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p O mo thpobieczagmoden oraz zmr
napraw orazzay przestoju.

2.1. Ob o wi Npzzeckytania

Niniejszy dokumentmusi o k G &d mp r
stosowal kaUOUda 0S
przestawiani em, obsgugN

jego cznSci systemowych.
nal edygyczndge- | uwaUni e pr z
AVs kaz - wki dpt gpez BWES dbk g
stosowal sin do wszys tniN
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2.2. Grupadocelowa

Niniejszanst rukcja obsgugi s k
wykwalifikowanego per son:
specjal nie pr ze MultaRatlao C/CMi
jego el ement  -w systemowyc

2.3. U Ugje zgodne z przeznaczeniem
MultaRadar @CMpr zeznaczony | est

pridkoSci i fotograficzn
drogowym. )
MoUna stosowal tyl ko ekroenty

do tego typu pra
Za niezgodne z przeznacaz/
kt-re nie $Nsopiukanpe obsc
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2.4. Prezentacja uwag

Uwagi sN oznaczone wW niniejszej i nstruk

UWAGA NI EBEZPI ECZE6STWO

Oznaczenie bezpoSrednio gr oUN¢
JeSli niebezpieraldeksname ni ek zt
cinUOkie (nieodwracalne) obraUc¢

OSTRZEt ENI E

Oznaczenie potencjalnie niebezpiecznej sytuaciji.

JeSli taka sytuacja nei zostar
(ni eodwracalne) obraUeni a.

ZACHOWAJ OSTROt NOSL

Ozraczenie potencjalnie niebezpiecznej sytuaciji.

JeSli taka sytuacja nie zostar
obraUeni a.

ZCARO ZACHOWAJ OSTROt NOSL

OSTRt NO Oznaczenie potencjalnie szkodliwej sytuacji.
JeSli taka sytuacja nie ziosstzak
materialne.
UWAGA
WaUne uwagi dotyczNce Jatwego
uUywania urzNdzeni a.

2009-x OUAOEAd Strona8
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3. UWAGI DOTYCZt CE BEZPIECZEG STWA

Uwagi dotyczNcrealbelyicakEaEsniva
przestrzegal pdbzdecreiass 10 bjseguag i e lu
systemowych.

UWAGA NI EBEZPI ECZEG6STWO

Uwaga na bieUNcy ruch drogowy!
Ni ebezpiecze®two cinUkich obraduUe
o NaleUy przestrzegal zasad i p

przy trwaj Ncym ruchu.
o Nal eUOyodpdwNednie Srodki bezp
UwaUni e obserwowal ruch drogo
o Nie stwarzal zagroUenia dla i

o}

OSTRZEt ENI E

ZagroDenie eksglosz przy pracy
Smierl lub cinUkie obraUenia ci af

a  Praca z bateriami tylko w dobrze wentylowanych pomieszczeniacl

g Nie uUywal otwartego ogni a.

OSTRZEt ENI E

GroUNce Smierci N wysokie napifcice

bgyskowej !

$mierli lub cinUOkie obraUenia ciat
g Przed otwarciemkow@Nozdyigehama

o Przestrzegal instrukcji obsgu

> B B

ZACHOWAJ OSTROt NOSL
Mo Ol i 8o Siai & abingpplevikd
ObraUenia wzroku.
o Nie bgyskal =z bliskiej odlegg

ZACHOWAJ
OSTRt NO

Przegrzanie poprzezod d z i a
Uszkodzenie czn
Przy przechowywaniu MultaRad
bezpoSrednie od

ywani e promieni sgon
ci skgadowych.

arCICMw pojetfdzie nie w
dziagywanie promieni

Wni kanie kurzu, zabrudze® i wilgoci!
Uszkodzenie cznSci skgadowych.
Chron i | Mul t pRaddr KGr z e m, b'r udem i wi |

*Uwaga: Nie dotyczy MultaRadar CM.

2009-x OUAOGEAd
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4. MULTARADAR C/CM

|
i

Pr zyrMuNaRadar CCMpowi ni en byl stosowany wW spos-b zcg
onstag wykonany i przewidzianym dla niego tryb:e

oraz decyzji zatwierdzenia typu.

2009-x OUAOEAd Strona 10
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4.1 MULTARADAR C/CM 1T OGC LNIE.

MultaRadarC/ICM o f ot oradar naj nowszej generacji wypro
GmbH w Niemczech.

Przystosowany jest wygdgNcznie do pomiar-w prndk:¢

drogach mi ej ski ch, wioj awtoskirafactkr ajpowyc iz Nd
konfiguracjach ust awi eni owy c Bamothondzie, har maszgieaeu ,
podst awo wNmieszczeaigl Nz y hiNstaina poboczu drogi.

Charakterystycznym wyr - Gmw kp@dnsttaeNg)ONymbdeulrusz1

pomiarower ej estruj Ncych i zasil aj Ncy & lest thki aam.klanyid e j
wyr -UOnikiem przyrzNdu to mo MuliaRedaSG/CMvy konfzyguant
tr-j luowkorieerzed o wyposaUenia nim odpowi edni ego ma s
Spos-b zasilania moUe byl r-Uny:
- przy pomocy baterii (akumulatooyminimalnej mocy30Ah)onapi A ci u n20//rDC nal ny
- przy pomocy ¥Fr-dga zewnntrznego (sie zewnnt
- przy pomocy Tgo dZ;filO\i/eAv@ﬁZazinleajNlcalwgudatobaterie
PrzyrzNd moUe pracowal w ukgadzie

1. pr z e n o ®abijnym
2. stacjonarnym maszty

W pierwszym przypadku jest moUliwoSi przenoszen
miejsce przy drodzeay dr ugi m przypadku przyrzNd jest jedtost o
na stage przytwierdzony przy poboczu drogi
Dla dokonania pgazdiapuz@zhngkae$cizNd wykorzygtane
wysyganie wi Nzknieje lperkzterzo manymeRR824HEM z y wz Nkduer unku
samochodu, a nhastnpnie | ej wychwycenie po odbi.
anteny, a system pomiarowy przechzony arcxw;zd) n a
C t ot |1100vGHIS a igodBiedwy mi e wiydJrell zasadN Dopplera, pr
Y

e
S s A~ - Ar
t rzez promie®E& radarowy o rozczihNggotwkt NwébBp
a
a

X o9 ® N
QO O ¢

J
r A~
u dem systemu wymiluoweggo jest okreSl oaa

rowe|j p r z yodbijoreejs Nwyashsgpiarzipwz ez zesp-g§ sterujl

zustawi onN wartoSci N pwWomgmozw\Np andak uu rpzrNzdezkernoicuz e n i :
progowe | (zgdckanperjz)e krmzuatnnpu i nf or macj i do apar af

wykonuj e i utrwala zdjncie pojazdu.

Da z pomiaru priAadkoSci sN przekazywane fizy

Wy tuj-M22.gNTzen<RmBi sja danychhtoksfnRUSL po

k o N Tym samym Smart Camera moUe zwe

pr ych danych.

aniu opisanych wyUej dziaga® przyr zNd
Cykd i t @p imaan eMutiRadae ®/CMMB nm;:)rwzazﬂlaing\l

N 5 X S
= O o ® —~+~O0O O
e
O XQcO N
O O T
s Jien B BN V)

EXx<» =
0p}
o

nywanie zdjnl sterowane jeadtampNrbgyskewlr
zez przew- dmcyfiovemuj tNaly , bwpmpgfa ona byl WYy Z
ni ki em el eanpeanrtauc i ceb rcayzfur owy m. Obsguga cagego
kl awi szy, kt-ra umoUl i wi a jRowbm@ionbwejtgdheracjp s Jugn ws z
Sterowanie systemem pomiarowynMultaRadar C/CM i mp|l ement owane j est
oprogramowani a, kt-ry komuni kuje si i siciintefejpo e

0
rn
gy
y k
op
0S

-5 © EU'O'U
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kontrolny. Wzeokameegjp eorbgdadpedoigae amowani a jest
steruj Ncego. )
Pul pit sterujNcy to monitor 6,560 TFT1 o 4 kIl a\

moUna pr oigsrNa moowa iz w. Kl ucze oprogramowania ( Sof f
Szczeg- gowe i ndoek gsapdonseo baum-onbiseugi wania sin pul |
dal szej cznSci nNini ej szej instrukcj.i

MultaRadar C/CMw konf i gur acj i na tr-jnogu to systaéBcsKk
i nstrukcj izamoatowarech paoohudawie mé a Uo we j umi eszczonej n e
Do tr-jnogu dvoustalanygmaniejsay g § reesrtat orwolkg §ys knui,ega® umi
akumul atory oraz statyw z | ampN DbgyskowN. Lam

drabi nce wk §waidnaonnetjal dparata byfraivegoMultaRadar C/CMw konfiguracji w
Akontenerzedo to system st#&glasa¢eNcgzB88Sai zi wytmi ek
kompaktowo sN zabudowane w jednym pojemnidku.
mobil ny, szybki do ustawieni a, zdemont owani a p«
R-wnieU ta konfiguracja pozwala na ochroni pr:
Snieg, wiatr).

MultaRadar C/ICMw konfiguracji sAshemapracepPpNctyo st acj c
przygotowanym maszcie na stade zabudowanym prz
obudowi e masztu, a przyerd m@MelmbyHZVtDEZSWUzany
sieci z e wn n t2B80z\h/eA C. WysthnpppByge pproedjaeesotwd)akjel‘stmm} wes N
wszystkich konfiguracjach przyrzNdu

W SKGAD P R MYItRRFatdabAJCM WCHODZ {

aUrzNdzeni@®dbaodaweroz zespodem anten
b)UrzNdzenie cel ownicze.
cZesp:- g pDmulajseongama.
dUrzNdzenie do wizualizacji wyniku p
e Zesp-§g zasilania.
-PrzyrzNd MultaRadar C/ CM powiniewebyj Nswopawae
wykonany i przewi dywanym dl a ni ego trybem pracy
usyijuowany w samochodzie przy otwartej l ub zamkni

zapisami w decyzji zatwierdzenia typu. A A
-Dla wykonania prawipd@adkySkti ppmoij addk a dvh z 2akir e $ 9

przez producenta i potwierdzonej baé n i a mi przez GUM w Warszawi e
zawartych w RozporzNdzeniu Ministra Gospoda
Mul t aRadar C/ CM moUe odbywal sin w Srodowi sk
metrycznymi, S r oithatyezinysnk avaw yvaninkami do maksymalnie granicznych

zabur ze G, w zakresie pol a el ektromagnetycznec
przewodzonych zakg-ce@& a w szczeg-lnoSci dot
pkt. 2 u81RAzpOr zNdzeni a Mi ni stra Gospodar ki z
-Dla wykonywania prawidowych pomiar-w prindkoSc

stosunku do drogi zgodnie z zapisami W instrukcji.
- Przyr zNd zapewni a a kog-pcoer nnilaaN c e oncah @ samochodowy
radarowych bliskiego zasingu.

2009-x OUAOEAd Strona 12
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5. SYSTEM POMIAROWY.

5.1. Opis produktu:

MultaRadar C/CM o system popnéjaaadspwFiadajSkd
nastnpuj Ncych el ement - w:

) Camera + Control Urit Flash
Chassis SrantCarmera |l

\ SmartCamera Il /
Jperation Device / /

| k\\\ Radar Sensor
Distribition Device ]
Tripad
Flash Generatar
Control Unit Podstawa montaU o w a
SmartCamera Il lub SmartCamera Il

Radar Sensor Antena radarowa RRS24F-S1
Chassis Obudowa
Tripod Statyw
Flash Generator Generatorl ampy bgys
Flash Lampa bgyskowa
Operation Device Pul pit steruj Nc
Distribution Device |Skrzynka rozdzielcza

Poszczeg-lne cznSci montowane sN k
mont aUowej (tr-jn-g, kontener, masz
Dla zagwarantowania rozpoznania kierowcy i tablic rejestracyjnych s\
wyposalUony jest w | ampi bgyskowdtyiw

zgych warunkdchN®&noelea érngwenhi.e U pr ac o
| ampN pracuj NcN w paSmie podczer wie
Wszystkie ustawienidultaRadar C/CMmo Una wykonal popr
pogNczeniu z przyciskami do obsgugi
Aparat cyfrowy (SmartCamera Il lub SmartCamera Il ) i zesp-
tworzN jednolitN cagoSi.

2009-x OUAOEAd Stronal3
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P o n ieddlsemat przedstawip Ko n s t r u k cMuliaRaslar €Me mu

Antena

2009-x OUAOEAd

Lampa
bbyskowwa
ST B l
! [
! |
I Aparat cyf b
| O] werdylator :
I I I
I | |
' |
I
. T ———
i ;I::Ed:upsll;a [ " Rozdzieka | Ush
' " PR
| I
! i
! [
: System I
I
! |
o j
MR-C Chassiz
Dotyczy MultaRadar C
Aparat oyf.
I uss
Jednostk Pulpi
ednostka ulpit
- = - -
sterujaca sterujacy usg
: o
UsH
e
Lampa LAN
biyskowa

Dotyczy MultaRadar CM
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51.1.Central ny z es'pSnfartCSameafaIIUu’bISmathameraIII+
zesp-Qg steruj Ncy.

Centralny zeSmargt Gameerug Nicly 1l ub Smart Camer a L1l
cagd8bp-g steruj Ncy jest centralnym ulkgademi ey
wymienione pocedury:

a Anali za danych pomiar-w anteny radarowe |

a Decyzja o wyzwoleniu cyfrowego aparatu fotograficznego.

g PogNczenie rezul t agowykrpcaemia aru i =zdjhcia jedne
a Zapiswydarzenia

a  Administracja konfiguraciji.

a Graficzne interfejsy operatora (GUI)

5.1.2.Antena radarowa RRS24F-S1.
Antena radarowa sguUy do automatycznego rejest

przegNczony zostaje na tryb pomiaru, antena Wwys
Zgodnie z zasadN Dopplera, prndkoSI pojazd-w u
pozi omo i 20U pionowo. Uzyskane dane pomiar owe

steruj Ncego.

513Pul pit steruj Ncy z przyciskami do obsf¢

Pul pit sterujNcy jest monitorem 6,50TFT o 4 Kkl
programowal . Naci skanie Kklawiszy interpretowan
klawiatura komputea, posi ada jednak dodatkowo moUl i woSi
generatorem d¥wi nku

514Generator bgysku.

UrzNdzenie sguUNce do wygenerowania bgysku w |
ustawi eni e mocy bpjoytsrkzue bw ozSawieelknloeSciia oodt oczeni a.

515.Lampa bgyskowa.

MultaRadar C/CMmo Upam wagdr zy wudzi ale | ampy bgyskowej . L
przew-d sterujNcy bezpoSrednio aparat cyfrowy
naj eUOdUani®br @2 emenamparacie . System moUe praco
Robot(Xenan) , z | ampN | aserowN i | a mp NZasposowania jaimgy N  w
bgyskowej daje moUliwoSi uUywania fotorcpdaru w

5.1.6.Akumulator.
tr-dgo zasi | aimoaninunbl@a30Ahot or adar u

5.1.7.Statyw.
Tr-jn-g na kt - ryMultpRedaz@CMVe iy - £ a eroa rv@ Bjas dnN cagoSi

2009-x OUAOEAd Strona 15
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6. ZARYS

Z przedstawionych pol e | p o d MetaRadargC/CMtj. pomiarower e j e s tzraszi’NI cag Nic e
stanowi N WhyljpRadaa@@Mveews zyst ki ch wystnpuj Ncych ko

6.1. Mul t aRadar C/tr - jn-g 6.1.1. MultaRadar CM/
2 3 tr-jn-g

5
Pul pit ster:t

1. Pulpit steruj Ncy 1.
2. Obudowa montaUow 2. SmartCamera lll
3Lampa bgJyskowa 3. Lampa bgyskc
4.Antena radarowa RRS24F1 4. Statyw
5. Generator bgysku 5. Akumulabr
6.Statyw 6. Akumulator
7.Akumulator 7. Gener ator b¢
8.Akumulator 8. Antena radarowa RRS24}
S1
9. Gg owpaatu a
cyfrowego

6.2. Statyw ) .
2 l1sSruba mocuj Nca dl
2 El ement oporowy d
3 Uchwyt do gener at

2009-x OUAOEAd Strona 16
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6.3. Obudowamont aUowa

1 Obudowa mont aUowa
Do:tyczy SmartCamera ll 2 Okno kamery

\ 3 Uchwyt do anteny radarow8RS24~S1
4  Przestawianie kamery
5 ZamknifAcie obudowy
6 Uchwyt do statywu
7 PrzygNcze dla wyz
8 PrzygNcze do akum

1n 1 9 PrzygNcze pulpitu

10 Uchwyt do pul pitu
11 PrzygNcze do Ether
12 Pr z yeQJBR z
13 SmartCamera Il
14 Wentylator
1 WySwietlacz
2 PrzygNcze ACOMA#
3 Wska¥ni k AActivehd
4 PrzygNczeAVGAAH
5 PrzygNcze ALANA#
6 PrzygNcza AUSB#H
7 $ruby mogujNNpe®dz rg
8 Wska¥fni k ADi sk
9 PrzygNcze ASystemi
10 Wska¥Fni k AStatush
11 PrzygNcze AZasil an
12 WgNczni k AZasil ani
13 Wska¥Fnik AZasil ani
14 Wska¥ni k AReadyi

15 Wentylator
16 Obiektyw

16

(Q(

D T
St e D
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Zaslepione opcje
dodatkowe

6.4.1SmartCamera lll
Dotyczy SmartCamery Il

PrzygNcze pulpitu steruj Ncego

PrzygNcze LAN

Gniazd zaSlepione (Obcja do rozszeUeni a)
Bezpiecznik
Power/Zasilanie
PrzygNcze
PrzygNcze
PrzygNcze

ggowicy aparatu cyfrowego
gen
ant
PrzygNcze USB
czn
ar a
ggo

w
eratora bgysku
eny radarowej

©COoNOU A~ WNE

10 Power (wgN
11. Ggowi ca ap
12 PrzygNcze

i k)
tu cyfrowego
wicy aparatu cyfrowego

Ve

65. Pul pit steruj Ncy z
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przyciskami do obsgugi
Osgona monitora
Pul pit steruj Ncy
Przyciski do obs
Wska¥ni k ASygnag
cze USB

k AZasi l
ny/ wygNcz

ot Q¢
<

2

Przy
Wg Nc
wg Nc

o O~ W N P

N N ¢
(@]
oo
> 5
< -

Kabel gNczNcy

oo

Wtyczka gNczNca

©

r jasnoSci
10 Regul ator si gy ggo
11 PrzygNcze USB

12 Wska¥Fni k Azasilani
13 Przyci sk

14 GgoSni k

15 Mocowanie statywu

Regul at o
o]

i do obsgu

6.5.1Spos-b gNczenia panelu sterowania z pozostagymi cz

-mi ej sce emiddg Ncret eny dl a podania sygnagu do sy

MultaRadar CM MultaRadar C
1.PrzygNcze pul pitu
2. Kabel pul pitu steruj Ncego
3. Pulpit sterujNcy

2009-x OUAOEAd Strona19
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Z e s gablig
zasil aj
przyrzN

Gniazdo zasilania
przyrzNdu

MultaRadar C MultaRadar CM

Gniazdo kabla
symulaciji
pridkoSci
Dotyczy
MultaRadar C i
MultaRadar CM

2009-x OUAOEAd Strona 20
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6.6. Antena radarowa
-RRS24F-S1

Gwint do Sruby mocuj Ncej
Gniazdko gNczNce
WskaF¥ni k sygnagu pomiarowego

Okno wyl otowe sygnagu radar ow:

Gniazd 0 d o czpd g $ w symudagjifpridkoS ¢ i

ga A W DN P

Dotyczy rfhwnieU Multarada

6.7. Gener at or

1 PrzygNcze kontrolne
2 PrzygNcze Lampy bgyskowe]

3 PrzygNcze akumul ator a

Dotyczy rfhwnieU Multaradar CM

6.8. Lampa bgyskowa

PrzygNcze do generatora bg)
Stopka podtrzymuj Nca do mor

Lampa bgyskowa i reflektor

6.9. Akumulator )
Pas podtrzymuj Ncy

PrzygNcze napifcia sieciowego

Gniazdko gNczNce

A WO DN P

Pr z y ShartCamera Il lub SmartCamera lll lub generatora

2009-x OUAOEAd Strona21
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bgysku
5 PrzygNcze masy
6 Wska¥fnik U-§gty, Akumul ator | e:

7. DANE TECHNICZNE

MultaRadar C/CM Granice okr eS| |[NomnaniewgRozporzNdze
Temperatura otoczenia: producenta Gospodarki z dnia 09.11.2007r.
a)og-lnie dla przyrzNdu 20 A C do +§ OAGOAC

b)dl a przyrzNdu pracuj N 30 A C do +6

maszcie:

c)Wilgotno ST wzgl fidna powie 20% - 95%
d)Odpor~no§I' na wystipowal/Odporne na wyasrtailpeormiaanioceddziwgJy wi

naraUenia oddziagywani|RozporzNdzenia Ministra Gospoda
Zakres zasilania nominalnego:

- przez baterie (akumuatory) 4
12 viDC, , ,
-przez siel z e wBOKMz, r zn N
W konfiguracji przyrzNgd

* ze statywu ustawionego na poboczu drogi
* 7z pojazdu stoj Ncego | 12vDC pr Nd 2, 5A (Uel owe arkiru30ah) a

kt -rym jest w spos-b t
ustawionynastd ywi e w tyl nej
zamkni At ej tyl nej kl ap
pojazdu przez szybn),
tylnej

* z kontenera MultaGuard ustawionego na v

poboczu drogi

* 7 masztu ustawionego na poboczu drogi\

* 7 masztu ustawionego na poboczu drogi I

przez przygNcze siectol” 230VIAC

SmartCamera Il lub SmartCamera |l

Matryca CCD Color lub czarno/biala

RozdzielczoSI W przedziale 2lub 5lub 11 Mega Pixeli

Migawka elektroniczna
1/50 do 1/10000 s

PrzydgNcze obiektywu Ci Mount

Interfejsy RS-232, Ethernet10/100 Mbit/s,USB, VGA

Zasil anie napinciem 12V DC

Pob.-r energii 25A

Masa 2 kg dotyczy MR.C
5 kg dotyczy MR.CM
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Pul pit steruj Ncy

Wy Swi et l acz 6,50 Digital TFT LCD
RozdzielczoSI 600 x 480

Przyciski do obsgugi Przyciski 1- 8

Antena radarowa- RRS24FS1

Zakres pomiaywy 25km/h do 250 km/h
WartoSi dziagki el erlkmh
DokgadnoSl pomiaru fZgodnie z RozporzNdzeniem M
| aboratoryjnych i ulSpogecznef@20@4r.dni a 21.0
Kierunek pomiaru do wyboru Pojazdy odj eUdUaj Nce
Pojazdy nadjeUdUaj Nce
Oba kierunki razem
Automatyczne rozpoznawanie ruchu
CziastotliwoSl robocz24, 100 GHz N 25 MHz
SzerokoSIl wiNzki r adpozioma5A; pionowa 20A
Masa 2 kg
Wymiary (S x G x W) 294mm x 63mm x 120mm
KNt promienia w stog0A
KNt mierzenia w kien20A
StabilnoSlI dgugoterfqNie winc®j niU 0,01
nadawczego dla okresu 2 letniego
Akumulatory z uk gadem
gadowani a
PrzygNcze sieciowe 230V/AC
Bezpieznik sieciowy 0,63A
Obudowa Osgona przeciwdeszczowa
Akumulator- moc Nie mniejsza ni U 30Ah
Czas gadowania przy |ok 14h
Masa 16,7 kg wraz z bateriami
wymiary (S x G x W) 358mmx256mmx280mm
Generator bgyskui zXemommpN bgyskowN
Moc bgysku 150- 300 Ws iEnergia AWM suj Nc
Czas trwania bgysku |1/ 1000 s (cilms
Nast Apowanie bgysk: \J05s |
Zasi fng do 40 m do 20m

2009-x OUAOGEAd
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Masa 4,9 kg (bez |l ampy bgyskowe]j

wymiary (S x G x W)
147 mm x 330 mm x 183 mm

| nformacja - System

Nazwa systemu MultaRadar C MultaRadar CM
Wersja systemu MR-C.SC2.1.03.F.05113¢ MR.SC3.1.03E.090831
Suma kontrolna (Checksum) 1DF3981D 6CC20D9C
Nazwa anteny (sensor) RRS24

Wersja anteny (sensora) 24F S 181A

Suma kontrolnanteny(Checksum) 12FD8C15
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8. URUCHAMIANIE MULTARADAR C/CM

81L. Wyb-r stanowi ska

811.Regugy
og-1l ne

8.1.2. Regud
szczeg

2009-x OUAOGEAd

Podczas wyboru stanowiska pomiar - -w
nastfiApuj Ncych regug:

W wi Nzce radarowe] nie mogN z
par kuj Nce samochody, wysoki e gtn
piasku, sgupki it p.

Przed ant enN radaru w kierunket
przynajmniej 4 metr - w.

Stanowi sko powinno byl r-wne |
wysokoSci, co powierzchnia jezd
W celu unikani a o ednipb praeciwmenstrenieiula
nie mogN znajdowal s i relekpramagmetyorne
ekrany pgJgaskie, kratownice, duU
i nformacyjne, przystanki aut.obu
Kontrolowmany przez promie@& radaru oc¢
prost ej na odleggoSci mi er zonej

30 m przy jezdni jednopasmowe]
40 m przy jezdni dwupasmowej
50 m przy jezdni tr-jpasmowe]

Mi ejsce zainstalowani a MultaRadarU @/CN

wystninpuj Ncego w kaUdej konfigur
byl t ak dobrane, aby war unki

okreSlonych przez RozporzNdze:
09.11.2007r ., a W s zkcrzeesg--w n b
okreSlonych przez producenta or
ARozporea NdzReemini eU miejsca ot oc¢
warunkom owkr ABbapymzNdzemwiwdkdé¢
magnetycznego, wydgardyyowha,E &d ekXit ¢
zakg-ceGE, or az odpowi edniPRijzy

MultaRadar C/CMj e st odporny na dziaga
radarowych bliskiego zasi itg5GH:z

Szczeg- |l niNal ewagihzwr:-cil na wyl
fotoradaruMultaRadar C/CMna maszci e, bpowht
uwarunkowani a, jak r-wnieU sytu

budowli, kat , pgyt, sgup-w itp.
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8.1.3. Definicja 1 |<0.10m
Aprosteg

odcinka L. * 7T

35m
Odcinek drogi uwaUa sifn za p
krawndzi jezdnm nile wiymaesfip mo

Z a k 2Y600m).

82. Odbicia promienia zagamanego

~

8.2.1.Powierzchnie odbijania Promi e® radaru moUe s
pr zedmi ot ach o duUe|] \
autobus, pojazd cinOa
bramy. Szczeg-Ilnie do

powierzchnie metalowe.

8.2.2.Zasada odbijania 1
/
”l’ \‘\‘\ 2
] . E— \\\\\ _’
/ /
4 3 /

Wi Nzka ra@aagamuje sin po napadbkanm
(1) we d gzasgdy:

KNt padania (a) = KNt o

Pojazd (3) nie jest w pozycji fotografowania. Pojazd
mi erzy zagamana wi Nzka

8.2.3.Rozpoznawanie odbijania Odbicie wiNzki zagamanej moUna
p ro ml en | a 7 a g amane Brak pojazdu na fotografii pomiarowej,

Fotografowany pojazd ni e znaj
fotografowania.

8.2.4.Wa r t opSmiarowe przy odbiciu Wyniku pomiaru przy odbiciu wi
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WI NZkI Zagamanej zinterpretowal . Zmi pagwinvy wad

fotografii.

Uni kanie odbijania proOdbil

promienia zagamanego moUna uni knNI

Gdy po zredukowaniu zakresu
pomi ar z zagamanN wi Nz k N, ne
pomiaru.

83. Przykgady odbil promienia zagaman

8.3.1.Autobus q] |
— 2 R i
Gdy autobus stoi lub porusza sin z prndkoSci N mniej
autobusu.
Na zdjnAnciu znajduje sifn inny poj az dowakdtugiegepojazdupr zy pi s

Nawet gdy priidkoSi drugiego pojazdu zostanie z
uUyl jako materiagu dowodowego.

8.3.2. Znak drogowy

Wi Nzka radarowa odbijana jest od znaku drogoweg¢
Mierzonyj est pojazd, jadNcy z przeciwnego kierunku
pojazd, kt-ry nie jest w pozycji fotografowani e
833Prz.-d aut
Wi Nzka radarowa odbijana jest od stojNce
Przy prindko3cUy 2wi ikkns/zhejSonf t ware (oprogramowani e
pomi ar owN i anuluje pomiar. Gdy autobus jedzie

doj Si do niereal niper fiwdyksco&kciic.ch pomi ar

Przy interpretaicafi-wypia@swipopwmracal uwagh na t

i
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S S N Y
8.3.4. Odbicia na lustrze
potr - jnym - - 0= = = - -
Wi Nz ka radar owa odbijana |jest przez prz-d
konstrukcje, jak profile kNt®Pweyl tlymteowWei k
podw- jnych. Mierzona jest podw-jna szybkoSI.

8.4. Konfiguracje MultaRadar C/CM:
MultaRadar C/CM 0 system prezrinacdonyomiygdmMNu prnAadkoSci p
i fotograficznego zapisu zdarze@®& na drodze.
PrzyrteMdmoUe wystfipowal w r-Unych konfiguracjach
poboczu drogi.
Ni ez al e Wfii ggu roalc jkio przyr zNd zbudowany jest zawsze
podzespogd: - w:
-UrzNdzeni aoshlmidawczegotermwymespogdem an
-UrzNdzenia celowniczego
-Zespogu pomi arowego z ukgadami sterowani a
-UrzNdzenia dynkwi zualizacji
-Zespogu zasilania, a w szczeg-IlnoSci z:
Podstawa mont aUowa;
SmartCamera Il lub SmartCamera;lll
Pul pit stersk&8my dopobygdugi ;
Antena radarowa RRS24%1;
Generator bgysku;
Lampa bgyskowa;
Akumulatory;
rzyrzNd moUe byl wusytuowany na:
tr-jnogu
w samochodzie w jego tylnej cznSc
kaUdorazowo przy potkinamadh k2 aptNwa
3. w kontenerze MultaGuard
4. na maszcie zabudowanym na trwale przy poboczu drogi

N TJ=2=2=a-a-a_-ac-2

Rys.1 Rys.la Rys.4
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<- Rys.5 ->

O 8.4.1.WARUNKI WGAS$ Cl WEGO ST OSMultaRaMar £/CM :

1. W przypadku ustawieni a Rysi-2ippohkdarj pk fidwo &cii
ruchu drogowym powinien byl wykonywany pod

2. W przypadku konfiguracgi4ipr zyr zNd pracuje samodzielnie.

3. Dla wykonywani a prawi dgowych pomiar - w

dokumentacji zdarzenia na drogdze p r ZWpltaRaNadl C/CMmuU S | byl ust awi on
do krawndzi drogi zgodni e z war unkami podany

4. Pr z y MdtdRddar C/CMwy konuj Ncy pomiary ze statywu

atmosferycznychSnidegwizatzr,) miyawikmi, en byl osgar
dostosowanym do tej konfiguracjiNie dotyczy MultaRadar CM kt - r vy posi ad

odpornoSci -IP34, potwigrdzona cenyfikéatem.
5 Pr z yMutdRddar C/CCMvy k onuj Ncy p o mRys.iiylA z samashodiltRysv u

(na statywid u b 9 ez kenténerd Rys.2 to pomiaryw t r y bi e ipmokileym@aSny m

przyrzNd wykonuj NRys3igiototryastagionanyma s z t u

6. Pr z y MuttaRddar C/CMvy k onuj Ncy pomiparrzyy zz asnakmmoicfihtoedju ,k |
i ch wy k oreywadl cznsSl bl aszana kl apy zasgan

elektromagnetycznej anteny radarowggp o mi ar przez szybin moUe
szyby metalizowanej. A N )
7. Ur z Nd z e niag ud qa platdRadar C/CMmo Uey | obsgdgugi wane

przeszkol one (pr zieneprpezmaxﬂusmhansb@lsbkgqf;cﬁvﬁacfyrj nN),
8 Przeszb| one osoby powdpowietnzymewalfi kat wydar
9. Stabil noS|l adlawvdNdegegni dl aa okresu 2niat wokkebdy

0,002%.

10.Konstr ukcjMultaRadar CACMiNdwr z Ndz e E danhatek o myjoyh zarsa
do ich produkciji, zapewniaj N wyitd@wgmatgerSmi n o
(5 lat).
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8.5. UUywane znaki
Ws kaz- - wka
I nformacje dotyczN Nce warunk- - w t
moUe prowadzil do zakg -ce@® apar
Uwaga
Il nformacje dotyczNce ni ebezpi el
Srednich obraUe@® ciaga i do usz
Zachowajostr oUno Si
I nformacje dotyczNce niebezpiec
ciaga i do powaUnych uszkodzeGE

Uwaga niebezpiecze@Estwo ) A
I nformacje dotyczNceowandbbdzgdoe6t8
wypadk: - w i do nadzwyczajnych wu

WaUne wskaz-wki w celu gatwej i

COD> >

8.6. ObjaSnianie haseg

1T POMIARY W TRYBIE MOBILNYM : pomi ar przenoénym przapymz Ndem radar o
podokreSIonym kNtem w stosunku do dr

sesjN pomiarowN ustawiany od nowa.

1 POMIAR STACJONARNY : pomi@ przyrzNdem radarowym zamontowar
odpowiedniej obudowiemo nt aUo we j zagoUonej w ma
usytuowaym na trwale przy drodze.

 POMIAR PRAWOSTRONNY : pomi ar pmzynmite-&@ yprod kNtem 20A w stc
osi jezdnijest skierowany na prdw s tod wstawionego

przyrzNdu

f  POMIAR LEWOSTRONNY : pomi ar pmpzymite-®& yprod kNtem 20A w sto
os jezdni jest skierowany na | ewN s
przyrzNdu.

f RUCH ODJEt Dt:AJt CY pojazdy, kt - rfotoradeidal aj N sin do

f RUCH PRZYJEtDtAJt @YW azdy, kstidafowradatm.l i Uaj N

f OBA KIERUNKI REWNQPO®FmBEZNMNIYE oddal aj Nictygnsaniym i zbl i Uaj Nce
przedziale czasowym
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8.7. Cykl pomiarowy systemem Dopplera.
WaUne pozycje podczapsojpaozniuarpur zperjeedkdozSecjiNcego przez pronm
kierunk-w ruchu przedstawione sN na poniUszym rysunku.

|[ N
!_.Irf

o

Fojazd Pamiarowy -~ -

—, el
[ | | e -—ig’l
L% Antena Radarowa

“Komera

Cykl pomiaru trwa przez cagN dg§u gradarowyoh, rpzyeczynUd O :
ci Ngneael i zowane sN g-zwisDopdliewoaS.ciJesdegmaz pojazd:

radar owe, w tym momencie antena radarowa prze
pewi en odcinek drogi w promieniach radarowych d
irozpoczfinte sN wgaSciwe pomiary. W pierwszej kol
JeUeli jest on zgodny z Kkierunkiem zaprogr amow:
do analizy. JeUel i ur z Nd z eiandbie kiefjurekach, mizrzopyrjestgpojazdno w
kt - ry jako pierwszy wjechag w promienie radaru
uwaghn.

Po przejechaniu odci4nk au z(yosdkcai nnee kp osnti aadryy ~psolik . Wy2S

dalszym dlcinku (odcinek weryfikacyjny poz.-3 ) kontrol owane. JeUel i por
prndkoSci bndzie anul owany.
Weryfikacja moUe byl wczeSniej zako@Ezona przez

- Woyjazd mierzonego pojazdu (poz.6) o
-Sygnagy Dopplera Zetdrn wrbicd awany mi czns

Po zatwierdzeniu weryfikacji urzNdzenie radar o
poz. 57 ) . Z regugy nie zostaje nowa wartoSi pomi al
sifi juU poza zasifngiem mierzeni a.

Zdj baiidei e robione wtedy, kiedy wustawiona prndKkoc
pojazd sin poruszag i zdjhAcie jest naniesione n
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.

8.8. Konfigurac) e@rgyj @odivwar ach prni

t POJAZDY NADJEt Dt AJt C

-znak na paskui paajdy, ¢
nadjeUdUaj N w kierunku
Zdjhcie robione jest z
pojazd wi Nzki radarowe
byg prz-d mi erzonego
danych nastipuje po we
weryfikacja i kontrol a ni
prawi dowych pomiar - w
pierwszego odci nka, z
anulowane.

Wyboru pomiaru dla poj
nadj eUdUaj Ncych 1lub ob
sin na pulpicie sterow:

l POJAZDY ODJEt Dt AJt CE

-znak na pask'W- podijarzaiy:
oddal ajN sin od przyrz

pozycji zdjnhci e robi
opuszczeniu wi NzKki ra
pomocN zr-Unicowani a ad
' rozpoznaje r-Unich

‘' cinUarowymi, a osobowyt

POJAZDY NADJEt Dt AJ
ODJEt Dt AJICE W TYM S/
PRZEDZIALE CZASU
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9. USTAWIANIE MULTARADARU C/CM 1T TRC JNC G

9.1. Ustawianie.

UWAGA NI EBEZPI ECZE6STWO
Uwaga na bieUNcy ruch drogowy!
Niebezpiecze®two cifnlUkich obraUe
o Nal eUy przestrzegal zasad i pi
przy trwaj Ncym ruchu.
o Nal eUy podj NI odpowiednie Sro

o UwaUniee wolwal ruch drogowy.
o Nie stwarzal =zagroUenia dla i
9. 1. 1. Odstnp ustawi e
\@f
' o Ustawil edat iy ewi(ikszym
a od krawndzi jezdni .
o Ustawi | svtyastokw Smraynajmbiej 0,5
m.

o Poluzowal Sruby ploepunku¢ly krfceni .
o Aby przedgduOyl nogf skieunku@y, opr
a lub i

aby skr-cil nogn st kierynkwu3). pr zes
o Unieruchomi | ustawi eni e ierpnkz(d)z kr fi:
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9.1.3. Ustawianie statywu

o Poruszal nogakieiunkei(Batywu w

o Postawil statyw na mocnym podgoUu.

9.1.4. Ustawienie obudowy na statywie

o Ustawil obudowh (1) na ggov
o Dokail mérwm)i (3
™ 1
9. 1.5 ZagoUeni e /
0
|~

(=
o WsunNi antendpomidiad nyoaowartiaa(5) na
obudowie (4).
Uwaga:
PrzygNcze (2) musi znaj
o Dokrfcil mBrcinboy o(b3)e.

o WioUyil wtyczkneydoabkggdlozany?2) .
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9.1. 6. Zawi eszani

Statywie

I NSTRUKCJA OBSGUGI

e

generator

9.1.7. Umocowanie lampy b g y s & oaw
mont aUowe|j

podstawi e

z a wi geserator
b gy s kvumodowajiu
(3) statywu (1).

Ws u n &ldment oporowy lampy
bgyskowej (4) pddo we
obudowN mont.aUowN
NagoUyibgwsnpdwd (2)
el ementu oporowego

@3).

o Dokrfcil mocno Srub
elemencie oporowym (5).

St o s dostartzone oryginalne kable.

Tyl ko

t e

kabl e

zapewniaj N koniecznN

och

9.1.8. PrzygNczanie

Generator
blysku

gener .

Uwaga: Dotyczy MR.C

ki kabla tyr
Ncza ACONTRO
u.

X Q(N

Drugi koniec kabla tyr

WwgoUyl wtyczkn (2) Ilanm
przydgNcSHdL AAVRIIEA) . Do kr i
bl okadn na wtyczce (2)

Uwaga: Dotyczy MR.CM
WgoUOwtyczikimb(ll) przygNc
PowerBox'gener at oda kpgyylge
ABatt erDoik r(f6c)i.l mocno b
wtyczce (1).
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9.1.9. PrzygNczanie akumu
generatora bgysku

Wgo Uyl wtkyachd kaii §(Nlc)z Nc & ¢
generatora bgysku do g
Dokrficil mocno K).okadn

9.1.10.Pr z y § N dMultaRadar C/CM do akumulatora

o WgoUOyi wtlatlkaN delgo
o akumulator/ MultaRadaru do gniazdka
\ MPowe(rd) obudowy ifihnt

a Wg o Owtiy c z kkita b(118 § Nc
akumulator/ MultaRadar C/CM do
gniazdka (3).

o Dokrficil mocno bl ol
wtyczce (1).

Dotyczy MR.CM

Przytacze do
akumulatora
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9.2. MultaRadar C/CMt r - j inpomiary.

9.2.1. Pomiar : lewostronny, prawostronny.

JuU wczeSniej w niniejszej instrukcji byga mowa o pomiar
i lewostronnie lub prawostronnie. )
PowyUsze zaleUy od kierunku z jakiego chcemy dokonywal p

W przypadku MultaRadar C/CM, gdwi NERki r2a@@drmprwedbi ega noaegdperwoy rozdN duus,t anwa
do czynienia z lewostronnym pomiarem, zaS gdy kNt 200 W zpkriz eebaideageao weg pr awo od

przyrzNdu, mamy do czynienia z prawostronnym pomiarem.
GOT e TGe e e et o] i i i ] i | e 51”__

|| 20,0 20,0° i::

MultaRadar C MullaR;dar c

Pomiar z | ewej strony alewostronnyo
-przy pomiarze z | ewe|] st r ony-pmypomiarze z prawej strony,
pole kNta 20U6 znajduje sinpole kNta 20U06 znajduje sin
na | ewo od wi NzKki radarowej na prawo od wi NzKki radarowe|j

9.3. Ustawienie pozycji aparatu cyfrowego
(SmartCamera Il lub SmartCamera lll):

W zaleUnoSci od testpo zyak Ndspawiyonmy odze ( hniewoag,tcay ohcemiy e | uk
wykonywal pomiary prindkoSci samochodom Hiyadjoe U deldanjeNycoe ) k i
obydwu kierunk-w r-wnoczeSni e, powi nni Smy us tamaitCameoad p o wi
il

- Dla ustawienia pr z y i lewdstnonnego:

__________________ f kNt

MultaRadar C

-Dl a ustawi enii arawostmygnegoN

1 kNt ustawieni a apar
pojazd-w odjeUdUaj Ncy
r-wnoczeSnie 13,2 U

1 kNt ustawieni a apar
pojazd-w nadjeUdUaj Nc

MultaRadar C
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Uwaga: Ustawienie aparatu cyfrowego w MultaRadar CMto1 7. 5 A d | annqgo iéewastsohnego

kierunku.

Ustawienie aparatu cyfrowego w MultaRadar Cw z al eUno Sc i

d¥wigni, kt - j est

pozycj.i

ra

Ustawianie pozycji aparatu
cyfrowego
Uwaga: dotyczy SmartCamera Il

DLA PRAWI DGOWEGO
USTAWIENIA APARATU
CYFROWEGO (SMART CAMERA

) NALEtY
9 odkrncil na

bl okuj Nc N

1 ust awi7l, 5KAN tw ©

opisu na dzwigni
1 pozycja 2 ustawienie

prawostronne, pozycja 3

ustawienie lewostronne
T zabl okowal
nakrnt ka bl

od
aparatem

potrzeb dokol

sprzinUona =z cyfrowym

znaj duj epasmtcyfrowy (SthartCanjera b )h wi | i

1 2

1 Listwa

2RA:Pomi ar z prawej strony, O0OA
4 RD: Pomiar z prawej strony, pojazdy odiegUd Uaj Nce 13
3RA:Pomi ar z prawej strony, poj.
7LA:Pomi ar z |l ewej strony, O0OA
5LD:Pomiar z |l ewej strony, poja:
6LA:Pomi ar z |l ewej strony, poja:

8 DFwigni a

DLA PRAWI DGOWEGO AMPARAWI E |
CYFROWEGO (SMART CAMERAI) NALEt Y

Poci NgrndNiwi mgandbyip r(z8e) st aw
aparatcyfrowy (1) na podst awi e
a PrzesunNI

d¥fwignin (8)

PuSdifiwi gni a (8)

Pozycj a bl okuje si

kamery

Makretka blokujaca

2009-x OUAOEAd

Strona 38



I SYSTEMY KONTROLITR EJ ESTRACJ | P R N MiltaRadar C/CM

9.4. Przygotowani e

9.4.1. Ustawianie do poziomu nachylenia

| NSTRUKCJA OBSGUGI

poprzecznego

9.4.2. Ustawianie do poziomu pochylenia

2

i

4 5
\ \
3 A
Y
D /
6

podguUnego

N

4 5
\ \
3 \@/
|\::| /
6

POZI@MICE _|

p r zppziomdnhwie: d 0 p o m

Sprawdzil

nachyl enie po

poziomicy(2)napodst awi e mont a

Skoryg @ohydnie poprzeczne poprzez

wyci Ngni fic

(5).

Sprawdzi i

i e | sthtywsik4)lubc e

pochylenie po:

poziomicy (3)napodst awi e mont a

Skorygowal' nachyl enie podgu
wyci Ngani e

| u bstasywu (6)c e ni

2009-x OUAOEAd

Strona39



I SYSTEMY KONTROLITR EJ ESTRACJ | P R N MutaRadan C/CM

I NSTRUKCJA OBSGUGI

9.5. Ust awi eni e MuhltaRadarZiKCM uv miejscu

pomiaru:

Dotyczy MultaRadar C

Aby

f unkcj BultgRadaryQwz Nodeug n i byga wy k o reksplcatoveanaa masib ypir a wi

S pe dni e adwardnk technicze.

Jednym z podstawowych warunk-w to prawidgow ust awi
Wrozdziale9.1.lpokazane bygy odl eggoSci [ wysokoSci pfdrzgki e
ustawianiu przyrzNdu
W tym rozdzial e br"1d2|e opis jak ustawil przyrzNd w
1. Po rozgoUé&mysur fisctiawt yawu- g6 na odpowi edni N wysokoSi
go w odpowiedniodj kodw&dgoSqgezdni (nie mniejszej
precyzyjnego ustawienia.
W tym celu nal eUOy:

a Ustawil statiyiw abyozoomceynil naleUy tak dg
statywu, aU zabudowana e igownhay walcowmyma n
momencie statyw jest ustawiony poziomo.

b. Na ggowi cn, ustawi onego wW poziomie statywu n:

c. Po nagoUeniu obudowy montaUowej przystnpuje
krawndzitylmoagel.u Wal eUy:

f W Srodku ggowicy statywu tzn. w miejscu gdetie z
zawiesil pion;

T Od zawieszonego pionu w kierunku do krawndzi | ez

9 ZmierzonN odl eggeoSi oakaoogonalIOenprrpzrezdenustaW|ony pr
pomiar-w i w tym miejscu ustawil speCJaInN tyczk

f Nasthipnie przy -Pomoalyelwi zjderagul50 wa aobudown r
muszka i szczerbinka{6) , oraz tyczka namiarowa znalazgdy sif
obudowN montaUowN w jednN | ub drugN -B orazotyczka , z
znajduj N sin w jednej |inii

f NastinpnN czynnoSci N taUoawe¢jadvi ent@akdobsposwyp, mambty
antena radarowa tworzyga kNt pomiaru w stosunku
mont aUowN w kierunku pomi a-6)i tyczka pamiamwa,slyb avigjer 7) aby
tyczckap mi ar owa, znalazgy sin w jednej | inii

f Po dokonaniu powyUszych czynnoSci nal eUOy dokr i
uni eruchomienia obudowy mont aUowej , a nastnpn
cyfrowego (SmartCamera 1l). W tym e | u nal ey wzi NI pod uwagn S
(Il ewostronnie | ub prawostronni e) [ odpowi edni o

lub 13, 20).

Ustawienia SmartCamerall, dokonuj e sifn za pomocN odposwifedmi e ] C
oznakowanej prowadnicy.
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Rysunki przymiaru

45 6
2
\ I
L 0o O
/ 0
/
3 7
7
1. T tyczka namiarowa
2. i blaszana ochrona przed promieniowaniem cieplnym
3. iobudowa mont aUowa
4. 1 7-4-5-6- wizjer(7-szczerbinka, -4-5-6-muszka)
aa®dl eggosSl przymiNdduzoordz ody&kzlhiwndzi jezdni

456 7

2 l—
| Wy
i
3 ggowi ca
3
— »lstatyw]
pion
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Dotyczy MultaRadar CM

Takj ak w przypadku wersji Mul r aRadajre g, preadwiydrg
dziagania, to dokgadnscupomiasut awi eni e przyUNdu w n
1. Po rozgoUeinwyus umti aitcyywu refjgpi Na wpdphwbi Ndws twaw

odpowi edmiSejododkreagiidzi jezdni nal ey przyst

przwzZNdu. W Przypadku Mul ok &a djpaobrieNak w przytid iz € @i &
Mul t aRadar C, uOywaj Nc do tego celyuponocypowi
pokazanego obrazu kamery w cpaséelk s aeosmg Wc 8 t
krzyUOa.

9 ZmierzonN odleggoSiofmaolmamely zpdzeaesiaMi ook

wykonywania pomiar-w i w tym miejscu ustawil
f Przestawil aparat na pozycjnin OA (dla pomiar -
T WgNczyl przyr zd G§hwnmeagmén$Raranetry-fnéj fciaa nast i
Parametry T Kalibracja .
9 Nastfinpnie naleUy doregul owal przyrzNd w ten
wySwi etl aczu pammeaed ut ysa 2k aijMamigor owa si i pokr
f Po ponownym spravz eni u ustawienia przestawil dmpar a

pomiau prawostronnetub lewostronnego

95.1.0bowi Nzuj Ncy przymiar zwijany:

Do 51 9:i6rce 26
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UWAGA:

~

MultaRadarC/CMina tr -jJ nogu moUna:

-ustawial w odleggoSci od krawidndzi jezdni do 3m,
-tylko prawidgowe ustawienie przyerduAW stosunku do
prawi dowego przebiegu pomiaru prnAadkoSci pojazd- w,
-ustawienie forogui pdatuustawreniem przenoSnym (mobilne
-przyrzNd na tr-jnogu pracuje pod nadzorem obsguguj Nc

-do pomiar-w odleggoSci pMuliafadan G/CMmai zastosowani@ r z y r z Nd - w
przymiar zwijany dostarczony przez producentai d o k a U dzengptarzaeogobno,

- j nogu mo pommary pogickas pogoaya |

-pr zyr zMieRadar C/CMna tr -
i eUnej

deszczowej Jlub Sn

-podzespody MptaRadarCZQWichta tr - jnogu moUna przebudowal do p
maszcie.

9.6. W§ N c z MultiaRadar C/CM

ZagroUenie eksplozjN podczas p
zamknintych!

Grozi Smierci N lub cifAaOkimi ob
o uOywal baterii w dobrze naw

pomieszczeniach.

OSTRZEt ENI E

o Nie uOywal otwartego ogni a.

9.6.1. W3 N c z MultarRadar
C/ICM

1 o Wc i s nwN§iN ¢ z nnia pulpici@ {1).

O P .
? O / \ % \ o Poczekal, aU pojawi sin ekran pocz

o [s) o) 5} .o . . .
o Ust awi | parametry dla miejsca pomi
HO © O (O- rozdzi ag MuDdRadRUCICMA .
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9.6.2. W§ N ¢ z &mart€amera Il lub SmartCamera Il

SmartCamera
1"""\ ﬁ“’“ o Wc i s miyicisk (2) na
) SmartCamera Il (1).
o (-] [-] o -
p:;m Statws  Disk  Active ﬁ o} Wska'-l-'ni K i vA\Power,ﬁ’
2‘--..__“_0 < ADi s kil vie iA Aaniie ¢ N
e M" o Odczekal, a0 bndN
(O} mm— D v tyl ko wska¥ni ki AF
SmartCamera lll

TR AMER |8 AP el

g Wc i s praydisk (2) na
2 SmartCamera lll (1)

g Wska¥ni ki wAPwi
Si A na czer wolt

SmartCamera Il lub SmartCamerarilo Ue pozost awal

wNc.zokampl et ne wg NMutaRadar€/CM wy
umoUIl i wia wgNcznik na pul picie

963. Test ur z-ﬂwbmemiairoavy o Przeprowadzi NMultaRadao t e ¢
C/ICM

Po udanym MultaReodr €/CM i
got -w jest do pomi al
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10. POMIARY PRZYRzt DEM MULTARADAR C/CM Z POJAZDU
SAMOCHODOWEGO T TRCJINCG -:

Przyr MNt@Radar C/CMi t r - j n- g,
ustawienia w samochodz
r-wnolegle do niej Pr
gona stale tzn., Ue za kaUdym razem kiedy chcem
przyrzNd jest u s tylkowjesb poyzeba tstawignia rsamoamade Pamiary w takim

moUna r-wnieU dokonywai
e wW jego tylna;mopoczumzmirﬁm
y

N —

rzNd moUna za kaUdN se:

ustawi eni u przyerdu moUemy wykonywal przy ot wa

unkiem niezkizdiym bjlastzanabyk!| apy nie zasgani
tromagnet yanteny mfaromey. sy ganej )
zypadku koniecznoSci ustawienie przyrzNdu
stnpnie przygotowujemy do pomiar-w wg zasa
a

t

- o

g a l ub moUe sifA znajdowal na zewnNtrz san
u

S oTwro ECDE

< - so

nuje sin Uadnych yd&z ynrmoyScziNdu sjteaswii ajni i, us tg
samoch-d ust awi a sin r-wnol egl e do drogi . wW
montowanie cagoSci zespodu stacjonarnego w fabr
W obu przypadkach ustawieni e opnizayrryz Nmaig Nv btyyi | nw

aprawostronnied jak i al ewostronni eod.

UWAGA'!

Ustawienie fotoradaru w samochodzie jest ustawieniem mobilnym;

bgyskowa powk nnaj lh)lleUequtsazwytay]atylaneJ W C

staW|en|u stacjonarnym tr-jnogu wW samoct

W przypadku prowadzeni a pomlar-wwprtzyl zawm&ghnj
wi Nzka elektromagneztysgami anniiea beyzgiaScp & pil @amiz e
el ektromagnetyczny przechodzi przez szybn, al

ﬁ%’* ‘P k : % %\ g%

N e
/' 5

/ <A : — -
; 3 ? e —

Pomi ar pr indkoSc MulmRaday C/@\d zisancoghodu
i ustawienie jednorazowe i (klapa otwarta)
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Pomi ar pr fidkoSc MulmRaday C/GM nsansoghodu
- ustawieniep r z y r ma\sdt uai (ldapa otwarta)

Pomi ar pipray poonSay MultaRadar C/CM z samochodu
I ustawienie jednorazoweir - wnol egl e do osi pojazdu, udtawhohegbend
krawnUOUni ka.
Zestrojenie muszki, szczerbinki i domiaru i potyczy MR.C
Zestrojenie domi avrys wza ekzriuz ypluel np i nt au- detyceyrMRjCMc e g o

Ust awi enie pojazdu r-wnolegle do drogi
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11. MULTARADAR C/CMi W KONTENERZE(MULTAGUARD)i
OGC LNIE:

UWAGANIEBE Z P | ECZNE,fSSTWO
Uwaga na bieUNcy ruch drogowy! B
Ni ebezpiecze@E®two cifnnUkich obr aUe

g Nal eUy przestrzegal zasad i pI
przy trwaj Ncym ruchu.
ZAGROt ENI E o Nal eUy podj NI odpowiednie Sroi
g UwaUni e dbsgsarcwovda ogowy .
o Nie stwarzal zagroUenia dla i

p

Pr z y Mdt&dRaédar C/CMwy k onuj Ncy o
nastnpny wariant w jakim

rejestruj Nce wystnapuj N w tym

Dzinki takiej konfiguracj. przyrzNd jest bardzo
pomiar-w i trangdgparoipddoaaboddtekdNwWNt ego przyr z Nd
moUl i woSi jego stosowania w Askrajnycho warunk.

podzespod- - w epgcmsizaaragWoap Ncych, jak wczeSniej
* SmartCame Il lub SmartCamera i

* Antena radarowa RRS 24F1,

* Pulpit sterujNcy z przyciskami do obsgugi,
* Generator bgysku,

* Akumulatory,

* Lampa bgyskowa.

ary prfidkoSci samoc
moUe teesnppopPy zyproznNdar p
pirMufaGualdd zi e kompa

Wszystkie ustawienidlultaRadar C/CMv - k ont ener z e podobniloinalk o i
pul pit sterujNcy w podgNczeniu z pr ziyrceijseksamiu jdNoc
obliczeni owe przebiegaj N podobnie jak w konfigu
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11.1.USTAWI ANI E pMutaRadarNC4CW MultaGuard w
miejscu pomiaru:

Aby prawi dgowo ,ustawii przyrzNd do pomiar-w priadkoSci p C
S1, powinien byl tak ustawiony, aby promie® radarowy byg
tym celu nal eUy MultaRadawG/GM Murl ztyarGuNadr d na poboczu drogi w pe
od trzpienia kontenera do krawndzi pobocza drogi, nastn
nami ar owy w odl eggoSci ~ 10m od pr PyyurdaNdu Aw nki ebwdlowip
w specjalnie zabudowane gniazdoi | unet k n.

PatrzNc przez lunetkn i poruszaj Nc cagym kontenerem, st
nami ar owy) pokrygdgy sin. W tym mome redo asi jekdainGniazdelunetki jess t u st
tak skonstruowane, Ue moUna w nim obracal lunetkid w praw
W zaleUnoSci j aki pomi ar chcemy wykonal (prawostronny,
pogoUenie | eweal nmspipwiee obracaj Nc kontenerem w kieru
widoczny w lunecie wizjer z dr NUOkiem namiarowym. W tym
wi Nzka radarowa przebiega pod kNtem 20yd0nwScitdMsuegu dop
ustawienie SmartCamerall i | ampy bgyskowej. Oba te podze
Il lub SmartCamerallpowoduj e r-wnoczeSnie obr -t | ampy bgyskowe]j W
SmartCamerallnaki erunek pomiaru zaciska sifn |ej pozycjn na tr
przygotowany do pomiar - -w i moUna go zagNczyl. Dal sze wus
pul pitu sterujNcego i w taki-jssmogw.pos-b jak w konfigurac

"a" - wielkogc domiaru do krawedzi jezdni od "trzpienia” MultaGuard
| od drazka namlarowego

"b" - odleglogé "draika namiarowege” od MultaRadar C w kierunku
pomiang

-trzpi e® do ustawiania przyrzNdu

TRZPI
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11.2. KNt ust Smart€amera Il lub SmartCamera lll.

POMIAR LEWOSTRORMNY
(NADIEZDZAISCENICUEZDZAJATE)

< 2. PAZ (ODJEZDZAJACE)
[ ::;; 1. PAS (HADJEZDEZAJACE)

FOMIAR PRAWCSTROMNY
(ODJEZDEAIACE HADIES EAIACE)

0% FOTORADARY

2. PAS (MADJEZDZAIACE)
g~ O

1, PAS (DDJEZDZAIACE) .

@r

Kat ustawienia SmartCamera || musi by¢ ustawiony
odpowiednio do jezdni i kKisrunku ruchu.

Dla pomiaru lewostronnego pojazdy nadjerdfajace | odjezdrajgee -17 5°

Dla pomiaru prawostronnego pojazdy odjezdzajgce | nadjezdzajgoe - 13,20

Dl a pomiarfhw | ewostr on+dogtyczZy MRCNbr awostronn
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11.3. USTAWIANIE MultaRadar C/CM w kontenerze MultaGuard.
11.3.1. Praktycznie.

DRt t EK
NAMIAROWY

LUNETKA
DLA MR:C
lub CM

KrzyU n
panelu
dla MR.CM

UWAGA:

i przednia obudowa kontenera MultaGuard nie po
zastawiana cznSci ami met al owy mi

i obsguga MultaRAd&rZCCMMUitaGuard jest identyczna jak na statywie

i charakterystyka miejsca w jakim powinien byl
pkt.8.1.2

i w przypadku wustawienia MultaRadar CM w kont e
wy Swi et | asctzeur wpjaMced quo
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Ve

114 Wi dok przyrzNd-w celowniczych prz
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12. MULTARADAR C/CM NA MASZCIE

12. 1.

12.1.1.

Og:- I ni e.

Dane

dotyczNce bezpi

ecze@Est wa.

UWAGA NI EBEZPI ECZEG6STWO

Uwaga na bieUNcy ruch drogowy!
Ni ebezpwecaezie®EIki ch obraleE@ do
Nal ey przestrzegal zasad i »pr
przy trwaj Ncym ruchu.

Nal eUOy podj NI odpowiednie Sroc
UwaUOnie obserwowal ruch drogov
Nie stwarzal =zagr oUewnira cdlua dirr

OSTRZEt ENI E

GroUNce

| ampy bgyskowej!
$mieri lub cinUkie
Przed otwarciem od
bgyskowego.
Przestrzegal instr
bgyskowej .

Smierci N wysokie

nalpir

obraUenia c
gNczyl | amptr

u k cmiany larbpy § u ¢

ZACHOWAJ OSTROt NOSL

Nie bgyskal z bliskiej odleggc
MultaRadar C/CMna maszci e to nastnpna moUl i wa 2z kol
wystnpowal Przeznacmgromdyk ojSest pd¢ azpd-mv add a )
umi eszczonej na poboczu dr ogi w mi ej scach
bezpiecze®twa drogowego spowodowane nadmiern

w
al

t ak
bo

kompl eksu

Maszt

naj echani em,

w

ni ebezpi ecznymo wnieednsicou
odpowi edni ej aobudowi
metrol ogicznego i
aobudowabd
zamal

owani em,

i rejestrujNcego
stpanrewi Ndewawniaey Nodhrogn it h
podpal eni em

pursztyasw ioas osviam y o dma
e o posadowi one|j
z d.

oraz d
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System pomiarowjultaRadar C/CMz abudowany na maszci e s
pomiarower e j estjrak Neysthem na tr-jnogu | ub w

SmartCamera Il lub SmartCamera |l

Antena radarowa RRS 24%1,

Pul pit sterujNcy z przyciskami do obsgdugi,
Generator bgysku,

Lampa bgyskowa,

Maszti obudowa

Poszczeg-lne podzespody z neojn tfoorawmndeo wsiNe knmoormptaak(t oow
przekgadal do innych aobud-wdéd | ub odpowiedni o w
Maszty (sdupy) sguUNce do podtr zymaniifaoragamu,zyr z
wysthinpowal mo gfijuragiach:- OUnych kon
moUe byl konstrukcja masztu typu Awi eUowec
podzespodyr ejoard tarr wjwdce oraz zasilaj Nce sN
masztu na riedmiych mpapioavmach, Wwizalma(MNo Spie J
moUe byl konstrukcja masztu typu Asfupowe
masztu, sguUy do p-owdetwnzNytnrazn i kat ﬁroebjudmnwiyenszc
zesp- Jg-wpemieart ruj Ncy oraz | amp ap rhbzdeybsi keoguag ,N
zasil aj Nce, kabl e mntdae n&jo,mu rziakbhezjpii e wz2evmi a
przepinci owe oraz inne.

Dostnp do wewnngtwzoygblywpodzésppoprzez otwarcie
dgugoSci cagego masaztau,z gndays zmmaemy tdyg uc zAywn ieeUo we

drzwi czek Aobudowyd, umieszczonej na ramieniu,
Poprawne ustawienie masztu jest bardzo waUne d
na t o |snzNc zuewga-g i . l naczej ustawia sin maszt o ko
konstrukciji sgupowej . Prawi dgowego i bezpieczr
brygada producenta lub inna brygada, pod nadzorem przeszkolonyclpprzezd uc ent a_ pr ac oV
DuUN zal etNultaRadar B/Chean inmaszci e jest fakt, UOe wur zN

baterii ak umul ator -w o =zasil,anpuNdoMi HA|l nymsil2avi D@
nominalnym 230V/AC/50Hz, oraz z onU| $ioMdb do gadowywani a pksiesiul at
zewnntrznej 230V/ AC.

R-wnieU duUN MattRadaNC/G\Vr ztyo z o001 i woSi wykorzysta
konfiguracj. pomi aru Ana tr-jnoguf, na konfigur
Pr z y MadtARhdar C/CMmo Ue prowadzi | pomiary z masztu o
powoduj N zakg-ce@& wraejuaskt mwujmecycol ogstczlnonych w
typu przyrzNdu.

r Mulka®adar C/CM pr acuj Ncy na maszbi ebeegppPbigu.
onomiczny) podl eqga odsnzicezse ge-nlinay m w ywsat r iupnokw
-caj Ncgch jego

ni a masztu ni e powiAmme hist @alntowri y 0 swompls
: wystihipuj Ncepthogalmaoamnowy c hp-gwpirsz yeg t aznakb:
owych, a w szczeg-lnoSci powi nno sifn zn
oSci wzgl ndnej , wil ekoSci p- | magnetyczi
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impuls w zalkpdpwien®o sin mie $kecadciw ugsriRaniz omaycehiN dwzi een i u
Gospodarki z dnia 09.11.2007r

Maszty powinny byl ustawiane na przygotowanym
przyrzNdu pomi arowegggwdolanywalospodmi abyw mpr id}
sin przy pomocy p r ziy lunet dumieszczorejmmnaa anteniey radarowap
wy Swi et | acza pidysz&ilnamiaswep r Wj Npegoypadku masztu Aw

dokonuje sitdbepreecagéj konstrukcj.i maISLz,lIukrdzoyGn
wySwi egdrelza sit ed ulNBele gmami arowy pokryj N sin w
j est ustawiony w taki spos:- b, Ue wui Nozoknai arra-dwa rpor

0S jezdni pod kNtem 20A.

W przypadku masztu typu AsJupowegofi ustawieni

masztu. Po zagoUeniu lunetKki na antenn radar ow
wi zjer | unneatnkiiarzo wNy.czw N ym momencie obudowa | es
radarowa wychodzNca z anteny w kierunku pomiar -
Odpowi edni e ustawienie masztu | ub aobudowybd, p ¢
pomiau lewostronnego lub prawostronnego.

W momencie ustawienia Alewostronnegoid | ampa bg:
pod kNtem 17,5A, zaS w momencie ustawienia Ap
cyfrowym maj N uslt3awifenia pod kNtem

Pomi ary priadkoSci z masztu moUna dokonywal poj
odjeUdUaj Ncym |l ub obu kierunk-w r-wnoczeSnie.

12.2. Pomiar prawostronny.

5 L o

Yosmg e . e ———— R
. P i
-y =

AL
& \20“

S
0
\ i
PN

6,8

A
y

“13,2°
i

12.3. Pomiar lewostronny.
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~ ~

12.4. Maszt typu Awl eUowegon
T T n I M
i
L
SmartCamera ll ». |
< . i &
lub glowica aparatu i G}W
SmartCamera Il |
I
Lampa blyskowa N
< Przetwornica £ L{é} ,§//
< il
I\ | N
P Antena radarowa RR524F-51 R {}'}
]
i
I i
i
< Maszt :
I
i
< Drzwi y» |
- » I I
I
i
Instalacja kablowa :
i
I
H + H i I
* " | n
i
B !
3 |
< DEzwi > :
SmantCameralll il
L | I
i
i
Pomieszczenie antenowe > {lT}
- dodatkowe i N
I
|
I
I
P Skrzynka rozdzielcza zabezpieczenia _ :
<« » | M
|
I
|
I
H I H
I
|
|
ok .515 ok . +10
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I
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125.Ma s z t uppwelsg.
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13. MULTARADAR C/CM NA MASZCIE T ZASILANIE SYSTEMU:

PrzyrzNd do pomiaru pridkoSci pojazd-w i rejes
mo Ul i wo S| zasi | aniiakurpubataryw pommanc m o auil2eVWEGilub przy

pomocy sieci nommawie @80¥hAC. wnliesd moUl i woSi do s
(akumulator Wy poprzeszrzyg‘chze do sieci zewnntrznyec

pozwal aj N naugst dJwmieenmiaejma&saztu w terenie niezal
systemie zasilaniaMultaRadar C/CMwy st fipuj N t e s ame ip@dsraeygne\wyy

przypadku =zasi |lia¥hri -ad gwoe viztaettirdzrairedgaoz naj duj N sw 01w
specjal nej pi wniczce u podst awhultaRadarzZCIC¥mdNg E k by
wykorzystywane zar - -wno wW pomiarach naSmartGamerg nog

Il lub SmartCamera 1| | amp a bgyskowa,gNgblyéraptrarenb@ys]me 1oh
maszt - - w. Pozostage oprzyrzNdowania znajduj Nce s
przetwornice, zesp-9g kabli zasil aj Ncych jak i

zasilania 230\AAC, instalacja klimatyzacyjnd wentylacyjna itp.).

13.1. MultaRadar C/CM namaszciei zasi |l ani e z akumul ator - w
nominalnie - 12 V/DC + dosilanie z sieci 230V/AC.

Dotyczy MR.C Dotyczy MR.CM

Giowica
SmartCamera I

Lampa blyskowa

@ 1 1. Antena radarowa RRS24F-$1

2. Aparat cyfrowy SmartCameralll D | Dysplay

\ f 3.Lampa blyskowa H
% 4. Akumulator aparatu cyfrowego
; 5. Akumulator lampy blyskowej i generatora [* o Senerator

6. Generator blysku L SmartCarmera |l

! 7. Pulpit sterujacy Cill—
= 8. Przetwornica
1T e Antena Radarowa

—Hateria

i

E

Bateria

|+ asilanie 230 %
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13.2.MultaRadar C/CM na maszcie
fzasilanie z sieci zewnntrzne,j

Dot
ycz
y
Mu
Ita
Ra

1. Antena rad RRS24F-$1 dar {: H I
. ANtenaraaarowa - - . .
2. Aparat cyfrowy SmartCamera Il C - Q H Pulpit sterujgcy ta

3. Pulpit sterujacy
4. Przetwornica > }

ISt ooewic &
=rmartCarmera

Lampa biyskowa

5. Zabezpieczenia - Senerator
6. Lampa blyskowa z generatorem
= | =manrtCamera lll
- Antena Fadarowa
] 5
-
B EE :

I - _ Przetwornica
230V -

| Il T Tablica Rozdzielcza 230V

n
ie MultaRadar C/CM na maszcie - do pracy.

Pr zy MopltSRhdar CCCMna maszcie moUe byl zas-alkanmul mrtoy - pvo mo
nominalnie 12 V/ D C, przy pomocy z asnomigamie 230VZAE Wubnptzezzbaterig o

dosilane z sieci zewnnitrznej . Obojntnie jakie obow
jest przyrzNd , zawsze skgadaejestraagyjnychni takichpamytl e spo g - w

Aby m-c¢ prowadzil pomiary, naleUy maszt |l ub adaobudow
; Antenn radar-8wN RRS24F
SmartCamera Il lub SmartCamera lll,
Pulpit steruj Ncy,
Lampin bgdgyskowN,
Generator bgysku.

Inneipozostage Wzyapbousdaofheanrieeje,st w maszcie |l ub aobudow
Il oS podzespog-w pozostajNcych na stage w maszci e
zasilania masztu.
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Po wyposaUeniu masztu w ni mzbnpgnebmpydlzesdp g, vy Rk
pomocN dFfwiczek, moUna przystNpil do wykonywania pom
Ustawi anie parametr -w pomiaru jak r-wnieU technika
jak przy konfiguracj.i przyrzNdu na tr-jnogu lub w k

- MultaRadar C/CM na maszcie wykonuje pomiary samodzielnie.
-Konfiguracja przyrzNdu MultaRadar C/ CM ne
-Mul t aRadar C/ CM we wszystkich konfiguracij
byl zdal nie sterowany przy pomocy .Widhl a
GPRS/3G/UMTS.

14. ANALIZA ZDJINL DLA URZt DZENIA MULTARADAR

CICM:
Wykonuj Nc pomiary pr indkoSciMuiaRadar £/ €CMwa | per lzyy
pami it al, Ue otrzymany pomiar powinien byl ©pi
pr zy rMulkaRadar C/CMjego konstrukcja pozwalsy syt uacij i jadNcego po
omi jani a, czy wyprzedzani a, dokonania pomiaru
wskazana pridkoSi jest pWyppizyprakwidbakwe me wn a

wskazana ptraigdkopf zyzmissana wgaSci wemu pojazdowi
pr zyrzNd. W przypadku przeJeUdUa ia dw-ch pojaz
wi Nz ki promi eni owani apr zeylrezkNdr o mad¢gmet gomnaguo ,an u
uwi docznienia na zdjnAaciu dw-ch | ub wincej poj a:
takN nal eOy przeanalizowal w przypadku braku
pradkoSI , nal eUOy taki e zdjnmczmaacczmreszpcouolkzél&sjtemlte
zostaga zmierzona prnadkoSI . Do tego celu sguUy
jest wintegrowany w program wizualny Biff ProcessitdcSz abl on ten moUe byl r-
w dodatkowe prgramyd o anal Szwebrdpfikbudowany jest jako je
zdjnci e. Ramka dzieli sifn na cztery cziSci, a n
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~

Przy pomocy ukazuj Ncego si i w-jak padrysunku (dwg gianowa n e g

kursory w pewne|j odl eggoSci od siebie oraz | ect
zostaga zmi eRajomad pzmajkdlSjiNcy sif w obszarze mi
jak najbliOUej kursora kr-tkiego szablonu, |jest
jemuz o s gnaejzangp r 1d k o S

| dentyfikacja pojazdu, kt-remu bez wNtpienia zo

przez fotoradar zdjncia Iwont.| eAnkatl-irzel geo pwidd cecgzan
przednia lub tylnia c2Zn3lubznjaegdoujtey |sniina w ulbw iparr

kr-tkiego kursora mifndzy 2 a 3 [ wiartkHN.

JeUeli jeden z wyUe|j wym|enloreynmhzsapsdac@ta-wmdlerre
nie spegni war unku jednoznacznoSci, zdjncie tal
Analizy zdjnl dokonuje sin zawsze w taki sam ¢
MultaRadar C/CMwy k ona g pomi ary. Poni Uej przedstawi one

.

pozwal aj Nce na zapoznanie sifin z prawidowN ocen
w przypadkach W\sN<tasza|nV\eycpon| Ue | przykgajaz¢ mepr aw

jednoznacznie zmierzonN priadkoSi dotyczN zar - wn
Pojazdy uwi docznione na zdjnciach i znaj duj Nc
widocznego szablonu lubi éddgdN&er saj &l t Oejs NSrpwd k
zmierzygd prnindkoSi i wykonag zdjfAcie.

141.Pr zykgady analiz zdjnl pojazd-
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L T Ll | b i - St i | t—j B2en -
== —

T -mlm

LT R N ] - TS E T T U TS i ST DN R - TS L -~ UL DL S S LIS

PowyUsze #6dj fipcrizae drsrt awi aj N syykt aurawcjj ei pkd reidayr yf opt roit ¢
oddal aj Ncych sin. Pojazdy, kt-3reéewemnal @zgykst bki

pojazdy kt-rym fotoradar zmierzyg prndkoSi. I o
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)7er.mu-—Jl\xw | Rt tew 2 | Ir_‘ BJiel

]~ R e [ L et

Exportve ackungen
Rallbigastr 1
0704 Ldugvuleld
Tel.02i13/7 1010
Bax.021F3/8 15

N e R - i P P e |
PowyUsze zdjncia
odjeUdUaj Ncej ,

a samochody w kadrze nr 1
Ni e ma thpIiwoSci,
zmlerzonN spam@l(kh)Sd ondadalanaIpAyNupSﬂfrosdlkm

L - IS

£ td e 330 [ o rrcerin e ad W] i s e |

przedstawiaj N sytwacgN Wi oy

) odjeUdUaj Ncej i nadje
Ue6 snaamoN hzondiye rnzao nzNi j pircii dakcohS In

A3 S D fn ke e \_n_.u.;p-n..-—

kursor-W(‘).

Q=)

LT R - ] - T o I e T S CE T

S| B B " B ettt ([ emrrvee i S ity e e |
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L_8

e R P e

Rl - L e |~ [y e |

M| (0903 8 (X

1 samoch-d b dd s kiago Kursgra isogniuz @ 8 & p g &

Na zdjnciu nr A t
zmierzona prndkoSlH . ZaS na zdjnciu nr 3 widoczn
zd) mal eUy odr zuci l Zdjncie nr 2 Zna4 dpurjzNecdes tsaiwi
dgugichikurosam wrzyrzNd zmierzygd prndkoSlI .
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Hven] BB % e 13 [ i b 8] g s S |

P I R T o ey | tue| B 8T nu T ] B
W powyUszym zestawie zdjnl samochody -Bwildvo azril
szabl onu pomi mo widoku innych pojazd-w w kadr ze
zZz samochodami uwi doczni onymi na zdjnAaciu nr 2,4

W sytuacji, gdy przyjmiemy z a  k dgigoSkl Nojazdu dla pojazdv ciii &towych, mdJ e  vetddy?

zdarzy , dwa Blisko siebie jate pojazdy zNisanmNpri d kcidl galiczone BN do grupw sam
ci @mrowych (rys.5) N a pasku zdj nci a zostani e wt edy
ciit &towy)P o wyydJy pr z y p a dsiekdodalszeg analizy dnandatowej d dienaldy odrzucl .
Uwaga:Pr zy ustawianiu par amarici - w z ok svidgl naeustavderd n a |
diugo:i dla pojazdw ¢ farowych
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15. CECHY ZABEZPIECZAJt CE PRZYRZt DU MULTARADAR
CICM:

Miejscanacdty zabezpieczaj Nce okreSlone el ementy prz
ni euprawnionych umieszczone powinny byl jak pok

15.1.Antena radarowa RRS24F-S1

eny (1).

1. G-rna Scianka pokrywy ant
(2).

2. Boczna Scianka anteny

Zzabezpieczenie obustronne

[ & /

zabezpieczenia

Zabezpieczenia Anteny radarowe;j
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15.2.System rejestracyjnoi zasi | aj Ncy.
1. Boczne Scianki Smart Camera 11, (3).
2. Pokrywa pulpitu steruj Ncego (4).
3. Doj Scie do systemu zasilajNcego przyrzNdu (5
4. SmartCamera ll(6)

Dotyczy MultaRadar C
Punkty zabezpieczenia

zabhezpieczenie
aparatu {cyfrowego)
- SMARTCAMERA 1l
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zabezpieczenie pulpitu
sterujacego

Dotyczy MultaRadar CM SmartCamera lll 5i 11 mil. pixeli
Punkty zabezpiecze&

2009-x OUAOEAd Strona 69



I SYSTEMY KONTROLITR EJ ESTRACJ | P R N MiltaRadar C/CM

I NSTRUKCJA OBSGUGI

16. OBSGUGA MULTARADAR C/CM:

16.1.Podstawy.
16.1.1. Struktura monitora.

-—

>

B

<

4/ ﬂ -

/

H

<]

-

2 3
meie—
|
688 \
B,
- &
10000010_003.jpg (4/30) \ 08:497
Y

Nagg: - wek

(2) Logo firmy
(2) Nazwapokazywanegmenu
3) Numer pokazywanegonenu

Punkty menu
(4) Osi em pun kwybieranycte r
przez urzNdzenie

Dolny pasek
(5) Meldunki statusu
czerwony:
pomara@ zowy: O
zielony: bgad
(6) Czas
(8) Ws k a¥ni kiisystemewe dnumek
fotografii
Zakres wskazywania
(7) Zakres wskazywania aktualnego men

16.1.2. Obsguga poprzez przyci ski
10 9 10 Na monitorze (9)pokazywane jest osiem
\ » m\ 2 \ punkmenm1)i.8)KaUdy pos:z
- @O <~ @ 5 punkt menu moUna wyb
> @ & . @ s przyci sk do obsgug
> @ & - @ 7 Wybieral moUna tyl ki
+ @ H @®8 kt.rych na szarym p
i s symbol.
W poni Uszym przykgad:
(2), (3), (5), (7)
Pozostage punkty mer
funkgi.
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16.1.3. Podstawowe punkty menu

Niekt-re punkty menu
menu i posi adaj N t
objaSnione.

Przycisk bez funkcji

W/ AOKH
Pot wierdzenie ustawi:
zapytana.

n
n

X AAnul ujn
Anul owani e ustawie@E .
zaprzeczenie zapytania.

Al AZDowrot emi
Powr -t do poprzedni e

ot

> ADprzodu
Przej Scie do nastnpn:
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A Ainijkai do g-ry
Przes-wa kursor o jed
po pierwszej linije nastnpuj e o

YV Ainijkma w d-g
Przes-wa kursor o jed
po ostatni ej ' inijce

[> APole w prawoi
Przes-wa kursor o jed
po osi NgnifAciu ostatn
przeskakuje na pierwszelpdinijki.

< APole w | ewoid
Przes-wa kursor o jed
po osi Ngnifdciu pierws
przeskakuje na ostatnie pole w linijce.

&b AodwyUsza wartoSi, wy
oznaczenie/ nastinpnN
Przywar t o Padvalddhzani e wal
stopieE& poprzez przy
automatyczne, szybkie
przyoznaczeniach np. wpi sywani
nastnpnego oznaczenia
pierwsze;
przywar t oScitacwylz- i i ;a1
wart oSci, po ostatniej
pierwsza.

= Amniejsza wartoSi, wy
oznaczeniel/ Awart oSi z
Przywart oScimmihej szani e
stopie®& ©poprzez przy
automatyczne, szybkie liczenie dogda ;
przyoznaczeniach np. wpi sywani
poprzedniego oznakowania, po pierwszym
oznakowaniu nastnpuj e
przywar t o Sci:acwhy bz rl ipsotpyr
wartoSci z listy, po
ostatnia.

A AEdycja polaif
Otwieraedg j 1 menu dl a wyb

lWartoSI', z listy: w niekt-rych punkti aamimeamu dymsgpjokzwyjcqg isi
wybi er al tylko spoSr-d tych wpis- w, nie moUna teU dodaw
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16.2.Start systemu

Obraz poczNt kowy

2009-x OUAOGEAd

Po w{ NMuktaRadarC/CMhast fipu

uruchomie

Na monitorze pojawia sie widoczny pasek.
Po cagkowitym
siofbr az

rehot

MultaRadar C/CMest w wersjidgp o miwa r

mobilnych
lub

ool

MultaRadar C/CMest w wersji dgp o miwa r

nie systemu.

MultaRadar

robot

VISLUAL SYSTENMS

MultaRadar

robot

VISLEAL SYSTEMS

stacionarnycj

Nastepnie pojawi sie kilka obowiazkowych
obraz:

o Aby

Pokazuj e
Scie do
automatyczni e
zostani e

Przej

W .

wywogal

(&

17340

1%

) ur uc ho
poczNtkowy.

11:180

nast npnpenktif® nu,
APariamatar/y c
nastnpn:

PO
naci Sni nty
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Parametry i data/czas W

tym menu pdataiczagdima n
pomiaru.

rebsot Parametry - Data/Czas ]|

Data el o4 2004 .

Crns 12 18 12 —

Tk

12180

Dla ust awipfudiky ATust av
O ARNcznyh

Sprawdzi |l ustawi eni a

Kontrola

Akceptacja

V o Aby zaakceptowal u spunktwier (8). e

Pokazywane jesti menu
UUyt kowni ki.
Zmiana
El/ Aby dokonal punkinzenu@3).w
= Pkazywane jest ibhenhid:
iDat al/ Czasi
rolbol Parametry - Urzadzenle - DatalCzas 1

|Dl|l|2-l|l1-l-m |%

Coas 12 " 0o

R =
it e

X|v <P

v

W tym menu qunpunatprmmeNu
3),5)i6)ust awi al wartoSci .

o

Akceptacja

Aby zaakceptowal akt!
ust awi en puakt mewy(&).r a l

o AbyopuSciI menu bez akceptac
wy b r muhkt (4).

X

Za kaUdym razem poka:
AParametryi Dat a/ Czasi
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Parametry'l'UUytkownik W t ym me n u pdﬁkeazywan'
uUyt kowni k a
robot Parametry - Uzykownik 94
Kod 12345678
Tekst 1 1234567890abcdef ——
Tekst 2 1234567890abcdef
E/l
12:230
Kontrola o Sprawdzil ustawienia danych
Akceptacja
V o Aby zaakceptowal u spunktwier (8). a
Pokazywane |jesti menu
Lokali zacj ah
Zmiana
El/ Aby dokonal z mimem(3). w
= Pokazywane jesti menu
Dokumentacja UUy t kowni kA
robot P try - Dok tacja - Uzykownik 1352
A 1 Kod | 12345678 I
Tekst 1 1234567890abcdef —
v Tekst 2 1234567890abcdef
_ 12:280 i
Wyb-r 1inijki o WtymmenumoUna za pomktNw menu
wybral I inijkn do wpisu.
Whpis
/ o Za pomoc Nmpnuf@kdtosst ai si A mol
El menu wpisywania.
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robot Edit Value 20000
[> Tekst 1 :ﬂ:
[Ml234567890abcde f ——
q —

VWX Yy
zABCDEFGHI JKLMNO

x :§::;'UVWXY20|I|234 w
I 12:35.
W tym menu mopuonakiaw,|
(2,55)iust awi al warto$

Akceptacja
V Aby zaakceptibwave akt
ustawienia, wybral p
o Aby opuScil menu bez akcept
punkt (4).

Za kaUdym razem poka:

AP ar ainbokumgntaciaUUy t k o wn

o To menu moUna zakoGzyl r-w
akceptacjin lubpamolcNwpuingt z
(8).

Dostajecie sin PaGst:'
APar amnweltyrtyk owni k.
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Parametry i Lokalizacja W t y m me n u p 0 k az y wahne
stanowiska.
robot Parametry - Lokalizacja 93
Kod 1234
e Tekst 1 1234567890abcdef S
Tekst 2 1234567890abcdef
D/ Tekst 3 1234567890abcdef
12:4410
Kontrola o Skontrol owal wustawienia dany
Akceptacja
V o Aby zaakcept owal ust awi eponktanenu@y b r
Pokazywan eParametry i Pmennduk o
Zmiana
El/ Aby dokonal zmian, wy
= Pokazywane |jesti menu
Dokumentacid Lok al i zacj ahi
robot  Parametry - Dokumentacja - Lokalizacja 1351
A ‘ Kod I 1234 I
Tekst 1 1234567890abcdef —
V| etz 1234567890abcdef
D/ Tekst 3 1234567890abcdef
12:51 1
Wyb-r Tinijki o W tym menu moUnauné{lpanmo c(R)
l'inijkn do wpisu
Whpis

Za ponponktN(@)dostal sifn moUna d

o

E
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robot Edit Value 20000

[> Tekst 1 I:ﬂ:

[Ml234567890abcde f ——

q =
L% () 7o -

VWX Yy
zABCDEFGHI JKLMNO

x :§::;'UVWXY20E|234 M

12:33.
W tym menu mopuonakiaw,|
(2,55)iust awi al warto$

Akceptacja

Aby zaakceptowal akt:
ust awi e n puakt meww(8).r al
o Aby opuScil menu bez akcept
punkt (4).
Za kaUdym razem poka:
i .z

AParametry i Dokumentacja-L o k a |
o To menu moUna zakoGzyl r-w
potwierdzenie lub anulowanie punktami (4) i (8).

X

Dostaje@twsipmoRawni ¢
AParametry-Lo kal i zacj afi.
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Parametry i priid k 0 S W tym menu p ok apzryiwdakno

dla tegostanowiska.

oot Farametry - Predkogc 25

.& l Limit Topecia Ospbowe  [amth| 100 l ‘:_‘F

p— W e 0=0 —_—

V Lirit Zejpeia Cigtarcwe [ =0 —

v Predeste Crarswe  [omh] il

X v/

- 12138
Przekroczenielimitu :
PridkoSi, od kt- -rej

PredkoSi progowamald
10km/hi 250km/h.

Dozwolonylimit: )
NajwyUsza prnindkoSi
stanowi sku. WartoSci
pomi ndkm/hiZbOQkén/h.

Kontrola Skontrol owal wustawie]
Zmiana

f v o Wybral ONdany | ipamktd menual) lpbo(Zho

o Ustawil wartoSi wybr aneupku I
=E=' == menu (5) lub (6).

Akceptacja

V Aby zaakceptowal akt:
ust awi eni a, pupktnesuzd). w:
PokazywanePagameiryi menu

Ustawienie radarun .

o Aby opuScil memejbedaakcdpt
punkt menu (4).

Pokazywane | es tPampmepy .
T Lokalizacjafi
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W tym menu p «kazjsnea,r
kierunek ruchu (kierunek pomiaru) id g u g
samochod-w ci fPlbazryo wty

ustawil wyzwolenie p:
ﬁ_ Faramuetry - 2ntana 92

A o L2 &

— Kisrunei e T —

?mzﬁuwh Im] 0 =

Dose Zokgie [

X v

o 12800
CzugoSlI : -

1 = niska czugoSIl an:
2 = Srednia czugosl .
3 = wysoka czugoSI|l aj

Kierunek pomiaru:

MoUna wybrali d¢gierune]
Nadj eUdUaj Nce, 0OdjeU:
kierunki.

DgugoSi pojazd-w:
Ust al ana j est dgugo
obowi Nzuj N | imity dlI
WartoSci moUna umits@m

Zdjncia bndN wyzwal a|
Np. 18 mSamoc hfd ci e0a
bndzi e na pasTkraklz dj n

DrugieZdj nci e

Parametry da podw-jnego
Ustawienia moUna do
przy ki erunku wy br
AObydwa kierunkia |
i nnych ustawieniach
mo Ul i wa . Mo Una vwZadern ¢
ACzas ok . tylnah. Przy wyb
| ulPozAlneji poj awi a si i
kt -rej moUna wybral
|l ub wartoS$S odstfhpu.
Sprawdzi i eni a

k
a
L

i
ust awi
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Kontrola

Zmiana

a Wybral Ilinijkn ONdanego par
/\ \/ menu (1) lub (2).

o Ustawil wartoSi wybranego p
I:E:I == punktu menu (5) lub (6).
Akceptacja B - -
Zmiana ® Info Parametry G
@Wldok
@@ Administrator Test Urzadzenia @
12270
V Aby zaakceptowal aktualne | ub n
wy b mpunkt (8).
Pokazywane jest menu.
x Aby opuScil menu bez akceptmeny®@). danych, wybral

Przechodzicie Pad@stdwo nRammetmii Bit e dkd S
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ur zNdzeni a

Przeprowadzenie autotestowania

Test

Aut ot est owa

Gotowy do pomiar- w

©
ur z
nie bez

v

I, .

=

. L El
Pomiary

z

Pr zed

j edna

script pod pa
robot

@ Info
@ Widok
(2

Administrator

rozpocznciem
przeprowadzi i
zagwarantowal
skgadowych.

Do

aut
wgaSc
dokun

f ot ogr aawiera w lingcd

Main

rametreins p e e d

wp i

1

Parametry i

Test Urzadzenia @

12:270

Pokazywane jestMenu Main.

€ o Wy br

al punkt

me nu

(7).

Autotestowanie jest przeprowadzane.

EGdy

robot

autotestowani e
pokazywany

Event Info

j est
30002

S

p I

nast |

. Info .
= Test Urzadzenia Ok e
X v
. 12:3310

Potwierdzil mménd B)n e k
Meldunek znika automatycznie po ok. 15
sekundach.
Punktmenu (8)pokazywany jest dodatkowo w
menu Main (gg-wne).
rébot Main 2
@ Info Parametry i
@ Widok
% Administrator Test Urzadzenia @

Pomiary Q

12:390

MultaRadar C/CMest gotowy dgp o mi ar -

2009-x OUAOGEAd
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Aut ot est zzakg-ceniGdy autotest przel
pokazywana jest odpowiednia informacja. M¢
gg-wnhe pokazywane | e
punktu (8).
robot

Main 1

® Info Parametry G
@ Widok
@@ Administrator Test Urzadzenia @

12:27 0
a Sprawdzil pogNczeniNa pomiifd

SmartCamera.

o Ponownie przeprowadzil samo

~

Gdy bgndu nie moUna
e do serwisu firmyLifor Sp. Z o.0.
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16.4 Pomiary

Pomiary '* *

Po przeprowadzeniu bez

pokazywane jest menu g
robot Main 2

@ Info Parametry :’@

@ Widok

% Administrator Test Urzadzenia @
Pomiary ECQ:

12:391
Aby zmienili atrr-y pvoyrb mend (8)p unkt

Pokazywane jest merRomiary i MultaRadar

i ’

C/CM gotowy jest do dokonywan@ o mi ar -
rébot 1

Pomiary
1:41:40 Fee
' v 100 Km/h  15.0204 T
050km/h
@ | Ostatni pomiar ‘&
| F—v 100 kmih 15.02.04 11:11:40 (07
F-— v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
F—v 100 kmvh 15.02.04 11:11:40

12:390
W g-rnym zakresie poka
pomiaru.

11:05:36 F346
v 044 km/h * oa.0405 c
040km/|

Ki erunek pomiCzas u ,nump dij ch
Czerwony dla przekraca j Nc ©gta C(Auto osobowe)

T(auto ¥

Dozwolonap r n d

W dol nym zakresie zest
p o mi aprzywzym jako pierwszy wymienior
j est naj nows zy pomi ar
dozwol ony i mit, 0zni
poczNtku |inijki

* F346 v 044 km/h 04.04.05 11:05:36

Numer zdjfcia, kierunek cpas mi a

2009-x OUAOGEAd

Ten rodzaj informacji zwany jeétor mN | i
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16.4.1 Zmiana sposobu wySwietlania pomiar- w

Aktual ny Swetasiapbmiawyw

WySwietlenie w formie
zdj Al

)
5=

WySwietleniw formie list

2009-x OUAOGEAd

MoUOna wybieral pomih
wySwi etl ani e wy rornke:list
lubz dj. il

Przy wywogdganiu menu
jest automatycznie formlest.

System znaj dRopiaryisi n
E)ozedstawid ormn | i st

Pomiary 1"
11:11:40 Fe-

l v 100 km/h 15.02.04 T A

050km/h

W | Ostatni pomiar )
O | F—v 100 kmvh 15.02.04 11:11:40 o1
F— v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
— F-——v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
B8
12:390
o Aby zmienil spos-b pdjziediste &
wybr al pun®t menu

Pokazywaneilcs N

robot Pomiary 11
11:06:58 F357
l v 044 km/h * o4.04.05 c
040km/h
S &
& )
12:470
Pokazywany j est Z a

aktualny proes.

W g-rnym zakresi e
aktualnego pomiaru (tak jak w formie list).

W dolnym zakresie p
aktualnego procesu.

o Aby zmieni wySsigllersafor mii Wiybt :
punkt menu (3).

WySwietlonaforma list.
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16.4.2Zmiana kierunku pomiaru

Kierunek pomiaru mo Ue byl z mi «
przerywania bieUNcegc
Aktualny kierunek pc

Aktualny kierunek porn
E)og’nkcie menu (1).

Pomiary 1"
11:11:40 Fe-
} |v100 km/h  1sozos 7
050km/h
W | Ostatni pomiar )
O | F— v 100 kmvh 15.02.04 11:11:40 [O]
F— v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
F—v 100 kmvh 15.02.04 11:11:40

5

2:39

oba kierunki ruchu

1

kieunekruchupoj azdy nadj

l kierunekruchi poj azdy odj ¢

Zmi ana kierunku pomi

' l, o Aby zmienil ki er un e kpungtonenu LY.

o Wybrai pkinkka(dazy, aU poka:
UNdany kierunek pomiar - w.
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16.43Z mi ana ciantegyr&arowej

CzugoSi amweemoyler abdy |
przestawiona, bez ko

bi eONcej pracy pomi al
Aktualna czugoSi

#® Aktualna czugoSi ant.
© jest wpunkcie menu (2).
rébot Pomiary 1
i 11:11:40 F
} [v100 km/h  1s020a 7
050km/h
'E-) o:t—a-t:if;;n:;/h1502,041111:40 (55
F-—v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
= F-—v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
o AN
12:30%

'-
©stopie® wgodii ska c
-
" stopie®& 2, Sredni a
é
'@StopieCE 3, wysoka

Zmi ana czugoSci
M - o Aby zmienil czugoSi an tpankty
omin e
o Wybrpuﬁktmenu~(2)kiIkakrotniA(’e, al
zostanie UNdana czugoSI|I ant
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16.4.4Rncznie wykonanie fotografii

Aktualny tryb pracy

A

Zmiana na trybriczny

A

2009-x OUAOGEAd

Podczas bi e0ONcej
wy ko hatl ogrrcanfeidie s t
zar -wno od tego,
znajduje sin jaki
rodzaj eleniay Swi
MultaRadar C/CMpracuje wtrybie

automatycznym.
Pokazuje to punkt menu (5).
rébot Pomiary 1
i i 1:11:40 (2
l v 100 km/h 15.02.04 T
050km/h
Ostatni pomiar
'C-) Ff—-tv 1;;00 km/h 15.02.04 11:11:40 (aé
F— v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
_ F—v 100 kmvh 15.02.04 11:11:40
& 4
12:3900

Aby pr zej Bliz ndeog ot, pupkyub
menu (5).

System pracuje teraz w trybigcznym.
Punkt menu (5) wskazuje teraz tryiwzny.
Dodatkowo pokazywanyegtpunkt menu (7).

robot Pomiary 1
14140 Fe
} |v100 km/h 150204 T @
050km/h
Wl | Ostatni pomiar )
O | Fv 100 kv 15.02.04 11:11:40 [O7
Feer v 100 kmvh 15.02.04 11:11:40
| Fv 100 kmih 15.02.04 11:11:40
|&] | F—v 100 kmm 15.02.04 11:11:40 [,(_3@
Feer v 100 kmvh 15.02.04 11:11:40
Feer v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
F—r v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
<J—| Feer v 100 km/h 15.02.04 11:11:40 &
12:56 1
Wy bral nmeuwn@)iaby bezg

mczniewy konal f otografi
Fotografia jest natychmiast wykonania.
Przedstawiana ona | e
w menu AZdjfhiciedf.
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Pokazywanie fotografii wykonanejr i ¢ z 1 [@bot Zdjecie 1941
"> g
r oA r="
I@nz I.sl
4
< i)
100% 1:310

Wy b r puhktmenu(3), aby powifikszyl
MoUl i we sN trzy stopnie pow
800%. Wybral kilkakrotnie t
zwinkszyl powifnkszenie. Po
oryginalna wielkoSi 100%. V
pokazywane jest aktualne powi

5

o

Wy b r puhkt menu (1), punkt menu (2), punkt menu (5)
lub(6), aby przesunNI aktual ny
punkty menu wystnpuj N tyl ko

r ar ar 'IrE'l Obrazie'
woc> om - = g i
L JaL arL=aL.Va a Wy b r puhktmenu(8), aby ponownie w
bezpoSr edgriaf iffot o
o Wy b r puhktmenu(4), aby powr-cil d
1 pomiarowego.
[O]
Powr -t do aut
trybu pracy
o Wy b r puhktmenu (), aby powr-cil z

powrotem do automatycznego trybu pracy.

System pracuje w trybie automatycznym.
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16.4.5Fotografowaniena st np

Pomiaru limitu 00

2009-x OUAOGEAd

INSTRUKCJ A OBSGUGI

nego przejeUOdU
pojazdu, bez wzglndu na prndkosSI
W bieUNcej pracy pon
fotografin przy wuchw
ni ezal ejegnoi ep rondpdmial lamitu
00) . Wy b r a rByjetlesip mosiaukest
obojntny
rébot Pomiary 11
i 1:11:40 Feee
} [v100 km/h  1s020a 7
L 050km/h
'E-) o:t—a-t:i :;;nll(ar;/h 15.02.04 11:11:40 (55
F— v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
- F— v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
o (]
o Wy b r auhktmenu(6), aby wykonal fo

Podczas, gdy system oczekuje na pomiar
nastnpnego pojazdu, |

11:11:40 F—

robot
l v 100 km/h 150204 T

-

et )

050km/h

Ostatni pomiar “
F—-v 100 km/h 15.02.04 11:11:40 @‘
F—-v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
F--v 100 km/h 15.02.04 11:11:40

\ F— v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
| F-—-v100km/h 15.02.04 11:11:40 |

F—-v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
Rl o imtts g el
— 12620
Gdy zostanie rozpoznany pojazd, pon
odbywa sin z wy lkag n
pokazywane Jjest |jako
poprzedni rozdzi ag)

wy konanegio . r nCczzerriweo n a
punktu menu (6) znika.
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1646Fot ogr af owani e

nastnpnego

przekraczaj Ncego | i mit
dl a poj az dwwh.ci nUar
Pomiar z limitem dla Podczas bieUNcej pr
pojazd-w cinwyzwaldij Iipryzarejestrowanipojazdu,
kt-regopr ndko S| j est A%
l'imit dla poj az Wybvany
S p 0 s - Wietlanig obrazu pomiakego jes
obojntny.
rébot Pomiary 1
e | 1:11:40 Fee
| |v100 km/h 150204 T
m— 050km/h
’C-) o:it:i::t;n::;/ms.oz.ofz11:11:40 (53
F--- v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
— F-— v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
&
o A
o 12:39m
Fg@ o Wy b r puhktmenu(8), aby wyzwol il f
Podczas gdy system oczekuje na uchwyc
nastnpnego pppka zangnu,(8)
pojawia sifn czerwona
robot Pomiary 11
[ 11:11:40 F—
uvmo km/  1s020s T
050kmh |
'5 O:E‘:ifgcr)":;/ms.oz.m11:11:40 ﬁ?
F—- v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
F v 400 anh 15,0204 111140
| F—v100km/ 15.02.04 11:11:40 |
F—-v 100 km/h 15.02.04 11:11:40
o Rt el
s 12700
Gdy rozpoznany zost
prndkg®st wy Us z alimit dhai
samochod-w ¢i mdan aww
wykonaniem fotografi
j ako pojedyncze zdj
rozdzi ag A P o0 k a wykomanegt
rncaeni eCzerwona r amk
(8) znika.
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165 Ust awi ani e parametr - w
Parametry konieczne
w kaUdej chwili zmie
robot Main 2
@ Info Parametry i@
ﬁ‘wudok
% Administrator Test Urzadzenia @
Ustawianie Pomiary |9
12:390
b . Pokazywane jest menu
arametry o Aby ustawi [ wpyabrraanhe tpruyn,k t me
Poka z ywane jParanmetryimenu A
- Parametry 13
ﬁg Urzadzenie Cakumentacia #
% Zdjgese Antena - (Sensor) |i:g
@3 Pradhko &
< <
12820

2009-x OUAOGEAd
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16.5.1Ustawianie daty/czasu

W me nParamétry i Ur z Nd Z eData/

Czasi moUna ustawiil da

Aktualny czas pokazywany jest w dolnej listw

W formacie 12godzi nnym p

dodatkowe pole za ezsem z i nf «

l ub Apmpn.

For mat dla daty i c

przez obsguguj Ncego

Mdministratora . ( Patrz odp
Wyb-r menu “eebol Parametry 13

ﬂudaﬂ“lﬂl Dokumentacia #

% Zajpeie Antena - (Sensor) |F

(?.:‘33 Pradhio

<l <

1rezn
PokazywanePagrametryil .me n u

=< o Wybral manm()t
ur szz% i e

PokazywanePagametry menu
ur zNdfe e.ni a
ﬁ ] Parametry - Urzadzenie 131
(ﬁl Data/Czas
S <
12:96 10
o Wybral menm()t

|
Data/Czas GIT_l

Pokazywane jestiumeNd:
Data / Czasi
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mhal  Parametry - Urzsdzenis - DatalCzas 1311
& | Data | M | 1] o4 | 4’
— L= 1 1 [y —
5o — =
>
12100
DI a ust aysufimuwms iausthwidny tryb
MRncznyn .
Zmiana
a Wybral Iinijkn ONdanego pynkiur
A v menu (1) lub (2).
o Wybral wartoSi linjki, kt-r
D p 0 mo @udktu menu (3).
Eﬂﬂ — o Ust awi | wuktemon8nu (5) lub (6).
Akceptacja

Aby zaakc eedubakwmarde now

ust awi e n puakt mewy(®.r a l

o AbyopuSci i menu bez ahuokmenac
@.

Pokazywane | es tPapmepgy .

ur zNda.eni a

XS
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16.5.2Ust awi ani e parametr - -w foto

W me Paramétry i Z d j AicZidg f c i
APar aymeZdj niczeéj ndi emo

zmi eni al ustawieni a
SmartCamera Il lub SmartCamera Ildla
pierwszego i jeSli z

zdj nci a.
Programowanie drugi e

w me nWy z wal ani e dru
aktywac j a/ dezaktywacj ah

Wyb-r menu PokazywanePagamaryi menu
oot Parametry 13

ﬁ Urzadzenie Cakumentacia #a
% Zedjgeie Artena - (Senzor) | I:g
@g Pradhose

= d

1ree

= o Wy b r puhkt menu (2).
Zdj ﬁ@a
Pokazywan eParametry - Zrdg niic
robot Parametry - Zdjecie 133
% Zdjecie 1 Btysk @
llgzweclez
=2 12:180
Zdj h(@ 1 A . .
o Aby ustawil pparametmrgy wydjriac
=< punkt menu (1).
zdjh(@ 2 @ Aby ustawil pdragieegg aviypic
punkt menu (2). Punkt menu (2) pokazywany jest tylko
wtedy, gdy aktywowana | est

(patrz AAktywacja/dezaktywa

Pokazywane | est wybr.
ZdjnéZdegnci e 1/ 2".
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Kontrast i migawka robot P Y - Zdjgcie - Zdjgcie 1 1331
A ‘ Kontrast | 180 | 4}:
v =}
& o
X v
[— 12210
Kontrast: ) ]
WartoSci mogN byl us:
Migawka: )
MoUna wybieral pomin:
1/125, 1/250, 1/500, 1/1000, 1/2000, 1/4000 i
1/10000.
Zmiana
A o Wybral | inijk#aneNdain ezgaopyman
v menu (1) lub (2).
o Ustawil wartoSi wybranego p
I:E:I == punktu menu (5) lub (6).
Akceptacja

V Aby zaakceptowal akt:
ust awi e n puakt mewy(®).r a l
x o Aby opuScil menu wyebzr ad k epeupnt

Pokazywane jest poprzednie menu.
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Wyzwalanie fotografii

@(—

2009-x OUAOGEAd
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16521 Kontr ol a

W celu kontroli
fotografin kontrolnN
Fotografia  kontrolna  pokazywana  j¢
niezal eUni e od W
przedstawienia.

rébot P

y - Zdjecie - Zdjecie 1 1331

ust a

A ‘ Kontrast | 180 | 4}'
Migawka 150 c—
v —
5 o
X v
Pokazywanejeshe nu AP4dEZdmacti

n
Zdjhcie 1@ i Zudoj fAZPHagr fac

Aby wyzwolil fotogra-
od prndkoSci nastnpn:
wy b mpunkt menu (3),

Aby natychmiast wyzw:

wy b punkt menu (7).
Wyzwol one zdjncie pol
AZdj ici e

ust awi

e E
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Ogl Ndani e

aTrF Tr AF ="

I;m:n:> <yoo @ =
L

4L .II.E.II. N ]

o1 6

&

fotografii/l@betl

&2

100%

o

Gdy
pojawiaj N _ sin

o

o

W zal eUnoSci
fotografidi
(8)me n u

o

INSTRUKCJA OBSGUGI

Zdjecie 1941

b2

)|

1310
Wy br puhktmenu3), aby powifikszyl
MoUl i we sN trzy stopnie pow
800%. Wybral ten punktymenu

zwi ikszyl powifikszenie. Po
oryginalna wielkoSIi 100%. V
aktualne powinkszenie.

stopie® powi nksz:
kol ej ni
Pprzesuw.

1941

o) i
ooty
|5 od

r "
<o
19 d

te1

1310

Wy b r puhkt menu (1), (2), (5) lub (6),
aktualny fragment obrazu.

aby prz.

Wy b r puhkt menu (8),
wyzwol il

aby

zdjncie.
od tego

k o nt nagunkce |
pojawia sin od
Wy b r puhktmenu(4), aby powr-cil d
menu.

ponownie b

2009-x OUAOEAd
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16522 WGNczani e/ wygNczanie

W zaleUnoSc od waru
Swietlnych, l ampa bg:
l ub wygNczone.

Wy b menu rebot Farametry 3
ﬂ Uszadzenis Dakumantacia ﬁﬂ
% Zdjgese Antena - (Sensor) | F
g.mahnm
< <

: 12920

PokazywaneParamaryii .me n u
o Wybral pun@t menu

=5
Zdj ﬁ@a
Pokazywan eParameiry - Zrdg niic

robot Parametry - Zdjecie 133
Iég Zdjecie 1 Btysk @
% Zdjecie 2

@ a Wy b r puhkt menu (5).
Bgy'™

Pokazywane jestiZdpnai

BgyskHhi.
WgNczanie [/ wygskoweja n [k Paramster - Fota - Lam pa EEE)
I
o ) oacozll )
a Aby wgNczyl/wygNczyl | apopke
=E=' == menu (5) lub (6).
Akceptacja
Aby zaakceptowal akt:
ust awi e n puekt meww(&).r al
x a AbyopuSci il menu bez ahuokmenac
4).

Pokazywane g poprzednie menu.
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Wyb.-r menu

Pr edk§

Zmiana

Akceptacja

X

INSTRUKCJ A OBSGUGI

16523 Ust al anie | imit- -w

MoUna wustawial oddzi
samochod-w osobowych
aktualnym stanowisku.

Tebot Parametry 13
ﬂ Uszadzenis Dakumantacia ﬁﬂ
% Zdjgese Antena - (Sensor) | F
@I Praclha b
< <

1ree

PokazywanePaamatryi me n u
o Wy b r puhkt menu (3)

Pokazywang¢ e st PRasamatry i A
P redikoS]|

Parametry = Prodboic 132

J| Lt Felppcia Cnolowe |I.m.'h:| 100 | #

wolsna Prodieds Oscbows [l 0

Limst Zohecis Conbarowe  [lavih] (L 1)

g Predioss Cefarowe  [lant] Lo

X v
o 12880
Przekroczenielimitu :

PridkoSi, od kt- -rej
WartoSci te ma@in260 us:-
Dozwolonap r id k o S
Maksymalna pridkoSi

stanowi skumoWant oS 0@

do 250,

o Wybrail ONdany | ipumktd meaugl) o mo
2.

o Ustawil wartoSi wybr aneupku I

menu (5) lub (6).

Aby zaakceptowal akt!
ustawienia, wybral p:
o AbyopuScil menu bez akhuok@t ac

Pokazywane jest poprzednie menu.
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Wyb-r menu

T
Dokumentacja

y

Lokalizacja

2009-x OUAOGEAd

INSTRUKCJ A OBSGUGI

16.5.2.4 Wpisywanie danych stanowiska

Aby m- c
pomi ary,
stanowiska pomiarowego.

L Parametry 13
ﬂ Urzadbinle Cakumantsda ﬁ
% Zdjgeie Antena - (Sensor) | F
@g. Frdlio &6
< <

12820

jednoznaczni
nal eUy wpi s.

PokazywaneParametryil .me n u

o Wy b r puhkt menu (5).
PokazywanePagameiryi menu
Dokumentacjafi .
robot Parametry - Dokumentacja 1386 ‘
Lokalizacja HFI
Uzykownik [Q‘E[
e ol
12:8210
o Wy b r puhkt menu (5)
Pokazywane |jesti menu
Dokumentacid Lok al i zacj afi.
robot  Parametry - Dokumentacja - Lokalizacja 1351
A Kod 1234 |
Tekst 1 1234567890abcdef prm
v Tekst 2 1234567890abcdef
El/ Tekst 3 1234567890abcdef
12:51 10
Kod:
MoUna wmbsahbhcka cyfr
czterech.

Tekst 1,2 lub 3;

Wpi sal kmonB n ayrdup liter

maksymalniel6-c z § o n o wN
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Wyb.-r ustawienia
a Wybral Iinijkn ONdanego par
JAN \/ menu (1) lub (2).
Zmiana ustawienia

D/ o Aby zmienil iwybrawnlyr abnu@unk
= PokazywanecEdtéelueime nu

Wyb-r znaku robot Edit Value 20000
D Tekst 1 I:E:I

[Al234567890abcde f —

<] =

VS F | —

Pt ()2 {01}
s f ; «>abececdefghi
jklmnopagrstuvwxy

zABCDEFGHI JKLMNO

x PQRSTUVWXYZO|I|234 %
56789

12:36 10

W menu wpisywania wy.

pomocnicze tabela wyl

Dq o Wybral za pmbtwrrmenuNl)lub(Z)ppzycjh
kt

znaku, -ry ma zostal wpis

o Wybral za p (pmnkxu:nnfénu (5) lub (6) jeden znak.
I:E:I — Wybierane mogN byl tylko zn
tabeli wyboru znak: - w.

Akceptacja

w Aby zaakceptowal akt:

ustawienia, wybral p
x o Aby opuScil menu bez pakmnept
.

Pokazywane jest poprzednie menu.
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16.5.25 Wpi sywanie danych uUOytKk

Aby m-c jednoznaczni

pomiary, naleUy wpis.

aktual nego uUyt kowni |
Wyb-r menu mhol Parametry 13

ﬂ Uszadzenls Bakumantascla ﬁﬂ

% Zajpeie Antena - (Senzor) | F

@gmdhom

< <

1820
PokazywanePa®reaime tmewifi.

i o Wy b r puhkt menu (5).
Dokumentacja %
Pokazywane |jesti menu
Dokumentacj afi.
Parametry - Dokumentacja 135

robot
L Lokalizacja | i Fj

2 O &
Uzykownik ﬂ

<

5 12:820
Wy b r puhkt menu (5)

|

a

SNE|

UOytkcm Lk

Pokazywape j esti menu
Dokumentacia UUy t kowni k fi.

rqbol Parameter - Dokumentation - Anwender 1352

‘ Code

VAN

v Text 2

E

X v

o 11:110

Kod: ) B

ngsal moUna komb-ido a:
0 S mi cmawej.g

Tekst 1 lub 2;

Wpi ssmiOna kombinagcj i
maksymalnie 14& z § on o wN.
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Wyb.-r ustawienia

a Wybrai 1inijkn ONdanegopuntar
JAN \/ menu (1) lub (2).

Zmiana ustawienia

D/ o Aby zmienil wybrany wpi £3). w

Pk azywane [ddsMaluafme n u

Wyb-r znaku robot Edit Value 20000
[> Tekst 1 :ﬂ:
Hz3 405 607890 2 ble e 1 —
< =
PP ()2 {0y~

5 ; <>abecdefghi
jklImnopgrstuvwxy

zABCDEFGHI JKLMNO

x PQRSTUVWXYZOEI234 w
56789

12:36 10

W menu wpisywania w
w

y‘
pomocnicze tabel a y |
j
i

o Wybral za pmbtmmnuNl)lub(Z)ppzyc n
D q znaku, kt-ry ma zostal wpis
o Wybral za ptg'lbtwﬂmenuNS)Iub(6)jedenznak.
'=|I]=' — Wybrany moUe byi tylko znak
przedstawiony w tabeli wybo
Akceptacja
w Aby zaakceptowal akt:
ust awi e n puakt mewy(®).r a l
x o Aby opuScil menu bez pumkmept
(4.

Pokazywae jest poprzednie menu.
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16526 Ust awi anie czugoSci ant
CzugoSi anteny radar
na obrazie pomiarowy.|
bi eUNcego trybu pomi.
Wyb-r menu bl Parametry 13
J Uszadsenle Dakumantac)a ﬁ
% Zajpeie Antena - (Senzor) | F
@gmuhom
< <

1820
PokazywaneParametryil .me n u

:|@ o Wybral pung@)t menu
Antena i
Pokazywan ePa,ramestrylarntemymu
Zmiana robot Parametry - Sensor
A | Czulo$é | 2 |
Kierunek Odjezdzajace
0$¢ Cigzarowych [m] 10
v 2gie Zdjecie Czas =
[s] 03
12:88 1
CzugoSi: )
1 = niska czugoSIl an:
2 = Srednia czugoSI .
3 = wysoka czugoSIl aj
o Wybral parzafhe8l po nponktiNmenu (1)
A v lub (2).
|=|I]=| o Wybral wazndtooSSchi o nponktiimenu (5)
= lub (6).
Akceptacja

V Aby zaakceptowal akt:

ustawienia, wybral p |

x o AbyopuSci il menu bez ahuokmenac
.

Pokazywane jest poprzednie menu.
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Wyb-r menu

I
Antena !
Zmiana
dh (=
Akceptacja

2009-x OUAOGEAd

INSTRUKCJ A OBSGUGI

16.5.2.7 Ustawianie kierunku pomiaru

Kierune k pomiaruNmoUe by
monitorze takUe podc.
pomiarowe;j.
“mbal

Parametry 13
ﬂ Urzadbinle Cakumantsda ?
% " . Antena - (Sensor) |-iig
@3. Prdhio &6
< <
. 12820

PokazywaneParametryil .me n u

o Wy b r puhkt menu (6).

Pokazywan e Parametry i anmet neun

ol Parametry « Sensor 128
(=T 0 2
Ct. cla zarowych  [m) 1]
v Jomn Fdgrise Cran =
ILH -5}
1z
o Wy br al p akieraneleztar p o npankttiimenu (1)
lub (2).
o Wy bral ki er un epunk menp &)fubd q6)

Aby zaakceptowal akt:

ustawienia, wybral p:

o AbyopuScil menu bez alpunkemena c
4).

Pokazywane jest poprzednie menu.
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16528 Ust al ani e minimal nej
pojazd-w cinUarowych

Aby rozpoznal pojazd
moUna wustawil mini ma:
mi erzonych pojazd-w
stosowany jestlimi dl a samochc
cinUarowych.

Wyb-r menu “mbal Parametry 13
ﬂ Uszadsenle Dakumantac)a ﬁ
% Zejgch Antena - (Sensor) | F
(::‘33. Pry i 8¢
< <

12820

Pokazywan e Parametry antengfn.u

! |@ o Wy b r puhkt menu (6).
I
Antena !
Pokazywan e Parametry i antenanu
Zmiana robot Parametry - Sensor 138
Cazulosé 2
A Kierunek Odjezdzajace
|us't’: Ciezarowych  [m] 10 | |
v 2gie Zdjecie Czas =
[s] 03
12070
o Wy br al paQiainteatrrzvae poodipanktiimenu
VAN v (1) lub (2).
o Wybral warGioSllarddzvae poodpanitiN
=E=' == menu (5) lub (6).

Akceptacja

V Aby zaakceptowal akt!

ustawienia, wybral p:

x a AbyopuScil menu bez a hkunkmena c
@.

Pokazywane jest poprzednie menu.
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Wyb-r menu

e

Antena

2009-x OUAOGEAd
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16.5.2.9 Aktywacja/dezaktywacja wyzwalania

drugiej fotografii

W zaleUnoSci od w a
konieczna jest praca
MoUIl i we jest to jedn
parametru Akierunekt

pojazdy naldiyeUd0ObyNw
Druga fotografia wyzwalana jest wtedy
upgywi e ustawi onego

odcinka trasy.
Tmbal Parametry

13
E;g Uszadzenis Dakumantacia ﬁﬂ

% Zdjgeit Artena - (Sensor) | F

1ree

PokazywanePagameiryi .me n u

a Wy b r puhkt menu (6).

PokazywanePagamery iame reun

Strona 108



I SYSTEMY KONTROLIITR EJ ESTRACJ | P R NNuktaRadar|C/CM

AN
b =
AN
L =

2009-x OUAOGEAd
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robot Parametry - gpdor o 13
a :T aqu:nm- 4}-
_n:t‘-tu'n:m-.v [rm] [
vl Zpen Dipecie | Cras =
X v
1z110
Czas: B
Ni ezal eUni e od pozyc
drugi e zdj nci e wy zw

ustawi onego wczesSnie
wart oSs$dood 0. 3
Fix Rear:

Wy zwal ani e drugi ego

ustawb n e g o odci nka tr

poknmnag. Ustawil madstha

o Wybral paADarnuegtire Zdj fici efi z.
menu (1) lub (2).

o Wybral ustawienie phbraarkeft,r u

lub APoz.Ty§iz a p o npanktiNmenu (5) lub (6).

Wybral drugN Iinijkhs
wpi sania czasu |purktup
menu (1) lub (2).

o Ustawil wartoSi czasu puku p

menu (5) lub (6).

Aby zaakceptowal akt:
ustawienia, wya |l punkt menu
o AbyopuSci i menu bez ahuokmenac

@.
Pokazywane jest poprzednie menu.
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Wpi sywani e hasga

Ere

Administrator

El/

2009-x OUAOGEAd
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1653 Parametry

uguj Ncy
wi eni a.
e

a Wy b r puhkt menu (3).

Parameiry Ly

dl

g0

Pokazywane | e

AAdministrator i Loginfi .
robot

Administrator - Login

Uzytkownik Administrator

I.mm... I

Haslo

—|

i
x

19

o Aby wpisal

Yy S
0Ss

st

st

a

t
t

obsguguj Ncego

m m.
pu

3¢ (D

me nu

me nu

h apurktonenu@y. b r a |

Pokazywan eEdifi®dluefime n u
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Akceptacja

Prawi dgowe wpisanie

Ni eprawi dgowe hasgo

INSTRUKCJ A OBSGUGI

% (

% ,<>abcdefghi
jkImnopgqrstuvwxy
ZABCDEFGHI JKLMNO

x PQRSTUVWXYZO01234 «
56789

Edit Value 20000
Hasto r.{}:
D :::::::::
|—
)2 L 01N~

W menu owegmSaiy Swi et | a
pomocnicze tabela wyl
o Wybral za ppnktumeeouNl)lub(@pozycij i
o Wybr al za pmbturrmenuNS)[ub(6)jedenznak.
Wybierane mogN byi tylko zn
tabeli wyboru znak- - w.

Aby zaakceptowal punkst .

12:34 10

menu (8).

o AbyopuScil menu bez ahuoktmenac
(OF

Wr acacie Pa@EGstwo pon:

AAdministrator -Loginfi .

Gdy hasgo zostago wp.
pokazywane jgs m eAdminis&kator fi .
robot Administrator 191
%@ Urzadzenie Zapisywanie IEE
% Kamera Zabezpieczenie C=
i Serwis
< <
12:56 0
Przy nieprawi dgowo w,|
meldunek.
robot Event Info 30002

Blad =

Niepoprawne Haslo

X v
5 12:450
Powt -rzyl wpisywani e

2009-x OUAOGEAd
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16.5.3.1 Wopisywanie danych sieciowych

O

Aby MultaRadar C/CMm- gg pr acov
nal eUy wustawil odpow!
Zwr - ci | uwagn na o,
adres, nie byg juU c:

Wyb.-r menu

Pokazywan e Admiaistratorne n u

Urzadzenie

Kamera

Serwis

AN R

Administrator 191

Zapisywanie ﬁ

Zabezpieczenie (0=

&l

12:5510

punkt

N
Ur zNdz/N i e

2009-x OUAOGEAd

Pokazywane
Ur z Nide i@ .n

1

Sieé

& 5|

e

o

Aplikacja

Administrator = Urzadzenie

Farmat Daty/Czasu (%

Wy b r puhkt menu (2).

Pokazywane
Ur z Nd<zSd reil el .

m
Jednostki B .

j est

1812

Jezyk =

)

12:62 0

j est

me nu

(1

me n u

me n u
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Zmiana robot Administrator - Urzadzenie - Sie¢ 19121
I\ | arese [i73.227. 10 . 162 ar
v Maska Podsieci 255.255. 0 . 0 _
Bramka 173.227. 10 . 2
>
———  NTP Server 173.227. 10 . 121 —
12:68 11
o Wybral 1inijkn ONdanegopungtar
A v menu (1) lub (2).
o Wybral wartoSi linijki, kto
l> p 0 mo @uxktu menu (3).
E il Splunk N
o Ust awi war t o Spunkta menyp(5) hlo (6)
Akceptacja
V Aby zaakceptowal akt:
ust awi e n puakt mewy(®.r a l
x a AbyopuScil menu bez akuokmena c
4.

Pokazywane jest poprzednie men
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16.5.3.2 Ustawianie rodzaju eksploatacji

i

MultaRadar C/CMmo Ue pr acowal w trybi
stacjonar nymf.

Przy zastosowaniu stacjonarn’
przedstawiane jest urzNdzeni
[B3S

PodSwietlenie pulpitutg&terap
wygNczone.

Wyb-r menu

N
Ur zNdz/lN i e

Wersja | +* H

2009-x OUAOGEAd

robot Administrator 191
= — ;

rzadzenie Zapisywanie J
% Kamera Zabezpieczenie &=
:@ Serwis

12:55 10
Pokazywan e Admiaistratorfne n u

Wybral punkt menu (1°

Pokazywane jest imenu

Trebot Administrator - Urzadzenle 1912
Jezyk =l
% Sie¢ Format Daty/Czasu @
e m
M | Aplikacja Jednostki B :

12:62 8
Wybral punkt menu (3

Pokazywane |jest -menu
Apl i kacj a

1]
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Wyb-r wersji robot Bdmin - Werea 127
Arvwnndung miakil #
=

. 17480
I:ﬂ:l — o Wybr al aplikacg’)uﬁktgmanu@)dulmce)cN'
Dl a niniejsmefyoaumwyHN:
ustawienil ea@bAM&bialki on

Abyzaakceptowal aktual
ust awi en puakt mewy(&).r a l

o AbyopuScil menu bez a hkunkmena c
4).

Pokazywane jest poprzednie menu.

X

16533 Wyb-r jhzykasthearpuylNgiyani
W MultaRadar C/CMna pul pi ci
mo Una usteawinazly kri- Un

Aby ugat wi l wybrani e

pokazywany jest zaw:

Przestawieni e na i n

bezpoSrednio po opus:
Wyb-r menu robot Administrator 191

Urzadzenie Zapisywanie ﬁ

Kamera Zabezpieczenie (0=}

Serwis

<

12:550

Pokazywan eAdmemistratorme n u

=TS

%@ Wybral punkt menu (1°
Ur zNdz/I e

Pokazywane jest imenu
UrzNdzeni enf.
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m, Administrater - Urzadzenie 1912

Jezvk -l

Sieé Format DatyiCzasu @

m
Aplikacja Jednostki E .

el

12:82 0

=

Wy b r puhkt menu (5).

J
i
2 &
L
o]

Pokazywane jest imenu
Ur z NdZlenrziyek i .

Wyb-r jhAzyka relbat Bdmin - Jioh | Pl

X v
caonn
I:ﬂ:l — o Wy br jaf zzagomo ¢ N p unrekut(5) lub (6).

Akceptacja

o Aby opuScil menu bez pakmept

@.
Pokazywane jest poprzednie menu.

V Aby zaakceptowal akt:
ust awi en puakt mewy(&.r a l
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16534 Ust al anie format-w daty

W MultaRadair C/CMmo Una ust awi
formaty dat lub czasu.

Jako formatydats N do dyspozy
DD.MM.RRRR i MM.DD.RRRR.

Czasmo Una pr z @dgadalubil2gddz

Wyb-r menu robot Administrator 191
%3 Urzadzenie Zapisywanie ﬂt
% Kamera Zabezpieczenie (0=
:@ Serwis

12:5510

Pokazywan eAdmemistratorme n u

o}

Wybr a punkt menu (1).

N
Ur zNdz/W i e

Pokazywane jestr ANdm

Adminlstrator - Urzadzenie 1912

i

Jezyk -l

% Sieé Format DatyiCzasu @

Bpt— m
[:] | Aplikacja Jednostki B

< <

12:82 0

o

(@ Wybral menm(®)t
Format Daty/Czasu

Pokazywane jest menu A A d mi n iisUtr rzaNtd @ir€armae
daty/ czasuif
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Ustawianie strefy czasowej

ANV
Z

ANV
L =

v
X

Akceptacja

2009-x OUAOGEAd

INSTRUKCJ A OBSGUGI

Naj pi erw wydasad, sw rlket
PaEGstwo znajdujeci e.

robol ministrator - Urzadzenie - Format Daty/Cz 19122

A 1 Czasowa Europe/Berlin |
EE— Data DD.MM.RRRR —
v Czas 24godz
12:890

o

Wybral pastametfa &zaapowsmiki
menu (1) lub (2).

o

Wy b r puhkt menu (3).

Pokazywane |jest imenu
Ur z Ndizsetnrieef a czasowahn

robol ministrator - Urzadzenie - Czasowa 191221
A Kontynent Asia |
Kraj China
v Miasto Shanghai
12:89 10

o

Wybr al p aArKaonmettyrA & nlafiAiMi a zat o fi
p 0 mo eudktu menu (1) lub (2).

o

Ustawil wartoSi wybranego p
punktu menu (5) lub (6).

Aby zaakceptowal akt:

ust awi e n puakt mewy(®).r a l

o Aby opuScil menu béz pdkmept
@.

Pokazywane jest poprzednie menu.
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Ustawianie formatu daty

AN

Ustawianie formatu czasu

AN
L =

Akceptacja ustawi e@E

formatu daty i czasu

INSTRUKCJ A OBSGUGI

obot ministrator - Urzadzenie - Format Daty/Cz 19122

A Czasowa Europe/Berlin %
’ Data DD.MM.RRRR | S

; Czas 24godz =

12:030

a Wy br al p aArDeanzeatfirp o npan&timenu (1) lub
(2.

o Ustawil format ¢unktuymeauds) lpbo(®)o

MoUna wybral mifndzy
f or ma PAMM.RRRRA i
AVIM.DD.RRRRi .

robot ministrator - Urzadzenie - Format Daty/Cz 19122

A Czasowa Europe/Berlin %
Data DD.MM.RRRR e
v ’ Czasl 24godz | =
12:96
a Wy br al p aACaznaestiir p o npanktiNmennu (1)
lub (2).
o Ust afoimbtczasuz a p o npankttmenu (5) lub
(6).

MoUna wybral po rdgadd A
l ub Al12godzi. P A2gpdzwi
Data pojawia si namégaWw!
AHmi (takUe w dolnej |

Aby zaakceptowal akt
ust awi e n puakt menwy(®.r a l

o Aby opuScil menu webrmikcneeput ¢
(4).

Pokazywane jest poprzednie menu.

2009-x OUAOGEAd
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16535 Ust al anie jednost ki pr n

W MultaRadar C/CMmo Una us
prndkoScikm/p.ednost
robot

Administrator 191

t awi
k n

Wyb-r menu

Urzadzenie Zapisywanie ﬂt

Kamera Zabezpieczenie (0=}

Serwis

o«
12:55!:
z y wa n e Admiistrator me n u
a It mgnu )k
zywane jest imenu

dzeni efn.
©bot Administrater - Urzadzenie 1912

N
Ur zNd z i e

SR =

Jezvk =1

Sie¢ Format Daty/Czasu @

1m’|_l ‘E‘E ‘

m
Aplikacja Jednostki B -

<

12:62 0

[

E m o Wy b r puhkt menu (7).
Jednostki

Pokazywane |jest imenu

Ur z Ndizleendineost ki .
“robo Administrator - Urzadzenie - Jednostkl 18128

[ Praclho b ot | s
—
12:220
a Ustawil | ednost k fimopcrpénitkmeSic i
or = (5) lub (6).

Akceptacja

V Aby zaakceptowal punkst .
menu (8).
x o Aby opuScil menu bez pmkmnept

(8).
Pokazywane jest poprzednie menu.
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16.5.3.6 Ustawianie dynamiki obrazu

W MultaRadar C/CMmo Una uses al i
dynamiki dla obrazu.

Poprzez wypodwwlstz o«
(zwinkszony zakres d°
pokazanie w obrazie
tf.bB”C rejestracyjnych.

Wy b-r menu Administrator 191
= — o
rzadzenie Zapisywanie J
% Kamera Zabezpieczenie (0=
:C Serwis

12:5510

Pokazywan eAdmemistratorme n u
= o Wy b r puhkt menu (2).
Kamera @
Pokazywan e Admiaistratorme n u
Kameran .
robot Administrator - Kamera 1916
‘ Dynamika Obrazu | Standard | #
. 12:261
a Ustawi | d(dynamikaébfazu)z a p o npanktil
':ﬂ:' — menu (5) lub (6) . MoUna wybral p o mi

wart o ScAisamindlapodiwy Gszonah
Akceptacja

Aby zaakceptowal punkst .
menu (8).
o Aby opuScil menu bez pmkmnept

.
Pokazywane jest poprzednie menu.

XS
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Wy b -

Wy b -

r

r

me nu

Konfiguracja

Serwis

[

ustawi eni a

v,
Ef

a
(0]

[@ R &)

AN R

v

INSTRUKCJ A OBSGUGI

16.5.3.7 Wopisywanie numeru seryjnego

admi ni

strator s

k o
k o n a iInumem sesyjnega

Administrator

Urzadzenie
Kamera

Serwis

Wy b r puhkt menu (3).

Zapisywanie ﬂt

Zabezpieczenie (0=}

191

dl

12:5510

okazywaneAdmmistratorime n u

Pokazywan e Admiaistratorme n u

nsermis-

Serwisi .
robot Administrator - Serwis 1914
@é Konfiguracja
@ Sensor
5 12410
o Wy b r puhkt menu (1).
Pokazywane | est
Konfiguracjahi.
robol  Administrator - Serwis - Konfiguracja 19141
A ‘ Numer seryjny: | 612-345/ |
 —— Nr legalizacji: —
AV Typ legalizacji:
g Data:
12:450
o Wy br al |umerisgryloyiz an p o npanktil

o

menu (1) lub (2).

Aby dokonal

w ppurktimenu\dy. b r a |

Pokazywan eEdteégValten me nu

2009-x OUAOGEAd
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Edit Value 20000

Numer seryjny

[Bl12-3457 e—

alv ik
&

=

X|o12345759-/| M

1

W menu wej Sciowym wy.
pomocnicze tabela wyl

Dq o Wybral za ppnktumeeouN 1) 1 ub (2)

o Wybral za pomoc N (5)dulp (6xjeden zmak. n
I:E:I — Wybieral moUna tylko spoSr -
przedstawionych w tabeli.

Akceptacja

\/ Aby zaakceptowal punkst .
menu (8).
x a AbyopuScil menu bez akuokmena c
(4).
Powraa c i e P a (Es t Adminisdrator in
Ser wi so

16.5.3.8 Wopisywanie danych legalizacyjnych

Jako administrator s
d o k 0 n y w anumew flegatizacji, kategorii
zezwolenia i datylegalizaciji.

Wyb-r menu robot Administrator 191
= [— —
rzadzenie Zapisywanie J
% Kamera Zabezpieczenie C=
:,\C Serwis

12:55 10
PokazywaneAdmistratorme n u
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o Wybral menm®)t

Serwis

Pokazywan eAdmiaistratorme n u

Serwisi
rabol Adminisirator - Senais 1814

Konliguracja

=2
@ Ayiteta - (cercor)

12410

@ a Wybral pun@t menu
Konfiguracja

Pokazywane | est inberwis

e
Konfiguracjah

rébot  Administrator - Serwis - Konfiguracja 19141
A Numer seryjny:
L Nr legalizacji: e
v Typ legalizacji:
7 Data: o
X 4

12:490

Wyb-r wustawienia

o Wy br anii jlkin ONdan e ghDaptaar almed a
zsv ATyp |l egalizacjifA | ub AQpltba
Q).
K

Aby dokonal wpisu, vw3.bral p

o

Pokazywane jestmenu AEdV &l uef

=] Edint Value 20000
Diatn: bgalizec #
=

>
4

IEETEEE R
crabadafghl

jkimnepgrsluvway

ZABCDEFGHIJELMHEO|

x porsEluvwxyzorzaa ad’
YEEY

12880

W menu wej Sciowym wy.
pomocnicze tablica w
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Akceptacja

Wyb-r

me n u

> <
a5 =

v
X

INSTRUKCJ A OBSGUGI

o Wybral za ppnktumeeoul)lub(2pozycij i

o Wybr al za pm@tmuuNS) lub (6) jeden znak.
Wybi eral moUna tyl ko spoSr -
przedstawionych w tabeli wy

Aby zaakceptwal ustawi eni a.

menu (8).

o AbyopuSci i
.

Powr acaci e

Serwi

menu bez aguok:mpena c

P aAHmsvihistrator d

16.5.3.9 Aktywacja testu anteny

Tylko jak o administrato
Pa@Est wo zdecydowal

ustawienie, czy tesintenyma pr z e b i
antenn, czy przez ze"

W tym celu nal eUy si
jako Administrator.

Administrator

191

Urzadzenie

Kamera

Zapisywanie ﬁ

Zabezpieczenie Cc=

Serwis

2009-x OUAOGEAd

Serwis

&

12:55 0

okazywaneAdmmistratorime n u
Nal e iy r wrkycisk Serwis punkt menu (3).

Ell= )

° 7

Wy Swi ejtelsatn édmimisiratod i

Serwis .

rokt Administrator - Senis 1914
ﬁ] Konliguracja

@ Dxiteria - (semear)

< <

12410
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oy o Nal eUy wybral ppukymenug2k  Ant
(D)
Sensor
Wy Swi etelsatn eme nu A Serwis
T Sensor (antena).
mhal  Admintsirator - Sereds - Sensor 18143
|Testsusu:-ra N wa I o
3
=
: 12720
o Wybral za ppnktumeenuN5)lub(B)akt ywac
I:E:I — dezaktywacjn testu czujnik:-

Przy Testsenso (antenay A Wy g. n,

przez podgNczonN ante
Gdy wybrana zostaga c
Test sensor (antena)= AWgit edy
podgNczyl zewnntrzni
totdd wodSmo 9N kit -r
i @dy espcja ta (OIS
gi ej l'inijec '
rznego AWyj
Ci l ub

r—rC@

ci

w PP

Akceptacja

Aby zaakceptowal punkst ¢

menu (8).
o Aby opupunktinenu bez akceptaci
menu (4).

Powr acaci e P aAHsihistraor d c
Serwiso

X

16.5.3.10 Ustalanie formatu obrazu

W MultaRadar C/CMmo Una ust a
obrazu JPEG lub BIF.

Dla formatu pliku BIF poj awi a
Kompresja. MoUna |j N wgNcz
Dla formatu pliku JPEG ni e mo Un
opcji kompresji.

JakoSIi moUna uk%i®%i.a
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Wy b -

r

me n u

Zapisywania II

1

'Ilj
Format pliku @

Ustawianie formatu pliku

AN
L =

2009-x OUAOGEAd

= =k

INSTRUKCJ A OBSGUGI

Administrator 191

Urzadzenie

Zapisywanie IEE

Kamera Zabezpieczenie C=

Serwis

&

12:55 0

(0]

° 7

Pokazywane jds

Za

k azywan e Admimistrator me n u

Wybral pun)t

me nu
pi sywani enf.

robot

Po

Administrator - Zapisywanie 1911

Format Pliku

12470

Wybral menm()t

kazywane

Zapisywanid For ma't

robot Administrator - Zapisywanie - Format Plik 19111

A

v

x

w
k o

| Format Pliku I BIF | :ﬂ:
Kompresja wL
Jakosé 99 =
12:57 0

Wybral
menu (1) lub (2).

Ustawil za

AJPEGH
ustawieniu ABI
mpresjn i jako

brak ustawienia kompresiji.

me n u

AAdmi

j est

pl i

ime
k u

ni

n
i .

u

p aArFaomentartz ap | piokmwfic N p u

p o mena (8) lub @&h AR |lFbA
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Ustawianie kompresji

JakoSi

Akceptacja

Wyb-r menu

C=

Zabezpieczenia

2009-x OUAOGEAd

INSTRUKCJ A OBSGUGI

Ten parametr jest do dyspozycji tylkaealy,

gdy wybrany zostag f.
o Wybr al paAKaeommeptreas j mdimo ¢ Nmenu r

@) lub (2).

o Wybral za pommeniN5)pub (6XAWY Nc z
lubAWy §Nc.zonah

JakoSlI moUna ustawia

o Wybral paiAdeam@dtai pomoc N puflk
lub (2).

o Za pomoc NmpnuKuby 6) ustawil
jakoSci

Aby zaakceptowal akt:

ustawienia, wybral p

o Aby opuScil menu bez pumkmnept

4.
Pokazwane jest poprzednie menu.

1653.11Gener owani e
Pliki MultaRadar C/CMz a pi sy wane
zakodowany. Aby pl i
s ¢ i N g danygh; patrzebny jest odpowiec
kod.
Jako obsguguj Ncy sy

stworzyl nowy kadpto
zapisal je na medium
jest podgNczone.
robot Administrator 191
%@ Urzadzenie Zapisywanie ﬁ
% Kamera Zabezpieczenie (0=}
:’CSerwis
< <l

12:5510
Pokazywane jest menu
o Wy b r puhkt menu (6).

Pokaywane j est meniu AA(
Zabezpieczeniehn

kod- - w
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%
Nowy kod C=

Anulowanie

Akceptacja

2009-x OUAOGEAd

INSTRUKCJ A OBSGUGI

robot - Zabezpi i 1913
%g Nowz Kiucz 2Zweryfikuj %
ng Parametry

) 12710
o Wy b r puhkt menu (1).

Pojawia sin zapytani.
PaEGstwo stworzyl now:'
Stary kod przestaje |
rbot

Event Info 30002

I '''' _[ Ostrzezenie |_"_|

czy napewo chcesz wygenerowac
nowy klucz

X v

127480

o Aby opuScil menu bez genero
punkt menu (4).

Pokazywane
Zabezpiecz@h

j es ttorime nu

Aby stworzyl n punk meaw
).

Gdy poddgNczony jest
otrzymujeci e PaEst wo
stworzony kod ma byl

danych.

Strona 129



SYSTEMY KONTROLIITR EJ ESTRACJ |

P R NNuitaRadarIC/CM

Wyb.-r menu

Zabezpieczenia

=5
Parametry Om

AN
L =

INSTRUKCJ A OBSGUGI

16.5.3.12 Aktywacja / dezaktywacja sygnatury i

kodowania

Pliki MultaRadaru @CMmo gN by i z
oznakowane lub zaszyfrowane. Odpowiednie

opcje moUeci e PaG@Est wc
robot

Administrator 191

Urzadzenie Zapisywanie IEE

Kamera Zabezpieczenie C=

Serwis

&

12:55 0

ok azywan eAdmimistratorme n u
Wy b r puhkt menu (6).

= T4 Bl |25

° 7

Pokazywang e st menu AAdmi
Zabezpieczenief

robot {s] 1913
Gég Nowz Klucz Zweryfikuj %
é Parametry

< <

o

Wy b r puhkt menu (2).

Pokazywane |jest imenu
ZabezpieczeniePar amet r yi.
fobat Bdmin CoaBazol

ie - Parametr 19131

A | Sygnatura | Wyl | l:ﬂ:
F— Szyfrowanie Wik, —
v =
< v
5 12788 ;
o Wy br al par amet punkiaenp @nub N
o Aktywacja/dezaktywacja sygnatury lub kodowania

dokonywana | e spunk aenp @)rub ¢N

2009-x OUAOGEAd
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Akceptacja
V Aby zaakceptowal now
punkt menu (8).
165.3.13Kontrola systemu [/ Prze
kontroli

W celu kontroli opr«
stworzyl 1li swyiwakownwa
monitorze. Po dopuszczeniu systemu ten
wyni k kontrol ny Ipfoij ¢
System- Dopuszczenié .

Wyb-r me nu robot Administrator 191

Urzadzenie

Kamera

Zapisywanie ﬁ

Zabezpieczenie (0=}

Serwis

e

12:55 0

=S

Pokazywan eAdmmistrator me n 1
o Wybral manm(B)t
Zabezpieczenia
Pokazywane | est Timenti
Zabezpieczenienf.
robot - Zabezpi i 1913
%g Nowz Klucz 2Zweryfikuj %
C:;’ Parametry
< <
) 12710
o Wy br al menn(k)t

Zweryfikuj @
Pokazywany jest ustalony wynik kontroli.

rébot Event Info 30003

Info

Weryfikacja sumy testowej:
AACF398D

12:87 1
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16.6Polecenie pokazania informacji systemowych

O

Wyb-r menu

Informacje@

Zapytanie o informacje

System(D%

2009-x OUAOGEAd

Pokazywane informacj:
zanotowal , zanim nawi
serwisem firmyLifor Sp. Z 0.0.
robot Main 2
® Info Parametry —C
E—‘ Widok
@@ Administrator Test Urzadzenia @
Pomiary Eﬁ:
12:39 11
Pokazywane jest menu
o Wybral manm()it
Pokazywane jest menu
robot Info 12
G% System Statatystyka lumﬂ
Melduniki
< <
12:43 F

o

Wybral menm(k)t

Pokazywana jest pierwsza strona informacii
dot yc AMNI@mRadan @CM.

Info - System B

robot
(DSE Mazwa Systern.  MutaRadar €

— Wersja Systernu: MR-C101.BOB0G22 T
% Suma Kontrolna  « CpFogEDE

o Mazwa Sensora @ RRS24

Wersja Sensora @ 24F_5__ 158K

Suma Kortrolna | 53043182 I_L>

12:47
o Wybral menm®t aby obejrzel d
systemowe.
rebot Info - System - HW B3
QF Wersia PCI: PCI 040401
6]
- Grabber Varsion :  r2.4040714 1 —
% 1 Inderfefsu maglstrall © 2004-11-03

i
o

12:50
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16.7Polecenie pokazania danych sieciowych

Wyb-r menu

Info ®

Zapytanie o informacje

System(D%

2009-x OUAOGEAd

INSTRUKCJ A OBSGUGI

robot Main 2

® Info Parametry ;’@

ﬁ—‘ Widok

@@ Administrator Test Urzadzenia @
Pomiary Eﬁ:

Pokazywane | e

o

Pokazywanelnfpie

12:39 1
St me nu

Wybral pun@t menu

.St menu

robot Infa 12
Cﬁ Symtem Stmiatystyha h]ﬂ
heldunki
<l <
12430

o Wybral menm(&)t

Pokazywana jest pierwsza strona informacii
dotyczNcych /GMi| t aRad:
8

Info - System

robot

@? Nazwa Systernuy;  MutaRadar C

— Wersja Systernu: MR-C.1.01_B.O50622
% Surna Kortrolna  © COFQOEDE

o Mazwa Sensora @ RRSZ4

Wersja Sensora @ 24F_5__ 158K

Surna Komtrolna @ 53042182

=

o Wybral menm()t

L&

12:47 0

Pokazywane jest menu Al i SystemiSi el fi

robot Info - System - Sie¢

MAC ID: E45A6D122436

Adres IP: 173.227.010.162

Maska Podsieci: 255.255.0.0

Bramka: 173.227.10.2

R NTP Server: 173.227.010.121

81

12:54 0
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16.8Polecenie pokazania danych legalizacyjnych

Wyb-r menu

Informacje@

Zapytanie o informacje

System(D%

2009-x OUAOGEAd

el

INSTRUKCJ A OBSGUGI

Info

Widok

Admin

Main

Parametry —G

Istrator Test Urzadzenia V‘DD

I .l
Pomiary ﬁ

Pokazywane jeshe n u

o

Pokazywane jest meril n f
roksot Infa

o

)

Wy

o

2

12:39 0

g.g- wne

bral pun@t menu

12

System statatystyka | 11]]
heldunki
12438

Wybral pun@t menu

ommacij e

Pokazywana jest pierwsza strona mfi@cji

dotyczNcych /GMil t aRad:
rabot Info - System 8
(DEHI Nazwa Systemu:  MutaRadar G
Wersja Systemar  MR-C.101 B 050822 ——
% Suma kontrolna :  COFSSEDE
[ Mazwa Sensors . RRS24 o
B —— Warsja Sensora @ M4F_S__159K |
(:J_l Suma kontrolna:  s3042162 Ib
- ) 12478
o Wy b r puhkt menu (2).
Pokazywane jestmenu Al ri SystemiLegal i.zacj ai
robot Info - System - Legalizacja 82
L Mr. legalizacii:
Typ legalizac)) [—
Data:
o MUFREr seryjny O
IS Status: Standard RS
CJ_| Mesyfkacia surry testowel: 00000000 <:J_|
e 12:57 1
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169Podg!l Nd mel dunk-w systemu

MultaRadar C/CMpokazuje status systemu.
2

Wyb-r menu — -
@ Info Parametry i@
@ Widok
@3 Administrator Test Urzadzenia @
r—a
Pomiary .QZ

12:39 0

Pokazywae jestme nu 9. - wnh e

o}

Wybral menm(f)t

Informacje®

Pokazywan elnfprmajeil .me n u
L1 12

Pokazywanie Rejestr pracy ™
Q| symem suatarysrya 1]l
Mteldunki
<) <
L=t
= o Wybral pun@t menu

Rejestr pracy2=

Pokazywa n e lnfpreaje irajestn u
pracyfi .
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Symbol statusu

Numer meldunku

Kasowanie mel dunk-

o

\|/

2009-x OUAOGEAd

w

INSTRUKCJ A OBSGUGI

rebot Infa -Meldunki 122
E 123201 240404 18151 TestUrzﬂdzeniﬂ -

VAN
V

< <
. 12:83 0
| nformacje, ostrzeUe
wyst Npi gy od ostatni
urzNdzenia pokazywan:
Struktura tych mel du

Symbol statusu, czas, data, numer meldu
tekst meldunku.

Mel dunki podziel one
kolorowymi symbolami.
(niebieski) informacje

( pomar a @Ec z oowsyt)r z e U

l (czerwony) mel dunki
Gdy wystNpigdgy ostrze!
to jest r-wnieU iwdnst
kolorowy symbol.

Kl asyfi kacja mel dunk
numer ach mel dunk - w.
1000019999
20000€29999
30000é39999

a Aby skasowal kompl etne okno z m

punkt menu (5).

Strona 136



SYSTEMY KONTROLIITR EJ ESTRACJ |

P R NNuitaRadarIC/CM

INSTRUKCJ A OBSGUGI

16.10Podgl Nd statystyki pomiar
W MultaRadarC/CM st ni ej e mo |
zapytania o statystyl
Wy b . menu rdbot Main 2
® Info Parametry :@
@Wldok
@g Administrator Test Urzadzenia @
Pomiary Lﬁ:
— 12:39 0
Pokazywanejeshenu 9.0 - wh e
® o Wybral pun@t menu
Informacje
Pokazywane jest meu | nférmacjefi .
robsod Imfa 12
G | system stataryseyva |l
helciuiriki
< <
. 1430
o Wy br al manum(k)t
Statystykelﬂﬂﬂﬂ
Pokazywan e lInfp e3tatystykagi n u
rébot Info - Statatystyka 121
ol Total Offence
< <!
o T
Pokazywana jesi N ¢ icnbap o mi air - w
l'i czba pwapedkiaena samodhody
cinUar owe. i osobowe
Kasowani e st a
@@Iéj o ﬁtényu (1; kasowal swsamys tlkiceyntpukkt v
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16.11Podgl Nd zapiSdanych zaj

16.11.1 Podg! Nd w formie | i st
Zapisane procesy mog
archiwum.
Wyb-r menu — - -
® Info Parametry i
@Widuk
% Administrator Test Urzadzenia @
Pomiary EQS

12:39 10

Pokazywanejeshenu 9.0 - whe

@ o Wy b r puhkt menu (2).
Zpi samwm@="d] A pokazywa e | e s Zapisare zdjecid .
robot Widok 14
Al el =
v p_—
[=]
i
o p— el
.. (11115) 121

W stopce pokazywana jest nazwa pliku/ folde
wybranej linijki. Poza tym w nawiasie pojawia

sin informacja, Kkt r"
plik-w jest pokazywa]
Podkatalog Gdy pokazywany jegiunkt menu (5), wybrany
Zz 0 spodkajalog.
o Aby wybral plik | ub i npunkt po
A v menu(@)lub(2)aU UNdany wpis zost:
1 2 3 4 5 [} T 8 9 10

SPeed Oir Time Code Sense Photo Site TYPe MultaRadar

02dkmsh v : JAH CRU 2 071 030 Car

1. Zmi erzona pr@koBdsifng sensor a

2. Kierunek pomrarNmw. Zdjnci a

3. Czas 8. Obowi NzujNcy I|limit priadkoSci
4. Data 9. Rodzaj mierzonego pojazquCar /f osobowy) (Tr k)
5. Lokalizacja 10. Typ fotoradaru
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Plik
Gdy wy br glikypokaaywahyge§t punk
menu (3).
Widok 14
Al BN
v llm..mm 20050315 0.
—— I -
o IR
10000047_006.bif (4/115) 21
16.11.1.1Podgl Nd f ot ogr af i
— o Aby wybrany pikz ost ag pokazany w f
wy b r puhkt menu (3).

Fotografia pokazywan:
zdjnci af.
robot Widok - Zdjgcie 1411

o IT
12:69 1
Powi nkszanie fotogras
o l:lr’uchopn‘riktimenu(S), aU do moment
UNdanego powifikszenia. Po p
moUl i wego powinkszenia, pyi

jest w oryginalnej wielkoSc
pokazywany jest z lewej strony w stopce.
Gdy zostago wybrane |
sin dalsze punkty me|
widoczny fragment obrazu.
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