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MI Cesky metrologicky institut

Certifikat o schvaleni typu méridla
¢. 0111-CS-C017-22

Cesky metrologicky institut podle zdkona o metrologii €. 505/1990 Sb. ve znéni pozdé&jsich predpisii
schvaluje
silni¢ni rychlomér
typ Soitron mSpeedDetV

pfi dodrzeni technickych udaji a podminek, uvedenych v pfiloze tohoto certifikatu.

Znacka schvaleni typu: TCM 162/22 - 5882

Zadatel: SOITRON s.r.o.
Pekaiska 621/7
155 00 Praha 5
Ceska republika
IC: 27270599

Vyrobce: SOITRON s.r.o.
Ceska republika

Platnost do: 1. zari 2032

Pouceni o odvolani

Proti tomuto certifikatu Ize do 15 dnii od jeho doruéeni podat u Ceského metrologického institutu odvolani
k Utadu pro technickou normalizaci, metrologii a statni zku$ebnictvi.

Popis méridla

Zakladni charakteristiky, schvalené podminky, specidlni podminky, vysledky ptezkouseni doplnéné

0 popisy ndkresy a schémata, urCeni mist pro umisténi afednich znadek jsou dany v protokolu o technické
zkousce, ktery je nedilnou soudasti tohoto certifikatu. Certifikat ma celkem 12 stran.

Ing. FrantiSek Stan€k, PhD.
Bmo, 2. zafi 2022 odborny feditel pro legalni metrologii
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Protokol o technické zkousce

1 Popis méridla

Systém je uréen pro zabudovani v policejnim méficim vozidle a jeho hlavni funkci je porovnani primérné
rychlosti sledovaného vozidla na useku s promé&nnou délkou s vlastni méfenou primérnou rychlosti.
Systém obsahuje predni a zadni videokameru. Méfeni je fizeno a zaznamenavano kontrolni a méfici
vypocetni jednotkou. Pfi sledovani pomoci pfedni kamery méfici vozidlo jede za sledovanym vozidlem,
pfi sledovani zadni kamerou méfici vozidlo jede pied sledovanym vozidlem.

Meéfeni je zaloZeno na porovnani rychlosti sledovaného vozidla s mé&fenou a vypoétenou primérnou
rychlosti méficiho vozidla na méfeném tseku. Je vzdy spousténo obsluhou, ktera systém ovlada pies
grafické uzivatelské rozhrani z tabletu s barevnym displejem. Po startu systému je na displeji systému
indikovana pfipravenost k méfeni. Obsluha systému spusti mé¥eni, kdyZ je predni nebo zadni kamerou
sniméano sledované vozidlo. Spusténi méfeni je opticky i akusticky signalizovano. Méfeni probiha po
dobu odpovidajici projetému méficimu Gseku v délce minimalné 100 metri (typicky nékolik stovek
metrd). Aktualni délka projetého iiseku od spusténi m&feni je zobrazovana na displeji. Po dobu mé&feni se
fidi¢ méficiho vozidla snazi sledované vozidlo snimané piedni kamerou udrzet v obrazu kamery tak, aby
na konci méficiho tiseku byla vzdélenost mezi vozidly stejnd nebo vétsi neZ na zalatku méfeni. Pii
sniméni zadni kamerou pak mé byt vzdalenost mezi vozidly na konci méficiho tiseku stejna nebo mensi
nez na zacatku méfeni.

Pfi méfeni v automatickém rezimu systém ukon&i mé¥eni po projeti nastaveného méficiho Gseku. P
méfeni v manualnim reZimu je méfeni ukongeno obsluhou. Mé&feni v manuélnim reZimu je netsp&sné,
kdyZ se ho obsluha pokusi ukonéit dfive, neZ je projeta nastavena minimalni délka méficiho Gseku.
Skonc¢eni méfeni je opticky i akusticky signalizovano.

Nasledn& systém z Casu na zaCatku a konci mé&feného Gseku a vlastni projeté vzdalenosti vypodte
pramérnou rychlost méficiho vozidla. Pokud tato rychlost piekro&i nastavené rychlostni omezeni
(obvykle shodné s max. dovolenou rychlosti), systém uloZi zdznam s daty méfeni a snimky sledovaného
vozidla na za¢atku a na konci useku. Zaznam o méfeni pak uZzivatel miZe prohlizet na displeji. Kdyz je
splnéna podminka, Ze na konci méficiho useku byla vzdalenost mezi vozidly stejna nebo vétsi (predni
kamera) anebo stejna nebo mensi (zadni kamera) nez na zacatku méfeni, méfeni je platné.

Data o skute¢né délce projetého uiseku p¥i méfeni jsou ziskana primarné z odometru vozidla, ktery snima
projetou vzddlenost snimaci na kolech vozu (tzv ,,wheel tick*). Data o poloze vozidla pfi méfeni jsou pak
ziskana z ptesného modulu GPS, ktery nékolikrat za sekundu pfijima data o poloze z GNSS (primarné ze
satelitli GPS, nasledné pak Galileo nebo GLONASS).
Primé&rna rychlost méficiho vozidla v, se vypogita vztahem

vp=3,6-4s/4t, [km/h; m, s],
kde 4s [m] je délka méfeného useku a 4t [s] je doba, za kterou vozidlo danou drahu urazi.

Pocet pulzii generovanych za jednotku ujeté drahy je dan kalibragni konstantou k& [mm/puls].

Dréha 4s, kterou vozidlo urazi, se vypogita na zédkladé sumy pulzi ZP nadtenych za &as At a prepoétem
pomoci kalibra¢ni konstanty & podle vztahu

As=XP-k/1000, [m; puls, mm/puls].
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Obrazek 1 HW architektura systému

Systém je sloZen z nasledujicich hlavnich komponenti:

Kontrolni méfici jednotka — telematicky Fidici pogitad v mé&ficim vozidle (VTC/MCU), na kterém
bézi programové vybaveni systému (SW), a ktery ¥idi sbér a zpracovani video dat z kamer, jejich
vyhodnoceni, vypocet méfené rychlosti a ukladani naméfenych dat a videa (zdznamy o méteni)
a také obsahuje pfesny GPS modul, tlozist¢ dat (SSD) a pfistupovy bod bezdratové sité vozidla
(Wi-Fi). SSD jsou dva. Jeden pro opera¢ni systém a aplikadni SW a druhy pro data z méfeni
a videa. Jsou vyjimatelné (po poruseni Gfedni znacky), pokud ale jakykoli z nich chybi, systém
nelze korektné nastartovat a provozovat.

Napéjeci zdroj se zaloZni baterii (VTK/UPS) — poskytuje a fidi napajeni systému pfi nastartovani,
bé&hu a vypnuti motoru vozidla.

Tablet v provedenti se zvySenou odolnosti — poskytuje uzivatelské rozhrani obsluze (uZivateli) pro
piistup do systému. P¥i provozu miiZze byt upevnén ve specialnim ichytu na palubni desce vozidla
nebo po vyjmuti z Gchytu pouzit jako pfenosné zatizeni ve vozidle a jeho blizkém okoli.

Pfedni a zadni videokamera s ménitelnym zvétSenim obrazu (zoom) — je zdrojem video signalu
pro sledovani vozidel.

Ctecka (snimag) pulsi — pienasi z odometru vozidla pravideln€ s frekvenci 20 Hz informaci
o poCtu pulst pfijatych z odometru a zaroveti o ¢ase od spusténi systému. Podle po&tu pulsi,
kalibratni konstanty a ¢asu je urCena vzdalenost projetd méficim vozidlem a vypodtena primérna
rychlost na méteném useku.

e IR piisvit — je pouzity podle potieby pfi méfeni pii snizené viditelnosti nebo v noci. Zaping

a vypina se manudlng z uZivatelského rozhrani (volbou reZimu kamery).

P SE AN
/ \\ ) f/ o

7
"

ek
<y
) y_{,‘%



TCM 162/22 - 5882 4/12

e Ovladaci (kontrolni) panel — je instalovany ve vozidle v dosahu obsluhy a umozZiiuje zapnuti
a vypnuti systému a oznaceni videosekvenci i mimo méfeni rychlosti, indikaci provozu systému,
indikaci nahravani videa a indikaci systémové chyby. UmoZiluje také pripojeni externiho
datového nosice pres USB port.

Komponenta Oznaceni typu na Stitku

Ridici jednotka (pogita&) VIC7251-7C4 COMP_VTC7251-7C4

UPS s baterii VTK62B UPS_VTK62B

Kamera Axis Q1715 CAM_Q1715_FRONT pro piedni kameru
CAM_Q1715_REAR pro zadni kameru

Tablet Emdoor Q15P TBLT EM-Q15P

Ctetka pulsit MoireLabs Pulse Scaler PULS _MOIR3LA85 P

Tabulka 1 Oznaceni hlavnich komponent rychloméru

Obrazek 2 Zastavba rychloméru ve vozidle
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2 s~ DODRZUJTE VYMEZENOU VZDALENOST NA ZACATKUAKONCI MERENI.
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Obrdzek 3 Uvodni obrazovka s Zivym nahledem z kamery

1. identifikace kamery, z které je zobrazeny aktudlni video signal a hodnota ptibliZeni (zoom)
2. informace o nastaveném rychlostnim omezeni (limitu)

3. pfedvoleny rezim méfeni a minimalni délka méFiciho tseku

4. aktualni vlastni rychlost méticiho vozidla

5. GPS souradnice aktualni polohy vozidla

6. typ a sériové Cislo systému pro mobilni usekové méfeni rychlosti instalovaného ve vozidle
7. aktudlni datum a Cas

8. prehledové okénko s videem z druhé kamery (kliknutim na okénko dojde k ptepnuti néhledu Zivého
videa na tuto kameru)

r o wr .

9. svislé ¢ary indikujici hranice ,regionu z4jmu“ v obraze, ve kterém by se mélo udrZzovat sledované
vozidlo, pti¢emz barva téchto ¢ar indikuje stav:

e pripravenost k méfeni (Zlutd)

e prib&h méfeni (zelend)

e UspéSné ukonceni méfeni (bild) a vytvoreni zdznamu o méfeni

e neulspésné méfeni (Cervend)

e pribéh zdznamu videosekvence béhem kterého neni mozné méfit (Cervend)

10. informacni zpravy o stavu méfeni nebo instrukce k méfeni
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Obrazek 4 Snimek obrazovky z probihajiciho méreni

1. primérna rychlost
2. doba méfeni
3. zméfena drdha

4. informace o probihajicim méteni

P
QG
© N




TCM 162/22 - 5882 7/12
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Obrazek 6 Snimek obrazovky s informacemi o pfestupku

Obrazovka s detailnimi informacemi o zdznamu z mé&feni obsahuje: /(\09,%\

1. obrazek poc¢atku méfeni (zacatku useku) s identifikatorem zdznamu a aktualnimi udaji o datu a &asu, ’G ¥ g, %,

. 3nz\,\‘/
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poloze, dob& méfeni (pfi potatku méfeni je 0,00 s), ujeté vzdalenosti (pti potatku méfeni je 0,00 m),
zvoleném reZimu méfeni, kamefe (pfedni nebo zadni), rychlostnim omezeni a identifikaci obsluhy (pole
“PRIHLASEN”)

2. obrazek konce méfeni (konce tseku) opét s aktualnimi udaji, pficemz na zékladé méfeni vypoctena
priméma (méfend) rychlost je uvedena na obou obrazcich a barevné zvyraznéna

3. v8echny potiebné tidaje o méfeni pro konkrétni identifikator zaznamu (viz obrazek nize), kde legalné

relevantni udaje jsou barevn& zvyraznény. Udaje obsahuji také kontrolni soucty legalné relevantniho SW
(mBox —méfici a fidici jednotka a mPatrol — zobrazovaci jednotka. Naméfen4 rychlost je uvadéna v km/h.

4. tlatitko pro pfechod na zpracovani zaznamu

Zaznamy jsou opatteny elektronickym podpisem a certifiktem podepisujiciho softwaru a jsou uloZeny
na SSD uloZist€, dokud nejsou vyexportovany.

Pfes vyhrazeny USB port je moZno provést export zaznami o méfeni a videosekvenci. Tento USB port
Je dostupny pod dvitky schranky na palubni desce na strané spolujezdce.
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Obrazek 7 SW architektura systému
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Ridici SW usekového mobilniho rychloméru je uloZen na univerzalnim pocitai.
Operalni systém kontrolni méfici jednotky: Linux Ubuntu Server Edition v20.04 LTS

Operacni systém tabletu: Android v.10 Custom Build

Meéfeni je realizovano nasledujicimi programovymi moduly:

mBox — hlavni sluzba méfeni, spousti se automaticky po nastartovani opera¢niho systému a béZi po celou
dobu zapnuti fidictho pocitace; v ptipadé neotekavaného ukondeni sluzby se tato znovu automaticky
nastartuje

odometer — ovlada¢ pro komunikaci se zdrojem pulzii / odometrem (tzv. ,,wheel tick*); tento ovlada¢ nijak
neovliviiuje pfichozi data, jenom kontroluje kontrolni soudet prichozich paketi a pokud je kontrolni
soulet v pofadku, posila data do mBox

ubx — ovlada¢ pro komunikaci s GPS modulem v fidicim pogitadi; tento ovlada¢ nijak neovliviiuje
prichozi data, jenom kontroluje kontrolni soucet p¥ichozich paketii a pokud je kontrolni soucet v poradku,
posila data do mBox

Na méficim pocitaci jsou téZ instalovany nasledujici pomocné ovladage ovliviiujici méfeni nepiimo:
cpanel — ovlada¢ pro komunikaci s kontrolnim panelem. Kontrolni panel slouzi pro zapnuti
systému/méfice, oznaCovani zacatku a konce videosekvence (nahravky videa mimo méfeni, kterou lze
nasledné exportovat) a indikaci stavu systému pro uZivatele/obsluhu.

sloop — ovlada¢ pro komunikaci se sériovym kli¢em, ktery musi byt zasunuty do sériového portu pfi

W

(re)kalibraci méfice

Ovlada¢ nexcom slouzi ke zjisténi stavu systému a jeho napéjeni (v&etné stavu zéalozniho zdroje UPS
a baterie) a jako takovy neovliviiuje méfeni.

Na tabletu s operanim systémem Android je instalovana aplikace mPatrol, ktera komunikuje s fidicim
pocitatem (s programem mBox), zpracovava pfijatd data a poskytuje uZivatelské rozhrani pro obsluhu
systému.

Soucasti systému mobilniho Gsekového méFice rychlosti jsou kromé fidiciho SW také nasledujici SW

komponenty, které nebézi na Fidicim pocitadi a pfimo neovliviiuji méfeni rychlosti:

e komponenty uzivatelského rozhrani pro méFi¢ rychlosti — moduly aplikace mPatrol
e archivni aplikace (mOffice)

Program mPatrol je SW zajiStujici uZivatelské rozhrani pro obsluhu systému. Jeho legalné relevantni
modul (mmodRadarSection) zpracovava data z fidiciho po&itade. Ostatni moduly umozZiiuji nastaveni
méfeni, jeho spusténi a zastaveni, zobrazeni vysledkii méfeni, doplnéni Gdaji o méfeni a pripadném
piestupku (metadata jako napf. typ a model sledovaného vozidla, jméno fidie atd...). mPatrol
neumoziuje jakoukoliv zménu zdznami z méfeni.

Program mPatrol je aplikace spusténa na samostatném zafizeni —tabletu s operadnim systémem Android.
Na fidici pocita¢ ve vozidle se piipojuje pomoci Wi-Fi sit&, pficemz komunikace je povolena po vzajemné
kontrole certifikati mezi mPatrol a mBox spogivajici principialng v ovéfeni, jestli oba certifikaty byly
vydany stejnou certifikaéni autoritou. P¥i selhani vzajemné kontroly certifikatd komunikace mezi mPatrol
amBox neni povolena, tablet se nepfipoji k fidicimu po¢itadi, systém neni spustén a zistane v chybovém
stavu.

Android aplikace mPatrol je spusténa automaticky po startu tabletu s nastavenym zpozdénim nékolik
sekund (zpoZdéni je potfebné pro spusténi viech sluzeb operaéniho systému pied startem aplikace) v tzv.
admin (kiosk) médu. Takhle spusténou aplikaci neni pak mozné ukon&it nebo ji opustit. Modul
mmodRadarSection, je chranén proti neautorizovanym a metrologicky necertifikovanym zménam
kontrolnim souctem, ktery se pfi startu systému ovéfuje stejné jako kontrolni souet SW mBox. Oba
kontrolni soucty jsou zobrazeny v kazdém z4dznamu z méfeni v pIné délce 40 znakii jako kontrolni soudet
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Pokud pfi startu systému ovéfeni kontrolniho soudtu selZe, systém neni spustén a zistane v chybovém
stavu (chybové hlaseni ,,Neshoda kontrolniho souétu...«).

Pro zjednoduSeni prace se zdznamy z méfeni, centralizaci, archivaci a doplitkové funkce je mimo méfici
vozidla mozné pouZit archivni program (mOffice). mOffice umoziiuje zkopirovéani vyexportovanych
zéznamil z vozidla do archivu, kde je nasledn& mozné zdznamy prohlizet, dopliovat k nim adaje a tisknout
Je pro ucely spravniho fizeni. Program neumoZiiuje jakoukoliv zménu zdznamii z méfeni.

Program mOffice pii importu zdznami kontroluje autenti¢nost vstupnich soubori volanim kontrolniho
programu mVerifier. PouZzivat kontrolni program mVerifier lze i samostatng, spuiténim z piikazové fadky
systtmu MS Windows. mVerifier umoZiiuje extrahovat a verifikovat autentinost zakryptovanych
zéznami exportovanych z vozidla a pfenesenych pies USB kli¢.

Jednotlivé legalng relevantni aplikace rychloméru Soitron mSpeedDetV jsou identifikovany kontrolnim
souctem. Pro jednotlivé moduly méfici jednotky je nejprve vypogitan kontrolni soucet, ktery se ulozi do
aplikace mBox. Nésledné je vypocitan celkovy kontrolni soudet mBoxu.

Aplikace Kontrolni soucet

mBox 01b0497ef916a3¢395123d68a9dd876211dfe0d9
mmodRadarSection |296b49ebf6b31e14c298816aa5c365fceff021a3
mVerifier 8ae253d928801c682ad04411a6096¢1{146fc7c2

Tabulka 2 Aplikace s kontrolnimi soucty

3 ZiKkladni metrologické charakteristiky

Rozsah méfeni rychlosti
- specifikovany vyrobcem 10 km/h az 280 km/h
- specifikovany pravnim ptedpisem* 10 km/h az 250 km/h
Nejvétsi dovolené chyby %3 km/ do 100 km/h
+3 % nad 100 km/h
Rozsah skladovacich teplot -25°Caz+70 °C
Rozsah provoznich teplot -15°C az+55°C
Rozsah napéjeciho napéti (9 az 18) V DC (pti poklesu pod 10,5 V
se po 6 min systém vypne)
Minimalni délka méFiciho Giseku 100 m
Névod k obsluze 24. 8. 2022, vydal Soitron s. r. 0.

* Opatieni obecné povahy ¢ 0111-OOP-C005-09, které stanovuje metrologické a technické pozadavky na
silnicni rychloméry pouzivané p¥i kontrole dodriovdni pravidel silnicniho provozu, metody jejich
zkouSeni p¥i schvalovdni typu a pFi ovéFovadni

Poznamka: Rychlostni limit (max. dovolenou rychlost) Ize nastavit od 30 km/h.
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4 Udaje na méfidle
Hlavni soucasti systému Soitron mSpeedDetV musi byt oznaceny 3titky s témito udaji:

e identifikace vyrobce

e oznaCeni typu

e znacka schvaleni typu

e vyrobni ¢islo kazdé oznacené &asti

5 Zkouska

Technické zkouSky a posouzeni, shrnuté v protokolu &. 8012-PT-70005-22, byly provedeny v souladu s
opatienim obecné povahy ¢. 0111-OOP-C005-09, které stanovuje metrologické a technické pozadavky
na silni¢ni rychloméry pouzivané pti kontrole dodrzovani pravidel silni¢niho provozu, metody jejich
zkousSeni pfi schvalovani typu a pfi ovéfovani.

Rychlomér typu Soitron mSpeedDetV je schopen plnit funkei silni¢niho rychloméru pouzivaného pi
kontrole dodrZovani pravidel silni¢niho provozu.

6 Ovéreni

Rychlomér se ovéfuje podle opatieni obecné povahy &. 0111-OOP-C005-09. Po tspé$né vykonanych
zkouskach se méfidlo opati ufednimi znatkami na mistech uvedenych na obrazcich 9 a 10 a vystavi se
ovefovaci list. Hlavni ufedni znacka se umisti vedle znatky schvaleni typu méfidla.
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Obrdzek 8 Umisténi urednich znacek na Fidicim poditaci
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Obrdazek 9 Umisténi uredni znacky na snimaci pulzii a na Fidicim pocitaci
7 Doba platnosti ovéfeni

Doba platnosti ovéfeni je stanovena ptislusnou vyhlaskou MPO.
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