2 W .2 | Ministerul Economiei
il i Infrastructurii
| al Republicii Moldova

ORDIN
Nr. din “ 7 2021

mun. Chisinau

Cu privire la aprobarea Normei de metrologie legala
NML 10-3:2020 ,,Aparate/Sisteme pentru masurarea

vitezei de miscare a autovehiculelor. Cerinte tehnice
si metrologice. Procedura de verificare metrologica”

In temeiul art.5 alin.(3), art. 6 alin. (3), art. 13 alin. (3) din Legea metrologiei
nr.19/ 2016, pentru asigurarea uniformitdtii si exactitatii masurdrilor in domeniile de
interes public pe teritoriul Republicii Moldova,

ORDON:

1. Se aproba norma de metrologie legala NML 10-3:2021 ,,Aparate/Sisteme
pentru masurarea vitezei de miscare a autovehiculelor. Cerinte tehnice si metrologice.
Procedura de verificare metrologica”, conform Anexei la prezentul ordin.

2. Se abroga documentele normative in domeniul metrologiei legale:

1) NM BKUF 2.781.005 MP:2005 — , Aparat de misurat viteza prin
radiolocatie "BERKUT". Procedura de verificare metrologica”, aprobatd prin
Hotarirea Serviciului Standardizare si Metrologie nr. 1729-M din 13.07.2005

2) MU 1824-88 — M3mepuTenb CKOPOCTH JBUKEHUS TPAHCIIOPTHBIX CPEJICTB
nucTaHmoHHBIM THHa «DAPA». Metonmka moBepku, aprobatd prin Hotarirea
Serviciului Standardizare si Metrologie nr. 1729-M din 13.07.2005

3) NML RSAV.402100.004 MP:2013 — ,,Sistem, cu soft incorporat, prin
efectul Doppler, pentru masurarea vitezei de miscare a Eijloacelor de transport tip
«ABTtoYparan»”, aprobatd prin Ordinul Ministerului Economiei nr. 119 din
02.07.2013;

4) NML RSAV.402100.003 MP:2013 — ,,Sistem, cu soft incorporat, pentru
masurarea vitezei de miscare a mijloacelor de transport, cu imagini video, tip
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«ABtoYparan» - BC”, aprobatd prin Ordinul Ministerului Economiei nr. 119 din
02.07.2013;

5) NML ADOR.2012.001 MP:2014 — ,,Verificarea metrologica a sistemului
pentru masurarea vitezei de miscare a mijloacelor de transport tip ,,ABTOJOPUA”,
aprobata prin Ordinul Ministerului Economiei nr. 208 din 23.12.2014;

6) NML 10-02:2018 — ,,Aparate (laser) pentru masurarea vitezei de miscare
autovehiculelor. Cerinte tehnice si metrologice. Procedura de verificare metrologica”,
aprobata prin Ordinul Ministerului Economiei si Infrastructurii nr. 227 din
08.05.2018;

7) NML 10-1:2019 — ,Sistem pentru masurarea vitezei de miscare a
autovehiculelor tip ITC EYE. Cerinte tehnice si metrologice. Procedura de verificare
metrologica”, aprobata prin Ordinul Ministerului economiei si Infrastructurii nr. 31
din 01.02.2019;

3. Prezentul ordin se publica in Monitorul Oficial al Republicii Moldova si se

plaseaza pe pagina web a Ministerului Economiei si Infrastructurii.

4. Se pune 1n sarcina IP , Institutul National de Metrologie” plasarea pe pagina
web a prezentului ordin si publicarea acestuia in revista de specialitate ,,Metrologie”.

5. Prezentul ordin intra in vigoare la expirarea a 2 luni de la data publicarii in
Monitorul Oficial al Republicii Moldova.

Secretar general Lilia PALII



Anexa la Ordinul Ministerului Economiei si Infrastructurii
Nr. din 2021

NORMA DE METROLOGIE LEGALA
NML 10-3:2021 ,,Aparate/Sisteme pentru masurarea vitezei de miscare a
autovehiculelor. Cerinte tehnice si metrologice. Procedura de verificare
metrologica”

. OBIECT SI DOMENIU DE APLICARE

1. Prezenta norma de metrologie legalda (in continuare - norma) stabileste
cerintele tehnice si metrologice pentru aparate/sisteme pentru masurarea vitezei de
miscare a autovehiculelor, utilizate in scopul aplicarii legislatiei privind circulatia pe
drumurile publice. Prezenta norma se referd la aparate/sisteme pentru masurarea
vitezei de miscare a autovehiculelor care functioneaza prin efectul Doppler, in baza
cadrelor video efectuate cu interval stabil de timp, precum si la aparatele (laser) care
functioneaza in regim stationar sau mobil, fiind instalate pe suport special fix, pe
mijloace de transport care stationeaza sau se deplaseaza, sau la operator ( in
continuare - lidare).

2. Norma se utilizeaza la efectuarea incercarilor metrologice in scopul aprobarii
de model, verificarea metrologica initiald, periodicd si dupa reparare, in conditiile
Hotararii Guvernului nr.1042 din 13 septembrie 2016 “’Cu privire la aprobarea Listei
oficiale a mijloacelor de masurare si a masurarilor supuse controlului metrologic
legal”.

II.  REFERINTE

Legea metrologiei nr.19 din 04 martie 2016;

Legea privind siguranta traficului rutier nr. 131 din 07.06.2007;

Lista Oficiald a mijloacelor de masurare si masurdrilor supuse controlului
metrologic legal, aprobata prin Hotararea nr. 1042 din 13.09.2016;

NML R 91:2009 ,,Echipament radar pentru masurarea vitezei vehiculelor”,
aprobata prin Ordinul Ministerului Economiei nr. 41 din 17.03.2009

SM SR Ghid ISO/CEI 99:2012 ”Vocabular international de metrologie.
Concepte fundamentale si generale si termeni asociati.

SM SR EN 61010-1:2013 Reguli de securitate pentru echipamente electrice
de masurare, de control si de laborator. Partea 1: Cerinte generale.



I11. TERMINOLOGIE SI ABREVIERI

3. Pentru a interpreta corect prezenta norma se aplicd termenii conform Legii
metrologiei nr. 19 din 04 martie 2016; SM SR Ghid ISO/CEI 99:2012, cu urmatoarele
completari:

aparat de masurare a vitezei de miscare a autovehiculelor — mijloc de masurare
care masoara de la distantd si afiseaza viteza de deplasare a autovehiculelor,
independent de caracteristicile acestora.

sisteme pentru masurarea vitezei de miscare a autovehiculelor - ansamblu de
elemente dependente intre ele si formand un intreg organizat, care masoara de la
distantd s1 afiseaza viteza de deplasare a autovehiculelor, independent de
caracteristicile acestora.

lidar (acronim in engleza — LIght Detection And Ranging) — tehnologie si echipament
pentru determinarea distantei pana la obiecte si a pozitiei lor prin emiterea radiatiei
optice (de obicei sub forma de fascicule directionate de radiatie a laserului) si
inregistrarea timpului de intoarcere a luminii reflectate. Distanta pana la obiecte este
dedusa prin calcule din timpul de intoarcere a luminii, iar aceasta impreuna cu directia
in care a fost emis fasciculul luminos de catre lidar dau vectorul de pozitie a
obiectului.

IV. CERINTE TEHNICE SI METROLOGICE

4. Aparatele/sistemele pentru masurarea vitezei de miscare a autovehiculelor,
prin efectul Doppler trebuie sa corespunda cerintelor tehnice si metrologice stabilite
in NML R 91:20009 si prezenta norma.

5. Aparate/sisteme pentru masurarea vitezei de miscare a autovehiculelor in
baza cadrelor video efectuate cu interval stabil de timp, trebuie sa satisfaca
urmatoarele cerinte tehnice si metrologice:

1) Masurarea vitezei este bazata pe masurarea distantei parcurse de autovehicul
in zona de control a camerei video si timpului in care acesta a parcurs distanta
respectiva.

2) Semnalul video trebuie sa se transmita la calculator.

3) Aparatul/sistemul trebuie sd masoare viteza indiferent de directia din trafic
in zona de control a camerei video. Ca punct de reper sunt utilizate placutele de
inmatriculare din fatd sau din spate. Viteza trebuie sd se masoare indiferent de tipul
placutei de inmatriculare, forma, culoare, dimensiuni.



4) Camera video trebuie sa fie instalatd in mod static de la 4,5 m pand la 11 m
deasupra carosabilului si, respectiv, s mentind o anumita zond sub supraveghere,
numita zona de control.

5) Software-ul instalat pe calculator trebuie sa proceseze imaginile pe care le
primeste de la camerele video intr-un anumit interval de timp specificat de
producator, sa detecteze toate autovehiculele cu placute de inmatriculare si sa
calculeze viteza acestora.

6) Daca mai multe autovehicule sunt simultan in zona de control a camerei
video, viteza fiecarui autovehicul trebuie sd fie masuratd separat, autovehiculele
trebuie sa fie inregistrate pe baza placutelor de inmatriculare.

7) Masurarile se bazeazd pe doud cadre consecutive cu imaginea unui
autovehicul cu placuta de inmatriculare identificata.

8) Constructiv aparatul/sistemul trebuie sa corespunda documentatiei
producatorului.

9) Pentru protejarea datelor este necesar sa fie specificate versiunea software-
ului si suma de control, care se noteaza in descrierea de model a mijlocului de
masurare.

10) Timpul se seteaza si sincronizeaza prin GPS.

6. Lidarele trebuie sa satisfaca urmatoarele cerinte tehnice si metrologice:

1) Valorile masurate ale vitezelor trebuie sa se incadreze in erorile maxime
tolerate specificate tabelul 1, respectand si cerintele specificate in cadrul fiecarui
alineat in parte, la functionarea lidarelor sub actiunea factorilor de influenta:

a) tensiunea electrica de alimentare in domeniul: de la [Un — 10%] V péana la
[Un + 20%] V, unde Un este tensiunea nominald de alimentare, specificata de
producator;

b) radiatia electromagnetica cu intensitatea campului electric 10 V/m in
domeniul de frecvente de la 27 MHz pana la 1000 MHz;

c) impulsuri de interferenta: trenuri de impulsuri cu amplitudinea de 25 V (in
cazul lidarelor alimentate de la bateria de acumulatori) si cu amplitudinea de 1 kV (in
cazul lidarelor alimentate de la reteaua electrica de 220 V), aplicate pe alimentare un
timp echivalent cu cel necesar pentru simularea unei masurari de viteza, precum si
impulsuri cu amplitudinea de 100 V aplicate prin cuplaj capacitiv conexiunilor de
semnal;

d) descarcari electrostatice: tensiunea de descarcare 8 kV cu o energie de 4,8
mJ si un timp intre descarcari de minim 1 s;

e) vibratii sinusoidale: amplitudinea acceleratiei de 10 m/s2, in domeniul de
frecventa de la 10 Hz pana la 150 V/m, 20 de cicluri.

2) Lidarele trebuie sa-si pastreze caracteristicile metrologice si tehnice in
conditii:



a) de depozitare la temperatura de -20°C, timp de 2 ore;

b) de depozitare la temperatura de +60°C (caldura uscatd) timp de 2 ore.

Pe parcursul acestor incercari lidarul nu trebuie sd fie alimentat cu energie
electrica. Dupa fiecare dintre aceste incercari lidarul trebuie sa indeplineasca cerintele
specificate la punctul 7 subpct.1).

3) Lidarul trebuie sa fie supus la socuri mecanice, astfel: asezat pe o suprafata
rigida, se Inclind in jurul unei laturi a suprafetei sale de baza, astfel incat capatul opus
sa fie ridicat la o indlfime de 50 mm, apoi este lasat sa cada. Se repeta procedeul de
mai sus in jurul fiecdrei laturi a suprafetei de baza. Dupa efectuarea acestor incercari,
lidarul trebuie sa indeplineasca cerintele specificate la punctul 7 subpct.1).

4) Partile componente ale lidarului care sunt amplasate in exterior trebuie sa fie
supuse unei probe de caldurd umeda cu condensare, astfel: imediat dupd depozitarea
la temperatura de -25°C, aparatele se aduc intr-un mediu cu temperatura de +20°C si
umiditate relativd de circa 80%, se alimenteazd si se mentin in aceasta stare pana
ajung la temperatura ambianti. In aceste conditii lidarul trebuie si indeplineasci
cerintele specificate la punctul 7 subpct.1).

5) Partile componente ale lidarului care sunt amplasate in exterior trebuie sa
aiba un grad de protectie adecvat rezistentei la jet de apa. Imediat dupa efectuarea
incercdrilor de determinare a gradului de protectie, lidarul trebuie sa indeplineasca
cerintele specificate la punctul 7 subpct.1).

6) Cerinte tehnice constructive si de aspect exterior:

a) toate componentele functionale ale lidarului trebuie sa aiba o constructie
robusta, sa nu prezinte deteriorari care sa influenteze buna lor functionare. Materialele
utilizate trebuie sa garanteze o rezistenta suficienta si sa aiba caracteristici invariabile
in timp.

b) carcasele lidarelor trebuie sa protejeze lidarul la atingere, praf, umiditate si

c) lidarul trebuie sa aiba cel putin urmatoarele inscriptii:

- tipul, seria, anul fabricarii;

- denumirea (sau marca comerciald) a producatorului;

- marcajul metrologic de aprobare de model (in conformitate cu specificatiile
din certificatul de aprobare de model).

Aceste inscriptii trebuie sa fie marcate lizibil si astfel incat sa nu poata fi sterse.

d) toate comutatoarele si tastele de comanda ale dispozitivelor lidarului trebuie
sd functioneze sigur, fard blocari sau rateuri si trebuie sa fie inscriptionate astfel incat
sa se Inteleaga rolul lor functional, fara a permite confuzii in manevrare.

e) pentru toate valorile afisate trebuie sa existe inscriptii vizibile care sa dea un
inteles clar acestor valori. Unitatea de masura km/h trebuie sa figureze alaturi de toate
valorile afisate ale vitezelor masurate.



f) lidarul trebuie sa fie prevazut cu o functie de autotestare, care sa poata pune
in evidentd orice defect sau dereglare functionald, ce pot avea influentd asupra
exactitatii de masurare. Aceastd functie trebuie sa fie activatd automat la fiecare
punere in functiune a lidarului, avand si posibilitatea de a fi activatd manual de catre
operator, ori de céte ori se considera necesar. In cazul depistirii unor defecte sau
dereglari functionale, acestea vor fi semnalate, iar functionarea lidarului va fi blocata.

g) lidarele utilizate In regim de deplasare trebuie sa realizeze si masurarea
vitezei proprii de deplasare a mijlocului de transport pe care este montat sau sa
receptioneze date cu privire la viteza sa de deplasare, cel putin in domeniul specificat
de masurare.

7) Cerinte tehnice de functionare cu caracter general:

a) lumina emisa de lidar in scopul determinarii vitezei mijloacelor de transport
sau pentru iluminare suplimentara in infrarosu va fi de lungime de unda si intensitate
care nu duc la leziuni a ochilor neprotejati sau orbire, inclusiv de scurta durata.

b) divergenta radiatiei optice emisa de lidar in scopul determinarii vitezei
mijloacelor de transport nu va depdsi 5 mrad, iar impreuna cu alti parametri
(diametrul fasciculului, coerenta, lungimea de unda) va asigura o pata luminoasa cu
diametrul de 40 cm maxim la o distantd de 150 m de la lidar, asigurand astfel o
discriminare 1naltd intre mijloacele de transport aflate in apropierea axei optice a
lidarului si o fidelitate/siguranta in atribuirea vitezei masurate mijlocului de transport
ales.

c) principiul de functionare si logica procesului de masurare ale lidarului
trebuie sa fie astfel concepute incat sa nu poata fi atribuita o masurare de viteza unui
autovehicul care nu are nici o legatura cu aceasta viteza (in special n cazurile in care
lidarul este utilizat pe masurare manuald), precum si in cazurile de Incrucisari sau
depasiri intre vehicule, cand acestea se afla simultan in raza de masurare a lidarului.

d) in cazul scaderii tensiunii de alimentare sub limita minima specificata de
producator, functionarea lidarului trebuie sa fie blocatd automat. Aceeasi cerinta se
va aplica si in cazul depasirii limitei superioare a tensiunii de alimentare, daca in acest
caz exista riscul depasirii erorilor tolerate la masurarea vitezei.

8) Cerinte tehnice specifice functiilor de masurare, prelucrare si afisare:

a) componentele lidarului amplasate in exterior (bariere optice, inductive sau
elemente de alta natura, in functie de principiul constructiv) trebuie sa fie montate in
conformitate cu prevederile manualului de utilizare.

b) daca lidarul este prevazut cu circuite de avertizare acustica si/sau optica,
acestea trebuie sd functioneze corect daca valoarea vitezei inregistrate depaseste o
valoare prestabilita.

c) daca lidarul este prevazut cu functia de numarare (totalizare) pentru ,,numar

de vehicule”, respectiv ,,numar de depasiri”, indicatiile acestuia trebuie sa se modifice
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cu cate o unitate (in sens crescator) la fiecare masurare a vitezei, respectiv la fiecare
depasire a vitezei prestabilite.

d) lidarul trebuie sa dispuna de un ceas propriu cu abatere zilnica de cel mult
+1 min./zi. Dispozitivele destinate programarii datei, respectiv a orei, trebuie sa
permita fixarea oricarei date calendaristice, respectiv a oricarei ore din zi.

9) Cerinte tehnice functionale specifice functiei de nregistrare

a) inregistrarile efectuate trebuie sa cuprinda cel putin urmatoarele:

- data si ora la care a fost efectuatd masurarea;

- locatia, sub forma de adresa sau coordonate geografice;

- identificatorul lidarului si/sau al operatorului;

- valoarea vitezel masurate;

- imaginea autovehiculului, din care sd poatd fi identificat numarul de
inmatriculare al acestuia.

b) daca lidarul este destinat si pentru functionare pe timp de noapte, acesta
trebuie sa fie dotat cu un sistem de iluminare de tip ,,blit” (in cazul utilizarii aparatelor
de fotografiat) sau cu un reflector in infrarosu, daca este utilizata o camera de vederi
sensibila si Tn acest spectru. Aceste sisteme de iluminare trebuie sa asigure efectuarea
unor inregistrari clare, cu respectarea cerintelor specificate la punctul 6 subpunct. 9
a).

10) Cerinte tehnice functionale specifice functiei de transmitere sau stocare a
datelor

a) in cazul stocarii locale a inregistrarilor efectuate si/sau a datelor obtinute in
urma prelucrarii inregistrarilor pe suporturi de informatie care pot fi scoase din lidare
sau pot fi inlocuite cu altele, sau pot fi accesate din exteriorul lidarului de alte
dispozitive neautorizate:

- toate datele si inregistrarile vor fi stocate in forma criptatd, cu acces sub
autorizare cu parola sau in format care nu va permite citirea informatiei decat de
sisteme informatice sau persoane autorizate, iar dispozitivele de stocare de informatie
nu vor necesita sigilarea in corpul lidarului, sau

- inregistrarile si datele vor putea fi stocate In forma arbitrara, insa constructia
aparatului va permite sigilarea purtatorilor de informatie sau a cailor de acces la
acestea.

b) in cazul in care se oferd posibilitatea transmiterii directe a inregistrarilor
efectuate si/sau a datelor obtinute in urma prelucrarii inregistrarilor, lidarul va permite
folosirea doar a canalelor de comunicatie securizate.

c) logica functionarii si stocarii sau transmitere a datelor inregistrarilor trebuie
sd permitd detectarea interventiei neautorizate sau a alterarii/inlaturarii informatiei
stocate sau transmise.

11) Cerinte privind sigilarea



a) lidarele trebuie sa fie astfel construite, incat sa permita aplicarea marcilor

metrologice de verificare la toate blocurile functionale in carcase proprii, in toate
locurile necesare pentru asigurarea protectiei impotriva interventiilor neautorizate.
b) aplicarea marcilor trebuie astfel conceputa incat accesul la componentele sau

functiunile care necesita protectie sa nu fie posibil decat prin distrugerea marcajelor

respective.

c) locurile de amplasare a marcilor, tipul si forma lor, trebuie sa fie indicate n
descrierea de model, anexa la certificatul aprobarii de model.
7. Caracteristici tehnice si metrologice specifice sunt prezentate in Tabelul 1:

Tabelul 1

Caracteristica

Valoarea

Intervalul de masurare a vitezei
autovehiculelor, trebuie sa includa, cel putin

de la 30 km/h pina la 150 km/h

Limita erorii maxime tolerate pentru

masurarea vitezei cu aparate/sisteme:

- prin efectul Doppler

Pina la 100 km/h

Mai mult 100 km/h

- In baza cadrelor video efectuate cu interval

stabil de timp

- pentru lidare:

- la masurarea vitezei, simulatd in conditii de
laborator;

- la masurarea vitezei, In conditii de trafic,
pentru lidare care functioneaza numai in
regim stationar;

- la masurarea vitezei, in conditii de trafic,

pentru lidare care functioneaza atat in regim
stationar, cat si in regim de deplasare

+1 km/h
+1%
+ 2 km/h

+2 km/h

+3 km/h

+3 km/h

Conditii de functionare:

- temperatura conform documentatiei
producatorului a aparatelor/sistemelor, cel
putin:

a) prin efectul Doppler

b) in baza cadrelor video efectuate cu interval
stabil de timp

¢) pentru lidare sau blocuri functionale ale
acestora.

de la 0 °C pina la plus 50 °C
de la minus 10 °C pina la plus 50 °C

de la minus 10°C pana la plus 50 °C




- umiditatea <90 %,fara condensare
- presiunea atmosferica 84,7 kPa + 106,7 kPa

V. MODALITATI DE CONTROL METROLOGIC LEGAL

8. Volumul si consecutivitatea efectuarii operatiilor in cadrul verificarilor
metrologice initiale, periodice si dupa reparare trebuie sa corespunda Tabelului 2.
Programul de incercari in scopul aprobarii de model se elaboreaza luand in
consideratie cerintele standardelor aplicabile aparatului/sistemului si cerintele
prezentei norme.

Tabelul 2
Operatia/ Modalititi de control metrologic legal
numarul Verificarea metrologica
punctului
din capitolul
Denumirea operatiei XI) Aprobare dupi
»Efectuarea | de model | initiala | periodica P
e < e reparare
verificarii
metrologice”
Verlf'lcarga aspectului 21 da da da da
exterior S1 marcarca
Verlf.lcaregv . 22 da da da da
functionalitatii
Dgtermmareq erorii de 23 da da da da
masurare a vitezel

9. Verificarea metrologica a aparatelor/sistemelor pentru masurarea vitezei de
migcare a autovehiculelor, prin efectul Doppler, in baza cadrelor video efectuate cu
interval stabil de timp si lidare se efectueazd de catre laboratoarele de verificari
metrologice desemnate pentru domeniul respectiv, conform Legii metrologiei nr.
19/2016.

10. In cazul in care aparatul/sistemul sau lidarele nu au corespuns cerintelor din
prezenta norma si standardelor aplicabile, controlul metrologic legal se intrerupe si
se considera ca aparatul/sistemul sau lidarele nu poat fi utilizat in domeniul de interes
public.

11. Perioada de verificare metrologica se stabileste in conformitate cu
prevederile Listei Oficiale a mijloacelor de mdsurare si masurarilor supuse
controlului metrologic legal, aprobate prin Hotarirea Guvernului nr. 1042/2016.
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VI. ETALOANE SI ECHIPAMENTE

12. La efectuarea controlului metrologic legal trebuie sa se utilizeze etaloane
de lucru si echipamente, specificate in tabelul 3.

Tabelul 3
Numarul Denumirea Indicativul
punctului din etalonului de Caracteristicile documentului,
capitolul XI) lucru metrologice care
,Efectuarea sau dispozitivul . . . reglementeazi
verificarii auxiliar de si tehnice de baza cerintele
metrologice” masurare tehnice
Dispozitiv etalon
pentru masurarea

vitezei de miscare Intervalul de masurare: de la

23 ) mi_loculu? to | 20km/h pinala 300 km/h; i
: . Eroarea absoluta: + 0,1 km/h.

transport prin

efectul Doppler
23 Frecventmetru 10%+10%*s<10°® -
23 Telemetru cu laser 0=100m -
+ 1,0 mm
de la minus 40 °C pina la plus
23 Termometru 60 °C -
+1°C
Aparat pentru 10 % = 90 %
23 masurarea L1 -
umiditatii aerului
domeniul de viteze masurate:
0 - 320 km/h,
23 Simulator-tester

pentru lidare rezolutia — 0,1 km/h domeniul
de distante pentru operare
normala: 46048 m
domeniul de viteze masurate:
20 - 170 km/h,
rezolutia — 0,1 km/h domeniul
de distante pentru operare
normala: 20+500 m

23 Lidar/radar-etalon

13. Se admite utilizarea altor etaloane de lucru etalonate, ale caror caracteristici
metrologice sunt analogice sau mai performante decat cele indicate in Tabelul 3.
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VII. CERINTE PRIVIND CALIFICAREA PERSONALULUI

14. La efectuarea controlului metrologic legal se admit persoane cu competenta
demonstrata pentru domeniul dat de masurari si au fost instruiti privind tehnica de
exploatare a echipamentului.

VIII. CERINTE PRIVIND SECURITATEA

15. La executarea controlului metrologic legal se vor respecta cerintele stipulate

- instructiunea de exploatare a etaloanelor de lucru sau dispozitivelor auxiliare
pentru verificarea aparatelor/sistemelor pentru masurarea vitezei de miscare a
autovehiculelor, prin efectul Doppler si in baza cadrelor video efectuate cu
interval stabil de timp si lidarelor;
- standardul SM SR EN 61010-1:2013.
16. Toate conectarile schemei electrice in procesul de verificare se efectueaza
doar cind aparatele/sistemele sau lidarele sunt deconectate de la energia electrica.
17. In timpul efectudrii verificirii metrologice in teren trebuie si se respecte
cerintele Legii privind siguranta traficului rutier nr. 131/2007 si conditiile de
sigurantd la inaltime

IX. CONDITII DE VERIFICARE

18. In procesul de efectuare a controlului metrologic legal se vor respecta
conditiile indicate in manualul de utilizare a mijloacelor de masurare respective.

19. In timpul efectudrii controlului metrologic legal trebuie si se respecte
urmatoarele condifii:

1) in conditii de laborator:
- temperatura mediului ambiant: - (20 £ 5) °C;
- variatia temperaturii in timpul verificarilor nu trebuie sa depaseasca 0,5 °C.
- umiditatea: — (60 + 30) %, fara condensare.

2) 1n teren:
- temperatura mediului ambiant:°C, de la minus 10 pina la plus 40;
- umiditatea relativa a aerului in teren, %, < 90;
- presiunea atmosferica, kPa, 84,7 + 106,0;
- verificarea se efectueaza in conditii de lipsd a precipitatiilor, cetii, fumului.

X. PREGATIREA PENTRU VERIFICARE
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20. Pregatirca pentru verificare a aparatelor/sistemelor sau lidarelor se
efectueaza in conformitate cu manualul de utilizare.

XI. EFECTUREA VERIFICARII

21. Examinarea aspectului exterior si marcarea.

1) Se examineaza daca aparatul/sistemul sau lidarul este complet, acesta trebuie
sa corespunda descrierii de model a mijlocului de masurare;

2) La examinarea aspectului exterior trebuie sa se stabileasca ca inscriptii care
nu se sterg, contin cel putin inscriptii prevazute la pct. 6 subpct. 6 lit. ¢) din prezenta
norma.

3) Componentele aparatul/sistemul sau lidarul si cablurile de conectare care
sunt supuse verificarii trebuie sa nu prezinte deteriorari mecanice, ceea ce poate afecta
caracteristicile metrologice ale aparatului/sistemului;

4) Se verifica corespunderea lidarului conditiilor specificate la pct.6 subpct. 6).

Rezultatele examinarii aspectului exterior si marcarea se considerd
corespunzitoare, daci sunt asigurate toate cerintele indicate in prezentul punct. In
cazul depistarii neconformitatilor verificarea se intrerupe.

22. Verificarea functionalitatii.

Aparatul/sistemul care face obiectul verificarii trebuie sa fie complet instalat si
pregitit pentru functionare. Inainte de a incepe verificarea aparatului/sistemului,
acesta trebuie deconectat.

1) Pentru aparatele/sistemele pentru masurarea vitezei de miscare a
autovehiculelor, prin efectul Doppler:

a) se conecteaza aparatul/sistemul;

b) se efectueaza identificarea software-ului. Pentru a identifica software-ul, pe
calculator se deschide fereastra de identificare a aparatului/sistemului sau la
conectarea aparatului/sistemului, pe afisaj, unde trebuie sa apara urmatoarele date:

- versiunea software-ului;

- suma de control (criptarea datelor tip CRC), dupa caz.

Daca datele de identificare corespund cu cele specificate de producator, sau dupa
caz indicate in descrierea de model, identificarea software-ului se considera pozitiva.
in cazul unor rezultate negative, efectuarea verificirilor se intrerupe.

2) Pentru aparate/sisteme pentru masurarea vitezei de miscare a
autovehiculelor in baza cadrelor video efectuate cu interval stabil de timp:
a) se conecteaza aparatul/sistemul;
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b) se efectucaza identificarea software-ului. Pentru a identifica software-ul, pe
calculator se deschide fereastra de identificare a aparatului/sistemului unde trebuie sa
apara urmatoarele date:

- versiunea software-ului;

- suma de control (criptarea datelor tip CRC), dupa caz.

3) Se asigura ca camera a capturat autovehiculul si informatia (poza) este
vizibila pe ecranul calculatorului sistemului si cuprinde cel pufin urmatoarea
informatie:

a) imaginea autovehiculului;

b) viteza autovehiculului;

C) placuta de inmatriculare a autovehiculului.

Daca datele de identificare a software-ului corespund cu cele specificate de
producator, sau dupa caz indicate in descrierea de model, si imaginea capturatd de
camera cuprinde toata informatia obligatorie, atunci verificarea functionalitatii se
considera corespunzdtoarea cerintelor.

4) Lidarele se pun in functiune conform manualului de utilizare, verificandu-
Se:

a) pornirea corecta a lidarului, conform descrierii din manualul de utilizare;

b) efectuarea automata de catre sistem a functiei de autoverificare, raispunderea
sistemului la comanda manuala de autotestare sau alte testari operate manual conform
manualului de utilizare;

C) functionarea corecta a tastelor, comutatoarelor si raspunderea sistemului la
comanda;

d) functionarea corecta a ceasului intern al lidarului, raspunderea corecta a
sistemulul la comenzile de modificare a datei/orei, de modificare a altor setari
(operator, locatie, regim de lucru etc. dupa caz si conform manualului de utilizare);

e) se reporneste de cel putin 3 ori sistemul pentru a verifica stabilitatea
functionarii sale si a memorizarii setarilor introduse de la subpunctul d);

f) daca lidarul permite acest lucru, se incearca efectuarca unei masurari ,,in
gol”, fara indreptarea lidarului spre un obiect in miscare (de exemplu: spre perete), se
verificd corespunderea raspunsului lidarului cu descrierile manualului de utilizare
(semnale de eroare, date ale masuratorilor sau alte, dupa caz);

g) se reporneste lidarul de cel putin 3 ori alimentandu-1 de la sursa de tensiune
continud, verificadndu-se capacitatea lidarului de a functiona corect;

h) pe intreaga durati a testelor indicate la acest punct se verifica corectitudinea
indicatiilor, afisajelor, semnalelor de alertd audio/video, vizibilitatea ecranului
(display), daca este aplicabil, conform manualului de utilizare.
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5) Incercarea la functionare se considerd pozitivd daca sunt obtinute rezultate
pozitive la toate cerintele din pct. 23. In cazul unor rezultate negative, efectuarea
verificarii metrologice se intrerupe.

23. Determinarea erorii de masurare a vitezei.

1) Pentru aparatele/sistemele pentru masurarea vitezei de miscare a
autovehiculelor, prin efectul Doppler (se efectueaza in conditii de laborator):

a) aparatul/sistemul care face obiectul verificarii trebuie sa fie complet instalat
si pregatit pentru functionare;

b) se instaleaza antena aparatului/sistemului la capatul dispozitiv etalon pentru
masurarea vitezei de miscare a mijlocului de transport prin efectul Doppler, conform
instructiunii de exploatare a etalonului de lucru;

C) se seteaza configuratiile etalonului:

- distanta de  masurare (conform  caracteristicilor  tehnice a
aparatului/sistemului);

- sensul de deplasare (apropiere-departare, dupa caz);

- valoarea vitezei masurate (minim 20 km/h).

d) se conecteaza aparatul/sistemul in regim de masurare;

e) se efectueaza cel putin cite 5 de masurari pentru urmatoarele valori a vitezei
masurate (Ver): 30 km/h, 60 km/h, 80 km/h, 100 km/h, 130 km/h, 150 km/h. Valorile
vitezei masurate pot fi modificate in functie de intervalul de masurare a
aparatului/sistemului si/sau dispozitivului etalon;

) se calculeaza valoarea medie a rezultatelor obtinute (Vmed), pentru fiecare

valoarea vitezei masurate, conform formulei:
Z Vmésl-
n

Vmedi = (1)

unde,

N — numarul de masurari efectuate;

g) se calculeaza eroarea absoluta (AV), pentru fiecare valoare a vitezei masurate,
conform formulei:

AVi = Vinea; — Ve, (2)

h) rezultatele verificarii vor fi calificate drept corespunzatoare daca eroarea

absolutd obtinutd nu depdseste eroarea maxima toleratd, indicata in tabelul 1;

1) se repeta punctele d) — h), pentru sensul de deplasare invers (dupa caz).

2) Pentru aparate/sisteme pentru masurarea vitezei de miscare a
autovehiculelor in baza cadrelor video efectuate cu interval stabil de timp (se
efectueaza in teren):

a) aparatul/sistemul care face obiectul verificarii trebuie sa fie complet instalat
si pregatit pentru functionare;
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b) se efectueaza schema asa cum se arata in Figura 1;

1 o >

=

Fig.1. Schema de determinare a erorii intervalelor de intercalare intre cadrele video
(1-camera video, 2-calculator, 3- frecventmetru)

C) se porneste frecventmetrul. Se seteaza frecventmetrul pentru a masura
frecventa in timp. Se seteaza frecventmetrul in milisecunde la "iesire". Prin ajustarea
sensibilitatii frecventei la intrarea "B", se realizeazd o madsurare consecventa a
impulsurilor sincrone in timpul unei secvente de cadre.

d) se realizeaza 5 masurari a perioadelor cadrelor video (Tias);

e) pentru fiecare valoare a perioadei masurate, se calculeaza eroarea absoluta
(AT) conform formulei:

T =1|Tnss— Tl s 3
T — valoarea perioadei secventei cadrelor camerei video;
f) se calculeaza si eroarea relativa (8T), conform formulei de mai jos:
8T =2-100, % (4)

g) din cele 5 masurari efectuate se noteaza valoarea cea mai mare obtinuta la pct.
f) sig).

h) se parcheaza autovehicul de-a lungul liniei de monitorizare in zona de control
a camerei care se afla in procesul de verificare. Autovehicul trebuie sa fie plasat
frontal in fata camerei, astfel incét placuta de inmatriculare a autovehiculului sa poata
fi vazuta in partea inferioara a cadrului. Rotile autovehiculului trebuie pozitionate
drept si autovehiculul trebuie sa fie nemiscat. Se verificd daca camera video a
recunoscut corect placa de inmatriculare;

I) se plaseaza telemetrul cu laser pe suport, atingdnd placuta de inmatriculare a
autovehiculului. In program, se apasi butonul "Start". Programul va incepe misurarea
deplasarii autovehiculului. Autovehiculul se deplaseaza inapoi, astfel incat placuta de
inmatriculare a masinii sa poatd fi vazuta in partea superioard a cadrului video.
Autovehiculul se opreste. Se apasa butonul "Stop". Software-ul va masura distanta
parcursd (Dmgs);

J) se masoara distanta fatd de placuta de inmatriculare a autovehiculului cu
telemetru (De);

K) se calculeaza eroarea relativa (3D) pentru distanta parcursa, conform formulei
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sp = 2mas=Pet 100 o (5)

et

I) se repeta punctele i) — I) de 3 ori;

m) din cele 3 masurari efectuate se noteaza valoarea cea mai mare obtinuta la
pct. 1) —m);

n) se calculeaza eroarea relativi a masurarii vitezei ca suma a erorii relative
maxime a masurarii intervalului dintre cadre si eroarea relativa maxima a masurarii
distantei, utilizand formula:

6V =8T + 6D, % (6)

0) se calculeaza eroarea absolutda de masurare a vitezei la viteza maxima pe care

aparatul/sistemul o poate masura (Vmax), declarata de producator, conform formulei :

8V -Vinax
Apax= —155 4, » KM/h (7)

p) Se repeta masurarile cu toate camerele video din sistem;
q) rezultatele verificarii vor fi calificate drept corespunzatoare daca eroarea
absoluta obtinuta nu depaseste eroarea maxima tolerata, indicata in Tabelul 1.

3) Pentru lidare in cazul incercarilor metrologice precizia de determinare a
vitezei se efectueaza in conditii de laborator. La verificarea metrologica precizia de
determinare a vitezei se efectueaza in teren.

4) Verificarea in conditii de laborator a preciziei determinarii vitezei:

a) este efectuata pe simulatorul oferit de producator sau reprezentantul autorizat
al producatorului, in cazul cind nu este asigurare metrologica in tara, in conformitate
cu modul de lucru descris in manualul sau de utilizare;

b) se efectucaza un ciclul complet de masurari ale caracteristicilor lidarului
supus verificarii metrologice, cite 10 masurari, efectuate pentru minimum 10 viteze
pe tot intervalul de masurare a lidarului.

Verificarea se considera pozitiva dacd erorile de determinare ale vitezei se
incadreazi in limitele tolerate. In cazul unor rezultate negative, efectuarea verificarii
metrologice se intrerupe.

5) Verificarea in teren a preciziei determindrii vitezei si inregistrarii datelor
masurarilor:

a) pentru lidare, destinate functionarii atdt in regim stationar, cat si celor
destinate sd functioneze in deplasare, verificarea este efectuatd la 5 viteze din
intervalul de masurare: 10-160 km/h, cate 3 masurari pentru fiecare. Tinand cont de
faptul ca procesul de verificare metrologica are loc in trafic, si in conditii de trafic e
imposibil de a atinge viteza limita superioara, se admit masurari ale vitezei specificate
mal Sus;
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b) lidarul care se verifica si cel etalon sunt instalate (sau operatorii iau pozitie,
in cazul operarii de catre operator) pe marginea drumului/pistei pe care circuld
automobile Tn mod normal, distanta de la marginea benzii de circulatie pana la locul
in care se afla lidarul maxim — 1 m, distanta intre lidarul care se verifica si cel etalon
maxim—1,0 m;

¢) in cazul cand eroarea absoluta a masurarilor in intervalul valorilor specificate
in pct. a) se incadreaza in limitele stipulate, restul intervalului se considera ca se
incadreaza in limitele tolerate.

Daca erorile obtinute nu se Incadreaza in limitele tolerate, verificarea
metrologica Se intrerupe.

XII. INTOCMIREA REZULTATELOR CONTROLULUI METROLOGIC
LEGAL

24. Rezultatele verificarii metrologice se inregistreaza in proces-verbal de
verificare metrologica, care trebuie sa includa cel putin:

1) numarul de inregistrare si data intocmirii procesului-verbal;

2) denumirea solicitantului;

3) identificarea aparatului/sistemului (tipul, numarul de fabricare, denumirea
producatorului;

4) specificatia etaloanelor utilizate;

9) conditiile de mediu;

6) rezultatele masurarilor;

7) calculul erorilor absolute si relative;

8) erorile maxime tolerate;

9) decizia privind utilizare/ inutilizabilitate a aparatului/sistemului.

25. In cazul mijlocul de misurare este recunoscut ca utilizabil, se elibereazi
buletin de verificare metrologica conform Hotararii Guvernului nr. 1042/2016, Anexa
nr. 2. Marcajul de verificare metrologica se aplica conform schemelor stabilite in
descrierea de model a mijlocului de masurare.

26. In cazul cind mijlocul de misurare este recunoscut ca inutilizabil se
clibereaza buletin de inutilizabilitate conform pct. 18 Anexa 2 din Hotararea
Guvernului nr.1042/2016.
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