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éesky metrologicky institut

Certifikat o schvaleni typu méridla
& 0111-CS-C026-15

Cesky metrologicky institut podle zdkona o metrologii &. 505/1990 Sb. ve zn&ni pozdéjsich predpist

schvaluje

silni¢ni rychlomér
typ UnicamVELOCITY 4

pfi dodrZeni technickych idaji a podminek, uvedenych v piiloze tohoto certifikatu.

Znacka schvaleni typu: TCM 162/ 15 ol 5328

Zadatel: CAMEA, spol. s r.o.
Korenského 25
621 00 Brno
Ceska republika
IC: 60746220

Vyrobce: CAMEA, spol. s r.o.
Ceska republika

Platnost do: 4. Fijna 2025

Pouceni o odvolani

Proti tomuto certifikatu Ize do 15 dnii od jeho dorugeni podat u Ceského metrologického institutu od-
volani k Utadu pro technickou normalizaci, metrologii a statni zkuSebnictvi.

Popis méridla

Zakladni charakteristiky, schvéalené podminky, specialni podminky, vysledky pfezkoueni doplnéné o
popisy ndkresy a schémata, uréeni mist pro umisténi Gfednich znagek jsou dany v protokolu o technic-
ké zkousce, ktery je nedilnou soudasti tohoto certifikatu a ma celkem 15 stran.

RNDr. Pavel Klenovsky

Brno, 5. fijna 2015 generalni feditel CM
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Protokol o technickém posouzeni

Technické posouzeni bylo provedeno na zakladé Opatreni obecné povahy ¢. 0111-OOP-C005-09,
kterym se stanovuji metrologické a technické poZadavky na stanovend mé¥idla, véemé metod jejich
zkouseni pri schvalovdni typu a ovérovani stanovenych méfidel.: ,,silni¢ni rychloméry pouZivané pri
kontrole dodriovini pravidel silni¢niho provozu“. Tento dokument vydal Cesky metrologicky institut
(CMI) s u&innosti od 3. 6. 2010.

1. Popis méridla

Silni¢ni rychlomér typu UnicamVELOCITY 4 je uréen k méfeni priiméré rychlosti motorovych
vozidel, ktera projedou pfedem vymezenym méficim usekem na vozovce. Rychlomér je pevné insta-
lovan v misté méfeni, kde v pFislusném méficim useku méfi rychlost vozidel, ktera pfekroéi maximal-
ni povolenou rychlost.

Cinnost rychloméru je zaloZena na definici rychlosti, jehoZ podstatou je méfeni doby prijezdu
motorového vozidla méficim isekem vozovky, ktery ma vyméfenou minimalni délku. Rychlomér pak
vypocte priimérnou rychlost vozidla v jako podil délky méFiciho tiseku As k zméfené dobé prijezdu At
podle vztahu (1):
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Doba priijezdu vozidla méficim usekem vozovky je dana okamZikem jeho vjezdu do méficiho
useku a okamzikem jeho vyjezdu z tohoto iseku — viz principialni blokové schéma rychloméru na
Obr. 1.
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Okamziky vjezdu a vyjezdu jsou automaticky uréeny ve vyhodnocovaci jednotce pomoci video-
detek¢niho software ,,Detector, ze snimkii, pofizenych elektronickymi kamerami, sledujicimi zagatek
a konec méficiho useku. Spravnost méfeni doby prijezdu je zajisténo pomoci synchronizace ¢asové
zékladny rychloméru se systémem GNSS. Zméfena primérna rychlost vozidla je spolu s ndzvem mista
méfeni, datem méfeni, Casem vyjezdu vozidla z mé¥iciho Gseku, identifikaci jizdniho pruhu, maximal-
ni povolenou rychlosti, délkou méticiho Giseku a dobou prijjezdu méficim usekem, zobrazena na snim-

ku, pofizeném pfi vyjezdu vozidla z referenéniho Gseku.

Systém pracuje zcela automaticky, pouze nékteré parametry méfeni lze dalkové ovladat a nasta-
vovat. Jedna se o tyto parametry:

-zapnuti/vypnuti méfeni,
-nastaveni aktualni maximalni povolené rychlosti,
-hodnoty rychlosti klasifikované jako ptestupek.

Vlastni méfeni rychlosti viak probih4 zcela bezobsluzné a nelze jej ovladacimi prvky nikterak
ovlivnit. Jeho spravnost je zaru¢ena tim, Ze vzdalenost méficich mist je zméfena v mezich povolenych
chyb a oba snimky jsou opatfeny ¢asovymi znatkami ze stabilni ¢asové zakladny. Pouzitim elektro-
nickych kamer pro detekci vozidla na za¢atku a na konci mé&Ficiho iseku je také zarudeno, Ze rychlo-
mér je pasivni, nevysila Zadné signaly a je tedy prakticky nemoZné jeho pouZiti pfedem detekovat a
Jjeho €innost ovliviiovat béznymi technickymi prostiedky. Konstrukce a prostorové umisténi jednotli-
vych komponent rychloméru je navrZeno tak, Ze je vZzdy zméfena minimalni primé&rna rychlost daného
vozidla. Technickymi prostfedky a softwarovym zpracovanim jsou vytvofeny podminky, aby nemohlo
dojit k poskozeni fidice, tim, Ze by byla namé&fena rychlosti vyssi, nez kterou ve skutednosti jel. Kon-
strukce systému, vnitini logika méficiho procesu a ochrannd opatfeni také zajistuji, Ze pokud je rych-
lomér pouzit v souladu s provozni dokumentaci, nemiiZe byt indikovana rychlost p¥ipsana jinému vo-
zidlu. Rychlomér téZ zrusi vysledek méfeni, pokud nelze vozidlo jednoznaéné identifikovat na zakladé
Jeho registrani znacky, napfiklad pfi jeji necitelnosti v disledku znegisténi apod. Registraéni znatka
Jje povaZovana za jediny prikazny identifikaéni prvek vozidla.

Rychlomér je konstruovan pro trvalé pouzivani v kteroukoli ro¢ni i denni dobu. Pro ptipad sniZené
viditelnosti miize byt vybaven na za¢atku i na konci referenéniho iseku osvétlovaci jednotkou.

Meérici usek

Meéfici usek As je definovan pomoci dvou pevné stanovenych referenénich mist s; a s2, kterd
jsou na vozovce v ur€ité konstantni vzdalenosti od sebe a jsou vyzna€ena bilou pfi¢nou &rou na vo-
zovce, ktera mizZe byt plna (Obr. 2), nebo pierusena (Obr. 3). Pfi instalaci rychloméru je délka méFici-
ho useku As zméiena pomoci kalibrovaného méfidla. Délka méficiho useku As je uloZena v paméti
rychloméru jako konstanta, kterou nemiize uZzivatel rychlomé&ru Zadnym zptisobem modifikovat. Pro-
dlouZeni drahy vozidla zpisobené pfejizdénim mezi jizdnimi pruhy &i zpiisobené objizdéni prekazek
na vozovce, neni nutné uvazovat. Vzhledem k principu méfeni je, v pfipadé prodlouZeni drahy vozidla
v referen¢nim useku, zméfena nizsi rychlost vozidla a nemiiZe dojit k poskozeni Fidige.

Z divodi bezkonfliktniho prokazovani ptestupki jsou pro identifikaci za¢atku a konce méfi-
ciho useku referenéni mista opatiena referenénimi ¢arami na vozovce (Obr. 2 a Obr. 3). Jako vztazné
body méficiho Giseku As se uvazuji osy téchto &ar.

Y
Zakatek resp. konec useku méfeni ¢
>\_ ..... ey ey gy e = =
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Obr. 2: Oznadeni zaddtku nebo konce méreného useku - varianta A
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Zacatek resp. konec useku méfeni

Okraj jizdniho pruhu

Okraj jizdniho

Obr. 3. Oznaceni zacdtku nebo konce méreného vseku - varianta B

Umisténi kamer

Referenéni misto s resp. sz a jeho okoli je sledovano pomoci kamerové jednotky KJ1 resp.
KJ2. Kamery jsou zpravidla umistény nad vozovkou viz Obr. 4. Vyska umisténi kamer a vzdalenost
kamer od referenénich mist jsou dany tim, Ze ve fotografickych snimcich sejmutych kamerami musi
byt vidét vozidlo, referenéni misto a musi byt téZ zajiténa dobra &itelnost RZ. Okamziky za¢atku a
konce méfeni doby prijezdu jsou dany zjist&nim piitomnosti vozidla v jistém okoli referenénich mist —
v tzv. toleranénim poli Siol.
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Obr. 4: Schéma umisténi kamer

Vyska umisténi kamer a jejich vzdalenost od referenéni &ary je dana konstruk&nimi moZnosti a
mistnimi podminkami pfislusnych lokalit. Z hlediska dobré &itelnosti RZ je tfeba umistit kamery tak,
aby nedochézelo ke zkresleni znaki RZ vlivem uhli pohledu jak v horizontalni, tak vertikalni roving.
Zkreslené znaky RZ vSak nemohou ovlivnit vlastni mé&feni rychlosti a tim poskodit fidi¢e, nebot’ zafi-
zeni nebude detekovat vozidla a proto také nebude méfit jejich rychlost. Pii instalaci kamerovych jed-
notek je tfeba zajistit, aby KJ2 byla umisténa v prostoru vymezeném polopfimkami p resp. q vedenymi
ze za&atku resp. konce toleranéniho pole sy pod tihlem a. Uhel a je dan vyskou vy ve které je misté-
na kamerova jednotka KJ1 a jeji vzdalenosti sk; od referenéniho mista s;.

M¢reni doby prijezdu

v

Doba priijezdu vozidla At méficim usekem se uréi z rozdilu &asii to-t; (Sasovych znaéek) dvou
referencnich fotografickych snimki téhoz vozidla pofizenych na za&atku s; (v Sase t;) a na konci s,
méficiho useku (v case t7).

Detekee vozidla

ZjiSténi ptitomnosti vozidla v referenénim snimku se nazyva videodetekce a funguje tak, Ze se
v referen¢nich snimcich hleda jednozna¢ny identifikaéni znak vozidla — registraéni znac¢ka' automatic-
kou analyzou téchto snimki pomoci software. Software uzivé algoritmy po&itadového vidéni a umélé
inteligence pro nalezeni registraéni znacky vozidla. V dalSim textu je proces nalezeni vozidla
v referen¢nich snimcich v daném misté& na vozovce, nazyvan detekei vozidla.

Tolerancni pole

Z hlediska potieb méfeni doby prijezdu vozidla méFicim isekem, je tieba detekoval vozidlo
v okoli referen¢ni Cary s dostate¢nou presnosti. Detekce vozidla musi probshnout v okamziku, kdy se
RZ' vozidla objevi nad referenénim mistem &i v jisté vzdalenosti (toleran&ni pole) od n¢j. Duvodem
zavedeni toleran¢niho pole s je potfeba zvysit pravdépodobnost detekce vozidel v celém deklarova-

! Registra¢ni znatka, dfive statni poznavaci znatka (SPZ) \’L

™

N



TCM 162/15 - 5328 5/15

ném rozsahu méfent rychlosti. Plati, Ze pokud se vozidlo nepodaii detekovat, nemiize tim byt fidi&
nikterak poskozen.

Casové znacky

Okamzik detekce vozidla v referenénich mistech je dan Easovymi znatkami, které jsou syn-
chronizované pomoci systému GNSS. Casové znacky jsou generovany s piesnosti na tisicinu sekundy
a jsou vkladany ptimo do referenénich snimkd.

ZtotoZnéni vozidla na vjezdu a vyjezdu z mériciho useku

w7

Pro potieby stanoveni doby priijezdu vozidla méficim usekem je tieba jednozna&né urdit, ze
jak na vjezdu, tak na vyjezdu z méficiho Gseku je méfeno totéz vozidlo. Vozidlo se porovnava na za-
klad€ registratni znaCky RZ1 resp. RZ2 pofizené v referenénich mistech s; resp. s2. Uvedeny test se
nazyva ztotoZzn€nim a je realizovan opé&t pomoci algoritmi poc¢itaového vidéni a umélé inteligence.
ZtotoZnéni se provadi se viemi referenénimi snimky pofizenymi v referenénim misté s; s referenénimi
snimky z mista so.

Ztotoznéni je tfeba provadét téz v ptipadé, Ze je rychlomér instalovan na vice neZ jednom jizdnim
pruhu, kdy je tfeba kiizove kontrolovat RZ v§ech vozidel na vyjezdu s vozidly na vjezdu do m&ficiho
useku. Plati, Ze pokud fidi¢ pfejede z jednoho jizdniho pruhu do druhého, bude mu vzdy naméfena
rychlost nizsi, nez kterou ve skute¢nosti jel a nemize tedy byt poskozen.

Nastaveni parametri rychloméru

U rychloméru lze nastavovat jednak maximalni povolenu rychlost jizdy vimax v referenénim
useku a déle pak limitni rychlost v (préh necitlivosti), ktera uréuje, za jakych podminek se bude zmé-
fena rychlost vozidla povazovat za pfestupek a bude tedy rychlomérem generovén vystupni (pfestup-
kovy) dokument.

Nastaveni max. povolené rychlosti
Maximalni povolena rychlost jizdy vmax jizdy je ddna pevnym nebo proménnym dopravnim
znacenim, které musi byt platné v celém méFicim useku.

Fixni nastaveni

V ptipad€ upravy maximélni povolené rychlosti v daném méfeném misté pomoci pevného do-
pravniho znaceni nebo obecné platného predpisu je mozné v rychloméru nastavit rizné hodnoty ma-
ximélni povolené rychlosti v ramci libovolného &asového intervalu v daném dni v tydnu.

Nastaveni podle kategorie vozidla

V piipadé, Ze je v daném mist€ platny rizny limit povolené rychlosti pro riizné kategorie vozi-
del (napt. délnice), pak je toto mozné nastavit se stejnym rozliSenim jako u fixniho nastaveni, ale na-
vic s rozliSenim riiznych kategorii (napt. Osobni automobily, Nékladni automobily, Autobusy). Pak je
limit povolené rychlosti pro dané konkrétni vozidlo volen na zaklad€ klasifikace daného vozidla do
kategorii, pro které jsou limity rtizné. Metoda klasifikace miize byt naptiklad pomoci videodetekee,
pomoci radarového klasifikatoru ¢i pomoci indukénich smyéek. V tomto pfipadé jsou oviem
v piestupkovém dokumentu zobrazeny limity povolenych rychlosti vech kategorii a pfi zpracovéni
prestupku obsluhou aplikace PEN je tato vyzvana k ru¢nimu provedeni klasifikace, aniz by piedem
znala klasifikaci provedenou strojné. Pokud se vysledky obou klasifikaci neshoduji, je prestupek vyta-
zen z dalSiho zpracovani. Pokud je systém vybaven piehledovou kamerou, miZe operator rovnéz vy-
hodnotit kategorii vozidla na zakladé tohoto snimku.

Dynamické nastaveni

V piipadé¢, Ze je v daném misté limit nastaveni maximalni povolené rychlosti uéen proménnym
dopravnim znacenim, rychlomér piijima aktualni nastaveni povolené rychlosti z fidiciho systému
proménného dopravniho znaceni prostfednictvim binarnich vstupti. V konfiguradnim souboru aplikace
Matcher je pak uloZena tabulka Tab. 1 pfifazeni vyznamu jednotlivym bindrnim vstupiim. Pokud aktu-
alni stav bindrnich vstupii neodpovida platné kombinaci uréujici méfeni s danym limitem rychlosti pak
je méfeni vypnuto. aogich |
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Aktivni | Funkce Poznamka
Vstup

0 méFeni zapnuto/vypnuto -

1 max. povolena rychlost 1 napf. 30km.h"!
2 max. povolena rychlost 2 napf. 50km.h’!
3 max. povolend rychlost 3 napt. 70km.h-!

Tab. 1: Priklad definice oviadacich (bindrnich) vstupii

Limitni rychlost (prah necitlivosti)

Limitni rychlost v pfedstavuje hodnotu, ktera se pfi¢ita k aktulni nastavené maximalni povo-
lené rychlosti vmax a ur€uje, za jakych podminek se bude zméfena rychlost vozidla v rychloméru archi-
vovat jako prestupek nasledovné:

V> .+, )
A déle plati:

v, 20 3)
Napf. pokud je aktuaini vimx=70 km.h' a va=30 km.h", pak se budou na zdznamové médium rychlo-
méru archivovat piestupkové dokumenty, zaznamenavajici prestupky piekroteni maximalni povolené
rychlosti pouze, pokud bude naméfend minimalni primérna rychlost v>100 km.h!.

Hodnotu limitni rychlosti vin miiZe uZivatel nastavovat z po¢itate PC pomoci SW ,,Console“, servisni
organizace pak pfimo v aplikaci ,,Matcher*.

Vystupni dokumenty

Dokladem o piestupku tj. pfekrodeni maximalni povolené rychlosti je elektronicky dokument
obsahujici alespoii referenéni snimky RF1 a RF2 vozidla na vjezdu a vyjezdu do/z méfeného tiseku, z
nich je zfejmé, Ze naméfena rychlost splituje podminku danou vztahem (2). Snimky jsou doplnény o
udaje potiebné k prokazani piestupku a dokument je elektronicky podepsan.

Piestupkovy dokument

Piestupkovy dokument je generovan aplikaci ,,Violator* a sklad4 se nejméné z referenénich
snimkil z vjezdu a odjezdu. Dale mize byt doplnén o sekvenéni snimky, prehledové snimky, detail
registraénich znaCek a piipadné detail obli¢eje Fidite. Z diivodi ochrany osobnich tidajii mohou byt
Casti snimku zakryty. Piiklad tisku pfestupkového dokumentu ne viditelny na nasledujicim obrazku:

2014 1404

v.ul Sok docentta viezd pruh

Viastnik (provozovatel): RZ: 4801460
Tovarni znatka:

Prestupek: Prekroceni rychlosti Rychiost: 52 km/h
Datum a as: 2014-08-08, 14:04:29 Povolena rychlost: 50 km/
Misto: Sokolov:
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Prestupkové dokumenty jsou uloZeny na datovém médiu umisténém v rychloméru, ze kterého

Jjsou potom pfenéaSena na misto, kde jsou shromazd’ovana a dale vyhodnocovana odpovédnymi osoba-
mi pomoci aplikace PEN.

Referen¢ni snimek vozidla p¥i vjezdu do useku

Referen¢ni snimek RF1 na vjezdu do méfeného useku je opatien Sasovym razitkem, identifi-
kaci a nazvem referen¢niho mista s, ve kterém byl pofizen viz Obr. 5.

Registracni
znatka RZ1

Identifikace
ref. mista st

Zkratka
nazvu ref.
mista

Casova
znacka

Nazev ref.
mista s1

Obr. 5: Snimek vozidla pFi viezdu do méreného tiseku

Referencni snimek vozidla p¥i vyjezdu z dseku

Referen¢ni snimek RF2 na vyjezdu z méfeného tseku je stejné jak snimek na vjezdu opatien
Casovym razitkem, identifikaci a ndzvem referenéniho mista s, ve kterém byl snimek pofizen viz Obr.
6 a Obr. 7. Dale je snimek na vyjezdu opatien délkou méficiho iseku As, aktudlng nastavenym limi-
tem maximéalni povolené rychlosti vmsx a naméfenou minimalni stfedni (primérnou) rychlosti vozidla
v. Z diivodii ochrany osobnich tidaji mohou byt ¢asti snimku zakryty.

Registracni

znatka RZ2

Identifikace .

ref. mista sz Zmérend

rychlost v

Poradové Max. povole-
&islo doku- na rychlost
mentu Vmax

VYrobni Délka ref.
&islo rych- Useku As
lomen Doba prijez-
Typ rychio- du usekem At
méru

Casové znacka T
dle CSN EN ISO Naézev ref. Zkratka nazvu
mista sz ref. mista :
\(Q\og:‘ch
Obr. 6: Snimek vozidla pri vyjezdu z méfeného useku ;§ @
& \FYy
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Zmérena
rychlost v

i Max. povo-
yenlos . 4
Max p.r-Nakl kmfh o, S lena ryChl,,OSt
Max p.r.Osobni: 40 km/h SR £ C g V[N [V 4y
Max p.r i 50 km/h § né kategorie
U o3 fEi 5 Vzdalenos! vozidel
2014-10=22T:16:JlE04 085+02:00 VB-VR-O1 Cas.interval 00:00:25.970

eho fin#x< Nad Slavii, smér Vrsovice, vyjezd, pruh 1

Obr. 7: Snimek vozidla pr¥i vyjezdu z méFeného vseku s riznymi limity

pro rizné kategorie vozidel

Prehledovy snimek

Obrazova ¢ast piestupkového dokumentu miZe byt doplnéna o jeden nebo vice prehledovych
snimki. Snimky mohou napiiklad lépe dokumentovat kategorii vozidla v ptipadech, kdy jsou rizné
limity rychlosti pro rizné kategorie vozidel, nebo mohou dokumentovat stav promé&nného dopravniho
znaCeni B20a, ¢i obecné vozidlo jako takové naptiklad v situaci, kdy detailové kamery sleduji zadni
stranu vozidla.

Obr. 8: Prehledovy snimek vozidla

Toleranéni pole

Toleranéni pole pfedstavuje oblast, ve které je tfeba detekovat RZ vozidla. Toleran¢ni pole se
vyznaci bud’ permanentné na vozovce vodorovnym dopravnim znaéeni (p¥i€nymi €arami na vozovce)
anebo virtualné (smyckou vyznadenou v referennich snimcich).

Virtualni smyc¢ky (VS) se nastavuji v kalibraénim rezimu rychlom&ru. Nastaveni VS se provede tak, Ze
se na vozovce vyznaci oblast, ve které muze byt vozidlo detekovano a v kalibraénim rezimu SW ,,De-
tector® se tato oblast oznaci jako virtualni smycka viz Obr. 9. Uvedenou kalibradni proceduru je tieba
provést v obou referen¢nich mistech s, a s, stejné.

- P i
N0gicky

22 “
/ 2

5 7z,
l>
N

7
&
>
B3
o
\4
Al
N

N,
.



TCM 162/15 - 5328 9/15

Virtualni
smycka

Osa virtudini

smy¢ky ~

Identifikace
ref. mista
(¢ara na vo-
zovce)

Obr. 9: Virtudlni smycka, ve které se provadi detekce RZ

Virtudlni smycky jsou soucasti prestupkovych dokumentd, nejsou vsak kopirovany do refe-
ren¢nich snimki. Diivodem je nepfipustnost zakryti nékterych dilezitych &asti vozidla témito smy¢-
kami. VS se automaticky zobrazuji pro kontrolu operéatorem pti prestupkovém fizeni v aplikaci prohli-
zeCka (PEN). V pripadé, Ze je mozno vyznadit toleranéni pole na permanentné vozovce, neni tfeba
virtudlni smy¢ky nastavovat. Vyznaceni toleranéniho pole se provede tak, Ze se na vozovee vyméfi
oblast, ve které miize byt vozidlo detekovano a na vozovku se nakresli pfi¢né ¢ary. Uvedenou proce-
duru je tfeba provést v obou referenénich mistech s1 a s2 stejné. Vyznacené nebo nastavené toleranéni
pole miize byt mensi neZ vypo&tena maximalni hodnota.

Platnost ovéreni

V konfiguraci aplikace Violator je uloZeno datum platnosti ovéfeni rychloméru. Prestupky po
tomto datu jsou automaticky oznaGeny textem ,,Metrologicky neovéteno®.

Konstrukce rychloméru

Rychlomér sestava z detekénich zafizeni umisténych na obou koncich méteného tiseku. Misto,
kde se provadi detekce projizd&jicich vozidel, se nazyva detekéni fez. Principialni schema detek&niho
fezu je na Obr. 10.

TN i b oy 07T 7 O
uc-D2 [N 1 [ : Vo ycove
LT - L W v LT |
Ethernet i
100Mbps C
=== = o e o
Ethernet | Ethernet
UCSTU \r 1Gbps E 10Mbps UC-PSU
1
1
L]
]
L
VCC, VCC, UC-ESU Ethernet
GPSPPS, GPSPPS, — >
GPSDATA, GPSDATA, k dalsimu rezu
Ethernet Service ci na’drazenemu
R systému
AtAbps e Ethernet Ethernet
10Mbps 1Gbps
| UC-SU UC-CPU

Obr. 10: Pricipialni schéma zapojeni detekcniho Fezu
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Na kazdém detekénim fezu jsou umistény na libovolné dostate¢n& pevné konstrukci (napf.
sloup, dopravni portal, most) kamerové jednotky UC-D2, které slouzi k pofizovani snimkii vozidel a
jejich registraénich znaéek (Obr. 11 a 12).

Sestava zarizeni

Zékladni sestava komponent rychloméru je umisténa v rozvadééi UC-CAB, zobrazeném na
Obr. 13, kde jsou umistény nasledujici komponenty:

. Napéjeci zdroj UC-PSU - na snimku prvni modul shora.

. Pocita¢ UC-CPU - na snimku druhy modul shora.

. Switch a router UC-ESU - na snimku tieti modul shora.

. Jednotka synchronizace UC-SU - na snimku &tvrty modul shora vpravo.

Ve sloZeni detekéniho fezu je vZdy alespori jedna kamerova jednotka UC-D2 (Obr. 11 a 12) a
ve vétSiné piipadi je soucésti také piijimac satelitniho asu UC-STU (Obr. 13). Souéasti mohou byt
také jednotky interface s dal§imi pomocnymi zafizenimi, nebo prevodniky komunikaénich médii. Také
miZe byt pouzita i infraervena osvétlovaci jednotka UC-IRU (Obr. 15).

A R . e e T

B

L |

Obr. 11 a 12: Kamerova jednotka UC-D2
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Obr. 13: Sestava komponent v rozvadéci UC-CAB zarizeni UnicamVELOCITY (UC-PSU, UC-CPU,
UC-ESU, UC-SIU, UC-SU)

Obr. 14: Prijimac satelitniho ¢asu UC-STU
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Obr. 15: Dopliikova osvétlovaci jednotka UC-IRU

Konfigurace konstrukce zaiizeni

Rychlomér je mozné provozovat v riznych konfiguracich, pfi¢emz vzdy na jednom misté mé-
feni mize byt pouZito vice kamer UC-D2 podle po¢tu m&fenych jizdnich pruht. Kamery mohou sle-
dovat vozidla piijizdéjici (detekce pfedni registraéni znacky) nebo vozidla odjizdé&jici (detekce zadni
registraéni znacky), ovSem vzdy za zaCatku a konci mé&feného useku shodng tj. pedni-pfedni nebo
zadni-zadni RZ. Propojeni jednotlivych méficich mist ¢i komponent miZe byt realizovano pomoci
metalického, optického ¢&i bezdratového datového spojeni.

Minimalni varianta

Za ptiznivych podminek (napf. tunel) je moZnost pouzit zjednodusenou (minimalni) variantu,
kde ob€ kamery (anebo sestavy kamer) — na vjezdu i odjezdu — jsou pfipojeny do jediné vyhodnocova-
ci jednotky, tim je umoZnéno snizit naklady na zafizeni (Obr. 16). V této variant& je veskeré progra-
mové vybaveni instalovano v jedné jednotce UC-CPU a také nejsou nutné dvé jednotky UC-STU &i
UC-SU. Tato varianta konfigurace ma nej¢ast&jsi uplatnéni pii kratkych méficich usecich nebo tune-
lech, obecné v mistech, kde je k dispozici spojeni optickymi vlakny mezi vjezdem, odjezdem a mistem
umisténi vyhodnocovaci jednotky.

UcC-D2 uc-D2

UC-STU

UC-CAB

Obr. 16: Minimadlni varianta

Typicka varianta

Nejcastéji pouzivanou variantou je pouziti dvou zakladnich sestav, po jedné na vijezdu a vy-

Jezdu. KaZzda sestava se pak sklada z rozvadé¢e UC-CAB, ke kterému je pfipojena jednotka UC-STU a
jedna nebo vice kamer UC-D2 (Obr. 17). Na jedné sestavé pak probiha vyhodnocovani vstupi

z vjezdu i vyjezdu, tj. méfeni rychlosti a dale pak tvorba ptipadnych pfestupkovych dokumentii. Tedy
na obou sestavach jsou nainstalovany aplikace Detector2 a Dataport, pouze na jedné z nich pak Mat-
cher a Violator. ‘o\;g,;;b
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i3
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| uc-D2 uc-D2
| l UCSTU UC-STU };
| T

UCCAB UCCAB

Obr. 17: Typicka varianta

Obousmérna varianta

Jednotné hardwarové vybaveni vjezdu i odjezdu umoziiuje realizaci dvou rychloméri pro vo-
zidla jedouci v opanych smérech (Obr. 18). Jedna sada rozvadé&e UC-CAB a jednotky UC-STU je
vjezdem pro jeden jizdni smér a zaroveti odjezdem pro druhy jizdni smér. Podobné pak odjezdovy
rozvadéc v jednom sméru plni i funkci vjezdového ve sméru druhém.

UC-D2 uc-D2

UC-STU

-TJ

UC-CAB UC-CAB

Obr.18: Obousmérnd varianta

Kaskadova varianta

Technicky je mozné méfici iseky postupné Fetézit za sebou tak, Ze na sebe navazuji a odjezd
prvniho tseku je zéroveti vjezdem useku dalsiho (Obr. 19). Takto mohou byt iseky fetézeny mnoho-
krét za sebou.

uc-D2 uc-D2
UC-STU
[3]

uc-D2

UC-CAB UC-CAB UC-CAB

Obr.19: Kaskddovad varianta

Varianta rozvétvena

Dalsi moZnou variantou usporadani je konfigurace rozvétvena (Obr. 20). Jde o situaci kdy vo-
zidla po projeti jednim vjezdem, mohou projet vice riznymi odjezdovymi misty nebo po projeti vice
vjezdy vyjizdéji jednim odjezdem. Mozn4 je varianta, kdy je vice vjezdii i vice vyjezdii. Rychlost
vozidel je tak fakticky vzdy méfena riznymi rychloméry, které maji spole¢nou vjezdovou nebo odjez-
dovou sestavu.
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uC-D2

UC-CAB UC-CAB
uc-D2
UC-STU
: R
******* - . ' UC-CAB
Obr.20: Rozvétvend varianta
2. Zikladni metrologické charakteristiky
Rozsah mé&feni primé&mé rychlosti: 5 km.h! az 250 km.h’!
Maximalni chyby méfeni primé&rné rychlosti:
do 100 km.h! + 3 km.h!
nad 100 km.h™! +3%
Minimalni délka mé¥iciho tseku: 100 m
Maximalni délka mé&ficiho Gseku: 100 km
Rozsah provoznich teplot okolniho prostfedi: -40 az +55 °C
Rozsah skladovacich teplot: -40 °C az +70 °C
Rozsah napéjeciho napéti: 210 Vaz240V AC
Pocet métenych jizdnich pruhi: l1az8
Pocitaové programy:
Nazev SW Verze SW Kontrolni souéet
Detector2 6.17 3ba9f5464ee5ad3084bcc855987a73ce
Matcher 3.36 a7d289b533687bac618b559ef2bc8ack
Violator 2.61 bb8cf192¢1192928bbf10509£391bfad
Dataport 1.45 5b78a219ec9404830£219039d53182b
Udaje na referen¢nich snimcich:
Snimek ze zac¢atku méficiho tseku: datum meéieni, ¢as vjezdu vozidla do méficiho

useku, nazev mista méfeni, identifikace jizdni-
ho pruhu
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Snimek z konce méficiho useku: primérna rychlost vozidla [km-h'], maximalni
povolend rychlost [km-h!], délka méficiho
tiseku [m], doba prijezdu méficim Gsekem —
Casovy interval (hodina, minuta, sekunda, mili-
sekunda), oznaceni typu rychloméru: Unica-
mVelocity, vyrobni &islo rychloméru, pofadové
Cislo dokumentu, datum méfeni, &as vyjezdu
vozidla z méficiho useku, ndzev mista méfeni a
identifikace jizdniho pruhu

Vystupni (piestupkovy) dokument: dva elektronicky podepsané referenéni snimky
vozidla ze zacatku a z konce méficiho Gseku
voliteln¢ doplnéné o dal§i snimky

3. Udaje na méfidle

Ywew

Hlavni celky a dily silni¢niho méfice rychlosti (kamery, rozvadé&&e, jednotky GPS ) musi nést
identifika¢ni Stitky s t€mito udaji:

typ: UnicamVELOCITY4

vyrobni Cislo:

vyrobce: CAMEA, spol. s r.0., CR
znacka schvaleni: TCM 162/15 - 5328

4, Posouzeni

Technické posouzeni bylo provedeno na zakladé Opatieni obecné povahy &. 0111-OOP-C005-
09, kterym se stanovuji metrologické a technické poZzadavky na stanovena méfidla, véetné metod je-
Jich zkouSeni pfi schvalovani typu a ov&fovani stanovenych méfidel: ,,silni¢ni rychloméry pouZivané
pfi kontrole dodrzovani pravidel silni¢niho provozu®. Tento dokument vydal Cesky metrologicky in-
stitut (CMI) s G&innosti od 3. 6. 2010.

Megfidlo — usekovy rychlomér typu UnicamVELOCITY 4 — je schopno plnit funkci silni¢niho
rychloméru pouzivaného pii kontrole dodrzovani pravidel silni¢niho provozu.

5. Ovéreni

Rychlomér se ovéfuje podle Opatfeni obecné povahy & 0111-OOP-C005-09 v souladu
s metrologickym ptedpisem CMI ¢. 812-MP-C215 ,,Metodicky postup pfi ovéfovani tsekovych rych-
lomé&ri“. Po Gspésné vykonanych metrologickych zkouskach se vystavi ovéfovaci list.

6. Doba platnosti ovéfeni

Doba platnosti ovéfeni je stanovena vyhla§kou Ministerstva priimyslu a obchodu.
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