Traducére din limba lituaniana
/Stema/
INSPECTORATUL DE METROLOGIE DIN LITUANIA

CERTIFICAT DE OMOLOGARE DE TIP A INSTRUMENTULUI DE MASURARE

14.02.2023 Nr. 2567
Data si numarul ordinului de omologare a Ordinul nr. 11 V=26(1.2) al directorului
tipului de instrument de masurare Inspectoratului de Metrologie din Lituania
din data de 14 februarie 2023
Denumirea documentului tehnic care OIML R91 (E), documentatia tehnicé a
stabilegste cerintele pentru tipul de producitorului

ent de masurare

Denumirea (prenumele, numele) si adresa UAB ,FIMA*

persodnei careia i s-a eliberat certificatul Zirmiing g. 139, LT-09120 Vilnius
(sediul social (locul de desfasurare a

activitatii) (locul de regedinta))

Denumirea dispozitivului de mésurare Sistem stationar sau mobil de masurare a
vitezei si de detectare a incaledrii reguliilor
de circulatie a semaforului rosu

Tipul dispozitivului de misurare Robot TraffiStar SR390
Denumirea producatorului dispozitivului de  JENOPTIK Robot GmbH

mas (prenume, nume), tara de stabilire  Opladener Str. 202,

(resedinta permanenti) si adresa sediului 40789 Monheim am Rhein
sociall(locul de desfisurare a activitagii) Republica Federala Germania
(loculide resedinta)

Valabil pana la 23.04.2028

‘ Caracteristicile principale ale instrumentului de masurare si conditiile pentru
omol a de tip a instrumentului de masurare sunt prezentate in anexa nr. 1, de 7 pagini, |
| care face parte integranta din prezentul certificat.

Se considera certificatul de omologare de tip al instrumentului de masurare nr. 2567
emis dé Inspectoratul de Metrologie din Lituania la 8 decembrie 2021 ca fiind nevalid.

Directar adjunct care
indeplineste atributiile de director  Semmnarura persoanei/ Natalija Brazuniené
/Stampila: Inspectoratul de Metrologie din Lituania/




' CERTIFICAT DE OMOLOGARE DE TIP PENTRU
INSTRUMENT DE MASURARE ar. 2567
ANEXA nr. 1

CAPITOLUL ]
PROIECTAREA SI FUNCTIONAREA INSTRUMENTULUI DE MASURARE

1.1. Caracteristici generale.

Sistem stationar sau mobil de masurare a vitezei §i detectare a incéledrii regulilor de
circulatie la semafor (denumit in continuare - sistemul) Robot TraffiStar SR390 este conceput
pentru a mdsura viteza vehiculului si a detecta incilcarile de viteza prin fotografierea
vehiculelor care depasesc limita de vitezd. Sistemul determind automat viteza si directia
vehiculului monitorizat. Sistemul detecteazd incalcarile regulilor de circulatie la semafor.
Efectul Doppler este utilizat pentru a determina directia §i viteza vehiculului, iar manipularea
frecventei semnalelor radar transmise este utilizatd pentru a determina banda de circulatie
(distanta fatd de obiectul monitorizat).

Componentele principale ale sistemului sunt:

- Camera digitald SmartCamera [V;

- Radar RRS24F-ST3.

Componentele suplimentare ale sistemului sunt:

- Camera GigE;

- Sistem de blit;

= Camera video IP.

1.2. Prezentare generala a instrumentului de masurare.
O prezentare generald a sistemului Robot TraffiStar SR390 si a componentelor sale
este prezentatd in figurile 1-5.

Fig. 1. Prezentare generald a sistemului Robot TraffiStar SR390

Fig. 2. Prezentare generald a radarului de supraveghere Robot TraffiStar SR390 RRS24F-ST3
(1 - partea frontald a senzorului; 2 - mull ,.carcasi exterioard™; 3 - conexiune la sistem;
4 - directii de vizualizare)
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Fig. 3. Prezentare internd a sistemului Robot TraffiStar SR390 si

dispunerea componentelor

(1 - paretele posterior al carcasei exterioare; 2 - SmartCamera; 3 - MiniRack: 4 - suport pentru componente:

5 aﬁerﬂ_ video (captare semafor); 6 - camerd video (ANPR): 7 - comutator automat: 8 - comutator principial
(RCD); 9 - bloc terminal pentru conectarca sursei de alimentare; 10 - blit (TralliFlash 8); 11 - blif LED IR;

12 - senzor radar: 13 - cumerdl vitieo [P)

Flg. 4. Prezentare generala a sistemului de camere video IP Robot TraffiStar SR390
(1 - conector RJ43 (LAN); 2 - coneeior sursd de alimentare; 3 - conector disc Iris;
4 - placufd cu informafii)
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Fig. 5. Prezentare generala a sistemului Robot TraffiStar SR390 SmartCamera IV
{1 - ubiectiv: 2 - ecran; 3 - coneclor sistom; 4 - conector Com; 5 - conevtor VGA;

6 - indicator de legaturd; 7 - indicator de activitate; 8 - conector LAN1 9 - conector USB 3:

14 - conector USB 2 11 - conector USB 1 12 - conector de alimentare; 13 - coneetor pornire/oprire;
14 - indicator pornire/oprire; 15 - indicator standby:

16 - indicator stare; 17 - indicator dise: 18 - indicator activ)

| STZO:'.
1.3.1. Sistem Robot TraffiStar SR390 radar RRS24F-ST3:

3




- interval de masurare (10 ... 300) km/h;

- precizie de méasurare (10 ... 100) km/h + 1 km/h;
(100 ... 300) kmv/h + 1 %;

- distanta de masurare pdnd la 100 m

- unghi de masurare 22 ° fata de marginea drumului;

- unghi de radiatie orizontala + §8:%

- unghi de radiatie verticald 0°;

- selectarea directiei de masurare transportul care se indeparteaza,

transportul care se apropie;
- frecventa undelor electromagnetice emise 24,08 GHz; 24,12 GHz, 24,16 GHz:

- puterea undelor electromagnetice emise 20 dBm (100 mW);
- greutate 1,3 kg:
- dimensiuni, mm (138 x 120 x 50) mm

1.4. Prelucrarea rezultatelor masuratorilor:

Radarul RRS24F-ST3 proceseazi semnalele de masurare, determina viteza vehiculului
monitorizat, directia de miscare si activeaza o camerd digitald atunci cand viteza setatd este
depasitd. Datele masurate de la radar si fotografia de la camera digitald sunt trimise citre
unitatea de procesare SmartCamera, unde sunt combinate intr-un singur fisier impreund cu data,
ora, locatia masurdirii i alte inregistrari suplimentare. Sistemul creeaza si introduce un bloe
special de date privind incilcarea in antetul fotografiei, care indica viteza masuratd, directia de
miscare a contravenientului (apropiere sau indepartare), limita de viteza, locatia instalarii
sistemului, data. ora si alte informatii suplimentare. Datele pentru fiecare incalcare inregistrata
sunt stocate intr-un fisier separat, intr-un format special.

1.5. Dispozitiv de afisare.
Computer cu software de control SeGui instalat.

1.6. Nu se utilizeaza echipamente si functii suplimentare care fac obiectul cerintelor
legale si/sau standard.

1.7. Echipamente si functii suplimentare care nu sunt supuse cerinelor legale §i/sau
standard - recunoasterea numerelor de inmatriculare ale vehiculelor, inregistrarea incélcirilor
pe benzile destinate transportului public,

|.8. Documentatie tehnica:

1.8.1. Manual de utilizare, TraffiStar SR390. MiniRack. Sistem de masurare a timpului
semaforului rosu si a vitezei. JENOPTIK/300000287930/014/00/2022-10-25 (in engleza si
lituaniana);

.82 Manual de utilizare. TraffiStar SR3990. Software.
JENOPTIK/300000265558/001/00/2022-10-12 (in engleza si lituaniana),

1.8.3. Manual de utilizare. TraffiStar SR390. Software. Mod de utilizare — viteza
(stationar si mobil). JENOPTIK/300000059710/014/00/2017-1.1-14 (in engleza si lituaniana);

1.8.4. Manual de utilizare. TraffiCompact. Carcasi de proteciie a sistemului SR390.
IENOPTIK/3000002879 18/014/00/2022-11-18 (in engleza si lituaniana):

1.8.5. Manual de utilizare. TraffiCompact. Instructiuni  de 3 \
JENOPTIK/300000287926/0 14/00/2022-11-21 (in englezi si lituaniana); gi
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.8.6. NMi .. Translation Preliminary test certificate™ nr. TP8922, proiect nr. 1900681,
24 noiembrie 2017 (in engleza §i lituaniana);

1.8.7. NMi ., Translation Preliminary declaration™ nr. TP8920, proiect nr. 1900681, 24
ie 2017 (in engleza si lituaniand);

.8.8. Raportul de evaluare de tip Nmi, NMi-2913799-01, 2 februarie 2023

.8.9. Procesul-verbal al AB ,Vilniaus metrologijos centras™ nr. 4066.

.8.10. Raportul de testare al UAB ,.[EKS bandymu laboratorija™ nr. R21-1 din 13
2021,

8.11. Raportul de testare al UAB ,.EKS bandymu laboratorija™ nr. R21-7 din 21 mai

1.8.12. Raportul de testare al UAB ,,EKS bandymu laboratorija® nr. R21-26 din 29
ie 2021;

1.8.13. Raportul de testare al UAB ,,EKS bandymu laboratorija™ nr. R23-]1 din 20
ianuari¢ 2023.

CAPITOLUL I
DATE TEHNICE ALE DISPOZITIVULUI DE MASURARE

2.1. Conditii standard de funcjionare:

- temperatura de functionare (-40 ... +60) °C
- tensiune de alimentare 230'V, 50 Hz
2.2 Intervalul de masurare a vitezei (20 ... 300) km/h
2.3. Eroarea maximd admisibila

in conditii de laborator):

citnd viteza este mai mic de 100 km/h + 1 km/h

cand viteza este mai mare de 100 km/h + | %

2.4. Erogre maxima admisibila pe sosea:
- cand viteza este mai mied de 100 km/h + 3 km/h
- ¢find viteza este mai mare de 100 km/h + 3%
2.5. Distania de misurare pind la 100 m
CAPITOLUL 111

CERINTE DE INTERFATA SI COMPATIBILITATE

3.1. Cerinte de interfata si compatibilitate.

Transferul de date catre un computer personal se efectueaza prin intermediul unei
interfete USB. Transferul de date catre o refea de calculatoare Ethernet se efectueaza prin
intermediul unei interfee LAN.

CAPITOLUL IV
INSTRUMENTE DE MASURARE PENTRU VERIFICAREA
INITIALA, INSTALARE SI UTILIZARE
CERINTE APLICABILE

4.1. Metoda si conditiile de verificare aplicabile.
Metodologie generala de verificare. BPM 8871101-134:2013 . Sisteme de masurare a
vitezei vehiculelor™.

4.1.1. Actiuni efectuate in timpul verificani initiale.
Pentru sistemele instalate stationare §i mobile:

- inspectie vizuala,

- testare,




- evaluarea limitelor si erorilor de masurare a vitezei,
- verificarea conexiunii sistemului la computerul bazei de date (pentru sistemele
integrate intr-un sistem computerizat de citire a datelor de masurare a distantei).

4.2. Cerinte de instalare:

Sistemele Robot TraffiStar SR390 sunt instalate:

4.2.1. in cutii speciale de protectie pe marginea drumului (fixe):
4.2.2. pe un trepied sau intr-un vehicul (mobile).

CAPITOLULY i
CERINTE PENTRU VERIFICAREA PERIODICA A
INSTRUMENTELOR DE MASURARE

5.1. Echipamente tehnice speciale sau software.

Functitle de masurare sunt controlate de operator utilizind panoul de control sau
software-ul de control ScGui instalat pe computer.

O descriere detaliatid a procedurii de control al functiei de masurare este furnizata in
manualul de utilizare al Robot TraffiStar SR390.

5.2. Software-ul sistemului Robot TraffiStar SR396.

Software-ul radarului RRS24F-ST3.

5.3. Identificarea hardware-ului $i software-ului.

5.3.1. Versiunea software-ului sistemului Robot TrafliStar SR390:

- SR390.S8C41.B.18081409, suma de control 6C850299 sau
-SR390.SC41.B.18110714, suma de control [C64EF36 sau

- SR390.8SC41.B.20072915, suma de control 6AD20AFF sau

- SR390.SC41.B.21030509, sumi de control F3129868 sau
-SR390.SC41.B.21092910, suma de control A2D4C137 sau

- SR390.SC42.B.22111114. suma de control S1FA05DD.

5.3.2. Versiunea software-ului radar RRS24F-ST3:

- G1J. Suma de control 788AXXXX (unde XXXX reprezintd orice caractere) sau
- J6l. Suma de control OF1 DXXXX (unde XXXX reprezinta orice caractere) sau
- M9Q. Sumi de control 70A2XXXX (unde XXXX reprezinti orice caractere).

54. Pasii necesari pentru pregitirea instrumentului de masurare pentru verificare
periodica sau referintd la documentul ehnic care stabileste aceste ceringe.

in conformitate cu metodologia generald de verificare BPM 8871101-134:2013
LSisteme de masurare a vitezei vehiculelor™.

5.5. Metoda si conditiile de verificare aplicate.

5.5.1. Metodologia generala de verificare BPM 8871101-134:2013 ,Sisteme de
masurare a vitezei vehiculelor™.

5.5.2. Conditii de verificare:

- temperatura ambiantd in timpul verificarii la marginea drumului (-10 ... +35) °C;

- fird precipitafii sau ceata.

5.5.3. Actiuni efectuate in timpul verificarii:

Pentru sisteme stationare $i mobile:

- inspectie vizuald,

- testare,

- evaluarea limitelor si erorilor de mésurare a vitezei,
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verificarea conexiunii sistemului la computerul bazei de date (pentru sistemele

integrati intr-un sistem computerizat de citire a datelor de masurare a distanfei).

Sigiliu =
Radar R

) CAPITOLUL VI _
MASURI DE PROTECTIE A INSTRUMENTELOR DE MASURARE

6.1. Sigilare.
Locurile de sigilare ale sistemului sunt prezentate in figurile 7 si 8.

o
b

I

ﬂ‘.
f

l

PRemines metrologines patkros zymu Plombe

S24F-S13 = Radaras RRS24F-ST3

Fig. 7. Locurile de sigilare ale sistemului Robot TraffiStar SR390 si ale
radarului RRS24F-ST3

Plemba

Sigiliu = Blomba

iterii.

Fig. 8. Locurile de sigilare pe camera digitald §i unitatea de procesare

Marcajul de verificare metrologica periodicd cu marcajele de identificare ale
mului desemnat care a efectuat verificarea periodica este aplicata pe pasaportul tehnic

mului.

.2. Dispozitiv de stocare a datelor.
e utilizeaza criptarea datelor RSA si protectia impotriva modificarii datelor in Lisg
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CAPITOLUL VII
MARCAJ SI INSCRIPTII

7. Marcaj si inscriptii.

7.1. Etichetele cu informatii despre sistem trebuie s indice:
- numele producatorului;

- tipul sau denumirea componentei;

- numdrul de serie;

- data fabricatiei.

7.2. Eticheta cu informatii despre sistem este aplicatd pe peretele lateral al carcasei de
montare:

- eticheta cu informatii despre radar este aplicata pe peretele posterior al carcaset;

- eticheta cu informatii despre camerd foto este aplicatd pe peretele superior al carcasei;

- eticheta cu informatii despre unitatea de procesare este aplicatd pe peretele superior
al carcasei.

CAPITOLUL VI
SCHITELE ATASATE CERTIFICATULUI

8. Lista schitelor atasate certificatului.
Schitele nu sunt atagate.

/Stampila: Inspectoratul de Metrologie din Lituania/
Sigilate si numerotate 8 (opt) pagini.

Inspectoratul de Metrologie din Lituania
Divizia de Metrologie Legala

Specialist senior

Dalis Nastulevicient

‘Semndatura persoanei

14.02.2023

Incheiere de certificare a traducerii ne. 212 / 21.11.2025

Subsemnata, Suciu Ineta, interprei i traducitor autorizal pentru imb strdiine lituaniand. italiand. in
temeiul autorizagiei nr. 35316 din 29.02.2012, eliberata de Ministerul Justitiei din anfm eetific exactitatgs
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instrumentului de msurare nr. 2567 si anexa. eliberate pe data de 14.02.2023).
Traducitor



LIETUVOS METROLOGIJOS INSPEKCLJA
MATAVIMO PRIEMONES TIPO PATVIRTINIMO SERTIFIKATAS

2023-02-14 Nr. 2567

|sakymo, kuriuo patvirtintas
matavimo priemones tipas, data ir
eris

echninio dokumento, nustatanéio
reikalavimus matavimo priemonés
tinui. pavadinimas

smens, kuriam i8duotas sertifikatas,
vadinimas (vardas, pavarde) ir
veinés {veiklos vykdyino vietos)
(gyvenamosios vietos) adresas

tavimo priemonés pavadinimas

atavimo priemonés tipas

atavimo priemonés gamintojo

vadinimas (vardas, pavarde),

istybe, kurioje yra jsisteiges (nuolat
g'vena} ir buveines (veiklos vykdymo
vietos) (gyvenamosios vietos) adresas

Galioja iki

Lietuvos metrologijos inspekcijos virsininko
2023 m. vasario 144d. jsakymas Nr. 1 1V-26(1.2)

OIML R9! (E). gamintojo techniné dokumentacija

UAB ,FIMA*
Zirmiiny g. 139, LT-09120 Vilnius

Stacionari arba mobili greiic matavimo ir raudonos
Sviesos pazeidimy fiksavimo sistema

Robot TraffiStar SR390
JENOPTIK Robot GmbH
Opladener Str. 202,

40789 Monheim am Rhein
Vokietijos Federaciné Respublika

2028-04-23

' Pagrindines matavime priemones charakteristikos ir matavimo priemongs lipo patvirtinime
salygoys pateiktos 7 lapy priede Nr. |, kuris sudaro neatskiriama $io sertifikato dalj,

Laikyti negaliojan¢iu Lietuvos

Virsininke pavaduotoja
atliekanti virSininko funkcijas
Jind Tty .

\

F-T ¥/

metrologijos inspekcijos 2021 m. gruodzio 8 d. i¥duoty

matavimo pricmones lipo patvirtinimo sertifikatg Nr. 2567.

Natalija BraZzuniené




MATAVIMO PRIEMONES TIPO PATVIRTINIMO
SERTIFIKATO Nr. 2567
PRIEDAS Nr. 1 5

I SKYRIUS
MATAVIMO PRIEMONES KONSTRUKCIJA IR VEIKIMAS

1.1. Bendroji charakteristika.

Stacionari arba mobili greiCio matavimo ir raudonos $viesos paZeidimy fiksavimo sistema
(toliau — sistema) Robot TraffiStar SR390 yra skirta matuoti transporio priemoniy greitj ir fiksuoti
leistino greidio pazeidimg, fotografuojant leisting greitj virSijusias transporto priemones. Sistema
automatifkai nustato stebimos transporto priemonés judéjimo greitj ir kryptj. Sistema fiksuoja
raudono §viesoforo signalo pazeidimus. Transporte priemongs judéjimoe krypéiai ir grei¢iui nustatyti
naudojamas Daoplerio efektas, o eismo juostai (atstumui iki stebimo objekto) nustatyti — siunéiamy
radiolokaciniy signaly dazniné manipuliacija.

Pagrindiniai sistemos komponentai;

- skaitmeniné fotokamera SmartCamera IV

- tadaras RRS24F-5T3.

Papildomi sistemos komponentai:

- GigE kamera;

- blykstes sistema;

- IP vaizdo kamera.

1.2. Bendras matavimo priemonés vaizdas.

Sistemos Robot TraffiStar SR390 ir jos sudedamyjy daliy bendras vaizdas pateiktas 1-
5 paveiksluose.

| pav. Sistemos Rebot TraffiStar SR390 bendras vaizdas

2 pay. Sistemos Robot TraffiStar SR390 stebéjimo radaro RRS24F-ST3 bendras vaizdas
(1-jutiklio priekiné dalis; 2-lizdas .iSorinis korpusas™; 3-prilungimas prie sistemos; 4-Zitrgjimo
kryptys)
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3 pav. Sistemos Robot TraffiStar SR390 vidaus vaizdas ir
sudedamyjy komponenty i8déstymas
{ 1-iSorinio korpuso galiné sienele; 2-SmartCamera; 3-MiniRack; 4-komponenty laikiklis; 5-vaizdo

lmgem {$viesoforo fiksavimas); 6-vaizdo kamera (ANPR): 7-automatinis jungiklis; 8-pagrindinis jungiklis
(RCDY); 9-gnybtu ploksteié maitinimo tiekimui prijungti; 10-biykste (., TraffiFlash $*); 11-IR Sviesos diody

blykste; 12-radarinis jutiklis; 13-IP vaizdo kamera)

4 pav. Sistemos Robot TraffiStar SR290 [P vaizdo kamercs bendras vaizdas
(1-RJ45 jungtis (LAN); 2-maitinimo tiekime jungtis; 3-.Iris™ disko jungtis;
4-informaciné tipe plokstele)

5 pav. Sistemos Robot TraffiStar SR390 ,SmartCamera [V* bendras vaizdas
(1-ohjektvvas; 2-ckranas; 3-sistemos jungtis; 4-Com jungtis; 5-VGA jungtis; 6-nuorodos
indikatorius; 7-veiklos indikatorius; 8-LAN jungtis; 9-USB 3 jungtis: 10-USB2 jungtis;
[1-USB | jungtis; 12-maitinimo jungtis; 13-jjungimo / i§jungimo jungtis; 14-jjungimo /
iSjungimo indikatorius; | 5-parengties indikatc -ivs; “o hiisenos indikatorius:

1 7-disko indikatorius; 18-akiyvus in ik worius)

1.3. Jutiklis.
1.3.1. Sistemos Robot TraffiStar SR390 radaras RRS24F-ST3:
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- matavimo diapazonas (10 ... 300) kim/h:
- matavimo tikslumas (10 ... 100) km/h + | km/h;
(100 ... 300) km/h  + | %
- matavimo atstumas iki 100 m
- matavimo kampas 22 © kelkradcio atzvilgiu:
- horizontalus spinduliavimo kampas + 18 °}
- vertikalus spinduliavimo kampas 0°;
- matavimo krypties pasirinkimas tolstantis transportas;

artejantis transportas;
- spindulivojamy elektromagnetiniy

bangy daznis 24,08 GHz: 24,12 GHz, 24,16 GHz;
- spinduliuojamy elektromagnetiniy

bangy galia 20 dBm (100 mW);
- masé 1,3 kg;
- matmenys, mm (138 x 120 x 50) mm

| .4. Matavimo rezultaty apdorojimas:

Radaras RRS24F-ST3 apdoroja matavimo signalus, nustato stebimos transporto priemonés
greity, mdejimo krypt], uztiksavus nustatyto greiéio virsijima, aktyvuoje skattmening fotokamers.
Matavimo duomenys i3 radaro ir nuotrauka i3 skaitmeninés fotokameros siundiami | apdorojimo
bloka SmartCamera, kuriame apjungiami | viena byla kartu su matavimo datos, laiko, vietoves ir
Kitais papildomais jrasais. Sistema nuotraukos antra§téje sukuria ir jterpia specialy paZeidimo
duomeny blokg, kuriame nurodytas iSmatuotas greitis, pazeidéjo judéjimo Kryptis {aréjantis ar
tolstantis), leistinas greitis, sistemos jrengimo vieta, pazeidimo data, laikas ir kita papildoma
informacija. Kiekvieno uzfiksuoto paZeidimo duomenys iSsaugomi atskiroje specialaus formato
byloje,

1.5. Rodmeny jtaisas.
Kompiuteris su jdiegta valdymo programine jranga ,ScGui®,

1.6. Papildoma jranga ir funkcijos, kurioms taikomi teisés akty ir (arba) standarty
reikalavimai, nenaudojama.

1.7. Papildoma jranga ir funkcijos, kurioms netzikomi teisés akwy ir (arba) standarty
reikalavimal — transporto priemoniy valsiybiniy numeriy atpaZinimas. vaZiavime mar§rutiniam
transportui skirta eismo juosta pazeidimy fiksavimas.

1.8. Techniniai dokumentai:

1.8.1. Naudotojo instrukcija. TraffiStar SR390. MiniRack. Raudono Sviesoforo signalo laiko
ir greiCio matavimo sistema. JENOPTIK/300000287930/014/00/2022-10-25 (angly ir lietuviy
kalbomis);

1.8.2. Naudotojo instrukeija. TraffiStar SR390. Programiné  jranga.
JENOPTIK/300000265558/001/00/2022-10-12 (angly ir lietuviy kalbomis);

1.8.3. Naudotojo instrukcija. TraffiStar SR390. Programiné jranga. Naudojimo biidas —
greitis (stabilusis ir mobilusis). JENOPTIK/300000059710/014/00/2017-11-14 (angly ir lietuviy
kalbomis);

1.8.4. Naudotojo instrukcija. TraffiCompact. SR390 sistemos apsauginé déze.
JENOPTIK/3000002879 1 8/014/00/2022-11-18 (angly ir lietuviy kalbomis);

1.8.5. Naudotojo instrukcija. TraffiCompact. Jrengimo instrukcijos.
JENOPTIK/300000287926/014/00/2022-11-21 (angly ir lietuviy kalbomis);
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|.8.6. NMi , Translation Preliminary test certificate™ Nr.TP8922, projekto Nr.1900681,
2017 m. lapkricio 24 d. (angly ir lietuviy kalbomis):

1.8.7. NMi .. Translation Preliminary declaration™ Nr.TP8920, projekto Nr.1900681, 2017 m.
fapkricio 24 d. (angiy ir lietuviy kalbomis);

1.8.8. NMi tipo jvertinimo ataskaita NMi-2913799-01, 2023-02-02:

1.8.9. AB . Viiniaus metrologijos centras” protokolas Nr. 4066.

1.8.10. UAB ,EKS bandymy laboratorija™ 2021-01-13 bandymu protokolas Nr. R21-i;
1.8.11. UAB .EKS bandymy laboratorija® 2021-05-21 bandymu protokolas Nr. R21-7;
1.8.12. UAB ..EKS bandymuy laberatorija* 2021-11-29 kontrolés ataskaita Nr. R21-26;
1.8.13. UAB __EKS bandymy laboratorija® 2023-01-20 Kontrolés ataskaita Nr. R23-1.

II SKYRIUS
MATAVIMO PRIEMONES TECHNINIAI DUOMENYS

2.1, Norminés veikimo salygos:

- darbo temperatiira - {-40 ... +60) °C
- maitinimo jlampa 236V, 50 Hz
2.2. Grei¢io mawavimo ribos (20 ... 300) km/k

2.3. DidZiausia leidziamoji paklaida
(laboratorijos sglygomis):

- kai greitis mazesnis, nei 100 km/h + 1 km/h
- Xai greitis didesnis, nei 100 km/h 4 1'9%
2.4 DidZiausia leidziamoji paklaida kelyje:
- kai greitis maZesnis, nei 130 km/h & 3 km/h
- kai greitis didesnis, nei 100 km/h £ 3%
2.5. Matavimo atstumas iki 100 m
111 SKYRIUS

SASAJOS IR SUDERINAMUMO SALYGOS

3.1. Sasajos ir suderinamumo silygos.
Duomenu perdavimas | personalinj kompiuteri vykdomas per USB sasaja. Duomeny
perdavimas | Ethernet kompiuteriy tinkig vykdomas per LAN sgsaja.

IV SKYRIUS
MATAVIMO PRIEMONES PIRMINEI PATIKRAL JRENGIMUI IR NAUDO.HIMUT
TAIKOMI REIKALAVIMALI

4.1, Taikomas patikros metodas ir sglygos,
Bendroji patikros metodika. BPM 8871101-134:2013 _Transporto priemoniy greidio
matavimo sistemos®.

4.1.1. Pirmings patikros metu atliekami veiksmai.

Stacionariai ir mobiliai sumontuotoms sistemoems:

- regimoji kontrole,

- iSbandymas,

- grei&io matavimo riby ir paklaidy jvertinimas,

- sistemos rySio su duomenu bazés kompiuteriu patikrinimas (sistemoms, Kurios yra
ntegruotos j kompiutering nuotolio matavimo duomeny nuskaitymo sistema).

4.2. [rengimo reikalavimai:
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Sistemos Robot TraffiStar SR390 montuojamos:
4.2.1. specialiose apsauginése déZése Salikeléje (stacionarios):
4.2.2. ant trikojo arba automabilyje (mobilios).

V SKYRIUS
MATAVIMO PRIEMONES PERTODINEI PATIKRAT TAIKOMI REIKALAVIMAI

5.1. Speciali technine jranga arba programine jranga.

Matavimo funkcijy kontrolg atlieka operatorius valdymo pulto arba kompiuteryje jdiegtos
valdymo programinés jrangos ,,ScGui* pagalba.

Detalus matavimo funkeijy kontrolés procediiros aprasas pateiktas Robot TraffiStar SR3%0
vartotojo vadove.

5.2. Sistemos Robot TraffiStar SR390 programingé jranga.
Radaro RRS24F-ST3 programing jranga.

5.3. Technings ir programings irangos identifikavimas
5.3.1. Sistemes Robot TraffiStar SR390 programines jrangos versija:
- SR390.5C41.B.18081409, kontroliné suma 6C3%50299 arba
- SR390.8C41.E.18110714, kontroling suma 1CS4EF36 arba
- SR390.5C41.B.20072915, kontroliné suma 6AD20AFF arba
- SR390.8C41.8.21030509, kontrolingé suma F3129868 arba
- SR390.5C41.B.21092910, kontroling suma A2D4{C137 arba
- SR390.8C42,B.221 11114, kontroliné suma SiFA(0SDD.
5.3.2. Radaro RRS24F-ST3 programinés jrangos versija:
- (31]. Kontrolingé suma 788AXXXX (8ia XXXX- bet kokie simbaoliai) arba
- J6I. Kentrofing suma OF1DXXXX (¢ia XXXX- bet kokie simboliai) arba
- M90Q. Kontroling suma 70A2XXXX (¢ia XXXX- bet kokie simboliat),

5.4. Veiksmai. reikalingi paruosti matavimo priemong periodinei patikrai, arba nuoroda j
Siuos reikalavimus nustatantj techninj dokumenta.

Pagal bendraja patikros metodika BPM 8871101-134:2013 | Transporto priemoniy greiéio
matavimo sistemos”,

5.5. Taikomas patikros metodas ir salygos.
5.5.1. Bendroji patikros metodika BPM 8871101-134:2013 ,Transporto priemoniy greitio
matavimo sistemos™.
5.5.2. Patikros salygos:
- aplinkes temperattra, atlickant patikra kelyje (-10 ... +35) °C;
- neturi bati krituliy, riko.
5.5.3. Patikros metu atliekami veiksmai:
Stacionariai ir mobitiai sumontuotoms sistemoms:
- regimoji kontrole,
- i§handymas,
- greitio matavimo riby ir paklaidy jvertinimas,
- sistemos ry$io su duomeny bazés kompiuteriu patikrinimas (sistemoms. kurios yra
integruotos | kompiutering nuotolio matavimo duomenu nuskaitymo sistema).
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VI SKYRIUS
MATAVIMO PRIEMONES APSAUGOS PRIEMONES

6.1. Plombavimas.
Sistemos plombavimo vietos nurodytos 7 ir 8 paveiksiuose.

1

Pirminés metrologines patikros Zymuo | - ﬁ\ Plomba
Radaras RRS24F-ST3

7 pav. Sistemos Robot TraffiStar SR390 ir radaro RRS24F-ST3 plombavimo vietos

s

Plemba
8 pav. Skaitmeninés kameros ir apdorojimo bloko plombavimo vietos

Periodinés metrelogings patikros Zymuo su perioding patikra atlikusios paskirtosios jstaigos
atpazinimo Zymenimis klijuojamas sistemos techniniame pase.

6.2. Duomeny kaupiklis.
Naudojamas RSA duomeny kodavimas ir apsauga nuo duomeny pakeitimo perdavimo metu.

) VII SKYRIUS
ZENKLINIMAS IR UZRASAI

7. Zenklinimas ir uZzragai
7.1. Sistemos informacinese etiketése turi buti nurodyta:
- gamintojo pavadinimas;
- tipas arba komponento pavadinimas;
- gamyklinis numeris:
- pagaminimo data.
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