobiliario ya existente. 

XIV. TODOS LOS PERMISOS. ACOMETIDAS ELECTRICAS Y DEMÁS AUTORIZACIONES REQUERIDAS
PARA LA IMPLEMENTACIÓN DEL PROYECTO DEBERÁN DE SER TRAMITADOS. VALIDADOS Y/O
OTORGADOS POR EL MUNICIPIO DE OCOTLAN.




