Republica Moldova
MINISTERUL DEZVOLTARII ECONOMICE SI DIGITALIZARII

ORDIN Nr. 118
din 14-09-2023

cu privire la aprobarea NML 10-18:2023
»Aparate/Sisteme pentru masurarea vitezei
de miscare a autovehiculelor. Cerinte tehnice
si metrologice. Procedura de verificare metrologica”

Publicat : 19-10-2023 in Monitorul Oficial Nr. 391-394 art. 965

In temeiul art.5 alin.(3) lit.f), art.6 alin.(3), art.13 alin.(3) din Legea metrologiei nr.19/2016 si
al art.56 alin.(3) din Legea nr.100/2017 cu privire la actele normative, pentru asigurarea uniformitatii
si exactitatii masurarilor In domeniile de interes public pe teritoriul Republicii Moldova,

ORDON:

1. Se aprobd norma de metrologie legala NML 10-18:2023 , ,Aparate/Sisteme pentru
masurarea vitezei de miscare a autovehiculelor. Cerinte tehnice si metrologice. Procedura de
verificare metrologica”, conform anexei.

2. Se abroga:

- norma de metrologie legala NML R 91:2009 ,,Echipament radar pentru masurarea vitezei
vehiculelor”, aprobata prin Ordinul Ministerului Economiei nr.41/2009;

- 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”,
aprobatd prin Ordinul Ministerului Economiei si Infrastructurii nr.64/2021.

3. Prezentul ordin se publica in Monitorul Oficial al Republicii Moldova si se plaseaza pe
pagina web a ministerului.

4. Se pune in sarcina IP ,Institutul National de Metrologie” plasarea pe pagina sa 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 publicérii in Monitorul Oficial
al Republicii Moldova.



Anexa
la Ordinul Ministerului
Dezvoltarii Economice si Digitalizarii
nr.118 din 14.09.2023

NORMA DE METROLOGIE LEGALA
NML 10-18:2023 ,,Aparate/Sisteme pentru masurarea vitezei de miscare
a autovehiculelor. Cerinte tehnice si metrologice.
Procedura de verificare metrologica”

1. OBIECT SI DOMENIU DE APLICARE

1. Prezenta normd de metrologie legalad (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 1n 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 metrologicd initiala, periodica si dupd reparare, in conditiile Hotararii Guvernului
nr.1042/2016 ,,Cu privire la aprobarea Listei oficiale a mijloacelor de masurare si a masurarilor supuse
controlului metrologic legal”.

II. REFERINTE

Legea metrologiei nr.19/2016;

Legea privind siguranta traficului rutier nr.131/2007;

Hotararea Guvernului nr.1042/2016 cu privire la aprobarea Listei Oficiale a mijloacelor de
masurare si masurarilor supuse controlului metrologic legal;

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;

SM EN 60529:1991/AC:2019 Grade de protectie asigurate prin carcase (cod IP);

OIML R 91: 1990 ,,Echipament radar pentru masurarea vitezei vehiculelor”;

OIML D 11 Edition 2013 (E) General requirements for measuring instruments -
Environmental conditions.

II1. TERMINOLOGIE SI ABREVIERI
3. Pentru a interpreta corect prezenta norma se aplica termenii conform Legii metrologiei
nr.19/2016, 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 distanta si afiseazd 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 distanta si afiseaza viteza de
deplasare a autovehiculelor, independent de caracteristicile acestora;
aparat/sistema pentru masurarea vitezei de miscare a autovehiculelor prin efectul
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Doppler — echipament care iradiaza vehiculele tinta cu unde electromagnetice in intervalul de
microunde (radiatie cu microunde) si determina viteza de miscare si(sau) parametrii spatiu-timp ai
locatiei vehiculului pe baza procesarii semnalelor reflectate de vehiculele tinta;
aparat/sistema pentru masurarea vitezei de miscare a autovehiculelor in baza cadrelor
video — echipament bazat pe masurarea distantei parcurse de vehiculele tinta in zona de control a
camerei video si timpului in care acestea au parcurs distanta respectiva,

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 (deobicei 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;

regim stationar — echipament care se instaleaza pe elementele constructive ale drumurilor sau
suporturi speciale si functioneaza in mod automat fara participarea directa a operatorului,

aparate/sisteme manuale — echipament care functioneaza cu participarea directd a
operatorului;

aparate/sisteme mobile — echipament care se instaleaza in remorci mobile, vehicule de
patrulare, cutii speciale, trepiede, etc si functioneaza in mod automat fiind urmarite de catre operator.

IV. CERINTE TEHNICE SI METROLOGICE

4. Cerinte tehnice de functionare cu caracter general:

1) Aparatele/sistemele pentru masurarea vitezei de miscare a vehiculelor trebuie sa furnizeze
rezultatul masurarilor vitezei in kilometri pe ora (km/h) si trebuie sa figureze alaturi de toate valorile
vitezelor masurate.

2) Valorile vitezelor masurate trebuie sa se incadreze in limitele erorilor maxime tolerate
specificate in tabelul 1.

3) Aparatele/sistemele cu functionare automatd trebuie sd inregistreze automat depasirea
vitezelor admise si se documenteze evenimentul de incalcare a regulilor rutiere.

4) Daca aparatul/sistemul este dotat cu un dispozitiv de indicare:

a) pentru toate valorile indicate trebuie sa existe inscriptii vizibile care sa dea un inteles clar acestor
valori;

b) aparatele/sistemele manuale sau mobile trebuie sa afiseze rezultatele masurarilor astfel incat aceste
rezultate sa poata fi citite simultan de cel putin doua persoane;

5) Aparatele/sistemele multifunctionale trebuie sd asigure inregistrarea depdsirii vitezelor
admise stabilite de regulile rutiere separat pentru fiecare banda de circulatie a vehiculelor din zona de
control.

6) Aparatele/sistemele trebuie sa determine directia de miscare a vehiculului si se afiseze
acestea informatii pe cadrele video.

7) Aparatele/sistemele in care este prevazuta functia automata de recunoastere a placutelor de

inmatriculare a vehiculelor tinte cu criterii setate in mod intern, trebuie sa asigure o rezolutie optica
suficientd pentru o recunoastere cu probabilitatea de cel putin 90%. In cazul nerespectrii criteriilor
setate, aparatul/sistemul trebuie sa asigure inregistrarea evenimentului cu semn de incalcare a
regulilor rutiere.

8) Aparatele/sistemele la detectarea evenimentelor cu caracter de incalcare a regulilor rutiere
trebuie sa formeze fisiere informationale cu cadrele video care satisfac cerintele stabilite:

a) La masurarea vitezei de miscare a vehiculului tintd fisierele informationale trebuie sa
furnizeze:
- rezultatul masurarilor de viteza in km/h;
- limita vitezei admise in km/h care s-a stabilit pentru zona de control;



- diferenta intre rezultatul masurarii de viteza si viteza admisa, km/h;
- directia de miscare a vehiculului tinta;
- cel putin doud cadre video care afiseaza vehiculul tinta in zona de control.

b) Fisierul informational trebuie sa includa secventa de cadre video si metadate asociate cu
aceste cadre video:

- denumirea si tipul aparatului/sistemului cu care s-a fixat evenimentul, numarul de serie;

- data, ora detectarii evenimentului care prezintd semne de Incdlcare a regulilor rutiere cu o rezolutie
de cel mult 1 s;

- marcarea temporald si(sau) indicativele cadrelor video din secventa inclusa 1n fisierul informational;
- rezultatele recunoasterii pldcutei de Inmatriculare a vehiculului tintd cu indicarea secventei
recunoscute de simboluri.

c) Pe cadrele video trebuie sa fie afisate semnele respective (intersectie, cerc, dreptunghi etc.)
care indica vehiculul tinta si(sau) o locatie separata a placutei de Tnmatriculare de pe acesta.

d) Pentru fiecare vehicul tinta separat trebuie sa fie generat un fisier informational cu cadrele
video corespunzatoare. Aparatele/sistemele care functioneazd in mod automat trebuie sa formeze un
cadru video separat cu o imagine marita a placutei de Inmatriculare a vehiculului tinté in fiecare zona
de control si sa o includa in secventa cadrelor video din fisierul respectiv.

e) Inregistrarea video a evenimentelor cu semne de incilcare a regulilor rutiere trebuie sa
afiseze faptul Incalcarii si s fie atagata la fisa informationala.

f) Datele stocate si exportate catre centrul de date trebuie sa fie protejate.

9) Daca aparatele/sistemele automate sunt dotate cu functii suplimentare pentru detectarea
evenimentelor cu semn de incalcare a regulilor rutiere, aceste functii trebuie sa satisfaca urmatoarele
cerintele:

a) Cerintele speciale pentru aparatele/sistemele automate care detecteaza interdictia pentru
trecerea la semnalul de oprire a semaforului. In acest caz fisierul informational trebuie s furnizeze:
- evenimentul asociat Incalcarii regulilor rutiere cu cadre video atasate la fisierul informational;

- cel putin 2 cadre video cu imaginea vehiculului tintd: un cadru la semnalul rosu a semaforului,
celdlalt, la momentul plecarii vehiculului tintd din zona de control;

- informatii despre culorile semnalelor semaforului (dupa secventa aprinderii) la momentul formarii
fiecdrui cadru video in secventa cadrelor video din fisierul informational;

- intervalele de timp de la momentul aprinderii semnalului rosu pana la momentul formarii cadrelor
video In secventa cadrelor video din fisierul informational, diviziunea inferioard la masurarea
intervalelor de timp nu trebuie s fie mai mare de 0,1 s.

b) Cerintele suplimentare pentru aparatele/sistemele care detecteaza automat oprirea/parcarea
vehiculului tinti cu incalcarea regulilor rutiere. In acest caz fisierul informational trebuie sa furnizeze:
- tipul incalcarii cu care se asociaza evenimentul detectat;

- cadrul video care afiseaza semnele de interdictie (indicatorul, marcajul rutier etc);
- minim trei cadre video formate cu o periodicitate de cel putin 60 s care confirma faptul ca vehiculul
tinta a depasit durata maxima admisa pentru oprire/parcare in zona de control.

c) Cerintele suplimentare pentru aparatele/sistemele care detecteazd automat incélcarea
interdictiei pentru oprirea pe banda de circulatie a transportului public. In acest caz fisierul
informational trebuie sa furnizeze:

- tipul Incdlcarii cu care se asociaza evenimentul detectat;
- minim trei cadre video formate cu o periodicitate de cel putin 30 s care demonstreaza faptul ca
vehiculul se afla pe banda de circulatie a transportului public.

d) Cerintele speciale pentru aparatele/sistemele care detecteaza automat incdlcarea interdictiei
pentru circulatia vehiculelor pe trotuare sau poteci. Fisierul informational trebuie sa furnizeze:

- tipul incalcarii cu care se asociaza evenimentul detectat;



- minim trei cadre video formate cu o periodicitate de cel putin 1 s care demonstreaza faptul ca
vehiculul se afla pe trotuar sau poteci.

e) Cerintele suplimentare pentru aparatele/sistemele care detecteaza automat 1Incélcarea
interdictiei pentru intrarea pe banda opusa. In acest caz fisierul informational trebuie si furnizeze:

- tipul incalcarii cu care se asociaza evenimentul detectat;

- minim trei cadre video formate cu o periodicitate de cel putin 1 s care sa demonstreze faptul ca
vehiculul se afld in zona de control pe banda opusa;

- directia de miscare a vehiculului tinta.

f) Cerintele suplimentare pentru aparatele/sistemele care detecteaza automat 1Incélcarea

regulilor rutiere la trecerea de cale ferata. In acest caz fisierul informational trebuie sa furnizeze:

- tipul incélcarii cu care se asociaza evenimentul detectat;

- minim doud cadre video formate cu o periodicitate de cel putin 1 s care sa demonstreze faptul ca
vehiculul tinta se afld in zona de control;

- culoarea semnalului de semafor (pozitia barierei) care regleaza circulatia vehiculelor la trecerea de
cale ferata (daca sunt disponibile asemenea dispozitive);

- directia de miscare a vehiculului tinta.

10) Software-urile aparatelor/sistemelor care prelucreaza, transmit si pastreaza rezultatele
masurdrilor vitezei de miscare si/sau evenimentelor cu semn de incalcare a regulilor rutiere trebuie sa
satisfaca cerintele stabilite:

a) Software-urile relevante din punct de vedere legal trebuie sa aiba documentatia insotitoare
care sa specifice in detalii: structura, functiile, parametrii, algoritmele, diagramele bloc, descrierile
interfetelor, lista comenzilor care provin de la toate interfetele, metoda de identificare si masurile de
protectie a software-ului.

b) Software-ul trebuie protejata de modificari accidentale si neintentionate. Orice actualizare
a software-ului nu trebuie sa modifice nivelul de protectie a partii legale.

11) Aparatele/sistemele trebuie sa aiba cel putin urmatoarele inscriptii:
a) tipul, seria, anul fabricarii;
b) denumirea (sau marca comerciala) a producatorului;
c) 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.

5. Aparatele/sistemele pentru masurarea vitezei de miscare a autovehiculelor, prin efectul
Doppler trebuie sa corespunda cerintelor tehnice si metrologice stabilite in pct. 4 din prezenta norma
st In OIML R 91:1990.

6. Aparate/sisteme pentru masurarea vitezei de miscare a autovehiculelor in baza cadrelor
video efectuate cu interval stabil de timp, trebuie sa corespunda cerintelor specificate in pct. 4 din
prezenta norma, precum si urmatoarelor cerinte specifice:

1) Semnalul video trebuie sa se transmita la calculator.

2) 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 fata sau din
spate. Viteza trebuie sd se masoare indiferent de tipul placutei de inmatriculare, forma, culoare,
dimensiuni.

3) Camera video trebuie sa fie instalata in mod static de la 4,5 m pana la 11 m deasupra
carosabilului si, respectiv, sa mentind o anumitd zona sub supraveghere, numita zond de control.

4) 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, sd detecteze toate
autovehiculele cu placute de Tnmatriculare si sa calculeze viteza acestora.



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

6) Masurdrile se bazeaza pe doud cadre consecutive cu imaginea unui autovehicul cu placuta
de Tnmatriculare identificata.

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

8) Timpul se seteaza si sincronizeaza prin GPS.

7. Lidarele trebuie sa corespunda cerintelor specificate in pct. 4 din prezenta norma, precum
si urmatoarelor cerinte specifice:

1) 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 i sa aiba caracteristici invariabile in timp.

2) Carcasele lidarelor trebuie sa protejeze lidarul la atingere, praf, umiditate si sa fie prevazute
cu posibilitati de sigilare.

3) Toate comutatoarele si tastele de comanda ale dispozitivelor lidarului trebuie sa functioneze
sigur, fara blocari sau rateuri si trebuie sa fie inscriptionate astfel Incat sd se inteleaga rolul lor
functional, fara a permite confuzii In manevrare.

4) Lidarul trebuie sa fie prevazut cu o functie de autotestare, care sd poata pune in evidenta
orice defect sau dereglare functionala, ce pot avea influenta asupra exactitatii de masurare. Aceasta
functie trebuie sa fie activata automat la fiecare punere in functiune a lidarului, avand si posibilitatea
de a fi activata manual de citre operator, ori de céte ori se considerd necesar. In cazul depistirii unor
defecte sau dereglari functionale, acestea vor fi semnalate, iar functionarea lidarului va fi blocata.

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

6) 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.

7) Divergenta radiatiei optice emisd de lidar in scopul determindrii vitezei mijloacelor de
transport nu va depasi 5 mrad, iar impreund cu alti parametri (diametrul fasciculului, coerenta,
lungimea de unda) va asigura o pata luminoasd cu diametrul de 40 cm maxim la o distantd de 150 m
de la lidar, asigurand astfel o discriminare inalta intre mijloacele de transport aflate in apropierea axei
optice a lidarului si o fidelitate/siguranta in atribuirea vitezei masurate mijlocului de transport ales.

8) In cazul scaderii tensiunii de alimentare sub limita minima specificatd de producitor,
functionarea liderului trebuie sa fie blocata automat. Aceeasi cerintd se va aplica si In cazul depasirii
limitei superioare a tensiunii de alimentare, daca in acest caz exista riscul depasirii erorilor tolerate la
masurarea vitezel.

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

10) Daca lidarul este prevazut cu circuite de avertizare acustica si/sau opticd, acestea trebuie
sa functioneze corect daca valoarea vitezei Inregistrate depaseste o valoare prestabilita.

11) Daca lidarul este prevazut cu functia de numarare (totalizare) pentru ,,numar de vehicule”,
respectiv ,,numar de depdsiri”, indicatiile acestuia trebuie sd se modifice cu cate o unitate (in sens
crescator) la fiecare masurare a vitezei, respectiv la fiecare depasire a vitezei prestabilite.

12) Lidarul trebuie sa dispund de un ceas propriu cu abatere zilnica de cel mult = 1 min./zi.
Dispozitivele destinate programadrii datei, respectiv a orei, trebuie sa permita fixarea oricarei date
calendaristice, respectiv a oricarei ore din zi.

13) 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 vitezei masurate;

- imaginea autovehiculului, din care sa poata fi identificat numarul de inmatriculare al acestuia.

14) 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 utilizatd o camera de vederi sensibild si in acest spectru. Aceste sisteme
de iluminare trebuie sa asigure efectuarea unor inregistrari clare.

15) In cazul stocirii 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 i datele vor putea fi stocate In forma arbitrara, insd constructia aparatului va permite
sigilarea purtatorilor de informatie sau a cailor de acces la acestea.

16) In cazul in care se ofera 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.

17) Logica functionarii si stocarii sau transmitere a datelor inregistrarilor trebuie sd permita
detectarea interventiei neautorizate sau a alterarii/inlaturarii informatiei stocate sau transmise.

8. Caracteristici tehnice si metrologice specifice sunt prezentate in Tabelul 1:

Tabelul 1
Caracteristica Valoarea
Intervalul de mésurare a vitezei autovehiculelor, trebuie sa de la 30 km/h pana la 150
includa, cel putin km/h
Limita erorii maxime tolerate pentru masurarea vitezei cu
aparate/sisteme:
- prin efectul Doppler, in conditii de laborator
Pana la 100 km/h + 1 km/h
Mai mult 100 km/h +1%
- prin efectul Doppler, in conditii de trafic
Pana la 100 km/h + 3 km/h
Mai mult 100 km/h +3%
- in baza cadrelor video efectuate cu interval stabil de timp + 2 km/h
- pentru lidare:
- la masurarea vitezei, simulatd in conditii de laborator; + 2 km/h
- la masurarea vitezei, in conditii de trafic, pentru lidare care + 3 km/h
functioneaza numai in regim stationar;
- la masurarea vitezei, In conditii de trafic, pentru lidare care + 3 km/h
functioneaza atat in regim stationar, cat si in regim de deplasare
Conditii de functionare:
- temperatura conform documentatiei producatorului a
aparatelor/sistemelor, cel putin:
a) prin efectul Doppler de la 0°C pana la plus 50°C
b) in baza cadrelor video efectuate cu interval stabil de timp de la minus 10°C pana la
plus 50°C
c¢) pentru lidare sau blocuri functionale ale acestora. 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
9. Volumul si consecutivitatea efectuarii operatiilor in cadrul verificarilor metrologice initiale,
periodice si dupa reparare trebuie sa corespunda Tabelului 2.

Tabelul 2
Operatia/numarul Modalitati de control metrologic legal
_ punctului din Verificarea metrologici
Denumirea capitolul XI)
. . Aprobare .
operatiei »Efectuarea de model | inifial oo dupa
verificirii € model | initiala | periodica reparare
metrologice”
Verificarea
aspectului exterior si 23 da da da da
marcarea
Verificarea
functionalitatii 24 da da da da
Dete[mlnarea erorii o5 da da da da
de masurare a vitezei

Programul de incercari in scopul aprobarii de model se elaboreazd in baza cerintelor
standardelor aplicabile aparatului/sistemului, standardului SM EN 60529:1991/AC:2019, OIML R
91, OIML D 1. Programul de incercari cuprinde cerintele Capitolului IV din prezenta norma, precum
si operatiile mentionate in Tabelul 2.

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

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

12. Perioada de verificare metrologica se stabileste in conformitate cu prevederile ListeiOficiale
a mijloacelor de masurare si masurarilor supuse controlului metrologic legal, aprobateprin Hotararea
Guvernului nr.1042/2016.

VI. ETALOANE SI ECHIPAMENTE
13. La efectuarea controlului metrologic legal trebuie sa se utilizeze etaloane de lucru si
dispozitive auxiliare de masurare, care se specifica in Tabelul 3.

Tabelul 3
Numirul Denumirea Caracteristicile metrologice Indicativul
punctului din | etalonului de si tehnice de baza documentului,
capitolul XI) lucru care
»Efectuarea | sau dispozitivul reglementeaza
verificarii auxiliar de cerintele
metrologice” masurare tehnice
25. Simulator de Intervalul de masurare: de la 30 km/h pana
1) a) viteza la 150 km/h; -
Eroarea absoluta: + 0,3 km/h.
25. Frecventmetru 10°%+10*s<10° ]
2)

25. Telemetru cu laser |Intervalul de masurare 0 — 100 m -
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2)1)])) Eroarea absoluti: +£(1,0 + 0,1-D-10%) mm
D — distanta masurata in mm

25. Dispozitive pentru |Intervalul de masurare a temperaturii: de la
masurarea minus 40°C pana la plus 60°C
temperaturii si Eroarea absoluta:
umiditatii + 1°C -
Intervalul de masurare a umiditatii: 10% +
90%
Eroarea absoluta: +£7 %
25. Simulator-tester  |Intervalul de méasurare:
3) a) pentru lidare 30 — 150 km/h.

Rezolutia — 0,1 km/h . -
Domeniul de distante pentru operare
normala: 46 + 3048 m.

25. Lidar/radar-etalon |Intervalul de masurare:
3) b) 30 — 150 km/h. rezolutia — 0,1 km/h.
Domeniul de distante pentru operare -
normala: 20 + 1500 m.
Incertitudinea extinsa < 0,6 km/h.

25. Echipamentul Intervalul de masurare:

1) b) instalat pe un 40 — 140 km/h.
2) 0) autovehicul de Rezolutia: 0,1 km/h. i
3) b) control Incertitudinea extinsa < 0,2 km/h pana la

100 km/h inclusiv;
<0,2 % peste 100 km/h..

14. Se admite utilizarea altor etaloane de lucru etalonate, ale caror caracteristici metrologice
sunt analogice sau mai performante decat cele indicate in Tabelul 3.

VIl. CERINTE PRIVIND CALIFICAREA PERSONALULUI
15. La efectuarea controlului metrologic legal se admit persoane cu competenta demonstrata
pentru domeniul dat de masurdri si au fost instruiti privind tehnica de exploatare a echipamentului.

VIll. CERINTE PRIVIND SECURITATEA
16. La executarea controlului metrologic legal se vor respecta cerintele stipulate in:

- instructiunea de exploatare a etaloanelor de lucru sau dispozitivelor auxiliare pentru verificarea
aparatelor/sistemelor pentru masurarea vitezei de miscare a autovehiculelor, prin efectul Doppler, in
baza cadrelor video efectuate cu interval stabil de timp si lidarelor;

- standardul SM SR EN 61010-1:2013.

17. Toate conectdrile schemei electrice in procesul de verificare se efectueaza doar cand
aparatele/sistemele sau lidarele sunt deconectate de la energia electrica.

18. In timpul efectudrii verificirii metrologice in teren trebuie sa se respecte cerintele Legii
privind siguranta traficului rutier nr.131/2007 si conditiile de siguranta la inaltime.

IX. CONDITII DE VERIFICARE
19. In procesul de efectuare a controlului metrologic legal se vor respecta conditiile indicate
in manualul de utilizare a mijloacelor de masurare respective.
20. Solicitantii controlului metrologic legal asigura:
1) accesul la baza de date a centrului informational pe durata indeplinirii controlului
metrologic legal.
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2) disponibilitatea tronsonului de drum pe care este utilizat/instalat aparatul/sistemul supus
controlului metrologic legal, inclusiv in zonele de control nu trebuie sa fie gropi, afluxuri de asfalt,
gheatd, zdpada si alte obstacole care impiedica trecerea libera a transportului.

21. In timpul efectudrii controlului metrologic legal trebuie si se respecte urmatoarele conditii:

1) in conditii de laborator:

a) temperatura mediului ambiant (20 + 5)°C;

b) variatia temperaturii in timpul verificarilor nu trebuie sa depaseasca 0,5°C.
c¢) umiditatea (60 + 30)%, fara condensare.

2) in teren:

a) temperatura mediului ambiant: °C, de la minus 10 pana la plus 40;

b) umiditatea relativa a acrului in teren, %, < 90;

c) verificarea se efectueaza in conditii de lipsa a precipitatiilor, cetii, fumului.

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

XI. EFECTUAREA VERIFICARII

23. Verificarea aspectului exterior §i marcarea.

1) Se examineaza daca aparatul/sistemul sau lidarul este complet si corespunde descrierii de
model a mijlocului de masurare.

2) Se verifica daca inscriptiile sunt vizibile si contin informatiile prevazute la pct. 4, subpct.
11) 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.

Rezultatele examinarii aspectului exterior §i marcarea se considerd corespunzatoare, dacd sunt
asigurate toate cerintele indicate in prezentul punct. in cazul depistarii neconformitatilor verificarea
se intrerupe.

24. Verificarea functionalitatii.

1) Aparatul/sistemul care face obiectul verificarii trebuie sa fie complet instalat si pregatit
pentru functionare conform documentatiei de exploatare.

2) Se verifica conectarea/deconectarea aparatului/sistemului, regimurile de lucru si functiile
specificate in descrierea de model, care dupa caz pot fi:

a) functia automata de recunoastere a placutelor de inmatriculare a vehiculelor;

b) functiile suplimentare, specificate in descrierea de model, pentru detectarea
evenimentelor cu semn de incalcare a regulilor rutiere.

Se verifica identificarea pentru cel putin trei placute de inmatriculare si pentru cel putin un
eveniment cu semn de Incalcare specific tronsonului de drum pe care este instalat aparatul/sistemul
de verificat. Evenimentele cu semn de incélcare specifice tronsonului se verifica in fisele
informationale (memoria internd a aparatului/sistemului).

Verificarea functiei automate de recunoastere a placutelor de inmatriculare si functiile
suplimentare se considera corespunzatoare, daca se indeplinesc cerintele stipulate la pct. 4, subpct.
7), 8), 9) din prezenta norma. In cazul depistirii neconformitatilor verificarea se intrerupe.

3) 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:

a) versiunea software-ului;

b) suma de control (criptarea datelor tip CRC), dupa caz;



c) sau rezultatele altor metode de identificare specificate in descrierea de model.

Se compard datele obtinute la identificarea software-ului cu datele specificate in descrierea de
model sau declarate de catre producator. La coinciderea datelor identificarea software-ului se
considerd pozitiva. In caz contrar, sau, daci identificarea software-urilor este imposibild, efectuarea
verificarii se Intrerupe.

4) Pentru aparatele/sistemele manuale se verifica functionarea dispozitivului de indicare si
tastelor de operare. Se controleazd daca indicatiile de viteza se citesc clar, imaginea vehiculului
capturat este vizibila pe ecranul dispozitivului de indicare, datele de pe placuta de inmatriculare s-au
identificat corect, tastele de operare corespund destinatiei.

Verificarea functionalitatii dispozitivului de indicare si tastelor de operare se considera
corespunzitoare, daca se indeplinesc cerintele stipulate la pct. 4, subpct. 8) din prezenta norma. in
cazul depistarii neconformitatilor verificarea se intrerupe.

25. Determinarea erorii de masurare a vitezei

1) Pentru aparatele/sistemele pentru masurarea vitezei de miscare a autovehiculelor, prin
efectul Doppler determinarea erorii de masurare a vitezei se efectueaza in laborator sau in teren:

a) in conditii de laborator:

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

ab) se instaleaza antena aparatului/sistemului la capatul simulatorului de vitezad pentru
masurarea vitezei de miscare simulate a mijlocului de transport prin efectul Doppler, conform
instructiunii de exploatare a etalonului de lucru;

ac) se seteaza configuratiile etalonului:

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

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

- valoarea vitezei masurate (minim 30 km/h).

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

ee) se efectueaza cel putin cite 5 de masurari, pentru fiecare sens de deplasare (apropiere-
departare, dupa caz), pentru urmatoarele valori a vitezei masurate (Vmas): 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 simulatorului de viteza;

af) se calculeaza valoarea medie a rezultatelor obtinute (Vmed), pentru fiecare valoarea vitezei
masurate, conform formulei:

b L.
V!J'.ed: = - T (1)

n

unde,

N — numarul de masurari efectuate;

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

AVi = Vmedi— Veti (2)

unde,

Veii — valoarea vitezei simulate in conditii de laborator sau a vitezelor afisate de echipamentul
instalat pe vehiculul de control,

ah) rezultatele verificarii vor fi calificate drept corespunzatoare daca eroarea absoluta obtinuta
nu depaseste eroarea maxima toleratd, indicatd in tabelul 1;

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

b) in teren:

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

ab) se seteaza configuratiile echipamentului instalat pe un autovehicul de control;



ac) se efectueaza cel putin cate 3 de masurari, pentru fiecare sens de deplasare (apropiere-
departare, dupa caz), pentru urmatoarele valori a vitezei masurate (Vmas): 40 km/h, 60 km/h, 80 km/h,
100 km/h;
ad) se acceseaza rezultatele masurdrilor din fisele informationale si se calculeaza valoarea
medie a rezultatelor obtinute (Vmed), pentru fiecare valoare a vitezei masurate, conform formulei (1);
ae) se calculeaza eroarea absolutd (AV), pentru fiecare valoare a vitezei masurate, conform
formulei (2);
af) rezultatele verificarii vor fi calificate drept corespunzatoare daca eroarea absoluta obtinuta
nu depdseste eroarea maxima tolerata, indicatd in tabelul 1.
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 i pregatit pentru
functionare;
b) se efectueaza schema asa cum se arata in Figura 1;
g —— =
v

3]

Figura.l. Schema de determinare a erorii intervalelor de intercalare in cadrele video
(1 — camera video, 2 — calculator, 3 — frecventmetru)

c) se porneste frecventmetrul. Se seteazd frecventmetrul pentru a masura frecventa in timp. Se
,,B”, se realizeaza o masurare consecventa a impulsurilor sincrone in timpul unei secvente de cadre;

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

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

AT = |Tmas—T|, S (3)
T — valoarea perioadei secventei cadrelor camerei video;
f) se calculeaza si eroarea relativa (6T), conform formulei de mai jos:

6T =100, % )

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

h) se parcheaza autovehicul de control de-a lungul liniei de monitorizare in zona de control a
camerei care se afld In procesul de verificare. Autovehicul trebuie sa fie plasat frontal in fata camerei,
astfel incat 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 verifica
dacad camera video a recunoscut corect placa de inmatriculare;

1) se plaseaza telemetrul cu laser pe suport, atingand placuta de inmatriculare a autovehiculului.
In program, se apasa butonul ,,Start”. Programul va incepe miasurarea deplasarii autovehiculului.
Autovehiculul se deplaseaza inapoi, astfel incéat placuta de Inmatriculare a masinii sa poata fi vazuta
in partea superioara a cadrului video. Autovehiculul se opreste. Se apasa butonul ,,Stop”. Software-ul
va masura distanta parcursa (Dmas);

j) se masoara distanta fata de placuta de inmatriculare a autovehiculului cu telemetru (Det);

k) se calculeaza eroarea relativa (8D) pentru distanta parcursa, conform formulei:

JD=@-1DU,% (5)
el

1) se repeta punctele h) — j), n) de 3 ori se selecteaza cea mai mare valoare obtinuta;



m) se calculeaza eroarea relativa a masurarii vitezei ca suma a erorii relative maxime a masurarii
intervalului dintre cadre si eroarea relativa maxima a masurarii distantei, utilizand formula:
oV =0T+ D, % (6)
n) se calculeaza eroarea absolutd de masurare a vitezei la viteza maxima pe care
aparatul/sistemul o poate masura (Vmax), declarata de producator, conform formulei:

Aygan = 0max 1em b (7

100 %

0) la utilizarea echipamentului instalat pe un autovehicul de control se efectueaza cel putin
cate 3 de masurari, pentru fiecare sens de deplasare (apropiere-departare, dupa caz), pentru
urmatoarele valori a vitezei masurate (Vmas): 40 km/h, 60 km/h, 80 km/h, 100 km/h;

p) se acceseaza rezultatele masurarilor din fisele informationale si se calculeaza valoarea
medie a rezultatelor obtinute (Vmed), pentru fiecare valoare a vitezei masurate, conform formulei (1);

q) se calculeaza eroarea absolutad (AV), pentru fiecare valoare a vitezei masurate, conform
formulei (2);

r) se repetd masurdrile cu toate camerele video din sistem;

s) rezultatele verificarii vor fi calificate drept corespunzatoare daca eroarea absoluta obtinuta
nu depaseste eroarea maxima tolerata, indicata in Tabelul 1.

3) In cazul incercirilor metrologice a lidarelor precizia de determinare a vitezei se efectueaza
in conditii de laborator. La verificarea metrologica precizia de determinare a vitezei se efectueaza in
laborator sau in teren.

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

aa) este efectuatd pe simulatorul oferit de producitor sau reprezentantul autorizat al
producatorului, in cazul cand nu este asigurare metrologica in tard, in conformitate cu modul de lucru
descris In manualul sdu de utilizare;

ab) se efectueazad un ciclul complet de masurari ale caracteristicilor lidarului supus verificarii
metrologice, cate 10 masurari, efectuate pentru minimum 10 viteze pe tot intervalul de mésurare a
lidarului.

ac) Verificarea se considera pozitiva daca erorile de determinare ale vitezei se incadreaza in
limitele tolerate. In cazul unor rezultate negative, efectuarea verificarii metrologice se intrerupe.

b) Verificarea in teren a preciziei determinarii vitezei si Tnregistrarii datelor masurarilor:

aa) pentru lidare, destinate functionarii atat in regim stationar, cat si celor destinate sa
functioneze in deplasare, verificarea este efectuata la 5 viteze din intervalul de masurare: 40-140 km/h.
Tinand cont de faptul cd procesul de verificare metrologica are loc in trafic, i in conditii de trafic e
imposibil de a atinge viteza limita superioard, se admit masurdri la vitezei maxime mai mici decat
cele specificate mai sus;

ab) 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 m.

ac) la utilizarea echipamentului instalat pe un autovehicul de control se efectueaza pentru 5
viteze din intervalul de masurare: 40-140 km/h;

ad) se acceseazd rezultatele masurdrilor (Vi) din fisele informationale a lidarelor supuse
verificarii;

ae) se calculeaza eroarea absoluta (AVi), pentru fiecare valoare a vitezei masurate (Vi) conform
formulei:

AVi=Vi — Vi (8)

unde Vet este viteza masurata de lidarul etalon sau echipamentul instalat pe un autovehicul de

control;



4) rezultatele verificarii vor fi calificate drept corespunzatoare daca eroarea absolutd obtinuta
nu depaseste eroarea maxima tolerata, indicata in Tabelul 1.

XII. INTOCMIREA REZULTATELOR CONTROLULUI
METROLOGIC LEGAL

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

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;

5) conditiile de mediu;

6) rezultatele masurarilor;

7) calculul erorilor;

8) erorile maxime tolerate;

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

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

28. In cazul cand mijlocul de masurare este recunoscut ca inutilizabil se elibereaza buletin de

inutilizabilitate conform pct.18 Anexa 2 din Hotararea Guvernului nr.1042/2016.
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