proceq

ZDR 6020
Dynamisches
Retroreflektometer R

fur folgende Versionen

6020.EU.1m und 6020.0V.1m

Bedienungsanleitung







Inhaltsverzeichnis

Haftungsausschluss Error! Bookmark not defined.
1 GeratebesSChreibDUNG ......cooii i 7
2 SIicherheitSiNfOrMAtION .......cccuvviiiiieie et 9
2.1 Verwendete SYMDOIE .........ooiiiiiiiiiieic et 9
2.2 SicherheitShiNWEISE..........vvii i 9
R C 1T o1 =] 1= 1= (1T T PSRRI 11
3.1 TranSPOrSCRAAEN ......oeiiiiiiii e e 11
3.2 VBISANA ...ttt 11
3.3 LIEfErUMIANG ..oooeiiie e 12
I @] 11 0] o 1= o D P PP PP PPPPPPPPION 14
4 SYSTEMUDEISICRL ...t 15
4.1 Allgemeing UBEISICHE ........coviviiiiicecicicte ettt 15
4.2 MESSKOPT ...ttt 15
4.3 EXtErne ANSCRIUSSE....ccuiiiiiiiiii ittt 17
4.4 HaltEVOITICNTUNG ...eeeieeie ettt et e e neeees 18
4.5 Tablet, Dockingstation und Tablethalterung .18
4.6 KAMEIE.....oeiiiiiiiiiiiieie e
4.7 Bedienungsschalter
4.8 AufbewahrungShOX..........cooi i 22
4.9 Spannungsversorgungseinheit (Fahrzeugbox)..........ccccccoiniine. 23
4.10 Kalibrier€inNNeit..........ccvviiiiiiiiii e 23
4,00 VerdrahtUNnQ........coooiuieieiee ettt e e e et e e e e e e snnnees 24
5 RetroGrabber SOftWAre.........cccooiiiiiiiiiic e 25
5.1 INSTAIALION ... 25
5.2 Starten der SOfWAIE ........c.eeiiiiiiiiiiiie e 25
5.3 HauptbildSChIrmM......coiiiii e 25
5.3.1 HAUPLIENSIET ... 25
5.3.2 HAUPIMENU ...euiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiie e nene e nenenene 26
5.3.3 STALUSIBISTE ..ot 26
54 MESSEN ... 27
5.4.1 MESSTENSIEN ...ttt 27
5.5 PrOJEKL ..ttt 30

Seite 3



ST = (0] =1 S« SR PPRRR 30

5.5.2 MESSUALEI....ccuviiiiiiiiiiieeiee e 31
5.5.3 Format der MeSSAALEI ........cocvvveiiiiieeiiiii e 33
5.6 KaliDFEIUNG ... e e e e e e e 35
5.6.1 Kalibrierung des MesSKOopfS .........coccviiiiiiiiiiiiiiiiiiee e 35
5.6.2 Geschwindigkeitskalibrierung..........cc.coeeeeiiiiiiiieieie e 36
5.7 KAMEBIA.....eiiiiiiieiie e 37
5.7.1 Kameraeigenschaften ..o 37
5.8 EINSTEIUNGEN ...t e e e e 38
5.8.1 MarkierungsVOrIagen..........coccueieiiiieeeiiieeeiieee s e e 38
5.8.2 Allgemeine EiNStellUNGEeN .........ccoiiiiiiiiiiiciieec e 40
5.8.3 Ereignistasten Konfiguration ...........ccocceeiieeeiniieee e sieee e 40
5.8.4 KameraeinstellUNGen ...........ccvveiiiiiiiiiiii e 41
5.8.5 Balkendiagrammeinstellungen ............ccccoviiiiiiiiee e 42
5.8.6 SystemKonfigQUration...........coccveeeiiiiieeiiiie e 43
B.8.7 AUMIN .. e e e e e e e e e e 47
5.9 INTO. e 47
5.9.1 MEIAUNGEN ...ttt 47

5.9.2 System Info

6 Messpraxis
6.1 Landervorschriften
6.2 EIinrichtung deS SYSIEMS ......coiiiiiiiiiiiie et 49
6.3 KaliDFIEIUNG ... e e 54
7 GeschwindigkeitsKaliDrierung ... 59
8  HIlfSPrOgramImME .......cooiiiiiiiiiie e 60
8.1 NELSEIMAN. ... e 60
8.2 LOGMEIN...ceiiiiii et 60
O DAENANAIYSE ...ccitiieiiii ettt 61
10 Wartung und REINIGUING .....ceeiiiiiiiiiiiieiiieee ettt 62
10.1 Vom Benutzer ausfilhrbare Wartungs- und Reinigungsarbeiten............... 62
10.2 REINIGUNG 1.ttt ettt ettt e e e e e e e e e e s nnes 62
10.3 Ersetzen der LAmMPE ......oooiiiiieiiiiie ettt 63

Seite 4



10.4 Ersetzen des SChULZGIASES ........cocvvviiiiiiiiiciiiee et 67
10.5 Ersetzen der SICReIUNG .......ccuie i e e 67
11 FehlermeldUNQEN. ... ....u et e e e e e e e e e e eaeaeeenes 68

12 Technische Daten

Seite 5



|Haftungsausschluss

Die Abbildungen und Beschreibungen sowie die technischen Daten entsprechen
den Gegebenheiten zum Zeitpunkt der Erstellung oder des Druckes der
vorliegenden Bedienungsanleitung. Proceq SA verfolgt eine Politik der sténdigen
Produktentwicklung. Anderungen jeglicher Art, die sich aus technischem Fortschritt,
geanderter Ausfiihrung oder Ahnlichem ergeben, bleiben vorbehalten, ohne dass
Proceq SA verpflichtet ist, dieses Dokument zu aktualisieren.

Einige Abbildungen kénnen Vorserienmodelle darstellen und/oder sind am
Computer erstellt. Das Design und/oder die Funktion des endgtiltigen Modells
kénnen daher in mehreren Punkten abweichen. Einige der aufgefiihrten Funktionen
/ Abbildungen enthalten teilweise aufpreispflichtige Sonderausstattungen.

Bei der Erstellung dieser Bedienungsanleitung wurde mit grésster Sorgfalt
gearbeitet. Dennoch kdnnen Fehler nicht vollstandig ausgeschlossen werden. Der
Hersteller kann fir Fehler in dieser Bedienungsanleitung und eventuell daraus
entstehende Schaden nicht haftbar gemacht werden.

Fir Anregungen, Verbesserungsvorschlage und Hinweise auf Fehler ist der
Hersteller jederzeit dankbar.

© Proceq SA
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‘ 1 Geratebeschreibung

Das ZDR 6020 ist ein am Fahrzeug montiertes Retroreflektometer mit 300
Messungen pro Sekunde zur flachendeckenden Bestimmung der Nachtsichtbarkeit
(Rv) von Fahrbahnmarkierungen jeglicher Art und Farbe.

Mobile Messungen sind besonders hilfreich auf Autobahnen oder Autostrassen mit,
da keine zusatzlichen Sicherheitsmassnahmen notwendig sind.

Folgende Eigenschaften zeichnen dieses Gerat speziell aus:

. Kontinuierliches und prézises Messen der R.-Werte bei
Fahrgeschwindigkeiten bis zu 150 km/h

. Doppel- und auch Dreifachlinien werden automatisch erkannt und ihre Werte
einzeln gespeichert.

o Der Messkopf kann an beiden Seiten des Fahrzeugs montiert werden, sodass
auch Leitlinien oder Mittelstreifen ohne zusétzliche Absicherung im
fliessenden Verkehr vermessen werden kdnnen.

. Professionelles, widerstandsfahiges Touchscreen-Tablet.

. Fur Messungen unter allen Lichtverhéltnissen, auch bei starker
Sonneneinstrahlung.

o Einfache Ein- oder Zwei-Personen-Bedienung mit der RetroGrabber Software.

o Bei den durch die RetroGrabber-Software erstellten Dateien handelt es sich
um Textdateien, deshalb kann fir die weitere Auswertung der Messdaten jede
Tabellenkalkulationssoftware verwendet werden. Die inbegriffene Karten- und
Auswertungssoftware MappingTools wird flir Datenauswertung, grafische
Darstellung der Messdaten und fir die einfache Erstellung von Messberichten
verwendet.

. Das Verlaufsdiagramm ist eine visuelle Unterstiitzung und erlaubt die einfache
Erkennung von Unregelmassigkeiten in den Messwerten bereits wéahrend der
Fahrt.

. Datenexport in Microsoft Excel erlaubt eine statistische Auswertung der
Messungen. Die Messdaten kdnnen in kundenspezifische Datenbanken
exportiert werden.

. Wahrend der Befahrung werden alle wichtigen Daten gleichzeitig erfasst: Ri,
Tageskontrast, GPS-Koordinaten, Umgebungstemperatur (°C/°F), relative
Luftfeuchtigkeit (rF %), gefahrene Geschwindigkeit, Foto, Sprachaufzeichnung
sowie Datum und Uhrzeit.

. Integrierte Kamera zur Uberwachung der Fahrbahn mit 10-Meter Bildfolge.

. Mikrofon zum Kommentieren von speziellen Vorkommnissen wahrend der
Fahrt.

. GPS mit ,Dead-Reckoning® fiir genaue Positionsangaben selbst in
Hauserschluchten und Tunnels.

. Einfache und schnelle Montage und Demontage des Messkopfes am
Messfahrzeug.

. Einfache und schnelle Kalibrierung.
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. Der Fahrzeuglenker wird mit einem Balkendiagramm gefuhrt, um eine
optimale Abtastung der Fahrbahnmarkierung zu erreichen.

. Alle Markierungsfarben kénnen gemessen werden.

. Entspricht der CEN Geometrie nach EN 1436 (RL), ASTM E1710 (RL) sowie
ASTM E2177 (RL nass).

. Gepriift von der akkreditierten Zertifizierungsgemeinschaft StrAus-Zert,
Deutschland (Prif-Nr. 0913-2009-05).

Messprinzip:

Das ZDR 6020 Dynamische Retroreflektometer RL misst, massstablich verkleinert,
die Retroreflexion RL (Nachtsichtbarkeit) einer Fahrbahnmarkierung.

Ru ist der Leuchtdichtekoeffizient bei Retroreflexion von Fahrbahnmarkierungen.
Der Beobachtungswinkel von 2,29° entspricht der Beobachtungsdistanz eines
Fahrzeuglenkers von 30 m unter normalen Bedingungen. Der Beleuchtungswinkel
ist 1,24°.

Lichtquelle [Sender] = Abblendlicht

30m

Die oben erwahnten Winkelangaben beziehen sich auf die EN 1436. Es ist wichtig
zu verstehen, dass die EN 1436 und die ASTM E1710 eine unterschiedliche
Darstellung derselben Winkel verwenden.
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| 2

Sicherheitsinformation

2.1 Verwendete Symbole

0

A

Dieser Hinweis kennzeichnet zu beachtende Anweisungen, damit
Richtlinien, Vorschriften, Hinweise und der richtige Ablauf der Arbeiten
eingehalten sowie eine Beschadigung oder Zerstérung des Gerates
verhindert werden.

Diesen Hinweis ist an allen Stellen in dieser Bedienungsanleitung zu finden,
wo vor Gefahren gewarnt wird, die bei unsachgeméasser Handhabung des
Gerétes fir Leib und Leben von Personen bestehen. Diese Hinweise
beachten und sich in diesen Fallen besonders vorsichtig verhalten. Alle
Sicherheitshinweise auch an andere Benutzer weitergeben. Neben den
Hinweisen in dieser Bedienungsanleitung missen die allgemeingiiltigen
Sicherheits- und Unfallverhitungsvorschriften beriicksichtigt werden.

2.2 Sicherheitshinweise

A

A

o>

Das ZDR 6020 ist nach dem neuesten Stand der Technik gebaut und
betriebssicher. Von diesem Gerat kénnen aber Gefahren ausgehen, wenn
es unsachgemass oder zu nicht bestimmungsgemassem Gebrauch
eingesetzt wird.

Jede Person, die mit dem ZDR 6020 arbeitet oder das ZDR 6020 wartet,
muss die komplette Bedienungsanleitung und besonders die
Sicherheitshinweise gelesen und verstanden haben.

Das ZDR 6020 ist ausschliesslich zur Bestimmung der Nachtsichtbarkeit
(Ru) von Fahrbahnmarkierungen jeglicher Art vorgesehen. Jeder dartber
hinausgehende Gebrauch gilt als nicht bestimmungsgemass. Fir hieraus
resultierende Schaden haftet der Hersteller nicht; das Risiko hierfur tragt
allein der Benutzer.

Jede Arbeitsweise, die die Sicherheit beim Arbeiten mit dem ZDR 6020
beeintrachtigt, ist zu unterlassen. Insbesondere darf die

Nachtsichtbarkeitsbestimmung von Fahrbahnmarkierungen nur in der in
dieser Bedienungsanleitung beschriebenen Weise durchgefiihrt werden.

Laserstrahlung Klasse 2. Direkter Augenkontakt vermeiden.

Bei Schaden, die durch die Verwendung des ZDR 6020 in Kombination mit
nicht originalen Zubehdrteilen oder Zubehérteilen von Drittanbietern
entstehen, lehnt Proceq SA jegliche Haftungs- und Garantieanspriiche
ab.

Eigenméchtige Umbauten und Veranderungen am ZDR 6020 sind nicht
gestattet.
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Nicht genehmigter Nachbau ist untersagt.

Samtliche Wartungs- und Reparaturarbeiten, die nicht ausdriicklich erlaubt
und in der vorliegenden Bedienungsanleitung beschrieben sind, dirfen nur
durch die Proceq SA oder einen autorisierten Proceg-Handler
vorgenommen werden, ansonsten verfallen samtliche Garantie- und
Haftungsanspriiche.

Das Gerat vor Nasse schitzen. Kurzschlussgefahr.

Vor jeder Instandhaltung das ZDR 6020 ausschalten und den Geratestecker
ziehen.

Fir den Betrieb des ZDR 6020 gelten alle drtlichen Sicherheitsvorschriften.
Bei Messfahrten mit dem seitlich am Messfahrzeug angebauten Messkopf
sind moglicherweise auch landerspezifische Vorschriften zur Ausrustung des

Fahrzeugs mit Drehleuchten, Begrenzungsleuchten und / oder Signal-tafeln
zu beachten.

Niemals sich durch die Bedienung des Gerates vom Verkehr ablenken
lassen. Mangelnde Aufmerksamkeit des Fahrers im Strassenverkehr kann
zu toédlichen Unfallen fihren. Der Benutzer tragt die volle Verantwortung und
das Risiko beim Gebrauch dieses Geréates.

Bei montierter Tablethalterung ist der Beifahrer-Airbag abzuschalten.
Bei montierter Tablethalterung darf der Beifahrersitz nicht besetzt sein.
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3 Geratelieferung

3.1 Transportschaden

Am Bestimmungsort das Geréat aus der Verpackung herausnehmen und umgehend
auf eventuelle Transportschaden tberpriifen. Bei Anlieferung der Ware durch einen
Spediteur muss vor der Unterzeichnung eines Empfangsdokumentes eine Kontrolle
der Sendung auf &usserlich sichtbare Schaden erfolgen. Ist diese in Ordnung, kann
das Empfangsdokument ohne Vorbehalt unterschrieben werden. Ist die Verpackung
jedoch sichtbar beschadigt, muss unbedingt ein Vorbehalt auf dem
Empfangsdokument vom Fahrer unterschrieben lassen werden und der
Frachtfuhrer unverziglich schriftlich haftbar gehalten werden.

Wird beim Auspacken der Sendung eine Beschadigung des Inhaltes festgestellt,
muss der Spediteur unverziiglich haftbar gehalten werden und zwar mit dem
Vermerk: ,,Beim Auspacken wurde festgestellt, dass .... etc.” Diese grobe
Kontrolle der Ware respektive eine Haftbarhaltung gegeniiber dem Spediteur
mussen innerhalb von 7 Tagen nach Erhalt der Ware erfolgen. Bitte beachten, dass
diese Frist auch kiirzer sein kann. Es empfiehlt sich diese Frist bei Erhalt der Ware
zu prifen.

Einen Transportschaden auch unverziglich Ihrem autorisierten Proceg-Héandler
oder direkt der Proceq SA melden.

3.2 Versand

Falls das Gerat zu einem spateren Zeitpunkt wieder versendet werden soll, auf
sorgfaltiges Verpacken achten. Das Gerat moglichst in der Originalverpackung
senden. Auf zusétzliches Polstern mit geeignetem Fillmaterial achten, um das
Gerét vor Stossen wahrend des Transports zu schitzen.
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3.3 Lieferumfang
Folgende Teile sind im Lieferumfang enthalten:

1 ZDR 6020 Messkopf1 m

1 Demontierbare Sonnenblende

2 Halterungen (links/rechts) fiir den Anbau des
Messkopfs

1 Widerstandfahiges Touchscreen-Tablet mit
installierter “RetroGrabber-Software und
Mikrofon

1 Tablet-Dockingstation

1 Kalibriereinheit mit Kalibrierstandard

1 GPS-Modul mit DR fiir erhéhte Prazision auch
in Tunneln

S —
1 Tablethalterung E

1 Karten-und Auswertungssoftware
“MappingTools”

1 Kamera
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Spannungsversorgungseinheit (Fahrzeugbox)

Aufbewahrungsbox

Hilfsmittel zur Distanzanzeige

Hilfsmittel zur H6henanzeige

Werkzeugsatz
e 6 Inbusschlissel (1.5 mm, 2 mm, 2.5 mm, 3
mm, 4 mm, 5 mm — jeweils 1 Stiick)
e 1 Inbusschraube M4
¢ 2 Ringgabelschliissel (10 mm und 19 mm)
e 1 Inbus-Schraubenzieher
5mm

Set Ersatzteile
o 1 Halogenlampe
e 1 Sicherungsset
e 2 Schutzglaseras fur Messkopf
oder:
2 Stuck Schutzglas ...

Bedienungsanleitung

Kurzanleitung

Hersteller-Zertifikat

r;‘j
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1 Kalibrier-Zertifikat Z

3.4 Optionen

e ZRM 6014 Retroreflektometer R./Qd

e ZRM 6013+ Retroreflektometer R./Qd

e ZRM 6006 Retroreflektometer R./Qd

Alle Ersatzteile kbnnen bei Proceq SA oder einem autorisierten Proceqg-Handler
bezogen werden.

0 Bei Schaden, die durch die Verwendung des ZDR 6020 in Kombination mit
nicht originalen Zubehdérteilen oder Zubehorteilen von Drittanbietern
entstehen, lehnt Proceq SA jegliche Haftungs- und Garantieanspriiche
ab.
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4  Systemibersicht

4.1 Allgemeine Ubersicht
Das ZDR 6020 Dynamische Retroreflektometer R umfasst folgende Komponenten,
die in den weiteren Kapiteln ndher beschrieben werden:

. Messkopf

. Externe Anschlisse

. Haltevorrichtung

. Tablet, Dockingstation und Tablethalterung

. Kamera

. Bedienungsschalter

. Spannungsversorgungseinheit (Fahrzeugbox)
. Aufbewahrungsbox

. Kalibriereinheit

. Verdrahtung des Fahrzeuges

Das ZDR 6020 ist fur Ein- oder Zwei-Personenbedienung ausgelegt. Es wird
empfohlen fiir lange Strecken das System mit zwei Personen zu bedienen, damit
sich der Fahrer véllig auf das Autofahren konzentrieren kann.

Eventuell muss gemass lokalen Sicherheitsbestimmungen eine Warnleuchte
installiert werden.

Wir messen 07

" zE!‘leT-NuER fhre Sicherhelt

4.2 Messkopf

Der Messkopf kann auf beiden Seiten des Fahrzeuges oder an einem stationaren
Prifstand montiert werden.
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Ein Echtzeit-Computer im Inneren des Messkopfs kontrolliert und iberwacht die
Datenerfassung. Ausserdem sendet er die Messwerte an die RetroGrabber-
Software auf dem Tablet.

Weisses Vorderlicht
3 Status-LEDs

Hilfslaser (Verwendung nur im Werk)
Beobachtungsoptik

Montageloch fir Sonnenblende
Laser fur Hoheneinstellung (Vorderrad)

Abnehmbares Liftungsgitter vorne

Beleuchtungsoptik

Schutzglas

Rotes Riicklicht
Seriennummer
Laser fir Hoheneinstellung (Hinterrad)

Abnehmbares Liftungsgitter hinten

Anschlusskabel
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Geratestecker

Hoéhenverstellschraube

Halteschienen

A Das Gerét vor Nasse schitzen. Kurzschlussgefahr!

4.3 Externe Anschlisse

Der Messkopf ist Giber einen Hochleistungsindustriestecker am System
(Fahrzeugbox) angeschlossen. Die Buchsen sind in der Nahe der Hinterrader auf
beiden Seiten des Fahrzeuges zu finden, siehe Bild unten.

Die Buchsen sind mit einer Schutzkappe geschiitzt, die beim Nichtgebrauch
geschlossen und mit der Verschlussklammer sicher befestigt sein muss.

Externer Anschluss
Schutzkappe

Verschlussklammer
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4.4 Haltevorrichtung

Die Haltevorrichtung ist fest unter dem Fahrzeug angebracht und ist an beiden
Enden mit schwarzen Schutzkappen ausgestattet.

Der Messkopf ist mit einer speziellen Halterung an der Haltevorrichtung befestigt.
Es gibt eine Halterung fir die rechte und eine fir die linke Seite.

Externer Anschluss

Haltevorrichtung
Befestigung

Schutzkappe

Winkelverstellschraube
Halterung
Befestigung

Schnellspanner

4.5 Tablet, Dockingstation und Tablethalterung

Fir die Bedienung des Messsysems wird ein widerstandfahiges Touchscreen-
Tablet verwendet. Die installierte RetroGrabber Software steuert das Messsystem
und speichert die Messdaten auf der Festplatte.

Das Tablet ist in der Dockingstation in einer Tablethalterung am Beifahrersitz
befestigt.

Widerstandfahiges Touchscreen-
Tablet
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Tablet

Dockingstation

Tablethalterung

Beifahrersitz

Zwei Kabel sind in der Docking-Station eingesteckt:

- l

Ethernet Anschluss

Stecker Docking-Station

A Bei montierter Tablethalterung ist der Beifahrer-Airbag abzuschalten.
A Bei montierter Tablethalterung darf der Beifahrersitz nicht besetzt werden.
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4.6 Kamera

Das ZDR 6020 ist mit einer Auto-Iriskamera ausgerustet, die mit einem Saugnapf
an der Frontscheibe angebracht wird. Alle 10 Meter wird ein Bild von der Strasse
und der Markierung aufgenommen. Wenn der Kameraknopf in der RetroGrabber
Software gedruckt wird, erscheint die aktuelle Kameraansicht auf dem Display.

Fokus und Zoom mit den entsprechenden Ringen des Objektivs so einstellen, dass
Bilder in guter Qualitat entstehen. Die Kamera hat eine eingebaute Auto-
Irisfunktion, so wird die Blendeneinstellung automatisch den Lichtverhaltnissen
angepasst.

Ruckspiegel

¥ Saugnapf

Kamera

Ethernetanschluss

Stromanschluss

Fokus

Zoom

0 Um Systemstdrung zu vermeiden, die Stecker der Kamera richtig bis zur
Arretierung einstecken.
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4.7 Bedienungsschalter
Die Bedienungsschalter befinden sich am Armaturenbrett, mit ihnen werden die
Systemkomponenten ein- und ausgeschaltet.

Hauptschalter (Ein/ Aus)

Main Head Laser

Messkopf (Ein/Aus)

Laser (Ein/Aus)

Main: Der Hauptschalter versorgt die folgenden Komponenten mit Strom:

® Spannungsversorgungseinheit (Fahrzeugbox)
® Tablet Dockingstation
® Kamera

Head: Schaltet den Messkopf ein. Der Systemstart dauert ca. 20 Sekunden.
Sobald die gelbe Status LED anfangt zu blinken, ist der Messkopf
betriebsbereit.

0 Der Messkopf ist nur dann unter Strom, wenn auch der Hauptschalter (Main)
eingeschaltet ist.

Laser: Schaltet die Laser fur die Héheneinstellung an.

Die Laser werden nur bei eingeschaltetem Messkopf mit Strom versorgt.

Das ZDR 6020 benétigt sehr viel Strom (ca. 30 A), es sollte deshalb nur bei
eingeschaltetem Motor betrieben werden.

A Laserstrahlung Klasse 2. Direkter Augenkontakt vermeiden.
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4.8 Aufbewahrungshbox

Die Aufbewahrungsbox befindet sich in der Aluminium-Halterung im Kofferraum.
Sie enthélt den Messkopf, die Halterungen und alle Werkzeuge und Ersatzteile.

.. e

Aufbewahrungsbox

Aluminium-Halterung

Kalibriereinheit

TESTING INsTHUM

| VAl ZEH;m

Spannungsversorgungseinheit
(Fahrzeugbox)

Hilfsmittel zur Hohenanzeige
Sonnenblende
Inbusschlissel
Ringgabelschliissel

Platz fur Rundumleuchte (nicht im
Lieferumfang)

Ersatzteile

Linke Halterung

Hilfsmittel zur Distanzanzeige
Rechte Halterung

Messkopf
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4.9 Spannungsversorgungseinheit (Fahrzeugbox)

Die Spannungsversorgungseinheit (Fahrzeugbox) befindet sich im Kofferraum unter
der Aufbewahrungsbox, siehe Bild im Kapitel 4.8 ,Aufbewahrungsbox” auf Seite 22.
Sie regelt die Stromversorgung des Systems und verbindet die einzelnen
Komponenten miteinander. Die meisten Sicherungen befinden sich in der
Spannungsversorgungseinheit (Fahrzeugbox).

Das System lauft mit 12 VDC. Es ist mit der Autobatterie verbunden und durch eine
40 A Sicherung geschutzt, die sich im Motorenraum in der Nahe der Autobatterie
befindet.

7 =)

Head - Power Lamp - Power Lan - Head

F2: Control
r F3: Camera, Display
[ ) Fé4: Lamp 154
| F5: Laptop 104

(- J.

Output: Output: AR,
12v0c 12¥0¢
2 1

dUEE
F2F3F4F5 Replace fuses only with
Camera power Signal Head - Power Lamp - Power Lan - Head one of the same rating!

7 N oo Laptop Dockingstation
\_/ ! 12voc 12v0C
J 2 13
A\
Lan - Camera Speed Console Lan - Laptop 6PS
indicator - i Antenna

Output:
12v0e
254

4.10 Kalibriereinheit
Die Kalibriereinheit befindet sich im Kofferraum, siehe Bilder im Kapitel 4.8
LAufbewahrungsbox” auf Seite 22. Sie wird zur schnellen und einfachen

Kalibrierung des Messkopfs verwendet.

Cis:
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4.11 Verdrahtung

Die Verdrahtung zwischen den Komponenten des Messsystems wird einmal
installiert und ist fir den Benutzer nicht sichtbar. Die meisten Kabel gehen zu der
Spannungsversorgungseinheit (Fahrzeugbox) und missen nicht fir den normalen
Messbetrieb manipuliert werden.

Verdrahtungsschema:

Motorenraum

Sicherung 404

— .
Jiomma Batterie
Fahrerraum

Canbus @
Adapter

LA 1x1.0mm2

Bedienungsschalter

L 5x0.75mm2

Ethernetkabel Dockingstation

Speisegerat

-
1 2x0.75mm2 Ethernetkabel

_2X0.5mm2

Kofferraum
r==1 r==1
I Mess- | | Mess- |
| kopf | koof
| I | L=
Extemer Extemer
Anschluss Anschluss
E g
T E
S
Hartingkabel
| |t 10x0.34mm2
=g ,z/ Ethar et Pothkcabel
- - 4xdmm2

Spannungsversorgungs-
einheit
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5 RetroGrabber Software

Die RetroGrabber Software wird zur Bedienung des Messkopfs am ZDR 6020
verwendet. Sie fihrt folgende Funktionen durch:

. empfangt die Messungen vom Messkopf

. berechnet den Mittelwert aller empfangenen Sensorsignale Uber die Breite der
Markierung

. verifiziert und filtert einzelne Werte geméss Filtereinstellungen
. bildet den Mittelwert aus Einzelmessungen Uiber das angegebene Intervall

. speichert den Messwert zusammen mit zusatzlichen Informationen in der
Messdatei

5.1 Installation
Fur die aktuelle Version muss die Software im Werk installiert und konfiguriert
werden.

5.2 Starten der Software

Um die RetroGrabber Software zu starten, auf das RetroGrabber Symbol auf dem
Desktop oder auf Start — Alle Programme - Zehntner — RetroGrabber klicken.

5.3 Hauptbildschirm
Der Hauptbildschirm ist in drei Bereiche unterteilt.

1. Hauptfenster
2. Hauptmenu
/3. Statusleiste\

20160316_%h xls
20160318 1xxls

20160318 22 %15 et |
ebruary 2016 20160324_1hX\s Start Rgsition: oo __________|
January 2016 20160324_1z.x19 s o]

R 2 | e PO

Richtung eHin
@ Zuriick

(om)
QSIalus oK QMesskopf QGPS Datex OKamera

5.3.1 Hauptfenster
Abh&ngig vom gewahlten Menupunkt erscheinen verschiedene Dialoge und
Untermenis im Hauptfenster. Normalerweise ist es das Messfenster.
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5.3.2 Hauptment

Das Hauptmenii befindet sich auf der linken Seite des Haupthildschirmes. Es ist in
sieben verschiedene Funktionen unterteilt:

Messen: Messmodus

Projekt: Erstellen und Offnen von Projekten und Messdateien

Kalibrieren: Kalibrieren des Messkopfs, Geschwindigkeitskalibrierung

Kamera: Kamera-Einstellungen

Einstellungen: System-Konfiguration, Filtereinstellungen, Voreinstellungen fiir
Markierungen

Info: Fehler und Warnungen, Systeminformation

Beenden: Schliesst das Programm

5.3.3 Statusleiste

Die Statusleiste befindet sich unter dem Hauptfenster. Sie enthalt finf Symbole, die
den aktuellen Stand der entsprechenden Systemkomponenten anzeigt. (von links
nach rechts):

Fehler und Warnungen
Messkopf

GPS

Messdatei

Kamera

agrLODE

QStatus OK QMesskopf GPS Date'\ @Kamera

Die unterschiedlichen Farben haben folgende Bedeutung:

Hellgrin: Komponente aktiv oder verbunden
Dunkelgriin:  Komponente inaktiv oder neutral
Rot: Fehler, Warnung oder Komponente nicht verbunden
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5.4 Messen

Wenn im Hauptmeni auf “Messen” geklickt wird, erscheint das Messfenster, das
auch das Standardfenster der RetroGrabber Software ist.

5.4.1 Messfenster

Wenn der Messkopf keine Verbindung zur RetroGrabber Software hergestellt hat
(das Symbol in der Statusleiste ist dunkelgriin), wird ein schwarzes Fenster
angezeigt.

Beend 5
!Q Status OK @Messkopf QGPS DateJ QKamera

Sobald der Messkopf eine Verbindung zur RetroGrabber Software hergestellt hat
(das Symbol in der Statusleiste ist hellgriin), erscheint das Messfenster.

RL Live 374 Geschw: 72 km/h

QStatus 0K @ Messkopf @ :rs ® Datei @ Kamera

0 Abhé&ngig von den Einstellungen kénnen die Balken anders aussehen, siehe
Kapitel 5.8.5 ,Balkendiagrammeinstellungen® auf Seite 42 .
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Wenn weder ein Projekt noch eine Messdatei getffnet wurde, werden keine Daten
auf dem Tablet gespeichert und nur eine limitierte Anzahl von Funktionen wird im
Messfenster angezeigt. Eine detaillierte Erklarung tber allen verfligbaren
Funktionen im Messfenster wird nachfolgend beschrieben.

Dieser Modus wird nur fur Kontrollmessungen oder fir Vergleichsmessungen mit
einem Handgerat verwendet.

Die volle Auswahl an Funktionen wird im Messfenster nur dann angezeigt, wenn ein
Projekt und eine Messdatei gedffnet oder erstellt wurde; bitte Kapitel 5.5 ,Projekt"
ab Seite 30 beachten. Dies ermdglicht dem System die Messdaten aufzuzeichnen
und in einer Messdatei auf dem Tablet zu speichern.

Das Messfenster ist in verschiedenen Abschnitten unterteilt:

Balkendiagramm
Messkndpfe
Verlaufsdiagramm
Signalqualitat
RL-Werte
Ereignistasten
Parameter

NoghkrwdPE

Position: \00.000 km

Geschw: 7A km/h
Projekt: Ma¥ch 2016.zdp
Messung: 20169316_1h
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Balkendiagramm:

Messknopfe:

Verlaufsdiagramm:

Signalqualitat:

Rc-Werte:

Ereignistasten:

Parameter:

Das Balkendiagramm stellt die Strasse und die
Markierungen dar. Bis zu drei Markierungslinien kénnen
gleichzeitig detektiert und angezeigt werden. Die Breite
des Balkens hangt von der Breite der Markierung und
von den Filtereinstellungen ab. Um zwischen den
Markierungen unterschieden zu kénnen, sind sie in
verschiedenen Farben dargestellt:

o Erste Markierung: rot
e Zweite Markierung: grin
o Dritte Markierung: blau

Knoépfe zur Bedienung des Systems:

¢ Bilder : startet /stoppt die Bildaufnahme

e Sprache: startet /stoppt die Sprachaufnahme
e Aufnehmen:  startet /stoppt das Messen

Dieses Diagramm zeigt den Verlauf der R.-Werte Uber
die Zeit an. Dies erméglicht die visuelle Kontrolle der
gemessenen Markierung.

Visuelle Anzeige der Signalqualitat der Messdaten. Ein
voller griiner Balken bedeutet gute Signalqualitat.
Hinweis: Zeigt dieser Balken schlechte Qualitét fir kurze
Zeit an, kann das Messergebnis dennoch gut sein. Nur
wenn der Balken die ganze Zeit leer ist, bedeutet es ein
schlechtes Signal, das z.B. durch Vibrationen,
elektrische Felder oder andere Stérungen verursacht
wurde.

Nachtsichtbarkeit (R.) der Markierungen in [mcd-m2-Ix1].
Drei unterschiedliche Werte sind angezeigt:

e R.DB: Distanzbasierter Durchschnittswert
(Intervall), der in die Messdatei geschrieben wird
e R Live: Zeitbasierter Durchschnittswert (~1 Sek.)

e DC: Tageskontrast

Benutzerdefinierbare Tasten zur Anzeige von
Sonderereignissen beim Messen. Ein Textverweis wird in
die Messdatei geschrieben.

Unterschiedliche Messparameter wie Position

(Kilometerzahl), Geschwindigkeit, Projektname und
Name der Messdatei.
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5.5 Projekt
Um dem System zu ermoglichen Messdaten zu erfassen und auf dem Tablet zu

speichern, missen erst ein Projekt und eine Messdatei getffnet oder erstellt werden.
5.5.1 Projekt

Innerhalb des Projekts werden Messdateien, Bilder und Sprachaufnahmen
gespeichert. Um das Projektfenster zu 6ffnen, auf ,Projekt* im Hauptmen klicken.

|February 2016
January 2016

QSlalus oK QMesskopf QGPS DEIEi QKamera

Neu: Offnet ein Explorer-Fenster. Zum entsprechenden
Ordner navigieren, einen Projektname eingeben, um ein
neues Projekt zu erstellen.

Letzte Projekte: Eines der zuletzt verwendeten Projekte aus der Liste
auswahlen.
Offnen: Offnet ein Explorer-Fenster. Zur Projektdatei navigieren,

um ein bestehendes Projekt zu 6ffnen. Die gewlinschte
Datei mit der Endung ,zdp“-auswéhlen.
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Ein Projekt enthalt auf dem Tablet Unterordner und verschiedene Dateien. Haufig
werden sie unter folgendem Pfad gespeichert:
Bibliotheken/Dokumente/RetroGrabber. Ein Projekt hat folgende Struktur:

Projektname/: Hauptprojektordner, Name des Projektes

Dateiname/: Unterordner mit Bild- und Sprachaufnahmen der
Messserie. Dieser Ordner hat den gleichen Namen wie
die Messserie.

Dateiname.xls: Messdatei

Projektname.zdp: Projektdatei um ein Projekt zu 6ffnen

5.5.2 Messdatei

Nachdem ein Projekt gewahlt wurde, muss eine Messdatei erstellt oder gedffnet
werden. Das folgende Projektfenster wird angezeigt:

Messungen
20160316_1hxls |8
20160316 2h xls
20160318 1zxls
20160318 2z.xls

20160324_1h.xls
20160324 _1z.xls

QStatusoK @ Messkopt @crs ® Datei @ Kamera

Messungen: Liste aller Messdateien des aktuellen Projektes
Neu: Offnet eine Editor-Maske mit Informationen tiber die
Datei, siehe folgendes Bild:

Seite 31



etzte Projekte

February 2016
January 2016

Status OK

Name:
Region:
Strasse:

Linie:

Start Position:
Seite:
Fahrername:

Mark.einstellung:

Kommentar:
Richtung:

Speichern:

Ordner Symbol:

Q WD

Name
Region
60318 1z.xls

60318 2z.xls
60324_1h.xls

Mark.einstellung

Ko

OHin
@ Zuriick

QGPS Datei QKamera
Dateiname, obligatorisch

Messort, optional

Name der Strasse, optional

Name der Linie, optional

Startposition (km) der Messung, Standard = 0
Position der Linie, optional

Name des Fahrers, optional

Auswahl von Markierungseinstellungen, Standard =
letzte Einstellung

Kommentare, optional

Zahlt die Kilometer aufwarts (Hin) oder abwarts (Zurtick)

Erstellt eine leere Messdatei mit den oben aufgelisteten
Informationen und einen gleichnamigen Unterordner fur
Bild- und Sprachaufnahmen im Projektordner

Offnet ein Explorer-Fenster im aktuellen Projektordner
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5.5.3 Format der Messdatei

Die vom ZDR 6020 erstellte Messdatei wird in einer allgemein lesbaren,
tabulatorgetrennten Textdatei gespeichert. Obwohl die Datei eine “.xIs” Endung hat,
kann sie mit jedem beliebigen Texteditor wie Notepad gedffnet und geandert
werden.

Die Messdatei kann mit einem Doppelklick in Microsoft Excel gedffnet werden.

0 Microsoft Excel ist kein Teil des ZDR 6020 Systems.

0 Wird die Messdatei in Microsoft Excel gedffnet, so erscheint eine Warnung.
Diese Meldung erscheint, da die Datei keine originale Excel Datei ist,
sondern eine tabulatorgetrennte Textdatei, siehe oben. Auf “Ja” klicken, um
die Datei zu 6ffnen.

Die Messdatei besteht aus einem Kopfbereich, in welchem diverse Angaben
hinterlegt sind, wie der Typ des Messkopfs, die Seriennummer, das Erstelldatum der
Datei und die Informationen, die in der Editor-Maske eingetragen wurden, siehe
Kapitel 5.5.2 ,Messdatei“ auf Seite 31. Zusatzlich wird die Intervall-Ldénge der
aktuellen Markierungseinstellung angezeigt, siehe Kapitel 5.8.1
»Markierungsvorlagen“ auf Seite 38.

Die Messdaten werden ab Zeile 19 dargestellt. Pro Durchschnittswert —
normalerweise alle 50 Meter — wird in der Messdatei eine Zeile geschrieben.

Position Km: Entfernung ab Messbeginn, Position der Messung

Datum/Zeit: Datum und Uhrzeit

Ru: Durchschnittswert von R in [mcd-m2-Ix1] des letzten
Messintervalls

RL Min: Tiefster RL Wert in [mcd-m2-Ix!] des letzten
Messintervalls

RL Max: Hochster RL Wert in [med-m-2-Ix!] des letzten
Messintervalls

RL Std Dev: Standardabweichung von R. wéahrend des Messintervalls
(Typ: Population)

RL % Pass: Prozentualer Anteil der verwertbaren Einzelwerte, die die

Datenverarbeitungsfilter passiert haben. Ein hoher Wert
bedeutet hohe Signalqualitat.
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DC:
Marker:
Temperatur:

Luftfeuchtigkeit:

Geschw. Km/h:
Referenz:

GPS Long Start:

GPS Lat Start:

GPS Long:
GPS Lat:
Dateien:

Tageskontrast

Wahrend der Fahrt ausgewahlte Ereignisse
Umgebungstemperatur in [°C]

Relative Luftfeuchtigkeit in [% rH]
Geschwindigkeit in [km/h]

Nicht in Gebrauch

GPS-Langengrad beim Intervallbeginn, Format
0.000000°

GPS-Breitengrad beim Intervallbeginn, Format
0.000000°

GPS-Langengrad beim Intervallende, Format 0.000000°
GPS-Breitengrad beim Intervallende, Format 0.000000°
Hyperlink zu Sprach- (Audio Format: OGG) und
Bildaufnahmen. Ein Klick auf den Hyperlink 6ffnet die
Sprachdatei im Windows Media Player und die Bilder im
Windows Picture Viewer.

Die Messdatei niemals in Microsoft Excel speichern, da alle Hyperlinks
zu Sprachdateien und Bilder verloren gehen. Einen Texteditor benutzen
um die Messdatei zu andern.
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5.6 Kalibrierung
5.6.1 Kalibrierung des Messkopfs

Das ZDR 6020 sollte jedes Mal nach Montage am Fahrzeug ausgerichtet und

kalibriert werden. Im Hauptmenu auf ,Kalibrieren® klicken, um das Kalibrierfenster
zu offnen:

| pd zennt

Kalibrieren

RL Kalibrierstandard

n

@ statische Kalibrierung
@ dynamische Kalibrierung
QStatus 0K QMesskopf QGPS QDalei QKamera 7

Kalibrieren: Balkendiagramm

RL Kalibrierstandard: RL-Wert in [mcd-m2-Ix1] des Referenz-
Kalibrierstandards

Statische Kalibrierung:  Stationarer Kalibriermodus, Standardmodus
Dynamische Kalibrierung: Kalibrierung bei fahrendem Fahrzeug

Einstellung Taste: Kalibriereinstellungen und
Geschwindigkeitskalibrierung
Kalibrieren Taste: Messkopfkalibrierung

Um die Kalibrierparameter zu &ndern, auf “Setup” klicken:

Kalibrieren RL: Kalibrierung aktivieren / deaktivieren

Kalibrieren auf: Entweder auf den inbegriffenen Kalibrierstandard
oder auf eine andere Kalibrierplatte (nicht im
Lieferumfang enthalten)

Standardwert: RL-Wert [mcd-m2-Ix1] des gewahlten
Kalibrierstandards
Letzte Kalibrierung: Datum und Zeit der letzten Messkopfkalibrierung
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5.6.2 Geschwindigkeitskalibrierung

Das ZDR 6020 erhélt Informationen tber die Geschwindigkeit tiber einen Adapter,
der an das internen Fahrzeugkommunikationssystem (CAN-Bus) angeschlossen ist.
Das extrahierte Signal ist im Verhaltnis zur Fahrzeuggeschwindigkeit und muss zur
Berechnung der korrekten Kilometerzahl kalibriert werden.

Auf “Kalibrieren — Einstellung — Geschwindigkeitskalibrierung” im Hauptmenu
klicken, um das Fenster fir die Geschwindigkeitskalibrierung zu 6ffnen:

Aktiv Name Faktor Meter Umdrehu*

(8 Tooraos0s Gaiwy01 L 1a2s966es1 — Joooo —— Lisi |

20140509_Galaxy_02 132301.3825 6000 7559

Anwenden

QSta(us 0K QMesskopf QGPS QDatei QKamera

0 Die Taste ist deaktiviert, wenn der Messkopf nicht mit dem System
verbunden ist.

Neu: Neue Geschwindigkeitskalibrierung

Aktualisieren: Aktualisieren einer bestehenden
Geschwindigkeitskalibrierung

Anwenden: Aktuelle Geschwindigkeitskalibrierung aus der Liste
aktivieren

Entfernen: Die markierten Geschwindigkeitskalibrierung
entfernen

Zurlck Pfeil: Schliesst das Dialogfenster der

Geschwindigkeitskalibrierung

Detaillierte Informationen zur Geschwindigkeitskalibrierung dem Kapitel 7
~.Geschwindigkeitskalibrierung“ auf Seite 59 entnehmen.
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5.7 Kamera

Die Kamera ist mit einem Saugnapf an der Frontscheibe angebracht und macht ein
Bild von der Strasse aus der Fahrerperspektive. Gemass Systemkonfiguration wird
ein Bild alle 10 Meter aufgenommen. Auf ,Kamera“ im Hauptmen( klicken, um die
aktuelle Kameraansicht auf dem Display zu sehen:

[rdzoms = x

QStatus OK QMesskopf QGPS QDatel QKamera

5.7.1 Kameraeigenschaften

Die Kameraeigenschaften kénnen im Eigenschaftsfenster gedndert werden. In den
meisten Fallen muss an den Standardeinstellungen nichts gedndert werden. Auf
“Eigenschaften” im Kamera-Fenster klicken, um den Eigenschaftsdialog der
Kamera zu 6ffnen:

Device Properties - DFK 23GM021.1 X

Color Exposure Image Lens Partial scan WDR

Hue ' E o
Saturation ' GT‘ =
WhiteBalance Auto
WhiteBalance Mode | Gray World v
Auto Preset Any

Temperature Preset Daylight
Temperature 6500 | 2
White Balance Red 81 =
White Balance Green 64 s
White Balance Blue 111 [

Color Enhancement Enable

Update Default v Cancel
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5.8 Einstellungen

Unter ,Einstellungen® kann eine Vielzahl von Einstellungen vorgenommen werden.
Auf “Einstellungen” im Hauptmenu klicken, um das Einstellungsfenster zu &ffnen:

[2 b=

Messen

Name: Doppel
Auslosemodus:

Messintervall 50 Meter

Markierungseinstellungen:

Anz. erwarteter Markierungen
Erwartete Breite min.: 80 mm
Erwartete Breite max 280 mm

RL Pass/Fail min: 40 RL
RL Pass/Fail max: 1000 RL

Kameraausldser min. 100 RL
Kameraausloser max.: 1000 RL

QSlalus OK QMesskopt GPS QKamera

5.8.1 Markierungsvorlagen

Unter ,Markierungseinstellungen® sind die Messparameter fur eine Markierung
gespeichert. Die Markierungseinstellungen kénnen bereits vor dem Messen im Biiro
vorbereitet und spater vor Ort ausgewahlt werden. Wenn Markierungsvorlagen
angewendet werden, werden alle in den Einstellungen definierten Parameter zur
Messung der Markierung verwendet.

1. Liste der Markierungsvorlagen
2. Parameter
3. Untermeni

Name Doppel

- ~ Auslosemodus
S Markings

Messintervall 50 Meter

Markierungseinstellungen:

Anz. erwarteter Markierungen

Erwartete Breite min.: 80
Erwartete Breite max 280

RL Pass/Fail min 40
RL Pass/Fail max: 1000

Kameraausléser min 100
Kameraauslser max 1000

@5siatus 0K @ Messkopf CES ) @ Kamera

Folgende Parameter kbénnen geandert werden:
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Name:
Ausldésemodus:

Messintervall:

Anz. erwarteter
Markierungen:

Erwartete Breite min:

Erwartete Breite max:

RL Pass/Fail min:

RL Pass/Fail max:

Kameraausléser min:

Kameraausléser max:

Name der Markierungsvorlage

Automatische Meter (basiert auf Entfernung,
Standard) oder Automatische Sekunden (basiert
auf Zeit, nur fir stationdre Nassmessungen). Zeigt
die Entfernung oder Zeitintervall zur Berechnung
des durchschnittlichen R Wertes in der Messdatei
an.

Intervall (Meter oder Sekunden), abhéngig vom
Auslésemodus

Anzahl der Markierungslinien, die erkannt werden
sollen (1, 2 oder 3)

Mindestbreite der Markierung. Schmélere
Markierungen werden nicht gemessen

(Standard: 80)

Maximalbreite der Markierung. Breitere
Markierungen werden nicht gemessen

(Standard: 280)

Mindestwert RL einer Markierung, niedrigere Werte

werden in der Messdatei als “0” gespeichert.
(Standard: 40)

Maximalwert R. einer Markierung, héhere Werte
werden in der Messdatei als “0” gespeichert.
(Standard: 1000)

Ein Bild wird gespeichert, wenn der R.-Wert
niedriger ist

Ein Bild wird gespeichert, wenn der R.-Wert hdher
ist
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5.8.2 Allgemeine Einstellungen

Die Sprache kann unter “Einstellungen” und “Systemeinstellungen” geéndert
werden:

|rd ze e =

Sprache: Sprache

Warnton bei

Fehlermeldungen: Signalton wenn ein Fehler auftritt

GPS Model: Trimble LAN (Standard)

GPS Préazision: 12 (Standard)

Konvertieren

zu altem Format: Konvertiert Messdateien zum alten Format

Siehe Kapitel 9.

5.8.3 Ereignistasten Konfiguration

Die Tasten unter dem Balkendiagramm im Messfenster werden Ereignistasten
genannt, siehe Kapitel 5.4.1 ,Messfenster” auf Seite 27. Sie legen vordefinierte
Texte in der Messdatei ab, wenn sie wéhrend einer Messung gedruckt werden. Der
Name der Ereignistasten kann individuell gewahlt werden, z.B.
“Strassenbauarbeiten” oder “Nasse Markierung”.

Die ersten drei Ereignistasten haben eine Tastenfunktion. Das bedeutet, dass das
Ereignis auf Tastendruck genau einmal aufgezeichnet wird. Die anderen sieben
Ereignistasten haben eine Schalterfunktion. Das bedeutet, dass diese Ereignisse
solange aufgezeichnet werden, bis sie mit einem zweiten Tastendruck deaktiviert
werden.

Unter ,Einstellungen auf “Ereigniskonfiguration® klicken, um das Fenster der
Ereigniskonfiguration zu 6ffnen:
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ellungen

Ereignis Kopf Nr. 1:
Ereignis Kopf Nr. 2:
Ereignis Kopf Nr. 3:
Ereignis Kopf Nr. 4:

Ereignis Kopf Nr. 5:

Ereignis Kopf Nr. 6:
Ereignis Kopf Nr. 7
Ereignis Kopf Nr. 8
Ereignis Kopf Nr. 9:
Ereignis Kopf Nr. 10:

([8eerser ) @siatson

Kurztext:
Langtext:
Sichtbar:
Speichern-Taste:

5.8.4 Kameraeinstellungen

QMesskopf

Kurztext Langtext

Hindernis fHindernis
Dreck
Liicke
Fehlen
Feucht

Kreuzung

Dreckige Markierung
Liicke
Fehlende Markierung

Feuchte Strasse

Kreuzung

Tunnel
Briicke
Stadt
Mautstelle

Tunnel
Bricke
Stadt
Maut

@crs @ natei ® Kamera

Beschriftung des Ereignisschalters

Text, welcher in der Messdatei erscheint
Ereignisschalter ist sichtbar oder nicht
Anderungen speichern

Auf “Kameraeinstellungen” unter ,Einstellungen® klicken, um das Fenster der

Kameraeinstellungen zu 6ffnen:

@5 o

Kameras:
Bilder aufnehmen:
Bei vollem km:

QMesskop[

Ereignis
Kor

Bilder aufnehmen
(TJBeivollem km

Jimmer Bilder speichern
(WIMark. Einst. ibernehmen

[V Label im Bild anzeigen

®ocrs @ Datei ® Kamera

Mit dem System verbundene Kameras
Kamera aktivieren / deaktivieren

Macht einige Bilder bei vollem Kilometer
automatisch, um Positionsanzeiger auf der Strasse
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zu erkennen und die Kilometerzahl entsprechend
anzupassen

Immer Bilder speichern: Speichert alle 10 Meter ein Bild

Mark.Einst. iibernehmen: Macht ein Bild wenn der R.-Wert unter oder Gber
dem in der Markierungsvorlage vorbestimmten
Wert liegt. Siehe Kapitel 5.8.1
~Markierungsvorlagen® auf Seite 38.

Label im Bild anzeigen:  Flgt einen Bildname zum Foto und zeigt zwei
Linien auf dem Bild, die mit den Pfeilen geéndert
werden konnen, um die Position der Messflache auf
der Strasse darzustellen

5.8.5 Balkendiagrammeinstellungen

Die Balken im Balkendiagramm kdnnen unter “Anzeigeeinstellungen” unter
»Einstellungen® konfiguriert werden.

il vereinfachte Grafik anzeigen
V| graue Balken in Grafik anzeigen

- QStatus oK QMesskopf QGPS QDalei QKamera i

vereinfachte Grafik anzeigen: Balken im Balkendiagramm ist
rechteckig
graue Balken in Grafik anzeigen: Blendet Balken aus, die nicht als

Markierung erkannt werden
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5.8.6 Systemkonfiguration

0 Im normalen Betrieb sind keine Anderungen erforderlich. Dieses Fenster nur
auf Aufforderung eines Administrators verwenden.

In der Systemkonfiguration kdnnen erweiterte Funktionen, wie Filtereinstellungen
konfiguriert werden. Auf “Systemkonfiguration“ unter ,Einstellungen® klicken, um
das Systemkonfigurationsfenster zu 6ffnen:
782

tion Monitor Monitor

easure Control Filter Settings Live Data Monitor DB Data Monitor sre & RT Monitor  Connection Monitor

Edit Measure Control &l

SimulateDataWithoutTarged

SimulateDataOnFPGA
-

SimulateSpeedSignel
»

@ status 0K QMesskopf @crs QDatei ® Kamera

Measure Control: Nur fur internen Gebrauch

Filter Settings: Datenfilter zur Berechnung von R.

Live Data Monitor: Nur fir internen Gebrauch

DB Data Monitor: Nur fur internen Gebrauch

Msre & RT Monitor: Wichtige Systemparameter wie z.B.
Lampenspannung

Connection Monitor: Information Gber TCP Parameter und aktive
Verbindung

Calibration Monitor: Kalibrierparameter, nur fiir internen Gebrauch

GPS Monitor: GPS, Temperatur und Luftfeuchtigkeit

State Machine: Nur fir internen Gebrauch

Filtereinstellungen

Bevor ein R.-Wert berechnet und angezeigt wird, mussen die gemessenen
Rohdaten mehrere Filter- und Validierungsprifungen bestehen. Auf “Filter Settings*
im Systemkonfigurationsfenster klicken, um die Filtereinstellungen zu 6ffnen:
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teMachine

alibration Monitor S
Measure Control Filter Settings Live Data Monitor DB Data Monitor Msre & RT Monitor  Connection Monitor

ToleranceBandfiter () ‘ otMarkingsiker (D) PercentPassedMinimur] 10
= CutFromTopFoMesn’) 2

ToleranceBandFromTopin% J 25 | #OfExpectedMarkings ‘f: -
TakeForMeanFromTop%) -~

Pass Fall max 1000 —
DeyContrastFilter
Marking width fiter RoadStudFilter e

Mating wath ier 2 EnableMarkingLengthiter (___ ) R et

MarkingLenghtRefPointLengt(mm) *|520 ‘ Bottomin’ gl EnsblcAutoCamTrigger (___)
ContaastFiter

Contrast eshotd (D
oorte G, | [ utiomsmaricnanctpotinisat oo 7
] meruptetaingick Ot
o oo e 1 nteruptecMarkingMeske () |

o i i IntermuptThresholdfactor ||

CamTrigger

Markingt enghtGaplength(mm) CamTriggerMin/

‘ MaOttetDiference

ToleranceSandFromTopinds | ¢ InterruptRefLength mm -] 100
Edit Filter Settings @l

QStatus OK QMesskopf @crs QDaiei ® Kamera

0 Falsche Filtereinstellungen kénnen zu fehlerhaften Messungen fihren. Die
Standardwerte sollten nicht geéndert werden.

Edit Filter Settings: Aktiviert die Anderung der Filtereinstellungen

PassFailFilterSettings

Untere und obere Grenze fur gliltige R. Werte, die von der aktuellen
Markierungsvorlage tbernommen wurden, siehe Kapitel 5.8.1
,Markierungsvorlagen“ auf Seite 38. Werte ausserhalb der Grenzen werden

verworfen.
¢ PassFail: Aktiviert / deaktiviert den Filter
¢ Pass Fail min: Untere Grenze von Ry, der Wert ist ungliltig wenn
darunter, Standard = 40
¢ Pass Fail max: Obere Grenze von Ru, der Wert ist ungltig wenn

dariliber, Standard = 1000

Marking width filter

Maximale und minimale Breite einer giltigen Markierung, die von der aktuellen
Markierungsvorlage tibernommen wurden, siehe Kapitel5.8.1
,Markierungsvorlagen® auf Seite 38. Die Breite wird hier in Balken angegeben,
anstelle von Millimeter. Ein Balken reprasentiert einen Kanal des Sensors, seine
Breite in der Messflache betragt ca. 1.5 cm (100 cm / 64 = 1.5 cm). Werte
ausserhalb der Grenzen werden verworfen.

¢ Marking width filter: Aktiviert / deaktiviert den Filter
e Min width in bars: Untere Grenze, Markierung ungiiltig wenn darunter
e Max width in bars: Obere Grenze, Markierung ungiltig wenn darlber
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MarkingGapsFilter
Erlaubte Anzahl von Licken (inaktive Messbalken) innerhalb und zwischen

Markierungen.

e GapskFilter: Aktiviert / deaktiviert den Filter

¢ Allowed Gaps within:  Anzahl von inaktiven Messbalken innerhalb einer
Markierung

e Max Gaps between: Anzahl von inaktiven Messbalken zwischen zwei
Markierungen

ToleranceBandFilterMarkingDetection

Maximaler Unterschied (Toleranzband) des R.-Wertes in % zwischen der
besten und schlechtesten Markierung bei der Messung von Doppel- und
Dreifachlinien.

e ToleranceBandFromTopIn%: Toleranzband in %, Standard = 50

ToleranceBandFilterSingleMarking

Maximaler Unterschied (Toleranzband) des R.-Wertes in % zwischen dem
besten und schlechtesten Kanal bei Messung einzelner Linien

e ToleranceBandFilter: Aktiviert / deaktiviert den Filter
e ToleranceBandFromTopIn%: Toleranzband in %, Standard = 25

RoadStudFilter

Erkennung von Markierungskndpfen.
InterruptedMarkingMask

Filter flr unterbrochene Markierung

No. of Markings Filter

Anzahl der erwarteten Markierungen, die von der aktuellen Markierungsvorlage
tibernommen wurde, siehe Kapitel 5.8.1 ,Markierungsvorlagen® auf Seite 38.
Standard = 1

DayContrastFilter
Berechnung des Tageskontrastverhaltnisses.
e DayContrast: Aktiviert / deaktiviert den Filter
e ToleranceBandFromB.: Toleranzband in %, Standard = 10

Contrast Filter

Berechnung des Tageskontrastverhéltnisses.
¢ Contrast Threshold: Aktiviert / deaktiviert den Filter
¢ Contrast threshold.: Kontrastschwelle, Standard = 2
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OffsetDifferenceFilter
Interner Filter, nicht andern.

AverageFilterSettings
Filtereinstellung zur Durchschnittsberechnung von RL (RL DB).

e PercentPassedMin.: Minimaler Prozentsatz von allen Messungen
innerhalb eines Intervalls, die alle
Filtereinstellungen durchlaufen missen,

Standard = 10

e CutFromTopForMean%: Prozentsatz der hdchsten Messungen, die entfernt
werden. (Rauschunterdriickung) Standard = 2

e TakeForMeanFromTop%: Prozentsatz von Messungen (von oben gezahilt),
die fur die Durchschnittswert-Berechnung
verwendet werden, Standard = 20

¢ RemovePeaksForMinMax: Aktivieren / Deaktivieren der Entfernung von oberen
Messausreisser

CamTrigger

Filtereinstellungen fur die automatische Kameraauslosung, die von der aktuellen
Markierungsvorlage tbernommen wurden, siehe Kapitel 5.8.1
.Markierungsvorlagen“ auf Seite 38.

e EnableAutoCamTrigger: Aktiviert / deaktiviert den Filter
e CamTriggerMin: Macht ein Bild bei tieferem RL Wert, Standard = 100
e CamTriggerMax: Macht ein Bild bei hdherem RL Wert,

Standard = 1000
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Msre & RT Monitor

Wichtige Systemparameter wie Lampenspannung, Signalqualitat und
Fahrzeuggeschwindigkeit werden hier angezeigt. Auf “Msre & RT Monitor” in der
Systemkonfiguration unter ,Einstellungen® klicken, um dieses Fenster zu 6ffnen:

rd % |

alibration Monitor GPS Monitor

Measure Control Filter Settings Live Data Monitor DB Data Monitor Msre & RT Monitor  Connection Manitor,

FPGA Matmes Counter

o
Chopper HighTime us
o

Chopper Speed OK1
v LampVoRageMeasured
Lamp Voage OK7 0B
° mn Stamp

0
LompintensityFactor

o

'DMA FIFO Elements Remair
peaiad
RT FIFO Elements Remaini

0
TCP bytes witten
o

QSlaLus oK QMesskDpl QGPS QDatei QKamera
LampVoltageMeasured: Spannung der Halogenlampe
Speed km/h: Fahrzeuggeschwindigkeit
5.8.7 Admin

Passwortgeschitzter Administrationsbereich, nur fiir den internen Gebrauch.

5.9 Info

Fehlermeldungen, Warnungen und allgemeine Systeminformationen. Auf “Info” im
Hauptmen klicken, um das Info-Fenster zu 6ffnen:

[ra o x

‘QSlalus OK QMesskopf QGPS QDatei QKamera

5.9.1 Meldungen
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Fehlermeldungen und Warnungen werden hier angezeigt und erklart. Das “Status
OK" Symbol in der Statusleiste wird bei einer Fehlermeldung oder Warnung rot.

art Position

Fehler Zustandsmaschine Message Nr: 7422
Messen nicht mdglich, da Lampe,
Chopper oder FIFO nicht in Ordnung

Das System neu starten.

Host Name 192.168.110.181
Letzte RL Kalibrierung 16.02.2016 13:40:52

RetroGrabber Version 314
Seriennummer 480006020
Target Address 192.168.110.178
Messkopf

Realtime Version

Zehntner Testing Instruments
Gewerbestrasse 4

Switzerland

7’{5latu5 OK Q Messkopf QGPS QDa[e'\ QKamera

Host Name: IP RetroGrabber
Letzte R. Kalibrierung: Datum der letzten Ri-Kalibrierung
RetroGrabber Version: RetroGrabber Software-Version
Seriennummer: Seriennummer des Messkopfs
Target Address: IP Messkopf
Messkopf: Messkopf Hardware Version
Realtime Version: Messkopf Software Version

| 6 Messpraxis

A

Das Gerét vor Nasse schitzen. Kurzschlussgefahr.
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6.1 Landervorschriften

Bitte beachten, dass gewisse Lander Vorschriften Uber die Messpraxis erlassen
haben. Daher vor Antritt der Messfahrt uber die diesbeziglichen nationalen
Besonderheiten informieren.

6.2 Einrichtung des Systems

Zur Vorbereitung des Systems fuir Messungen das Tablet in die Dockingstation
einlegen, RetroGrabber Software starten und den Messkopf anbringen und
nivellieren. Folgende Anleitung befolgen, um das System einzurichten:

Den Hebel an der Oberseite der Dockingstation &ffnen. Das Tablet in die
Dockingstation platzieren und den Hebel nach unten driicken. Die Dockingstation
mit dem Schlissel verriegeln, wenn nétig.

o L

Hebel in geschlossener Position
Tablet

Dockingstation

Hebel in gedffneter Position
Den Hebel nach unten driicken.

Hebel in geschlossener Position

Das Fahrzeug starten und den Hauptschalter ,Main“ der Bedienungsschalter
einschalten:
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o - ‘ Hauptschalter (Ein/Aus)
B Main Head Las

Das Tablet einschalten. Wahrend das Tablet hochféahrt den Messkopf anbringen:

Die Befestigung 6ffnen und die
Schutzkappe von der
Haltevorrichtung entfernen.

Die Schutzkappe des externen
Anschlusses 6ffnen, dabei den
Arretierbligel unten zuriickschieben.

Die Halterung mit der Passfeder
oben in die Haltevorrichtung
schieben.

0 Die linke Halterung passt nicht
auf die rechte Fahrzeugseite und
umgekehrt.

Die Befestigung schliessen.

Den Messkopf von oben in die
Halterung schieben.
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Den Gerétestecker einstecken.

Den Geratestecker mit dem
Arretierblgel sichern.

Den Schnellspanner mit dem
Inbusschraubenzieher Typ #5
spannen.

Schnellspanner gespannt.

Die RetroGrabber Software starten, dann den Messkopfschalter “Head" am
Bedienschalter einschalten und ca. 20 Sekunden warten, bis die RetroGrabber
Software die Verbindung zum Messkopf hergestellt hat. Das Symbol wechselt vom
dunkelgrun zu hellgrin:

RetroGrabber Software noch nicht
mit dem Messkopf verbunden (das
Symbol ist dunkelgriin)
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Messkopf (Ein/Aus)

I Main Head Laser

Messkopf mit der RetroGrabber
Software verbunden (das Symbol ist
hellgriin)

> Laser (Ein/Aus)
Main Head Laser g

A Laserstrahlung Klasse 2. Direkter Augenkontakt vermeiden.

Die beiden Hilfsmittel zur Hohenanzeige auf Achsenhéhe des Vorder- und
Hinterrades platzieren, so dass die Laserstrahlen sichtbar sind:

Hilfsmittel zur Hohenanzeige

0 Die H6henanzeige fir das
Vorderrad ist mit “F”, die fir das
Hinterrad ist mit “R”
gekennzeichnet.
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Der Messkopf wird mit der Hohenverstellschraube am Messkopf und mit der
Winkelverstellschraube an der Halterung so nivelliert, dass die beiden
Laserstrahlen auf die weissen Ringe der Hilfsmittel zur Hohenanzeige zeigen:

Hohenverstellschraube am Messkopf

Mit dem Inbusschraubenzieher Typ
#5 die Hohe des Messkopfs
einstellen.

0 Der Schnellspanner muss
entriegelt sein, wenn der
Schraubenzieher benutzt wird.

Winkelverstellschraube an der
Halterung

Mit dem Inbusschraubenzieher Typ
#5 die Neigung des Messkopfs
einstellen.

0 Der Schnellspanner muss
entriegelt sein, wenn der
Schraubenzieher benutzt wird.

Laserstrahl zeigt auf den weissen
Ring am Hilfsmittel zur
Hohenanzeige am Vorderrad.

Laserstrahl zeigt auf den weissen
Ring am Hilfsmittel zur
Héhenanzeige am Hinterrad.

Die Hilfsmittel zur Héhenanzeige entfernen und “Laser” am Bedienschalter
ausschalten.
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6.3 Kalibrierung

Der Messkopf muss jedes Mal — mindestens einmal am Tag — kalibriert werden,
wenn er am Fahrzeug montiert wird. Kalibrierung bedeutet, dass das ZDR 6020 mit
einem bekannten R.-Wert auf einem Referenzkalibrierstandard verglichen wird. Die
Abweichung zwischen den gemessenen und Referenzwerten sollte 5 % nicht
Uberschreiten.

0 Um gute Messergebnisse zu bekommen ist es notwendig, das System richtig
zu kalibrieren. Die Kalibrierung an einer flachen und geraden Stelle
durchfuhren.

0 Fir Kalibrierung die gleiche Markierungsvorlage verwenden, wie fur
Messung, siehe Kapitel 5.8.1 ,Markierungsvorlagen“ auf Seite 38.

Vor der Kalibrierung muss der Messkopf richtig nivelliert werden, siehe Kapitel 6.2
sEinrichtung des Systems" ab Seite 49. Die Kalibriereinheit vor dem Messkopf
platzieren, wie nachfolgend beschrieben:

Das Hilfsmittel zur Distanzanzeige
am Messkopf anbringen.

Das Hilfsmittel zur Distanzanzeige
ausziehen, bis die gelbe Markierung
sichtbar ist und es ca. 4 Meter vor
dem Messkopf auf dem Boden
legen.

Die Kalibriereinheit auf Hohe der
gelben Markierung platzieren und die
vordere Abdeckplatte entfernen.
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Die Abdeckplatte in die beiden
Locher am hinteren Ende der
Kalibriereinheit einsetzen. Die Platte
muss richtig sitzen.

Die gelbe Markierung muss mit der
Kalibriereinheit Gibereinstimmen.

Die Position und Hohe der
Kalibriereinheit vorne so einstellen,
dass der Laserstrahl das kleine Loch
auf der weissen Kunststoffplatte
durchlauft.

Die Position und Hohe der
Kalibriereinheit hinten so einstellen,
dass der Laserstrahl in der Mitte des
Kreuzes ist.
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Korrekt platzierte Kalibriereinheit

Den Kalibrierdialog in der
RetroGrabber Software 6ffnen.
Sicherstellen, dass der “Rc-
Kalibrierstandard” der Referenzwert
der Kalibriereinheit ist. Den Wert
unter ,Einstellungen“ andern, falls
notig. Auf ,Kalibrieren* tippen.

Der Kalibrierprozess dauert einige
Sekunden. Die Kalibrierung
Uibernehmen, wenn die Abweichung
5 % nicht Uberschreitet, ansonsten
verwerfen. Sicherstellen, dass der
Messkopf richtig ausgerichtet ist und
die Kalibriereinheit wie oben
beschrieben neu positionieren. Das
Kalibrieren wiederholen.

Das Messfenster 6ffnen und den Ri-
Wert kontrollieren. Er muss
innerhalb einer oder zweier Ziffern
des Referenzwertes sein.
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Messung

Die Messung erfolgt, indem die Strassenmarkierung bei fahrendem Fahrzeug mit
dem Messstrahl erfasst wird. Auf dem Fahrerdisplay sind Balken in verschiedenen
Farben (rot, griin und blau) dargestellt, die die Markierungen symbolisieren. Beim
Fahren ist darauf zu achten, dass sich die Markierungen im Erkennungsbereich
befinden.

Das System einrichten wie im Kapitel 6.2 ,Einrichtung des Systems* ab Seite 49
beschrieben. Nach der Montage muss der Messkopf jedes Mal — oder mindestens
einmal am Tag — kalibriert werden, siehe Kapitel 6.3 ,Kalibrierung® auf Seite 54.

Es ist empfohlen alle Projekte und Messdateien im Voraus und nicht auf der
Strasse vorzubereiten, siehe Kapitel 5.5 ,Projekt” auf Seite 30.

Die Sonnenblende fiir alle Messfahrten anbringen:
Die Sonnenblende tber die Optik

halten und an dem hervorstehenden
Bolzen am Messkopf befestigen.

Anschliessend die Schraube
anziehen.
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Ein Projekt und eine Messdatei in der RetroGrabber Software 6ffnen. Im
Hauptmeni auf ,Projekt” tippen. Siehe Kapitel 5.5.1 ,Projekt* auf Seite 30.

Ein Projekt 6ffnen oder erstellen.

Eine Messdatei 6ffnen oder erstellen.

.°I|

Das Messfenster 6ffnen. Alle
Symbole in der Statusleiste sind jetzt
hellgriin und das System ist
messbereit.

Beim Beginn der Messstrecke wird mit einem Druck auf die Taste “Aufnehmen” die
Messung gestartet und die ermittelten Daten auf dem Tablet abgespeichert. Am
Ende der Messstrecke erneut auf ,Aufnehmen” tippen, um die Messung zu
beenden.

Die Messung kann durch erneutes Tippen auf die Taste “Aufnehmen” unterbrochen

werden. Beim Fortsetzen der Messung werden die Daten in der bereits
existierenden Datei angehangt.
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7 Geschwindigkeitskalibrierung

Die Geschwindigkeit des Fahrzeugs wird elektronisch von einem Impulsgeber
berechnet und muss durch die RetroGrabber Software kalibriert werden. Nach der
Werkskalibrierung ist eine Geschwindigkeitskalibrierung nur bei einem
Reifenwechsel nétig, z.B. wenn von Sommer- auf Winterreifen umgestellt wird.

Um die Geschwindigkeitskalibrierung durchzufuhren, erst das System einrichten,
wie im Kapitel 6.2. beschrieben und anschliessend eine Referenzstrecke abfahren.
Die Strasse sollte 5 — 10 km lang und so gerade wie mdglich sein. Dazu eignet sich
am besten die Autobahn.

0 Da aus dieser Kalibrierung alle Kilometer- und Geschwindigkeitsangaben
abgeleitet werden, muss die Lange der Referenzstrecke so genau wie
maoglich sein.

In der RetroGrabber Software auf
Kalibrieren — Einstellungen —
Geschwindigkeitskalibrierung tippen.
Danach auf ,Neu“ klicken.

Einen Namen eingeben, dann zum
Beginn der Referenzstrecke fahren
und beim Passieren des
Startpunktes auf “Start” driicken.
Nicht anhalten, mit konstanter
Geschwindigkeit weiterfahren bis der
Endpunkt passiert wird.

Am Ende der Referenzstrecke beim
Passieren des Endpunktes auf
“Stopp” tippen.

Die genaue Distanz der
Referenzstrecke in Metern eingeben
und auf “Akzeptieren” tippen.

Die neue Geschwindigkeits-
kalibrierung aus der Liste auswahlen
und auf “Anwenden” tippen.
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| 8 Hilfsprogramme

8.1 NetSetMan

Die Kommunikation zwischen den unterschiedlichen Systemkomponenten
(Messkopf, Kamera, GPS) basiert auf einer Ethernet-Netzwerk-Verbindung, die den
lokalen Adapter des Tablets verwendet. Das Programm NetSetMan wird zur
Anderung der Adapter-Einstellungen verwendet. Zwei Profile sind verfiigbar:

ZDR 6020: Wird zum Messen verwendet, Standard
Office: Wird flr Internet-Verbindungen im Biro verwendet

0 Der Messkopf wird nicht verbunden, wenn NetSetMan im Office-Profil ist.
Nicht vergessen auf ZDR 6020 umzustellen, bevor das System eingerichtet
wird.

8.2 LogMeln

Das Programm LogMeln ermdglicht den Fernzugriff auf das Tablet. Diese Funktion
wird von Zehntner fur Wartungszwecke wie Software-Updates oder Fehlersuche
verwendet.

0 Als Standardeinstellung ist LogMeln deaktiviert, der Kunde muss es
aktivieren. Zehntner kann und wird nicht ohne vorherige Zustimmung auf das
Tablet zugreifen.
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9 Datenanalyse

Die Messdaten werden in einem Open-Source-, tabulatorgetrennten Textformat
gespeichert, das die Anpassung und den Import der Daten einfach macht.

Weitere Informationen zum Datenformat dem Kapitel 5.5.3 ,Format der Messdatei®
auf Seite 33 entnehmen.

Zehntner bietet die kostenlose MappingTools Software fiur eine einfache und
schnelle Datenanalyse. Die Daten kénnen aber auch mit einem
Tabellenkalkulationsprogramm wie MS Excel analysiert werden. Weitere
Informationen der separaten Bedienungsanleitung der MappingTools Software
entnehmen.

0 Sollen Messdateien der RetroGrabber-Versionen 3.0.x und 3.1.x in
MappingTools Software-Versionen 1.25 oder &lter importiert werden, sind
folgende Schritte notwendig:

Unter “Einstellungen — Systemeinstellungen” auf “Konvertieren zu altem
Format” — auf der rechten Seite — tippen.

Die entsprechende ZDR 6020-Messdatei “xxx.xIs” im Explorer-Fenster
auswahlen.

Nun werden drei neue Dateien namens xxx_converted_1.xls,
xxx_converted_2.xIs und xxx_converted_3.xIs fur die jeweilige Linie angelegt,
die in die MappingTools Software importiert werden kénnen.

Die neueren Versionen der MappingTools Software (1.26 und héher) sind in der
Lage alle ZDR 6020-Messdateien ohne vorherige Konvertierung zu importieren.
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10 Wartung und Reinigung

10.1 Vom Benutzer ausfiihrbare Wartungs- und Reinigungsarbeiten
Vom Benutzer dirfen nur die folgenden Wartungs- und Reinigungsarbeiten selbst
vorgenommen werden:

. Aussere Reinigung des Gerétes (vgl. Abschnitt 10.2)
. Ersetzen der Lampe (vgl. Abschnitt 10.3)
. Ersetzen des Schutzglases am Messkopf (vgl. Abschnitt 10.4)

. Ersetzen der Hauptsicherung im Fahrzeug und der Sicherungen in der
Spannungsversorgungseinheit (Fahrzeugbox) (vgl. Abschnitt 10.5)

Samtliche anderen Wartungs- und Reparaturarbeiten, dirfen nur durch die
Proceq SA oder Ihren autorisierten Proceg-Handler vorgenommen werden.
Ansonsten verfallen jegliche Garantie- und Haftungsanspriche.

A Vor jeder Wartung und Reinigung das ZDR 6020 unbedingt ausschalten und
den Netzstecker ziehen.

10.2 Reinigung

Es empfiehlt sich, das Gerat alle 2 Jahre durch Zehntner revidieren und zertifizieren
zu lassen oder es zumindest periodisch (jahrlich) mit wasser- und 6lfreier Pressluft
von max. 1,5 - 2 bar zu reinigen sowie das Austrittsfenster am Optikgeh&use mit
einem weichen Pinsel abzuwischen.

Zur Reinigung des Geréates handelstbliche Reinigungsmittel wie Glasreiniger,
Benzole, Aceton verwenden.

0 Keine stark sédurehaltigen Flussigkeiten oder starke Laugen benutzen.
0 Das Gerat vor Nasse schutzen.

0 Es darf keine Reinigungsfliussigkeit ins Innere des Gerates gelangen.

Das optische Fenster verfligt Uber eine spezielle Antireflexionsbeschichtung die
nicht beschadigt werden darf. Sollte die Verschmutzung mit einem weichen Pinsel
nicht entfernt werden kdnnen, ein weiches, fusselfreies Papiertuch und wenig
Fensterreiniger verwenden.

0 Das Messgerét enthélt empfindliche optische und elektronische
Prazisionsteile. Diese nicht fallen lassen und vor Stéssen, Feuchtigkeit und
Staub schiitzen.

0 Den Messkopf fur die Reinigung nicht 6ffnen. Falls Staub oder kleine Partikel
am Luftungsein- und —ausgang entdeckt werden, die beiden Liftungsgitter
entfernen und den Ein- und Ausgang mit Druckluft reinigen.
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10.3 Ersetzen der Lampe
/A Die Lampe muss kalt sein, bevor sie ersetzt wird. Die Birne und den Reflektor
der neuen Lampe nicht mit der blossen Hand berihren.

Die Lampe im Messkopf sollte von einem Techniker ersetzt werden. Bitte
untenstehende Anleitung befolgen:

Bendtigte Werkzeuge und Teile:
1 Inbusschliissel 3 mm

1 Inbusschlissel 2.5 mm

1 Inbusschliissel 2 mm

1 Ersatzlampe

0 Die Ersatzlampe ist optisch ausgerichtet
und fest mit dem Lampenhalter verbunden.
Die Ausrichtung der Lampe darf nur von
Proceq SA durchgefuhrt werden.

Das Gehéuse des Messkopfs offnen:

1. Die drei Schrauben auf der Riickseite
rechts vom Anschlusskabel |6sen (2 mm
7 Inbusschlissel).

. Die vier Schrauben beim Liftungsgitter auf
der Vorderseite I6sen (2.5 mm
Inbusschlissel).

. Die drei Schrauben in der Mitte auf der
Vorderseite 16sen (3 mm Inbusschliissel).
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Beide Hande auf die Seite des Messkopfs
platzieren, so wie auf dem Bild dargestellt. Der
Daumen gegen den Rand der
Montagehalterung und alle anderen Finger
gegen die kleine Kante der Ruckenplatte.

In beide Richtungen gleichzeitig driicken.

Mit dem Daumen nach vorne gegen die
Montagehalterung driicken und die Riickplatten
mit allen anderen Fingern zurlickschieben. Der
Messkopf sollte nun allméahlich aus dem
Gehéause herausgleiten.

Alternative Losung: Wenn der Messkopf nicht
leicht herausgleitet, folgendes versuchen:

Die M4 Schraube aus der Aufbewahrungsbox
soweit wie mdglich in das Mittelloch
einschrauben. Mit einem Gummihammer oder
etwas Ahnliches sanft auf die Schraube
schlagen. Der Messkopf sollte nun allméhlich
aus dem Gehdause herausgleiten.

Messkopf sanft aus dem Gehéause ziehen.

0 Nicht am Hauptkabel ziehen.

Den Messkopf mit der linken Seite nach oben
gerichtet hinlegen.
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| Die zwei Schrauben am Lampenhalter mit
einem 3 mm Inbusschlussel 16sen.

Das Luftanschlussteil ein wenig anheben und
es anschliessend durch Zusammendricken des
flexiblen Rohres zurtickschieben.

Durch das Zusammendriicken des flexiblen
Rohres wird die Lampe freigesetzt.

Die Lampe sanft aus der Halterung nehmen.

Die Lampe ausstecken und mit einer neuen
ersetzen. Die Polaritét spielt dabei keine Rolle.
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Die Lampe vorsichtig in die richtige Position
bringen. Immer sicherstellen, dass die Lampe
fest in ihrer Halterung verankert ist.

Fur eine einfachere Handhabung empfiehlt es
sich die Schrauben zu lésen bevor die Lampe
wieder eingesetzt wird.

Anschliessend das Luftanschlussteil in Position
bringen. Hier auch sicherstellen, dass dieses
Teil richtig eingesetzt wird.

Um den korrekten Sitz zu Uberprifen, mit der
Fingerspitze tiber die drei Teile fahren. Es
muss eine ebene Flache ergeben.

Die beiden Schrauben wieder anziehen.

Messkopf wieder in das Gehause
zurtickschieben und alle Schrauben in
umgekehrter Reihenfolge anziehen.
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10.4 Ersetzen des Schutzglases

Alle zwdlf Inbusschrauben mit dem 2 mm
Inbusschlissel I6sen und die schwarze
Abdeckung entfernen.

Das Schutzglas vorsichtig wechseln und die
Abdeckung wieder anschrauben.

0 Schrauben nicht zu fest anziehen, andernfalls ist das Schutzglas unter zu
starker Spannung und kann zerbrechen.

10.5 Ersetzen der Sicherung
Ersatzsicherungen sind in der Aufbewahrungsbox zu finden.

Die 40A-Hauptsicherung befindet sich in der Nahe der Autobatterie. Sie schiitzt die
Versorgungsleitung von der Autobatterie bis zur Spannungsversorgungseinheit
(Fahrzeugbox). Bitte die Verdrahtung im Kapitel 4.11 ,Verdrahtung® auf Seite 24
beachten.

Die 30A-Sicherung schitzt das ganze System und befindet sich im Inneren der
Spannungsversorgungseinheit (Fahrzeugbox).

Vier Sicherungen befinden sich auf der Steckerseite der
Spannungsversorgungseinheit (Fahrzeugbox), siehe Kapitel 4.9
»Spannungsversorgungseinheit (Fahrzeugbox) auf Seite 23:

F2: Messkopf Leistung 2A
F3: Kamera, GPS 2A

F4: Halogenlampe 15A
F5: Tablet 10A

0 Sicherungen nur mit derselben Strombelastbarkeit ersetzen.
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11 Fehlermeldungen

Fehler Beschreibung Lésung

6100 Ventilator in der Sicherstellen, dass der Ventilator nicht
Ventilatorfehler in der | Fahrzeugbox ist mechanisch blockiert ist, z.B. Schmutz
Fahrzeughox blockiert im Ventilatorgitter.

6110 Der Ventilator der | Sicherstellen, dass der Ventilator nicht

Lampenventilator ist
blockiert

Halogenlampe ist
blockiert

mechanisch blockiert ist. Vorderes
Liftungsgitter entfernen und visuell
Uberprifen ob Ventilator tatsachlich
blockiert ist.

6112 Lampen- Sicherstellen, dass der Messkopf

Lampenspannungs- spannung ist richtig eingesteckt ist. Kontakte am

fehler ausserhalb der Geratestecker mit Kontaktspray
Toleranz reinigen.

6113 Lampenleistung Sicherstellen, dass die Lampe nicht

Lampenleistungs-
fehler

ist ausserhalb der
Toleranz

kaputt ist. Visuell uberprifen, ob die
Lampe leuchtet. Falls nicht, muss sie
ersetzt werden.

6114 Chopper- Sicherstellen, dass das Chopperrad
Choppergeschwindig- | geschwindigkeit nicht blockiert ist.
keitsfehler ist ausserhalb der | Das System neu starten.
Toleranz
6116 CRio Ventilator ist | Sicherstellen, dass der Ventilator nicht

CRio Ventilator ist
blockiert

blockiert

mechanisch blockiert ist. Das System
neu starten.

7110 Verbindung zum Sicherstellen, dass das NetSetMan-
Messkopf ist nicht Messkopf konnte | Profil ZDR 6020 aktiv ist. Das System
verbunden nicht hergestellt neu starten. Die LEDs am
werden Netzwerkanschluss der
Dockingstation tberprifen.
7210 Netzwerkadapter | Den Netzwerkadapter und das

LAN Verbindung ist
nicht verfugbar

ist nicht aktiv oder
kein Strom an der
Dockingstation

Netzkabel der Dockingstation
Uberprufen.

7310
Datenkommunikations
fehler

Datenformatfehler

Das System neu starten.

7312 Sensor ist zu viel | Die Ausrichtung des Messkopfs
Sensorséttigung Licht ausgesetzt andern.
7420, 7422 Messen nicht Das System neu starten.

Zustandmaschine

moglich, da
Lampe, Chopper
oder FIFO nicht in

Ordnung
7501 GPS-COM-Port Sicherstellen, dass der richtige COM-
GPS NL-404P kann nicht Port in den Einstellungen ausgewahlt

Serieller Port

gedffnet werden

ist
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7502
GPS Trimble Serieller
Port

GPS-COM-Port
kann nicht
geoffnet werden

Sicherstellen, dass der richtige COM-
Port in den Einstellungen ausgewahlt
ist.

7511 Keine GPS-Daten | Sicherstellen, dass der GPS-Sensor
GPS NL-404P Fehler |vorhanden an der Dockingstation angeschlossen
ist..
7515 Keine GPS-Daten | Sicherstellen, dass die GPS-Antenne
GPS Trimble Fehler vorhanden richtig an der Fahrzeugbox
angeschlossen ist.
7516 Keine Verbindung | Uberpriifen der GPS-Einstellungen
GPS Trimble zum GPS- und der Netzwerkverbindung.
Einstellungen Empfanger
vorhanden
7530 Kamera nicht Sicherstellen, dass Kamera richtig
Kamerafehler verbunden eingesteckt ist.
7531 Kamera nicht Sicherstellen, dass Kamera richtig
Kamerafehler vorhanden eingesteckt ist.
7540 Daten-Port kann | Sicherstellen, dass der entsprechende

Daten-Portfehler

nicht gedffnet
werden

COM-Port nicht von einem anderen
Programm blockiert wird.

7550
Daten-Portfehler

Daten kdnnen
nicht Gber den
Daten-Port
geschrieben
werden

Sicherstellen, dass der richtige COM-
Port ausgewahlt ist.

7610, 7620
Fehler beim Schreiben
des XLS Headers

Beim Schreiben
der Messdatei ist
ein Fehler
aufgetreten

Sicherstellen, dass die Messdatei
existiert und Schreibrechte vorhanden
sind. Messdatei darf nicht in einem
anderen Programm gedffnet sein.

7630
Datenschreibfehler

Beim Schreiben
der Messdatei ist
ein Fehler
aufgetreten

Sicherstellen, dass die Messdatei
existiert und Schreibrechte vorhanden
sind. Messdatei darf nicht in einem
anderen Programm gedéffnet sein.

7660
Kalibrierfehler

Kalibrierfehler

Der Ri-Kalibrierwert ist entweder 0
oder keine gliltige Zahl.
Moglicherweise sind die
Markierungseinstellungen falsch
gesetzt.

7661

Fehler beim Laden
der Geschwindigkeits-
kalibrierung

Geschwindigkeits-
kalibrierung
konnte nicht
geladen werden

Sicherstellen, dass der Messkopf mit
der Software verbunden ist. Das
System neu starten.

7662

Fehler beim Schreiben
der Geschwindigkeits-
kalibrierung

Geschwindigkeits-
kalibrierung
konnte nicht
gespeichert
werden

Sicherstellen, dass der Messkopf mit
der Software verbunden ist. Das
System neu starten.
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7663 Zustandmaschine | Das System neu starten.
Fehler kann nicht in den
Zustandmaschine Ruhezustand

gesetzt werden
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12 Technische Daten

Messentfernung:
Beobachtungswinkel:

Beleuchtungswinkel:

Messflache (BxL):
Messdistanz:
Messgeschwindigkeit:
Messbereich RL :

Spannungsversorgung:
Foto-Intervall:
Lichtquelle:
Lebensdauer Lampe:
Betriebstemperatur:

30 m, nach CEN-Geometrie, aquivalent
EN 1436: 2.29°

ASTM E1710: 1.05°

EN 1436: 1.24°

ASTM E1710: 88.76°

21000 mm x 880 mm

6m

max. 150 km/h

0 - 4000 mcd-m-2:Ixt
Profilmarkierungen -=20 mm

12 - 16VDC; 20 A nominal; 33 A maximum
10m

Halogenlampe

ca 1’500 Betriebsstunden

0°C - +55°C

Aufbewahrungstemperatur: -15°C - +60°C

Feuchtigkeit:
Dimensionen (LxBxH):

Gewicht:

Normen:

EG Richtlinien:

Zulassungsprufung:
Gewabhrleistung:

nicht kondensierend

Messkopf 270 mm x 207 mm x 310 mm
Spannungsversorgungseinheit (Fahrzeugbox):

360 mm x 150 mm x 450 mm

Messkopf: 10.5 kg

Spannungsversorgungseinheit (Fahrzeugbox): 8.5 kg
EN 1436 (RL), ASTM E1710 (RL)

ASTM E 2177 (RL nass),

ASTM E 2176 (zuriickgezogen in 2013)

EN 60950-1 (Sicherheit), EN 50371 (Sicherheit),

EN 55022 (EMC),

EN 55024:1998+A1:2001+A2 (EMC)

Das Gerat ist kompatibel mit der Fahrzeugausstattung
StrAus-Zert, Deutschland (Priif-Nr.: 0913-2009-05)

2 Jahre
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