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Die PTB-Anforderungen (PTB-A) an Rotlichtiberwachungsanlagen fiir die Zulassung zur
innerstaatlichen Eichung entsprechen den anerkannten Regeln der Technik. Diese Anforderungen
wurden von der Vollversammlung der Physikalisch-Technischen Bundesanstalt (PTB) fiir das
Eichwesen 2014 verabschiedet und ersetzen die bisherigen PTB-A 18.12, Ausgabe Dezember 2013.

Die Zulassung wird von der PTB erteilt, wenn die Bauart der Rotlichtiberwachungsanlagen den
Anforderungen der Eichordnung sowie den nachstehenden Anforderungen entspricht.

Die Bauart einer Rotlichtiberwachungsanlage, die von diesen Anforderungen abweicht, wird
zugelassen, wenn die gleiche Messsicherheit auf andere Weise gewébhrleistet ist. In diesem Fall werden
die Anforderungen an die Bauart bei der Zulassung festgelegt (§ 16 Abs. 3 der EO).
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1 Begriffsbestimmungen

Rotlichtuberwachungsanlagen dienen bei der amtlichen Verkehrsiiberwachung
zur Messung und Dokumentation der Zeit, die vom Beginn der Rotphase einer
Verkehrsampel (auch Wechsellichtzeichenanlage oder Wechsellichtzeichen
genannt) bis zur Uberfahrt eines Fahrzeuges (ber die Haltelinie mindestens
verstrichen ist. Zudem wird dokumentiert, dass das Fahrzeug in den
Gefahrdungsbereich hineingefahren ist.

Betreffendes Fahrzeug einschlieRlich Umfeld, soweit dieses bauartbedingt
Einfluss auf die Messwertbildung oder Zuordnung haben kénnte.

Die Zentraleinheit ist der Teil der Rotlichtiiberwachungsanlage, der die Signale
der Sensoren (der Wechsellichtzeichen und der Anwesenheitssensoren) sowie
die Verkehrssituation erfasst, auswertet und dokumentiert.

Geréteteil zur Erfassung der Verkehrssituation mit digitalen Bilddokumenten.
Die Bilddokumente kénnen dabei aus einer Bildsequenz, einem Einzelbild oder
mehreren Einzelbildern bestehen.

Als Bildsequenz wird eine Folge von Einzelbildern mit einem festen
Aufnahmetakt bezeichnet.

Als geeichte MessgrofRen werden die eichrechtlich relevanten Messgrof3en
bezeichnet (z.B. Rotzeit)

Als HilfsgroRen werden vom Gerat ermittelte MessgréRen bezeichnet, deren
Messfehler bei der Bauartzulassung und bei der Eichung nicht naher
untersucht werden.

Messdaten, Bilddaten und ggf. erganzende Daten (z.B. Standortparameter).

Das Wetterschutzgehéuse ist ein massives, fest an der Messstelle installiertes
Gehause, das die Zentraleinheit und die Dokumentationseinheit vor
Witterungseinflissen und Vandalismus schiitzt.

Die Anwesenheitssensoren (z.B. Induktionsschleife, faseroptische oder
piezoelektrischer Drucksensor) dienen dazu, Durchfahrten von Fahrzeugen zu
erkennen.

Der Erfassungsbereich eines Sensors ist der Bereich, in dem alle Fahrzeuge
verschiedenster Ausfiihrungen vom Sensor detektiert werden. Die GroR3e dieses
Bereiches wird bei der Berechnung der vorzuwerfenden Rotzeit als
Toleranzbereich zugunsten des Betroffenen beriicksichtigt.

Das Schauzeichen ist ein an der zu Uberwachenden Wechsellichtzeichenanlage
angebrachtes, zur Dokumentationseinheit ausgerichtetes Zeichen, das den
aktuellen Status des Rotlichtes zweifelsfrei auf dem Bild wiedergibt.

Die Rotzeit ist die Zeit vom Beginn der Rotphase einer
Wechsellichtzeichenanlage bis zum Stopp der Zeitmessung durch ein Signal
eines Anwesenheitssensors. Die vorzuwerfende Rotzeit ist die von der
Rotlichtiberwachungsanlage ermittelte Zeitdauer vom Beginn der Rotphase bis
zum Uberfahren der Haltelinie durch das vom Anwesenheitssensor detektierte
Fahrzeug.

Die Gelbphasendauer ist die Zeitdauer vom Wechsel der Griinphase nach Gelb
bis zu dem anschlieBenden Wechsel von Gelb nach Rot. Entsprechend gibt es
eine Rotphasendauer als Zeitdauer vom Wechsel von Gelb auf Rot bis zum
nachsten Wechsel der Ampelphase. Die Rotphasendauer spielt bei der
Verkehrsiiberwachung keine Rolle.

Die Rotlichtverzogerungszeit ist eine vom Betreiber wéhlbare Zeitdauer nach
Beginn der Rotphase, in der die Rotlichtiberwachungsanlage noch keine
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verzdgerungszeit  Rotlichtverstde dokumentiert.

Bildabstandszeit Die Bildabstandszeit ist die Zeit zwischen dem Auslésen des ersten und zweiten
Bildes einer Rotlichtiiberwachungsanlage. Diese Zeit kann entweder fest
vorgegeben oder geschwindigkeitsabhangig wéhrend des Messvorganges
festgelegt werden. Das zweite Bild kann jedoch auch durch einen zweiten
Anwesenheitssensor unmittelbar ausgelést werden.

Lampen- Die Lampenverzogerungszeit (Abklrzung: twv) ist die Zeit vom elektrischen Ein-

verzdgerungszeit  schalten der Lampe einer Lichtzeichenanlage bis zum sichtbaren Aufleuchten.
Die Zeitdauer hdngt vom verwendeten Leuchtmittel (z. B. Gluhfaden-, Halogen-,
Leuchtdioden-Leuchtmittel) ab.

Fahrspurkode Der Fahrspurkode dient dazu, die zu Uberwachenden Fahrspuren eindeutig zu
unterscheiden und eine eindeutige Zuordnung eines RotlichtverstoRes zu einem
Fahrzeug zu gewabhrleisten.

Messfeld Bereich in dem die Messwertbildung erfolgt.

2 Funktionen, Anwendungsbereich und Zweck

Rotlichtiiberwachungsanlagen dienen bei der amtlichen Uberwachung der Beachtung des Gebotes der
StVO ,Halt vor der Kreuzung“ bei Rot einer Wechsellichtzeichenanlage. Bei Missachtung wird der
Rotlichtverstof3 mit zwei oder mehreren Bildern der Verkehrssituation und der vorzuwerfenden Rotzeit
dokumentiert.

Die Rotlichtliberwachungsanlage umfasst:
Anwesenheitssensor(en),
- elektronische Einrichtung zum Abgriff des Status der Lichtzeichenanlage
Zentraleinheit (ggf. in einem Wetterschutzgehuse),
Dokumentationseinheit,
- Auswerteeinheit,
elektronische Einrichtung zum Abgriff des jeweiligen Status der Lichtzeichenanlage.

Zunachst ist die Gelbphasendauer zu erfassen und dahingehend auszuwerten, dass bei einer
entsprechend der StVO und zugehdriger Verwaltungsvorschrift unzulassig kurzen Gelbphasendauer kein
Messwert ausgegeben wird. Bei Beginn der Rotphase wird in der Rotlichtiberwachungsanlage durch das
Rotlichtsignal eine Zeitmessung gestartet und durch die Uberfahrt durch ein Fahrzeug lber einen
Anwesenheitssensor gestoppt. Befindet sich der Sensor nicht direkt an der Haltelinie, muss der
gemessene Zeitwert dahingehend umgerechnet werden, dass der Zeitpunkt bei der Uberfahrt der
Haltlinie ermittelt wird. Hierzu ist eine Durchfahrtsgeschwindigkeit zu ermitteln (z. B. mit einem zweiten
Sensor nach dem Prinzip der Weg-Zeit-Messung). Die an der Haltelinie gemessene Zeit bzw. der
umgerechnete Zeitwert stellt nach Berucksichtigung von Toleranzen zugunsten des Betroffenen die
vorzuwerfende Rotzeit dar.

Die Dokumentationseinheit |6st das erste Bild unmittelbar bei der Uberfahrt des Fahrzeugs tber den
Anwesenheitssensor im Bereich der Haltelinie aus. Dieses Bild der Verkehrssituation ermdglicht eine
zweifelsfreie Zuordnung des betreffenden Fahrzeugs zu dem Rotlichtverstof3. Das zweite Bild (und ggf.
die weiteren), ausgeldst nach einer (einstellbaren oder automatisch geschwindigkeitsabhangig
berechneten) Bildabstandszeit oder durch einen zweiten Sensor, dient dem Beweis, dass das Fahrzeug
tatsachlich in den Gefahrdungsbereich hineingefahren ist (und nicht nur die Haltelinie und den ersten
Anwesenheitssensor Uberfahren hat, dann aber angehalten hat). In die Bilder werden zuséatzlich zu den
Bildinformationen sich ergdnzende Messdaten eingeblendet.

In &hnlicher Weise kénnen auch RotlichtversttRe weiterer Fahrzeuge bei der gleichen roten Ampelphase
erfasst und dokumentiert werden.

3 Anforderungen

3.1 Anforderungen an die Messstellen

Die Anwesenheitssensoren muissen an jeder Messstelle so verlegt bzw. ausgerichtet sein, dass
mindestens Uber den Zeitraum der Eichgiltigkeitsdauer eine Bestandigkeit in Bezug auf Lage und
messtechnische Eigenschaften unter den Bedingungen, mit denen in der Praxis zu rechnen ist (z. B.
Witterung, Belastung durch Gewicht, Bremsvorgénge und StraRenreinigung), gewéhrleistet ist.
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Zur eindeutigen Zuordnung eines Messwertes zu einem Fahrzeug sind die Sensoren so zu installieren,
dass die Fahrspur, auf der der RotlichtverstoR3 stattgefunden hat, automatisch erkannt und dokumentiert
wird.

3.2 Anforderungen an die Lichtzeichenanlage

Die Rotlichtiiberwachungsanlagen dirfen nur an DIN VDE 0832-100-konformen Lichtzeichenanlagen
eingesetzt werden.

Es ist sicherzustellen, dass die realisierte Gelbphasendauer den unter Beriicksichtigung der zuldssigen
Hochstgeschwindigkeit vorgesehenen Mindestwert einhalt. Die Rotlichtiiberwachungsanlage muss so an
die Wechsellichtzeichenanlage angeschlossen werden, dass bei der Erkennung von Beginn und Ende
der Gelbphase und von Beginn der Rotphase héchstens Verzégerungen von 0,01 s (halbe Phasendauer
bei 50 Hz Wechselspannung) berticksichtigt werden muissen. Kann anhand dieser Signale nicht
zweifelsfrei erkannt werden, dass das rote Lichtzeichen tatséchlich leuchtet (z.B. Uber Stromwandler im
Lampenstrompfad), so ist dies mit einem Schauzeichen (in der Regel ein quadratisches
Weilllichtzeichen) oder auf anderem Weg zu dokumentieren.

Beim Erkennen des Signals ist sicherzustellen, dass einerseits das Nutzsignal (Wechsel der
Ampelphase) sicher erkannt wird, andererseits ein Storsignal sich nicht falschlicherweise wie ein
Nutzsignal auswirkt. Falls eine einfache Triggerung lber die Spannungsamplitude verwendet wird, muss
die Triggerschwelle zwischen 2/3 und 3/4 des Nutzsignalpegels (z.B. 160V #5 V bei 230-V-
Wechsellichtzeichenanlagen) liegen.

Fur die Lampenverzégerungszeit der Lichtzeichenanlage ist eine Abschatzung nach oben vorzunehmen
(zugunsten des Betroffenen).

3.3 Anforderungen an die Zentraleinheit

Die Zentraleinheit muss an die Situation der jeweiligen Messstelle angepasst werden. Wird die
Zentraleinheit an wechselnden Standorten eingesetzt, muss vor Inbetriebnahme an einer neuen
Messstelle sichergestellt sein, dass die Zentraleinheit die zu diesem Standort passenden Parameter (z.B.
Abstand der Sensoren untereinander und zur Haltelinie, Mindestwert fiir die Gelbphasendauer,
Lampenverzdgerungszeit) zur Messwertberechnung benutzt. Diese Standortparameter kdnnen entweder
fest am Standort oder in der Zentraleinheit (als Datenbank mit den Parametern samtlicher Messstellen)
abgelegt sein. Die eindeutige Zuordnung muss entweder vollautomatisch oder durch die manuelle
Eingabe eines maximal dreistelligen Standortkodes erfolgen.

Die Bauweise der Sensoren muss gewadhrleisten, dass Fahrzeuge nur im spezifizierten
Erfassungsbereich des Sensors erkannt werden. Einstellmoglichkeiten an der geeichten Anlage durfen
nur zu einer Nichterkennung von Fahrzeugen, nicht aber zu Abweichungen von den Spezifikationen des
Erfassungsbereiches fiihren. Bei Induktionsschleifen als Sensoren durfen die Arbeitsfrequenzen verstellt
werden.

Die Rotlichtiiberwachungsanlage muss mindestens die Gelbphasendauer, die Rotzeiten der Fotoauslo-
sungen, die vorzuwerfende Rotzeit und die Fahrspur des betreffenden Fahrzeugs erfassen und
dokumentieren (siehe Abschnitt 3.5). Wird der einstellbare Mindestwert fir die Gelbphasendauer um
mehr als 0,01 s unterschritten, darf kein Messwert dokumentiert werden. In diesem Fall ist entweder ein
Bild mit einer eindeutigen Fehlermeldung oder kein Bild zu erstellen.

Der Digitalisierungsfehler fur die interne Auflésung der Zeitmessung darf héchstens 0,01 s betragen. Die
Zeitmessung ist redundant durchzufihren. Sie kann hierzu beispielsweise zweifach (mit zwei
unabhéngigen Zeitbasen) ermittelt werden oder mit einer Baugruppe durchgefiihrt werden, deren
Zeitbasis von einer weiteren Zeitbasis (z. B. Prozessortakt) tGberprift wird.

Beim Einschalten der Anlage bzw. bei der Auslésung von Testfotos ist automatisch ein Selbsttest aus-
zufiihren, der eine eindeutige Uberpriifung der Software (z. B. Checksummenbildung) und der wichtigsten
Baugruppen (insbesondere der Zeitbasis) beinhaltet. Ist ein Schauzeichen an der Lichtzeichenanlage
installiert (siehe 3.2), ist es bei den Testfotos im leuchtenden und im abgeschalteten Zustand zu
dokumentieren. Wahrend der Messungen ist zusatzlich automatisch sicherzustellen, dass die
Genauigkeit des Zeittaktes, die Temperatur und die Betriebsspannung innerhalb der Spezifikationen des
Herstellers liegen. Ist dies nicht der Fall, darf die Anlage keine Messungen durchfiihren.

Die Unsicherheiten bei der Ermittlung der Geschwindigkeit dirfen sich auch zugunsten des Betroffenen
bei einer Mindestgeschwindigkeit von 10 m/s (36 km/h) nicht zu einem Toleranzbeitrag von mehr als 0,2 s
auswirken.

3.4 Anforderungen an die vorzuwerfende Rotzeit und Fehlergrenzen

Die vorzuwerfende Rotzeit t ist die von der Rotlichtuberwachungsanlage ermittelte Zeitdauer vom Beginn
der Rotphase bis zum Uberfahren der Haltelinie durch das vom Anwesenheitssensor detektierte
Fahrzeug. Sie ist mit einer Auflésung von 0,1 s anzuzeigen und zu dokumentieren.
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Bei der gerateinternen Berechnung der vorzuwerfenden Rotzeit t sind alle Einflussfaktoren (insbesondere
Messtoleranzen) automatisch zugunsten des Betroffenen zu berlicksichtigen, so dass eine nachtragliche
Korrektur der eingeblendeten vorzuwerfenden Rotzeit um mogliche Unsicherheiten nicht erforderlich ist.
Wird die Rotzeit direkt an der Haltelinie gemessen (t), sind bei der Berechnung der vorzuwerfenden Zeit
t nur die Toleranzen bei der Zeitmessung At und ggf. die Lampenverzogerungszeit t,,, zu berlicksichtigen:

t= (tH _Atl)_tLV

Wird die Rotzeit nicht direkt an der Haltelinie gemessen, weil der zur Auslésung des ersten Bildes
dienende Sensor in Fahrtrichtung gesehen hinter der Haltelinie liegt, muss die Anlage eine Rickrechnung
auf die Haltelinie vornehmem und dabei entsprechende Toleranzen zugunsten des Betroffenen
anwenden (siehe Abschnitt 4.3).

35 Anforderungen an die Dokumentationseinheit

Es sind fur jeden Rotlichtversto3 mindestens zwei Beweisbilder auszuldsen. Eines davon muss das
betreffende Fahrzeug im Bereich der Haltelinie abbilden. Das zweite muss den Nachweis erméglichen,
dass das Fahrzeug tatséchlich in den Gefahrdungsbereich hineingefahren ist (siehe Abschnitt 2).

In den Beweisbhildern sind mindestens die Gelbphasendauer, die vorzuwerfende Rotzeit und der
Fahrspurkode zu dokumentieren. Zusatzlich sind in den Beweisbildern die zur Berechnung der
vorzuwerfenden Rotzeit verwendeten Werte des betreffenden Rotlichtverstol3es (insbesondere die
Zeitmesswerte t, und t, sowie ggf. die Geschwindigkeit v in km/h) zu dokumentieren. Die verwendeten

Standortparameter (Lampenverzogerungszeit t,, und ggf. die Abstande D, und D, der Sensoren zur

Haltelinie) sind zumindest bei den Testfotos zu dokumentieren. Bei manueller Eingabe des
Standortkodes ist zusatzlich dieser Kode mit jedem Bild zu dokumentieren. Die eingeblendeten Daten
miissen mit dem zugehdrigen Einheitenzeichen versehen sein.

Auch fur den Fall eines weiteren Rotlichtverstof3es wahrend der gleichen Rotphase sind entsprechende
Daten in den zugehdrigen Beweisbildern zu dokumentieren.

Das Bilddokument muss die Bauartbezeichnung der Rotlichtiiberwachungsanlage enthalten (z.B. in Form
eines Kurzels).

Die erstellten Bilddokumente miissen in Form von digitalen Bilddaten zusammen mit den Messdaten
untrennbar in einer gemeinsamen Falldatei abgelegt werden. Die Falldatei ist mit einer digitalen Signatur,
basierend auf einem asymmetrischen Verschlisselungsverfahren, zu sichern. Es ist zulassig, wenn die
Falldatei sich aus mehreren einzeln signierten Blécken zusammensetzt (z.B. bei langen Bildsequenzen).
Die Auswerteeinheit muss die Richtigkeit der Signatur tberprufen. Durch die Signaturprifung mit Hilfe
des offentlichen Schliissels des Messgerates kénnen die Integritat (Unversehrtheit) des Inhalts der Datei
und die Authentizitat (Originalitdt) der Datei zweifelsfrei bestatigt werden. Authentisch heil3t in diesem
Zusammenhang, dass die Datei vom betrachteten Messgeréat stammt.

Bei der Verwendung von verlustbehafteten Kompressionsverfahren (z.B. MPEG oder JPEG) der
Bilddaten durfen keine Artefakte entstehen, die dazu fiihren, dass der Bildinhalt in verfalschender Weise
(z.B der Inhalt der Zeichenfolge des Nummernschildes) verandert wird.

Detailliertere Software-Anforderungen ergeben sich aus den im Abschnitt 3.9 aufgefihrten Dokumenten.

3.6 Anforderungen an die Auswerteeinheit

Die Auswerteeinheit ist eine Komponente der Rotlichtiberwachungsanlage und damit zulassungspflichtig,
auch wenn sie sich in einem zentralen Biro befindet und zur nachtraglichen Auswertung von
Ubertragenen Daten vorgesehen ist. Da die Auswertung in der Zentrale im Gegensatz zur Messung
wiederholbar ist, gelten jedoch geeignete reduzierte Anforderungen an den Manipulationsschutz und die
Konformitat von Hard- und Software. Insbesondere darf die Auswerteeinheit die Dateien (mit Bild- und
zugehorigen Messdaten) nach Prifung der Signatur zur weiteren Verwendung zu nicht
zulassungspflichtigen Einheiten exportieren, wenn die signierten Dateien archiviert werden.

3.7 Zuordnung von Messwerten zu Fahrzeugen

Die Rotlichtiberwachungsanlage einschlie3lich der Schaltungslogik und des Erfassungsbereiches der
Sensoren muss sicherstellen, dass anhand des eingeblendeten Fahrspurkodes und der abgebildeten
Fahrzeugposition die vorzuwerfende Rotzeit eindeutig dem erfassten Fahrzeug zugeordnet werden kann.
Nur fur Ausnahmefélle (z.B. ein stark schragfahrendes Fahrzeug) sind erganzende Regelungen in der
Gebrauchsanweisung zulassig. Dies gilt auch fir den Fall eines weiteren RotlichtverstofRes wéhrend der
gleichen Rotphase.
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3.8 Funktions- und Speicherprifung

3.8.1 Funktionsprifung

Die Rotlichtiberwachungsanlage muss beim Einschalten und in bestimmten Abstdénden automatisch
eine interne Funktionsprifung durchfihren. Hiermit soll zumindest jeder permanente Fehler in den das
Messergebnis verarbeitenden Schaltungen einschlief3lich der Schaltungen und Elemente der Anzeige
aufgezeigt werden. Ein erkannter Fehler muss die weitere Bildung von Messwerten blockieren.

3.8.2 Speicherprifung

Die Rotlichtiberwachungsanlage muss beim Einschalten und in bestimmten Absténden automatisch die
nichtflichtigen Daten (Programm- und Konfigurationsparameter) und den Schreib-Lesespeicher
Uberprifen. Ein erkannter Fehler muss die weitere Bildung von Messwerten blockieren.

3.9 Anforderungen an die Software

Die grundlegenden Software-Anforderungen ergeben sich in Anlehnung an den Softwareleitfaden
WELMEC 7.2 (siehe Literaturliste) mit der deutschen Ergdnzung fir die Risikoklasse ,F*. Unter der
deutschen Erganzung fur die Risikoklasse ,F* ist zu verstehen, dass bezlglich Manipulationsschutz,
Pruftiefe und Konformitéat jeweils das Niveau ,hoch“ zu verwenden ist.

Die Ubertragung von fiir die Messung relevanten Daten (z.B. Messwert, Fahrtrichtungszeichen) ber
Schnittstellen an Peripheriegerate, deren Ausgaben fiur amtliche Zwecke verwendet werden, muss
WELMEC 7.2 entsprechen.

Der WELMEC 7.2 enthalt u. a. Anforderungen an die Manipulationssicherheit. Eichtechnisch relevante
Funktionen und Daten einer geeichten Rotlichtiberwachungsanlage dirfen sich nicht verfalschen bzw.
storen lassen. Insbesondere

— missen Schnittstellen entweder riickwirkungsfrei sein oder es sind nur Rickwirkungen zulassig,
soweit diese bei der Zulassung geregelt worden sind. Es muss ausgeschlossen sein, dass nicht
dokumentierte Befehle im Gerét eine Wirkung erzielen kénnen.

— missen Programmspeicher durch eichtechnische Sicherungen geschutzt sein,

— durfen Parameter ohne Verletzung einer eichtechnischen Sicherung nicht veranderbar sein, wenn
sie als zu sichern gekennzeichnet worden sind,

— mussen Daten bei der Datenlibertragung durch Signierung mittels asymmetrischer Verschlissel-
ungsverfahren geschitzt sein, um fur Integritat und Authentizitat zu sorgen.

3.10 Anforderungen an die Storfestigkeit gegentiber Umwelteinfliissen

Die Rotlichtiberwachungsanlagen mussen auch unter den Einflissen von auf3eren Stérungen, soweit mit
ihnen in der Praxis gerechnet werden muss, funktionssicher arbeiten und die geforderten Fehlergrenzen
einhalten. Die Rotlichtiiberwachungsanlagen dirfen auch automatisch in einen Modus Ubergehen, in dem
keine weiteren Messungen mehr méglich sind, oder der eindeutig als gestort erkennbar ist.

3.10.1 Klimabestandigkeit

Die Rotlichtiiberwachungsanlagen miissen dem Lagertemperaturbereich von -25°C his 70°C standhalten
(geman des Dokumentes OIML D 11 in der Ausgabe von 2004, Organisation Internationale de Métrologie
Légale [2]).

Die Rotlichtiberwachungsanlagen miissen in dem vom Hersteller spezifizierten
Umgebungstemperaturbereich (Betriebstemperaturbereich) ordnungsgeman arbeiten (evtl. Hinweis in der
Gebrauchsanweisung). Dieser Bereich muss mindestens 0°C bis 40°C umfassen.

Durch eine gerateinterne Temperaturiberwachung ist sicherzustellen, dass die Messrichtigkeit
unabh&ngig von der Umgebungstemperatur gewéhrleistet wird. Ein Unter- oder Uberschreiten des
spezifizierten Temperaturbereichs muss von der Rotlichtiberwachungsanlage automatisch erkannt
werden, ggf. muss eine geeignete Meldung erscheinen, der laufende Messvorgang muss abgebrochen
werden und die Rotlichtiberwachungsanlage muss weitere Messungen blockieren. Hierbei ist auch ein
Abschalten zuldssig. Erreicht die Temperatur wieder den spezifizierten Bereich, muss das Geréat die in
3.8 beschriebenen Prufungen durchlaufen, bevor weitere Messungen mdglich sind.

Die verwendeten Bauteile missen fur den gerateintern Gberwachten Temperaturbereich spezifiziert sein.
Die Rotlichtiiberwachungsanlagen miissen sowohl unter Betriebs- als auch unter Lagerungsbedingungen
unempfindlich gegen die relative Feuchtigkeit der Umgebungsluft (einschlie3lich Kondensationen) sein.
3.10.2 Bestandigkeit gegen Spritzwasser und Staub

Die Komponenten der Rotlichtiiberwachungsanlage, die der Witterung ausgesetzt sind, missen
entsprechend der Schutzart IP 54 staubdicht und spritzwasserfest sein.
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3.10.3 Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)

Die Rotlichtiberwachungsanlagen dirfen durch Einflisse elektromagnetischer Stérungen nicht
beeinflusst werden oder mussen definiert (z. B. Reset, Fehlermeldung) auf diese reagieren. Eine
Ubersicht tiber die einzelnen EMV-Anforderungen findet sich in Abschnitt 7.

3.10.4 Versorgungsspannung

Bei netzbetriebenen Geraten (230-V-Netz) ist eine Uberwachung dieser externen Betriebsspannung
oder der internen Betriebsspannung vorzusehen. Ggf. muss sich das Gerat abschalten bzw. blockieren
oder in einen Zustand Uberfuhrt werden, in dem Messwertbildungen unterdriickt sind. Sollte die
Netzspannung des Gerates nicht aus o6ffentlichen Netzen kommen sondern durch eine lokale
Geratekomponente (z.B. durch Spannungsumsetzer oder Generatoren) erzeugt werden, so sind diese
Komponenten Bestandteil des Gerates und der Zulassung.

Fur mit anderen Wechselspannungsquellen (Zerhacker bzw. Wechselrichter, Generatoren) betriebene
Gerate ist eine Versorgungsspannungsuberwachung vorzusehen. Das Gerat muss mindestens im
Bereich von +10 % um die Nennversorgungsspannung korrekt arbeiten.

Erfolgt die Versorgung mit Gleichspannung, so muss die Rotlichtiberwachungsanlage zumindest im
vom Hersteller spezifizierten Spannungsbereich (U . und U__ ) korrekt arbeiten. AuRerhalb des

spezifizierten Bereiches muss sich das Gerat abschalten bzw. blockieren oder in einen Zustand
Ubergehen, in dem Messwertbildungen unterdriickt sind. Erreicht die Spannung wieder den
spezifizierten Bereich, muss das Geréat die in 3.8 beschriebenen Prifungen durchlaufen, bevor weitere
Messungen méglich sind.

3.10.5 Mechanische Widerstandsfahigkeit

Die Rotlichtiiberwachungsanlage muss entsprechend den anerkannten Regeln der Technik solide gebaut
sein. Die verwendeten Werkstoffe missen ausreichende Festigkeit und Stabilitdt gewahrleisten. Die
Anlage muss gegen mechanische St63e gemal OIML D 11, 11.2 (Scharfegrad 2) vertraglich sein.

3.11  Ubereinstimmung (Konformitat) mit der zugelassenen Bauart

Hard- und Software-Anderungen an der zugelassenen Rotlichtiiberwachungsanlage einschlielich des
AuRengehauses, selbst wenn sie nicht messtechnischer Natur ist, miissen der PTB erlautert werden und
bedurfen der Genehmigung durch die PTB.

3.12 Gebrauchsanweisung

Die Rotlichtiberwachungsanlage muss gemaf den Vorschriften der Gebrauchsanweisung installiert und
eingesetzt werden. Die vom Hersteller herausgegebene Gebrauchsanweisung wird zusammen mit dem
Gerat bei der Zulassung geprtft und ist Bestandteil der Bauartzulassung.

Jeder Rotlichtiiberwachungsanlage ist eine Gebrauchsanweisung beizugeben. Sie muss in deutscher
Sprache abgefasst sein und mindestens folgende Angaben enthalten:

- Arbeitsweise des Gerétes in den Grundziigen

- unmissverstandliche Darstellung der Handhabung und Aufstellung, Hinweise zu den
Fehlermdglichkeiten der Bauart, ihrer Ursache und ihrer Vermeidung

- Messbereich, Eichfehlergrenzen und Nenngebrauchsbedingungen

- Hinweise zur Auswertung der Beweisbilder (insbesondere Aspekte der zweifelsfreien Zuordnung des
Messwertes zu einem Fahrzeug)

- Schulung des Bedienpersonals
- Hinweise zur Zulassigkeit des Austauschs von geeichten und nicht geeichten Komponenten
- Technische Daten

Anderungen der Gebrauchsanweisung bediirfen der Genehmigung durch die PTB und miissen vom
Geratehersteller allen betroffenen Betreibern mitgeteilt werden.

4 Besondere Anforderungen an Anlagen mit Sensoren im Fahrbahnbelag

4.1 Anforderungen an die Messstelle

Die Anwesenheitssensoren (z. B. Induktionsschleifen, Drucksensoren) diurfen nur an Stellen installiert
werden, wo Einflisse durch einen nicht homogenen oder unebenen StraRenbelag (z. B. Bodenwellen,
Kanaldeckel) unter Berticksichtigung des Messprinzips der Sensoren auszuschlief3en sind.

Werden Induktionsschleifen oder Drucksensoren eingesetzt, sind sie im Rahmen von
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Installationstoleranzen parallel zueinander zu verlegen. Um zu gewahrleisten, dass sie jeweils vom
gleichen Fahrzeug ausgeldst werden, durfen die Kopfabstande zueinander jeweils héchstens 5,0 m (ca.
eine Fahrzeuglange) betragen.

Bei der Installation von Induktionsschleifen ist entsprechend Anforderungen der TLS [9] vorzugehen.

4.2 Lebensdauer der Sensoren

Die Sensoren missen an jeder Messstelle so verlegt sein, dass mindestens Uber den Zeitraum der
Eichgiltigkeitsdauer eine Bestandigkeit in Bezug auf Lage und messtechnische Eigenschaften unter den
Bedingungen, mit denen in der Praxis zu rechnen ist (z. B. Witterung, Belastung durch
Schwerlastverkehr, Bremsvorgange oder StralRenreinigung), gewéhrleistet ist.

4.3 Riuckrechnung auf die Haltelinie

Liegt der zur Auslésung des ersten Bildes dienende Sensor in Fahrtrichtung gesehen im Abstand D,
hinter der Haltelinie, muss die Anlage aus der gemessenen Rotzeit t; und einer ermittelten Durchfahrtsge-
schwindigkeit v die vorzuwerfende Rotzeit berechnen.

D
t z(tl_Atl)_Tl_tLV

Fur die Durchfahrtsgeschwindigkeit v ist zugunsten des Betroffenen ein Wert heranzuziehen, der
keinesfalls Giber dem wahren Wert liegt.

Wie D, zu ermitteln ist, wird unter Berucksichtigung der Besonderheiten des Detektions-Konzeptes
festgelegt.

Beispielsweise kann die Geschwindigkeit mittels eines zweiten Sensors, der sich im Abstand s hinter dem
ersten Sensor befindet, nach dem Prinzip der Weg-Zeit-Messung ermittelt werden. Hierbei sind die
gemessenen Zeiten mit Messtoleranzzuschlagen bzw. -abschlagen At, und At, zu versehen. Die Grofzen
D, und D, und ggdf. t,,, sind messstellenabhangige Grofl3en (siehe Abb. 1). Es ergibt sich dann:

D
t= (tl - Atl)_ﬁ[(tZ + Atz)_ (tl - Atl)]_tLV

2 1

Werden als Sensoren rechteckige Induktionsschleifen mit einer einfachen Triggerung (d.h. keine intelli-
gente Signalanalyse) verwendet, so sind D, und D, folgendermaRen festzulegen:

Das MaR D, in Metern wird von der Vorderkante der Haltelinie (in Fahrtrichtung gesehen) bis zum Ende
(hintere Begrenzungslinie) der 1. Induktionsschleife gemessen. Bei nicht genau parallelem Verlauf der
beiden Linien wird der gréRte Wert herangezogen, es wird auf den nachsten 0,1 m — Wert aufgerundet.

Das Mal3 D, in Metern wird von der Vorderkante der Haltelinie (in Fahrtrichtung gesehen) bis zum Anfang
(vordere Begrenzungslinie) der 2. Induktionsschleife gemessen. Bei nicht genau parallelem Verlauf der
beiden Linien wird der kleinste Wert herangezogen, es wird auf den ndchsten 0,1 m — Wert abgerundet.
Diese Bestimmung der Werte D, und D, fiihrt zur maximalen Toleranz bezlglich des
Erfassungsbereiches der Sensoren zugunsten von Betroffenen.
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Efassungsbersiche derSensoren

Haltebalken

Sensor Sensor?

Abb. 1. Wahl der Abstédande D; und D, bei einer Anordnung mit zwei Induktionsschleifen hinter der
Haltelinie, wenn fir die Signalauswertung eine einfache Triggerung verwendet wird

5 Besondere Anforderungen an Anlagen mit Laserscanner

5.1 Einsatzarten

Laserscanner-basierte Rotlichtiiberwachungsanlagen sind als stationare Anlagen in geometrisch fester
Anordnung zu den zu Uberwachenden Haltelinien zu betreiben.

5.2 Mechanik des Scanners

Erfolgt der Scanvorgang mechanisch (z.B. durch einen sich drehenden Spiegel), so muss das Gerét die
tatsachliche Stellung der Mechanik wahrend jedes Scans fortlaufend erfassen um sicherzustellen, dass
die Empfangssignale der tatsachlichen Strahlrichtung zugeordnet werden. Bei mechanischen Schaden
missen Messungen automatisch unterbunden werden. Der Fehlerbeitrag der Winkelmessung zur
Positionsbestimmung muss kleiner sein als der Fehlerbeitrag der Entfernungsmessung.

5.3 Scanfrequenz und Aufldsung

Die Scanfrequenz, die Winkelaufldsung und die Entfernungsaufldosung mussen so hoch gewahlt sein,
dass auch bei dichtem Verkehr eine Trennung der Fahrzeuge ermdglicht wird.

5.4 Messfeld und Fotobereich

Die La&nge des Messfeldes muss mindestens 10 m betragen. Das Messfeld muss die Haltelinie
vollstandig beinhalten, wobei der Zeitpunkt des Uberfahrens der Haltelinie unmittelbar an dieser zu
erfassen ist.

55 Einflusse der Fahrzeuggeometrie

Das Gerat muss durch seine optischen oder elektronischen Eigenschaften oder Uber seine
Geratesoftware automatisch sicherstellen, dass ein Auftreffen der Laserimpulse auf eine Stufe (so
genannter Stufeneffekt), eine schrage Front oder die Seite des Fahrzeugs zu keinen unzulassigen
Messwertverfélschungen fuhrt.

5.6 Einflisse der Geometrie der Messstelle

Die Lage der Haltelinie muss im Koordinatensystem der Messeinheit eingemessen sein. Die
geometrischen Parameter sind in der Messanlage nichtflichtig zu speichern und eichtechnisch zu
sichern (Standorteichung). Toleranzen miissen beim gerateinternen Toleranzabzug zugunsten des
Betroffenen bericksichtigt werden (siehe 3.4).

Auch bei Messstellen mit schragen oder versetzten Haltelinien sowie beim Uberfahren der Haltelinien
auf mehr als einer Spur dirfen keine unzulassigen Messwertverfélschungen auftreten.

57 Referenzfoto

Zur Uberpriifung und Dokumentation der Unverandertheit des von der Dokumentationseinheit erfassten
Bildausschnitts ist ein Referenzfoto im Rahmen der Eichung anzufertigen.
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5.8 Besondere Anforderungen an die Dokumentationseinheit bei Anlagen mit Laserscanner

Die Justiereinrichtung der optischen Achse der Dokumentationseinheit relativ zur Sensoranordnung ist
so stabil auszufiihren, dass bei normalem Gebrauch eine Verstellung der Justierung auszuschlieRen ist.

5.9 Schulung des Bedienpersonals

Amtliche Messungen dirfen nur von entsprechend geschultem Bedienpersonal vorgenommen werden.
Die Schulung muss durch kompetentes Personal (Hersteller oder Aus- und Fortbildungsstelle der
Polizei) erfolgen und ist schriftlich zu bestéatigen.

Es ist zulassig, dass Hersteller oder Aus- und Fortbildungsstelle der Polizei Multiplikatoren autorisieren.
Ernannten Multiplikatoren ist die Eignung zur Durchfiihrung von Schulungen schriftlich zu bestéatigen.
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Teilprufung Prifaufbau nach Grenzwerte Bemerkung
Prifscharfegrad

Hochfrequente DIN EN 61000-4-6: | 150 kHz bis 80 MHz, Signalanschliisse mit

elektromagnetische | 2009-12 20V Leitungsléange >3 m

Felder

1 %-Schritte

Bei batteriebetriebenen Geraten ist die
Startfrequenz aus Bild B.1 der Norm zu
ermitteln.

Abhéangig von den Eigenschaften des Pruf-
lings kann die Priifung eines zuséatzlichen
Frequenzbereichs erforderlich sein.

Abhangig von den Eigenschaften des
Priflings kann die Verwendung einer von
der Norm abweichenden
Modulationsfrequenz erforderlich sein.

Die in der Fachgrundnorm in Anmerkung b
vorgesehene Reduzierung der Amplitude
auf 3 V im Rundfunkfrequenzbereich
zwischen 47 MHz und 68 MHz entfallt.

Gleichstrom-Netzein- und
Ausgénge*

Wechselstrom-Netzein-
und Ausgange

Funktionserde-
anschliisse

Hochfrequente
elektromagnetische
Felder

DIN EN 61000-4-3:
2011-04

80 MHz bis 1000 MHz,
1240 MHz bis 1300 MHz**
1300 MHz bis 1700 MHz***
1710 MHz bis 1784 MHz
1805 MHz bis 1980 MHz
2110 MHz bis 2170 MHz
2320 MHz bis 2484 MHz
3400 MHz bis 3475 MHz**
5150 MHZ bis 5350 MHz
5470 MHz bis 5875 MHz
5875 MHz bis 5905 MHz****
20 Vim
1 %-Schritte

4 Seiten

Abhéngig von den Eigenschaften des Prif-
lings kann die Verwendung einer von der
Norm abweichenden Modulationsfrequenz
erforderlich sein.

auf Gehause

Entl'adﬁng DIN EN 61000-4-2: +8 kV Luftentladung auf Gehause
statischer +
Elektrizitit (ESD) 2009-12 +6 kV Kontaktentladung
Schnelle transiente | DIN EN 61000-4-4- Signalanschlusse: +1 kV Signalanschlusse mit
elektrische 2010-11 Leitungslange >3 m
StorgroRen/Burst Gleich- bzw. Wechselstromversor- | Gleichstrom-Netzein- und
gungsleitungen: £2 kV -ausgange*
Wechselstrom-Netzein-
und Ausgange
Funktionserdeanschlisse: 1 kV Funktionserdeanschlisse
mit Leitungslange >3 m
StoRspannungen/ DIN EN 61000-4-5: unsym.: +1 kV Signalanschlusse mit
Surge 2007-06 Leitungsléange >30 m

unsym.: £0,5 kV

Gleichstrom-Netzein- und

sym. £0,5 kV —ausgange*
unsym.: £2 kV Wechselstrom-Netzein-
sym. +1 kV und Ausgange

Spannungseinbriich
e

DIN EN 61000-4-11:
2005-02

Spannungseinbruch:
30 % und 60 %

Wechselstrom-Netzein-
und Ausgange

Spannungsunter-
brechungen

DIN EN 61000-4-11:
2005-02

Spannungsunterbrechung: >95 %

Wechselstrom-Netzein-
und Ausgange

*Hinweis: Tabelle 3 der Fachgrundnorm 61000-6-2.
**Hinweis: Berlcksichtigung eines im Amateurfunk genutzten Frequenzbereiches

***Hinweis: Berlcksichtigung eines vom militarischen Funkdienst genutzten Frequenzbereiches
***Hinweis: Berlcksichtigung eines fur Funkanwendungen fir intelligente Verkehrssysteme genutzten Frequenzbereiches
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Teilprufung Prifaufbau nach Grenzwerte Bemerkung
Prifschérfegrad
Magnetfelder mit DIN EN 61000-4-8: | 50 Hz auf Gehause
energietechnischer 2010-11 30 A/m
Frequenz
Kfz: ISO 7637-2 12-V-Netz: | 24-V-Netz: | auf 12-V- und
Leitungsgebun- 2011-03-01 Imp. 1 -150 V -600 V | 24-V-Versor-
dene impuls- Imp. 2a +112 V +112 V | gungsleitungen
formige StérgréfRen Imp. 2b +10 V +20V
Imp. 3a -220V -300 V
Imp. 3b +150 V +300 V
Kfz: ISO 16750-2 Level Il 3V 6V | auf 12-V- und
Leitungsgebun- 2010-03-15 24-V/-Versor-
dene impuls- gungsleitungen
férmige Storgrolien
beim Startvorgang
Kfz: ISO 7637-3: 12-V-Netz: | 24-V-Netz: | auf Steuer-,
Ubertragung von 2007-07-01 Fast a (DCC and CCC) -60 V -80V | Regel und
impulsférmigen Fast b (DCC and CCC) +40 V +80 V | Datenleitungen
elektrischen Stor- DCC slow + +30V +45 V
groRen durch DCC slow — 30V 45V
Kopplung ICC slow + +6 V +10V
ICC slow - 6V 10V
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