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Sistem stationar sau mobil de măsurare a
vitezei şi de detectare a incălcării reguliilor
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Robot TraffiStar SR390

JENOPT1K Robot GmbH
Opladener Str. 202,
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Caracteristicile principale ale instrumentului de măsurare condiiiile pentru
omologarea de tip a instrumentului de măsurare sum prezentate in anexa nr. 1, de 7 pagini,
care Ace park integrantă din prezentul certificat.
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CERTIFICAT DE OMOLOGARE DE TIP PENTRU
INSTRUMENT DE MĂSURARE nr. 2567

ANEXA nr. 1

CAPITOLUL I
PROIECTAREA $1 FUNCTIONAREA INSTRUMENTULUI DE MĂSURARE

1.1. Caracteristici generale.
Sistem stationar sau mobil de măsurare a vitezei şi detectare a incălcării regulilor de

circulatie la semafor (denumit în continuare - sistemul) Robot TraffiStar SR390 este conceput
pentru a măsura viteza vehiculului şi a detecta incălcările de viteză prin fotografierea
vehiculelor care depăşesc limita de viteză. Sistemul determină automat viteza şi directia
vehiculului monitorizat. Sistemul detectează incălcările regulilor de circulatie la semafor.
Efeetul Doppler este utilizat pentru a determina directia şi viteza vehiculului, jar inanipularea
frecventei semnalelor radar transmise este utilizată pentru a determina banda de circulatie
(distanta fată de obiectul monitorizat).

Componentele principale ale sistemului sunt:
- Camera digitală SmartCamera IV;
- Radar RRS24F-ST3.
Componentele suplimentare ale sistemului sunt:
- Camera GigE;
- Sistem de blit;
- Camera video IP.

1.2. Prezentare generală a instrumentului de măsurare.
0 prezentare generală a sistemului Robot TraffiStar SR390 şi a componentelor sale

este prezentată in figurile 1-5.

Fig. 1. Prezentare generală a sistemului Robot TraffiStar SR390

Fig. 2. Prezentare generală a radarului de supraveghere Robot TraffiStar SR390 RRS24F-ST3
(1 - partca frontalg a sen7orului: 2 - muf'd „carcasA exterioara"; 3 - conexiune la sistem;

4 - directii de vizualizare)
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7).

Fig. 3. Prezentare intemă a sistemului Robot TraffiStar SR390 şi
dispunerea componentelor

(1 - p retele posterior at carcasei exterioare; 2 - SmartCamera; 3 - MiniRack; 4 - suport pentru componente;
5 - c. era video (captare sematbr); 6 - camera video (ANPR); 7 - comutator automat; 8 - comutator principal

(RC ); 9 - bloc terminal pentru conectarea sursei de alimentare; 10- bliţ (TrafliFlash S); 11 - blit LED IR;
12 - senwr radar; 13 - camera video IP)

. 4. Prezentare generală a sistemului de camere video IP Robot TraffiStar SR390
(1 - conector RJ45 (LAN); 2 - conector sursa de alimentare; 3 - conector disc Iris;

4 - placup Cu informatii)

-

ig. 5. Prezentare generală a sistemului Robot TraffiStar SR390 SmartCamera IV
(1 - obiectiv; 2 - ecran; 3 - conector sistem; 4 - conector Corn; 5 - conector VGA:

6 - indicator de legatura: 7 - indicator de activitate; 8 - conector LAN; 9 - conector USB 3;
- collector OSB 2; 11 - conector USB 1; 12 - conector de alimentare; 13 - conector pornire/oprire;

14 - indicator pomire/oprire; 15 - indicator standby;
16 - indicator stare; 17 - indicator disc; 18 - indicator activ)

1.3.S zor.
1.3.1. istem Robot TraftiStar SR390 radar RRS24F-ST3:
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- interval de măsurare
- precizie de măsurare

- distantă de măsurare
- unghi de măsurare
- unghi de radiatie orizontală
- unghi de radiatie verticală
- selectarea directiei de măsurare

- frecventa undelor electromagnetice emise
- puterea undelor electromagnetice emise
- greutate
- dimensiuni, mm

(10 ... 300) km/h;
(10 ... 100) km/h ± 1 lurdh;
(100 ... 300) km/h ± 1 %;
pănă la 100 m
22 ° fată de marginea drumului;
+ 180;
00.

transportul care se indepărtează;
transportul care se apropie;
24,08 GHz; 24,12 GHz, 24,16 GHz;
20 dBm (100 mW);
1,3 kg;
(138x 120 x 50) mm

1.4. Prelucrarea rezultatelor măsurătorilor:
Radarul RRS24F-ST3 procesează semnalele de măsurare, detennină viteza vehiculului

monitorizat, directia de mişcare si activează o cameră digitală atunci când viteza setată este
depăşită. Datele masurate de la radar şi fotografia de la camera digitală sunt trimise către
unitatea de procesare SmartCamera, unde sunt combinate intr-un singur fisier impreună cu data,
ora, locatia măsurării şi alte inregistrări suplimentare. Sistemul creează şi introduce un bloc
special de date privind incălcarea in antetul fotografiei, care indică viteza măsurată, directia de
mişcare a contravenientului (apropiere sau indepărtare), limita de viteză, locatia instalkii
sistemului, data, ora şi alte informatii suplimentare. Datele pentru fiecare incălcare inregistrată
sunt stocate intr-un fisier separat, intr-un format special.

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

1.6. Nu se utilizează echipamente şi functii suplimentare care fac obiectul cerintelor
legale şi/sau standard.

1.7. Echipamente şi functii suplimentare care nu sunt supuse cerintelor legate şi/sau
standard - recunoaşterea numerelor de inmatriculare ale vehiculelor, inregistrarea incăkărilor
pe benzile destinate transportului public.

1.8. Documentatie tehnică:
1.8.1. Manual de utilizare. TraffiStar SR390. MiniRack. Sistem de măsurare a timpului

semaforului roşu şi a vitezei. JEN0PTIKJ300000287930/014/00/2022-10-25 (in engleză şi
lituaniană);

1.8.2. Manual de utilizare. TraffiStar S R3990. Software.
JENOPTIK/300000265558/001/00/2022-10-12 (in engleză şi lituaniană);

1.8.3. Manual de utilizare. TraffiStar SR390. Software. Mod de utilizare — viteză
(stationar şi mobil). JENOPTIK/300000059710/014/00/2017-L1-14 (in engleză şi lituaniană);

1.8.4. Manual de utilizare. TraffiCompact. Carcasă de protectie a sistemului SR390.
IENOPTIK/3000002879 18/014/00/2022-11-18 (in engleză şi lituaniană);

1.8.5. Manual de utilizare. TraffiCompact. Instructiuni de ins
JENOPTIK/300000287926/0 14/00/2022-11-21 (in engleză şi lituaniană);
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.8.6. NMi „Translation Preliminary test certificate" nr. TP8922, project nr. 1900681,
24 noie brie 2017 (in englezA şi lituaniana);

.8.7. NMi „Translation Preliminary declaration" nr. TP8920, proiect nr. 1900681, 24
noiemb ie 2017 (in engleza şi lituaniana);

.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 bandymil laboratorija" nr. R21-1 din 13
ianuari 2021;

.8.11. Raportul de testare al UAB „EKS bandym4 laboratorija" nr. R21-7 din 21 mai
2021;

1.8.12. Raportul de testare al UAB „EKS bandym4 laboratorija" nr. R21-26 din 29
noiem ie 2021;

.8.13. Raportul de testare al UAB „EKS bandym4 laboratorija" nr. R23-1 din 20
ianuari 2023.

CAPITOLUL H
DATE TEHNICE ALE DISPOZITIVULUI DE MĂSURARE

2.1. Conditii standard de functionare:
teinperatura de functionare
tensiune de alimentare

2.2. Int alul de masurare a vitezei
2.3. Er, :rea maxima admisibila

in conditii de laborator):
(And viteza este mai mica de 100 km/h
cand viteza este mai mare de 100 km/h

2.4. Er, :re maxima admisibila pe sosea:
cand viten este mai mica de 100 km/h
and viten este mai mare de 100 km/h

2.5. Dis aria de masurare

interfe
interm

(-40 ... +60) °C
230 V. 50 Hz
(20 ... 300) km/h

± 1 km/h
± 1 %

±3 km/h
3 %

ptinA la 100 m

CAPITOLUL HI
CERINTE DE INTERFATĂ ŞI COMPATIBILITATE

.1. Cerinte de interfatA şi compatibilitate.
ransferul de date ate un computer personal se efectueaza prin intermediul unei
USB. Transferul de date catre o relea de calculatoare Ethernet se efectueazA prin

diul unei interfete LAN.

CAPITOLUL IV
INSTRUMENTE DE MĂSURARE PENTRU VERIFICAREA

INITIALĂ, INSTALARE ŞI UTILIZARE
CERINTE APLICABILE

.1. Metoda şi conditiile de verificare aplicabile.
Metodologie generalA de verificare. BPM 8871101-134:2013 „Sisteme de masurare a

vitezei ehiculelor".
.1.1. Actiuni efectuate în timpul verificArii initiale.

Pentru sistemele instalate stationare şi mobile:
- inspectie vizuala,
- testare,
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- evaluarea limitelor şi erorilor de măsurare a vitezei,
- verificarea conexiunii sistemului la computerul bazei de date (pentru sistemele

integrate intr-un sistem computerizat de citire a datelor de măsurare 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).

CAPITOLUL V
CERINTE PENTRU VERIFICAREA PERIODICĂ A

INSTRUMENTELOR DE MASI; RARE

5.1. Echipamente tehnice speciale sau software.
Functiile de măsurare sunt controlate de operator utilizAnd panoul de control sau

software-ul de control ScGui instalat pe computer.
0 descriere detaliată a procedurii de control al functiei de măsurare este furnizată in

manualul de utilizare al Robot TrafFiStar SR390.
5.2. Software-ul sistemului Robot TraffiStar SR396.
Software-ul radarului RRS24F-ST3.

5.3. 1dentificarea hardware-ului şi software-ului.
5.3.1. Versiunea software-ului sistemului Robot TraffiStar SR390:
- SR390.S8C41.8.18081409, sumă de control 6C850299 sau
- SR390.SC4 I .B.18110714, sumă de control IC64EF36 sau
- SR390.SC41.B.20072915, sumă de control 6AD2OAFF sau
- SR390.SC41.B.21030509, sumă de control F3129868 sau
- SR390.SC41.B.21092910, sumă de control A2D4C137 sau
- SR390.SC42.B.22111114, sumă de control 5IFAO5DD.
5.3.2. Versiunea software-ului radar RRS24F-ST3:
- G I J. Sumă de control 788AXXXX (unde XXXX reprezintă once caractere) sau
- J61. Sumă de control OF1DXXXX (unde XXXX reprezintă once caractere) sau
- M9Q. Sumă de control 70A2XXXX (unde XXXX reprezintă once caractere).

5.4. Paşii necesari pentru pregătirea instrumentului de măsurare pentru verificare
periodică sau referintă la documentul tehnic care stabileşte aceste cerinte.

in conformitate cu metodologia generală de verificare BPM 8871101-134:2013
„Sisteme de măsurare a vitezei vehiculelor".

5.5. Metoda i conditiile de verificare aplicate.
5.5.1. Metodologia generala de verificare BPM 8871101-134:2013 „Sisteme de

măsurare a vitezei vehiculelor".
5.5.2. Conditii de verificare:
- temperatura ambianta in timpul verificarii la rnarginea drumului (-10 ... +35) °C;
- fait precipitatii sau ceata.
5.5.3. Actiuni efectuate in timpul verificarii:
Pentru sisteme stationare şi mobile:
- inspectie vizuală,
- testare,
- evaluarea limitelor şi erorilor de măsurare a vitezei,
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- verificarea conexiunii sistemului la computerul bazei de date (pentru sistemele
integrate intr-un sistem computcrizat de citire a datelor de măsurare a distantei).

CAPITOLUL VI
MĂSURI DE PROTECTIE A INSTRUMENTELOR DE MĂSURARE

.1. Sigilare.
ocurile de sigilare ale sistemului sunt prezentate in figurile 7 şi 8.

•

mines nwtrologines patikros 40-nuc
R darns RRS24F-ST3

Nota trad
Marcaj de
Sigiliu =
Radar RR

Ator:
verilicare metroloeicA initiala = Pirmines metrologins patikros iytnuo
lomba
24F-ST3 = Radaras RRS24F-ST3

Fig. 7. Locuri le de sigilare ale sistemului Robot TratTiStar SR390 şi ale
radarului RRS24F-ST3

Plonit'a

Nota tad cator:
Sigiliu = lomba

Fig. 8. Locurile de sigilare pe camera digitald şi unitatea de procesare

Marcajul de verificare metrologicd periodică cu marcajele de identificare ale
organismului desemnat care a efectuat veriticarea periodică este aplicatd pe paşaportul tehnic
al sistemului.

.2. Dispozitiv de stocare a datelor.
e utilizează criptarea datelor RSA $i protectia impotriva modificdrii datelor in

transmiterii.
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CAPITOLUL VII
MARCAJ SI INSCRIPTH

7. Marcaj şi inscriptii.
7.1. Etichetele cu informatii despre sistem trebuie să indice:
- numele producătorului;
- tipul sau denumirea componentei;
- numănd de serie;
- data fabricatiei.

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

- eticheta cu informatii despre radar este aplicată pe peretele posterior al carcasei;
- eticheta cu infonnatii despre cameră foto este aplicată pe peretele superior al carcasei;
- eticheta cu informatii despre unitatea de procesare este aplicată pe peretele superior

al carcasei.

CAPITOLUL VII
SCHITELE ATASATE CERTIFICATULUI

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

Inspectoratul de Ailetrologie din Lituania/
Sigilate si numerotate 8 (opt) pagini.

Inspectoratul de Metrologic din Lituania
Divizia de Metrologie Legala
Specialist senior
Dalia Nastuleviaene
Semmitura persvanet.
14.02.2023

incheicre de certificare a traducerii nr. 212 / 21.11.2025

Subsemnata. Suciu lneta, interpret şi traducator autorizat pentru limbi strtiine lituaniatA italian5. in
temeiul autorizatiei nr. 33316 din 29.02.2012. eliberata de Ministerul Justitiei din Ron-11" c exactitat
traducerii in limba româna conform cu textul inscrisului in limba lituaniana (Certif." are p a
instrumentului de masurare nr. 2567 şi anexa, eliberate pe data de 14.02.2023). SUCIU

TraducAtor oringlE
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LIETUVOS METROLOGIJOS INSPEKCIJA

MATAVIMO PRIEMONES TIPO PATVIRTINIMO SERTIFIKATAS

2023-02-14 Nr. 2567

Lietuvos metrologijos inspekcijos virgininko
2023 m. vasario 14d. isakymas Nr. 11V-26(1.2)

1sakymo, kuriuo patvirtintas
matavimo priemor*s tipas, data ir
numeris

Techninio dokumento, nustatan6io
reikalavimus matavimo priemon6s
tiptii, pavadinimas

Asmens, kuriam igduotas sertifikatas,
pavadinimas (vardas, pavard0 ir
buvein6s (veiklos vykdymo vietos)
(gyvenamosios vietos) adresas

Matavimo priemons pavadinimas

Matavimo priemonCs tipas

Matavirno priemones gamintojo
pavadinimas (varcias, pavarde),
vaistybe, kurioje yraisisteiges (nuolat
Oyvena) ir buvein&s (veiklos vykdymo
Vietos) (gyvenamosios vietos) adresas

Galioja iki

OIML R91 (E), gamintojo technině dokumentacija

UAB „F1MA"
Zirmiănu g. 139. LT-09120 Vilnius

Stacionari arba mobili grei6io matavimo ir raudonos
gviesos pa&idinni fiksavirno sistema

Robot TraffiStar SR390

JENOPT1K Robot GmbH
OpIadener Str. 202,
40789 Monheim am Rhein
Vokietijos Federacin6 Respublika

2028-04-23

Pagrindines matavinto prientones clzaralueristikos ir matavitno priemones too patvirtinimo
sqlygos puteiktos 7 lapu priede Nr. 1, kuris stidaro neutskiriamq šio sergfikato 

Laikyti negaliojan6iu Lietuvos metrologijos inspekcijos 2021 m. gruoaio 8 d. igduota
matavimo priemonts tipo patvirtinimo sertifikata Nr. 2567.

Virgininko pavaduotoja
atliekanti virgininko funkcijas

A.V.

Natalija Bra2unien



MATAVIMO PRIEMONES TIPO PATVIRTINIMO
SERTIFIKATO Nr. 2567

PRIEDAS Nr. I

I SKYRIUS
MATAVIMO PRIEMONIES KONSTRUKCIJA IR VEIKIMAS

1.1. Bendroji charakteristika.
Stacionari arba mobili greidio matavimo ir raudonos §vicsos pa2eidituu fiksavimo sistema

(toliau — sistema) Robot TraffiStar SR390 yra skirta matuoti transporto priemoniu greiti ir fiksuoti
leistino greidio pa2eidima, fotografuojant leistina greiti virqusias transporto priemones. Sistema
automati§kai nustato stebimos transporto priemones judejimo greiti ir krypti. Sistema tiksuoja
raudono §viesoforo signalo pa2eidimus. Transporto priemones judejimo krypdiai ir greidiui nustatyti
naudojamas Doplerio efektas, o eismo juostai (atstumui iki stebimo objekto) nustatyti siundiamq
radio!okaciniu signalu datnine manipuliacija.

Pagrindiniai sistemos komponentai:
- skaitmenine t'otokamera SmartCamera IV;
- radaras RRS24F-ST3.
Papildorni sisternos komponentai:
- GigE karnera;
- blykstes sistema;
- IP vaizdo kamera.

1.2. Bendras matavimo priemones vaizdas.
Sistemos Robot TraffiStar SR390 ir jos sudedamujg daliu bendras vaizdas pateiktas 1 -

5 paveiksluose.

I pay. Sistemos Robot TraffiStar SR390 bendras vaizdas

2 pay. Sistemos Robot TraffiStar SR390 stebejimo radaro RRS24F-ST3 bendras vaizdas
(1-jutiklio priekine dalis; 2-lizdas „i§orinis korpusas"; 3-prijungimas prie sisternos;

kryptys)



3 pay. Sistemos Robot TraffiStar SR390 vidaus vaizdas ir
sudedamiljtj komponentu i§&stymas

(1-igorinio korpuso galine sienele; 2-SmartCamera; 3-MiniRack; 4-komponentu laikiklis; 5-vaizdo
karriera (gviesoforo fiksavimas); 6-vaizdo kamera (ANPR); 7-automatinis jungiklis; 8-pagrindinis jungiklis
(RCD); 9-gnybt4 plokgteie maitinimo tiekimui prijungfi; 10-blykste („TraffiFlash S"); 11-IR gviesos diodq

blykste; 12-radarinis jutikiis; 13-IP vaizdo karnera)

4 pay. Sistemos Robot TraffiStar SR390 IP Yaizdo kamercs bendras vaizdas
(1 jungtis (LAN); 2-maitinimo tiekimo jungtis; 3-„Iris" disko jungtis;

4-informacine tipo plokgtele)

'
I

14-6-41-*-

2

3

5

5 pay. Sistemos Robot TraffiStar SR390 „SmartCamera IV" bendras vaizdas
(1-objektyvas; 2-ekranas; 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;
11-USB [jungtis; 12-maitinimo jungtis; 13-ljungimo / igjungimo jungtis; 14-ijungimo /

igjungimo indikatorius; 15-parengties indikatc7it s; hasenos indikatorius;

17-disko indikatorius; 18-aLyvus ii ik trorius)

1.3. Jutiklis.
1.3.1. Sistemos Robot TraffiStar SR390 radaras RRS24F-ST3:
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- matavimo diapazonas
- matavimo tikslumas

- matavimo atstumas
- matavimo kampas
- horizontalus spinduliavimo kampas
- vertikalus spinduliavimo kampas
- matavimo krypties pasirinkimas

- spinduliuojamu elektromagnetiniu
bangq da2nis

- spinduliuojamq elektromagnetiniq
bangq galia

- mase
- matmenys, mm

(10 ... 300) km/h;
(10 ... 100) km/h 1 km/h;
(100 300) km/h + 1 %;
iki 100 m
22 ° kelkragtio aavilgiu;

tolstantis transportas;
artejantis transportas;

24.08 GHz; 24,12 GHz. 24.16 GHz;

20 dBm (100 mW);
1,3 kg;
(138 x 120 x 50) mm

1.4. Matavimo rezultatu apdorojimas:
Radaras RRS24F-ST3 apdoroja matavimo signalus, nustato stebirrics transportc: priemones

grettj, judOrno krypti, u2fiksavus nustatyto greitto virgijima, aktyvuoja skattrnenine fotokamera.
Matavimo duomcnys iš radaro ir nuotrauka iŠ skaitmenines fotokameros siuntiarni j apdorojimo
bloka SmartCamera, kuriame apjungiarni viena byta kartu su matavimo dates, laiko, vietoves ir
kitais papildomais jragais. Sistema nuotraukos antragteje sukuria ir jterpia specialq pakidimo
duomenu btokq, kuriarne nurodytas igmatuotas greitis, pakidejo judejirno kryptis (artejantis ar
toistantis), !eistinas greitis, sisternos irengirno vieta, pakidirno data, taikas ir kita papildoma
inforrnacija. Kiekvieno uiliksuoto pakidirno duomenys igsaugorni atskiroje speciaiaus formato
byloje.

1.5. Rodmenq jtaisas.
Kompiuteris su jdiegta valdymo programine jranga „ScGui".

1.6. Papildoma jranga ir funkcijos, kurioms taikomi teises
reikalavimai, ncnaudojama.

aktu ir (arba) standar'

1.7. Papildorna jranga ir funkcijes, kurioms netaikorni teises akfq ir (arba) standartu
reikalavirnai — transporto priemoniq valstybiniu humeriu atpa2inărnas., valiavime margrutiniam
transpertui skirta eistno juosta pakidimq fiksavirnas.

.8. Techniniai dokumentai:
: .8.1. Naudotojo instrukcija. TraffiStar SR390. MiniRack. Raudono gviesoforo signaktIaiko

ir greitio matavimo sistema. JENOPTIK/300000287930/014/00/2022-10-25 (anglq ir lietuviti
kaibomis);

1.8.2. Naudotojo instrukcija. Trafti Star SR390. Program ine jranga.
JENOPT1K/300000265558/001/00/2022-10-12 (anglu if lietuviu kalbomis);

1.8.3. Naudotojo instrukcija. TraffiStar SR390. Programme jranga. Naudojirno balas —
greitis (stabilusis ir mobilusis). JENOPTIK/300000059710/014/00/2017-11-14 (anglq ir lietuviq
kalbomis);

1.8.4. Naudotojo instrukcija. TraffiCompact. SR390 sistemos apsaugine dek.
JENOPTIK/300000287918/014/00/2022-11-18 (anglq ir lietuviq kalbomis);

1.8.5. Naudotojo instrukcija. TraffiCompact. Irengimo instrukcijos.
JENOPTIK/300000287926/014/00/2022-11-21 (ang14 ir lietuviu kalbomis);



1.8.6. NMi ,Translation Preliminary test certificate" Nr.TP8922, projekto Nr.1900681,
2017 m. lapkridio 24 d. (ang14 ir lietuviq kalbomis);

1.8.7. NMi „Translation Preliminary declaration" Nr.TP8920. projekto Nr. 1900681, 20l7 m.
lapkridio 24 d. (ang14 iť ietuvig kaibomis);

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 bandymq laboratorija" 2021-01-13 bandym4 protokolas Nr. R21-1;
1.8.11. UAB ,.EKS bandying laboratorija" 2021-05-21 bandym4 protokolas Nr. R21-7;
1.8.12. UAB ,EKS bandymg laboratorija" 2021-11-29 kontrolds ataskaita Nr. R21-26;
1.8.13. UAB „EKS bandymq laboratorija" 2023-01-20 kontroles ataskaita Nr. R23-1.

H SKYRIUS
MATAVIMO PRIEMONPS TECHNINIAI DUOMENYS

2.!_ Normines veikimo s4lygos:
- darbo temperatara
- rnaitinimo itampa

2.2. Greidio tratavirno ribos
2.3. Dialausia leidZiamoji paklaida

(laboratorijos sllygorn is):
- kai greitis maksnis, net 100 km/h
- ka greitis didesnis, nei 100 km/h

2.4. DidZlausia leicrZiamoji paklaida kelyje:
- kai greitis maksnis, nei 100 km/h
- k& greitis didesnis, nei 100 km/h

2.5. Matavimc atstumas

• (-40 ... +60) °C
230 V, 50 Hz
(20 ... 300) km/h

+ 1 km/h
+ 1 %

1 3 km/h
• 3 %
iki 100 na

III SKYRIUS
SASAJOS IR SUDERINAMUrvIO S4LYGOS

3.1. Sgsajos ir suderinarnumo sqlygos.
Duomenq perdavimas j personalinj kompiuterj vykdomas per USB s4sajg.. Duomeng

perdavimas j Ethernet kompiuterig tinkl4 vykdomas per LAN sqsaj4.

IV SKYRIUS
MATAVIMO PRIEMONtS PIRMINEI PATIKRAI, ŢRENGIMUI IR NAITDO.IIMIJI

TAIKOMI REIKALAVIMA I

4.1. Taikomas patikros metodas ir s.41ygos.
Beridroji patikros metodika. BPM 8871101-134:2013 „Transporto priemonig greidio

matavimo sistemos".
4.1.1. Pirrnines patikros metu atliekarni veiksmai.
Stacionariai ir mobiliai sumontuotorns sistemoms:
- regimoji kontrole,
- igbandymas,
- greidio matavimo ribq ir paklaidg jvertinimas,
- sistemos rygio su duomeng bazes kompiuteriu patikrinimas (sistemoms, kurios yra

integruotos j kompiuterind nuotolio matavimo duomeng nuskaitymo sistem4).

4.2. frengimo reikalavimai:
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Sistemos Robot TraffiStar SR390 montuojamos:
4.2.1. specialiose apsauginese delese galikeleje (stacionarios);
4.2.2. ant trikojo arba automobilyje (mobiiios).

V SKYRIUS
MATAVIMO PRIEMONtS PERIODINEI PATIKRAI TAIKOMI REIKALAVIMAI

5.1. Speciali technine jranga arba program me jranga.
Matavimo funkciju kontrolg atlieka operatorius valdymo pulto arba kompiuteryje jdiegtos

valdymo programines jrangos „ScGui" pagalba.
Detalus matavimo funkciju kontroles procedaros apr8as pateiktas Robot TraffiStar SR390

vartotojo vadove.

5.2. Sistemos Robot TraffiStar SR390 programine jranga.
Radaro RRS24F-ST3 programine jranga.

5.3. Technines ir programin&-s jran.Pos identifika.vim9s
5.3.1. Sistemos Robot TraffiStar SR390 programmes jrangos versija:

- SR390.SC41.B.18081409, kontroline suma 6C850299 arba
- SR390.SC41.8.18110714, kontroline suma IC64EF36 arba
- SR390.SC41.B.20072915, kontroiine suma 6AD2OAFF arba
- SR390.SC41.B.2 3030509, kontro1ine suma F3129868 arba
- SR390.SC41.B.2 092910, kontroline suma A2D4C13.7 arba
- SR390.SC42.B.22111114, kontro1ine suma 51FAO5DD.

5.3.2. Radaro RRS24F-ST3 programines Irangos versija:
- GJ. Kontroline suma 788AXXXX (dia XXXX- bet kokie simboliai) arba
- J61. Kontroiine surna OF1DXXXX (6ia XXXX- bet kukie simboliai) arba
- M9Q. Kontroline suma 70A2XXXX (6ia XXXX- bet kokie simboliai).

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

Pagal bendruja patikros metodika BPM 8871101-134:2013 „Transporto priemoniu greitio
matavImo sistemos".

5.5. Taikomas patikros metodas ir salygos.
5.5.1. Bendroji patikros metodika BPM 8871101-134:203 „Transporto priemoniq grei6io

matavimo sistemos".
5.5.2. Patikros sa1ygos:

- aplinkcs temperatfira, atliekant patikra kelyje (-10 ... +35) °C;
- neturi bati krituliu, rUko.

5.5.3. Patikros metu atliekami veiksmai:
Stacionariai ir mobiIiai sumentuctoms sistemoms:
- regimoji kontrole,
- i§bandymas,
- grei6o matavimo ribu ir paklaidu jvertinimas,
- sistemos ryNo su duomenq bazes kompiuteriu patikrinimas (sistemoms, kurios yra

integruotos j kompiuterine nuotolio matavimo duomenu nuskaitymo sistem4).
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VI SKYRIUS
MATAVIMO PRIEMONtS APSAUGOS PRIEMONtS

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

Pirmines metrologines patikros tymuo
Radaras RRS24F-ST3

Plomba

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

Plomba

8 pay. Skaitmenines kameros ir apdorojimo bloko plombavimo vietos

Periodines metrologines patikros tymuo su periodine patikrg atiikusios paskirtosios jstaigos
atpatinimo tymenimis klijuojamas sistemos techniniame pase.

6.2. Duomenu kaupiklis.
Naudojamas RSA duomenti kodavimas ir apsauga nuo duomenu pakeitimo perdavimo mew.

VII SKYRIUS
kF,NKLINIMAS IR UkRA:SAI

7. 2enklinimas ir utra§ai
7.1. Sistemos informacinese etiketese turi bati nurodyta:

- gamintojo pavadinimas;
- tipas arba komponento pavadinimas;
- gamyklinis numeris;
- pagaminimo data.



7.2. Sistemos informacine etikete pritvirtinta ant monta2inio korpuso gonines sieneles:
- radaro informacine etikete pritvirtinta ant korpuso galines sieneles;
- foto kameros informacine etikete pritvirtinta ant korpuso virgutines sieneles;
- apdorojimo bloko informacine etikete pritvir44-+ an korpuso virgutines sienels.

VIII SKYRIUS
PRIDEDAMI PRIE SERTIFIKATO

8. Brainig, pridedam4 prie sertiftkato, sqragas.
Bre2iniai nepridedami.
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