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i оБщиЕ положЕния

1.1 Настоящая методика поверки МП 4278-001- 1З188666,2022 распростаняется
на системы измерительные с автоматической фото- видеофиксацией (дтом ис)
(далее - системы), изготавливаемые Обществом с ограЕиченной ответственностью кКорла

Группп (ооО <Корла Групп>), г. Санкг-Петербlрг, Обществом с ограниченной

ответственностью <ПоСТ> (ООО (ПОСТ))), г. Санкг-Петефург, и устанавливает объем и

методы первиtlной и периодической поверок.

1.2 В рзультате поверки доJDкны быгь подrверlкдены следующие метрологические

характеристики систем, указанные в таблице l.

Таблица 1

Наименование характеристики

*l00
прелелы допускаемой абсолютной погрешности сиЕхроЕизшIии внутренней

ни отЕосЕтельно шкаш UTC (SU), нсшкtlлы време

t1000

tl

пределы допускаемой абсолютной погрешности присвоенпя времени видеокадру

относительно шкалы UTC (SU), мс

для интегрированцьD( измерительных блоков исполнений (IB-RI ), (IB-I),

видеоблоков испо.lпtений (VB-I), KVB-uI>, (VB-S>

для интегрировzlнньD( измерительньн блоков исполпений (IB-RP>, (IB-P),

видеобло ков испошrений (VB-P D, кVВ-чР>
абсолютной инстрр{ентzлльной погрешности

доверительной вероятности 0,95) опрлеленшl коордrнат местоположен}tя

системы в плzше в статическом режиме при геометрическом факгоре pDop пе

более 3, м
в автономном режиме

(при

с использованием ди ферен циыlьного режима SBAS

.Щопускаемые гр.lницы

от 0 до 350
скорости .шижения ТС на кокгрJшруемом у{астке

дорги, lо,t/ч
,Щиапазон измерний

*1
+2

+3

ПределЫ допускаемой абсолютной погрешности измереЕи

ТС на ковтролируемом rrастке дороги, кr"r/ч

в диапазоне от 0 до 200 кйч вк.пюч.

в диапазоне св. 200 до 300 rоt/ч вкпоч.
в ди.шазоне св. 300 до 350 кйч вк.lпоч.

й скорости движения

от 0 до 350
.Щиапазон измерений скорости движеЕия

ьпк блоков исполнений KIB-RP>, KIB-RI>)
ТС в зоне контроля, км/ч

(лля интегрированньIх изм

+l
пределы допускаемой абсо.lпотной погрешности

блоков исполпений KIB-RP>, (IB-RI))

измерений скорости в зоне

вzшных измерительных
контроля, км/ч
(для

.I[иапазон измерний расстояния до Т
ительньгх блоков исполнений KIB-RP>, (IB-RI))

С,м
вilнньtх измер(лля интегри

+lмстянияизм доостишЕиоп абсолютн ерений расстопогреределы
RI ))RP )) IB((енн ии IB((коо ив спол )блныхизмых еаннв ритель(для

+22
Диапазон измерний 1тла ва ТС, '

ых блоков исполнений <IB-RP>, KIB-RI>)(для интегрированньIх и
+1ла тсостин змиио опыe-,I лIотн угабсоп еренийд грешре

))RP IB RI(енин (и IBкоо ив олсп )блныхьtхинте нван измеритель(ди гриро

Значение

+5

+1,5

от 1 до 100

на
)),
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1.3 Прослеlлсlваемость резуJьтатов измерений при поверке систем обеспе.*rваЕтся:

- к государственному первиIшому специzлльному этчrлону единицы длины гэт 199-2018

в соответствиИ с государствеНной поверочнОй схемой дJUr координатно-временных средств

измерений, }твержденной приказом Росстандарта от 29,|2.20|8 J,,l! 2831;

- к государственному первиIшому этаJtону единиц времени, частоты и ншlиональной

шкzллы времени ГЭТ |-2022 в соответствии с государственноЙ поверочной схемой дJIя средств

измерений времени и частоты, утвержденной приказом Росстандарта от 26,09.2022 Np 2З60.

1.4 Поверка систем проводится:

- по пупктам l0.1, l0.2, l0.з, l0.4, 10.6 - мегодом непоср€дственного сличениJI с

этaшонными средстваIt{и измерпий;

- по пуrкry 10.5 - методом пря ,rьD( измереЕий;

- по пунктам 10.7 - методом косвенньD( измерний,

2 ПЕРЕЧЕНЬ ОПЕРАЦИЙ ПОВЕРКИ СРЕДСТВЛ ИЗМЕРЕНИЙ

2.|
таблице 2.

Таблица 2

при проведении поверки должны бьпь выполнены операции, }казанные в

Нмменование операции поверки

обязательность вьmолнениJI
операций при

Номер раздела (пункга)
методики поверки, в

соответствии с которым
выполЕяется операция

поверки

периодической
поверке

внешний осм изм ии Да Да
,7

Подготовка к поверке и опробование
из\l и

Да .Ща 8

Проверка програN{много обеспечения
_по и

Да Да 9

Определение абсо.lпотной
погрешности присвоениJl времени
видеокадру относительЕо IпклIы
UTC SU

Да 1 0 l

Определение
погрешности
внугренней

абсоrпотной
сиЕхронизации

шкалы времени
относительно rш<алы UTC S

Да !а 10.2

Определение абсолютной
инструлrеЕтальной погрешности (при

доверительной вероятности 0,95)
определения координат
местоположения системы в плане в

статическом режиме при
геометрическом факторе PDOP пе
более 3

Да Да 10.з

первичной
поверке

Да

ни



Наименование операции поверки

обязательность выполнения
операший при

Номер раздела (пункта)
методики поверки, в

соответствии с которым
выполняется операция

поверки

первичной
поверке

периодлческой
поверке

Определение абсоrпотпой
погрешности измерений скорости
движения тр:шспортных средств
(далее - ТС) на контолируемом

астке ги

!а 10.4

Определение абсоrпотной
погрешности измерений скорости
движения ТС в зоне ко

Да 10.5

Определение абсоrпотной
погрешности измерений расстояния
до Тс

Да Да 10.6

Определение абсолютной
по шности изме ла на ТС Да Да 10.7

Подтверждение
средства

соответствия
измерений

метро логическим требованиям
Да Да ll
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Прололжение таблицы 2

2.2 .Щопускается проведение поверки меньшего rмсла измеряемьD( величин, которые

используются при экспJryатации по соответствующим пуЕIсгаIt{ настоящей Y"r9an* поверки.

Поверка no nyrкт* tO.t и tO.z явJUtrется обязательной, по пунктап.r 10.з, 10.4, 10.5, 10.6

и l0.7 - по зaUIвлению закл}чика. Соответствующая зiлпись должна бьпь сделана в сведеЕиях о

результатчD( поверки, передаваемьD( в Федеральпьй информаIrионньй фопд по обеспечению

единства измерений.

2.3,ЩопУскаетсяпроводитьповеркУпоп}.нкт.лJ\,r7,8,9,10.1,10.2,10.3,10.5,10.6и10.7
в лабораторных условиJIх.

2.4Внеочерелн}'юповеркУ'обУсловленпУюремонтомсистем,проводитьвобъеме
первичной поверки.

2.5 ПрИ налиIшИ фркчиИ измерениЯ скорсти движения ТС на контролируемом

УчасткедорогиВнеочередн.ЦпоВерк4обУсловленнаяизменениемместарасположеЕиясистем'
проводится в объеме пункта l0.4.

2.боперачияпопУнкт.lм10.2иl0.4выполняетсяДlясистемпристшIионарном
размещении, имеющих в составе интегрированные измерительные блоки исполнений KIB-RP>,

uIB-Po 
"nn 

видеоблоки кVВ-Р>, кVВ-чР>, производяцЕх измерения скорости движения ТС на

контроJшруемом rIастке дороги.

2.7 Операчии по пуЕктам 10,5, 10.6 и l0.7 вьпrолплотся дlя систем при стационарном

иJIи передвижЕом рaвмещении, имеюпцrх в cocтiвe интегрироваЕные измерительные блоки

исполнЬний (IB-Ф>, (IB-RID, производящих измерениJI скорости движения ТС в зоне

KoHTpoJuI, расстояния до ТС и 1тла на ТС.

2.8 В слl"rае полуlеншr отрицательItьD( результатов по лобому пlтrкту таблицы 2

системы бракlтотся и нIшравJUIются в ремонт.

Да

Да



5

3 ТРЕБОВАНИЯ К УСЛОВИЯМ ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ

3.1 Поверка прводится при рабочих условиях экспJryатации поверяемых систем и
используемьD( средств поверки. Срелства поверки дол)Iс{ы быь подготовлены к работе в
соответствии с их руководствами по экспJD|атации.

4 ТРЕБОВАНИЯ К СIIЕЦИАЛИСТАМ, ОСУЩЕСТВЛЯЮЩИМ ПОВЕРКУ

4.1 К проведению поверки допускzlются лиц4 явJuIющиеся специалистами органа
метрологической сrryжбы, юрид,Iческого JIица tlли инд{видуального предпринимателя.
аккредитованного Еа право проведения поверки, непосредствеЕно осyIцествJU|ющие поверку
средств измерений.

4.2 Персонал, проводящий поверку, должен бьrгь ознакомлен с р}.ководством по
эксплуатации систем и настоящей мgгодикой поверки.

5МЕТРОЛОГИЧЕСКИЕ И ТЕХНИrIЕСКИЕ ТРЕБОВАНИЯ К СРЕДСТВАМ
повЕрки

5.1

таблице 3.

При проведении поверки должЕы применяться средства поверки, указанные в

Таблица 3

Перечень

рекомендуемых средств
поверки

Средства измерений
Источники первичные
точного времени
укус_пи 02дм.
рег. Nя 60738-15

Осци.lшографы
цифровые
дв}хканальные серии
DS1000, модели
DSl052E,
рег. Nч 337l1-08;

Операции поверки,
требующие применение

средств поверки

Метрологические и технические
требования к средствtlм поверки,

необходимые для проведения поверки

п. l0.1 Определение
абсолютной погрешности
присвоения времени
видеокадру относгтельно
шкалы UTC (SU)

Срдсгва измерний амплитудFьD( и
BpeMeHBbD( характеристик пар:ýrетров

элекгрических сигн:lлов в

диапазоне коэффициентов р }вертки

от 5 нс/деление до 50 с/деление с
абсоrпотной погрешЕостью измерений
интерЕrлов времени при полной
полосе пропускания не более З нс;

п. 10,2 Определение
абсолютной погрешности
синхронизации вЕугренней
шкttлы времени
относительно пIкалы
UTc (SU)

Источники едшrиц времени и шкzlлы
времени, синхронизировilнньD( по
сигнttл.lм Гнсс ГЛоНАСС/GРS с
абсолотной погрешностью
сштхронизации цlкалы времени
вьD(одною сипlапа относительно
IIIк{IJIы времени UTC(SU) не

более 0,3 мс
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Операчии поверки,

требующие применение

средств поверки

Метрологические и технические
требования к средстваI\.{ поверки,

необходимые для проведеЕия поверки

Переченъ

рекомендуемьD( средств

поверки

Имитаторы рад{очастотньD(
навигационньн сигналов спуп{иковьD(

навигдIионньD( систем ГЛОНАСС,
ширкозонной шrфферячиальной
подсистемы sвдs с абсолютной

погрешЕостью синхронизации шкatлы

времени блока имитации (вьп<од

сигнllла метки времени <1 с>) с мегкой

времени, передаваемой в

Е:lвигaшIионном сигнале не более 30 нс

Имитаторы сигналов
сн_3803м,

рег. Nо 54309-13

10.3 Определение

абсолютпой
инструмента.пьной
погрешности (при

доверительной вероятности

0,95) определения

координат местоположения
системы в плане в

статическом режиме при

геометическом фмторе
PDOP не более 3

Имrrтаторы ра.щ,lочастотньD(

нaвигационпьD( сигналов спуп{иковьD(

навигдIионньD( систем ГЛОНАСС,
широкозонной диффереrтциапьной

подсистемы SBAS с допускаемым
средrим квадратическим откJIоЕением

сщ"rайIrой составrrяющей погрешпости

формирования беззапрсной

даJьности (псевдодальности) пе

более 0,1 м по фазе дальномерного

кода и не более 0,00l м по фазе

несущей частоты

Имитаторы сигналов
сн-3803м,
рег. JФ 54309-13

10.4 Определение

абсолютной погрешности

измерений скорсти
движения Тс на

контроJп{руемом rrастке
дороги

Срлства измерений текущих

навигационньD( парllмgгров п

определеншr на их основе скорости

потебитеJIя с абсолютной

погрешностью (при },ровне

верягности 0,95) не более 0,1 rlr/c

Аппаратура
навитаIионно-временная
потрбителей
глоба-тьньп<

нlвигационньD(
спуп{иковьD( систем

глонАсс/GрS/
GALILEO/SBAS
NVO8c_cSM_DR

рг. Nч 52614-13

l0.5 Опрделепие
абсолютной погрешности
измерений скорсти
движения ТС в зояе

KOHTPOJUI

Имитаторы скоростей движения тс
в диЕшазоне от 1 до 400 кйч
с абсолютной погрешностью не

более 0,3 кйч;
Срелства измерений расстояний в

ди{шазояе от 3 до 30 м с абсо;потной

погрешностью (при доверительной

вероятн ости 0,95) не более 8 мм

Имитаторы параметров

движения ТС
<Сапсан 3 >

литера 1 l лптера2,

рег. ]ф 51426-12;

.Щальномеры лазерЕые

Leica DISTO х310,

рег. Nэ 74357-19

Прололжение таблицы 3
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Продолжение таблицы 3

Имитаторы параметров
движения Тс
<Сапсан 3>

литера l l литера 2,

рег. No 51426- 12;

.Щальномеры лазерные
Leica DISTO х310,
рег. Nч 74357-19

вспомогательньiе технические средства
Термогигрометр автономньй ИВА-6 исполнение ИВА-6Н с
удлинительныМ кабелеМ KY-l илИ КУ-2 модифик ация л2,
рег. М 82393-21: диапазон измерений относительной влажности
от 0 до 98 %; пределы допускаемой основной абсолютной
погрешности измерений относительЕой влalкЕости при
температуре 2з ,с +2 О/о в поддиапазоне от 0 до 90 %, +З Уо в
поддиапalзоЕе свыше 90 до 98 О/о; пределы допускаемой
дополнительнОй абсоrпотноЙ погрешности измерений
относительной влФкности при изменении температуры
на 1 оС в пределrrх измерений температуры +0,1 уо; лиапазон
измерений температуры от миЕус 20 до плюс 50 ОС; пределы
допускаемой абсоrпотной погрешности измерепий темrrературы
+0,2 ос; диапазон измерений атмосферного давления от 600

пределы допускаемой абсолютной погрешности
осферного давления *2 гПа

ло 1200 гПа;
измерений атм

fLпастина госу
тс

дарственного регистрационЕого знака (дмее - ГРЗ)

5.2 Все средства поверки должны быть исправны, поверены> результаты поверкиподтзерждаются сведениями о результатirх поверки средств измерений, вкJIюченными вФедеральпьЙ информационньй фонд по обе"rr"r"rrЙ единства измерений.

5.3 .Щопускается использовать при поверке друпrе }"гвержденные и атl.естованныеэталоны единиц вел'.Iин, средства измерений уrвержденного типа и rlоверенные.
удовлетворяющие метрологическим цlебованиям, укarзанЕым в таблице 3.

ерации поверки,
требlтощие применение

средств поверки

оп ец)ологические и технические
тебования к средствalм поверки,

м

веркинеобходимые для проведения по

Перечень

рекомендуемьц средств
поверки

10.6

абсолютпой
измерений

тс

Определение
погрешности

расстояния до

измерений расстояний в
диапазоЕе от 1 до 100 м с абсолютной
погрешностью (при доверительной
вероятности 0,95) не более 0

Средства

,3м

!атrьномеры
Leica DISTO
рег. Jt 74357-19

лазерные

х310,

абсо.тпотной погрешности
измерений угла на ТС

10.7 ры скоростей движения ТСв диапазоне от 1 до 400 км/чс абсоrпотной погрешностью не
более 0,3 кйч;
Средства измерений расстояний в
диапазоЕе от l до З0 м с абсолютной
погрепшостью (при доверительной
вероятЕости 0,95) не более 8 мм

Имитато

времени ИВ-1 отобрахение
ч: от 0 до 23; мин: от 0 до 59; с: от 0

Индикатор
формате

мс: от 0 до 9999)

чч:мм:сс.мс ( До 59;

времени в

Определение
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бТРЕБОВАНИЯ (УСЛОВИЯ) ПО ОБЕСПЕЧЕНИЮ БЕЗОПАСНОСТИ
ПРОВЕДЕНI,1Я ПОВЕРКИ

б.1 Во время подготовки к поверке и при ее проведеЕии необходимо соблюдать

прalвила техники безопасности и призводственной санитарии в электронной промьпrшенности,

правила техники безопасности при эксплуатации электрустановок и требования,

устiшовленные технической документацией на используемые при поверке основные и

вспомогательные средства поверки.

7 ВНЕШНИЙ ОСМОТР СРЕДСТВЛ ИЗМЕРЕНИЙ

7.2РезУльтатыповеркиподанномУп}ъктУсчитатьположителЬными'если
обеспечивается вьшолЕение всех перечисленньD( в пункге требовiший,

8 ПОДГОТОВКА К ПОВЕРКЕ И ОПРОБОВЛНИЕ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

8.1 Подготовка к поверке

8.1.1 Поверитель должен из}п{ить руководство по эксплуатации системы и руководства

по эксплуатации испоJIьзуемьD( средств поверки.

8.2 Опробование

8.2.1 Подключитъся к системе согласно руководству по эксплуатации,

8.2.2 Проверить налиtше изображения со всех видеокаl ,tер,

8.2.3 Заводской номер системьL 1казанный в главном окне програý{мы KBinom>,

должея совпадать с заводским номером, записllнным в формуляре системы,

8.3 Результаты поверки по данному пункry считать положительпыми, если

обеспечивается соответствие всех перечислеЕньD( в пункте тебований,

7.1 При проведении вItешнего осмота должяо быть устаповлено соответствие системы

следующим требоваrияv:

- комIlлеIспtоfiъ сист€мы доJDкна соответствомть комплектности, указанной в

формуляр;

- Еа корпуса( компопентов системы должны быгь нанесены маркировка и заводской

номер, пломбирвка должна бьггь в целостноФи;

- компоненты системы не дол)кны иметь мекшичесю{х повреждений, ыпrяющих на их

рабоry.
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9 ПРОВЕРКА ПРОГРАММНОГО ОБЕСПЕЧЕНИЯ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

9.1 Проверить соответствия заJIвленЕьD( идентификшшонньrх данньн
(идентификационное нммеяокlние, номер версии, чифровой идентификатор) По системы в

соответствии с руководством по эксплуатации системы.

9.2 Результаты поверки считать положительными, если идентификационные ддrные

ПО соответств}тот идентификашонным данным, приведенным в таблице 4.

Таблица 4

10 ОПРЕДЕЛЕНИЕ МЕТРОЛОГИtIЕСКИХ ХАРАКТЕРИСТИК

10.1 Определение абсолютной погрешности присвоениJI времени видеокадру

относительно шкалы UTC (SU)

10.1.1 Вкrпочить и подготовить эталонньй источник

сиryс_пИ 02Д0, а Talot(e впешнее цифровое табло отображения

времени) согласно их экспJryатационной докрлентации.

точяого времени
времени (индикатор

10.1.2 УстановИть след/ющие режимы работЫ этапоЕЕого источIlика точного времени:

- прием сигналов ГНСС - только ГЛОНАСС;

- опорнаJI шкала времени - UTC(SU);

- часовая зопа - в соответствии с часовой зоной проведения измерений,

10.1.3 разместить цифровое табло отображения времени эталонного источника точного

времени (внешнее цифровое табло отображения времени, подкJIюченное к источнику точного

времени) в зоне KoHTpoJUl системы и убедиться в четкости его изображения,

t0.1.4ПроизвестинемеЕееlOфотофиксачийчифровоготаблоотображениявремени.
При этоМ система присвОит каждомУ кадру значение измереЕного времени,

10.2 ОпределеНие абсо.тпотной погрешIlости синхрониздIии внугренней шкалы времени

относителыlо rшсшы UTC (SU)

10.2.1 Подклюrшть имитатор сигнrшов гнсс (сн_3803М), систему и осциrшограф

согласно схеме, приведенной на рисlнке 1 .

Идентификационные данные (признаки) Значение

Идентиф икzlllионное наименование По
Номер версии (идентификачионньй номер) ПО 1.0.0

Цифровой илеrrшфикатор ПО
исполняемого кода)

(коптрольнм сумма
36с5абее 1 83345a8d3d0722 l 70dee70e

Алгоритм вычисления икатора ПО MD5

metrol.so
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10.2.2 Подготовитъ и запустить сценарий имитации с параметрal ,1и, предст:lвленными В

таблице 5, без формируемьrх сигналов фунщионlлльньD( дополнений.

PPS PPS

Рисунок l - Схема подк.lпочения

10.2.3 Установrть на осциллографе следуюцие настройки:

- коэффичиеят рlввергки 25 нс/дел;

- синхрниздщя по перlшему фронry;

- уровень сию(рнизаши 50 О/о;

- 1 (первый) канал синхронизации.

10.2.4 На осци,lшографе првести не менее l0 измерний.

10.2.5 ИзмернItое значение на осциллографе, с у{етом задержек в кабеле,

соответствуеТ абсоJпотной погрешности сиЕхрIrиз ии внугренней цIкalлы времени

относитеJьно шкапы UTC (SU) 
^Ti.

10.3 Опрлеление абсо.lпотной иЕст}меЕтальной погршности (при доверительной

вероятности 0,95) опрлеления координат местоположен!iя системы в плане в статическом

режиме при геометрическом фаюор PDOP не более 3

10.3.1 Подключить имЕтатор сигна.пов ГНСС к системе согласно рисунку 2,

10.3.2 Подготовить и запустить сцеварий имитации с параметра}.lи, представленными в

таблице 5, без формируемьD( сигIliллов функчиона.llьньпr дополнений.

Таблица 5

СистемаОсшллографсн_3803м
Кана.гI 2

гнсс сигнал

Наименование характеристики Значение

Продолlоrгельность, мин 120

.Щискретность записи, с 1

Количество нкА GРSлЛонАсС 8/8

Параметры среды распростанения навигационньD(

сигна.lов

тропосфера присугствует
ионосфера прис}тствует

Канал l



наименование истики Значение

емые сигнмы дополнений сигналы SBAS
Координаты объекга:
_ широта
_ долгота
- высота над эJlлипсоид м

57"00,00" N
34"00,00" Е

200 00

l1

Прололжение таблицы 5

эксплуатации

10.3.4 Выбрать из измерений координат не менее 500 с геометрическим фактором
PDOP не более 3.

10.3.5 Подготовить и зlшустить сценарий имитации с параJ\{етраь.rи, представленными в

таблице 5, с формируемыми сигнаJI!ми фунщиона.llьньп< дополнений.

10.3.6 повторrrть пркты 10.3.3 - 10.3.4 с параметрzlI\rи, предстzlвJIенными в табЛИЦе 5, С

формируемьп,rи сипlалами функциональньп< дополнений,

l0.4 Определение абсолютной погреIпности измерний скорости движения ТС на

KoHTpoJmpyeMoM riастке дороги

10.4.1 Опрелеление погрешности измерний скорости на контролируемом участке

дороги проводится сравнением значения скорости, измернной системой, и значения скорости с

этilлоЕного навигационного приемника.

10.4.2 При периодической поверке убелиться, что координаты местоположения

системы совпад:lют с учетом погрешности с измеренными значениями при перви,пrой поверке.

10.4.3 Подкrпочить эталонньй навигационньй приемник к персональному компьютеру

с установленнЫм По длЯ з шси даннь,D( в файл с этапонного навигационного приемника и

разместить их в автомобиле.

10.4.4 Установить частоту вьцачи ддшых эталонным навигационным приемяиком

(темп решения) l0 Гц. Начать Запись дa tньD( с этмонного навигащлонного приемника,

10.4.5 Проехать на автомобиле коптролируемьй riасток дороги не менее 3 раз с

разными скоростями, при этом две скорости должны бьгrь минимшьно и максимаJьно

возможными ва данном yiacтKe дорги.

10.4.6 Рекомендуется выбирать
движения автомобиля, основьваясь, в

минимzlльно и максим{lльно возможные скорости
первую очередь, на обеспечении безопасности

участяиков движениJl на контролируемом участке дороги во времJI поверки, при этом в черте

iорода 
"" 

,е""е 20-30 км/ч, на автомагиста.пи не менее 40 км/ч,

дпt комплексрч1

Ф
Имитатор
си гн ал оз

Рисунок 2

10.3.3 Првести измерения и зaлпись координат системой согласно руководству по
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l0.4.7 Остановить запись данньD( с эт{lлонного нllвигационIiого приемника.

10.4.8 По дд{ным с системы определить время фиксации автомобиля на въезде и
выезде с контолируемого участка дороги для всех проездов.

10.4.9 Вьбрать из записztнньD( д{lнньD( с нtlвигационного приемника дilнЕые,
соответств},ющие интервалам времени нахождения автомобиля на контролируемом участке
дороги дJIя всех проездов, при этом искJIю.Iить дarнные с PDOP > 3.

10.5 Определение абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС в зоне
KoHTpoJI-rI

10.5.1 Разместить в зоне контроJIя системы па расстоянии от 3 до 30 м пластину ГРЗ
ТС. Требуемое расстояние от системы до ГРЗ ТС проконтроJIировать с помощью дальномера
лазерного Leica DISTO Х310 (далее - лаJIьномер).

10.5.2 Разместить рядом с ГРЗ ТС имитатор параметров движения ТС <Сапсан 3>

(да.тее - имитатор скорости). Устшrовить имитируем}ю скорость из ряда 1, 70, 90, 120, 150, 180,
250, 350 кйч.

10.5.3 Подктпочиться к системе согласно руководству по эксплуатации и перейти в

режим поверки по измерению скорости в зопе контоJIя.

10.5.4 Зафиксировать измеренное системой значение скорости Ид.

10.5.5 Провести измерения значений скорости дIя всего ряда имитируемьD(
скоростей 1,70,90, l20, 150, l80,250,350 юt/ч.

10.6 Определение абсоrпотной погрешности измерний расстояния до ТС

10.б.l Располоllс-rть пластину ГРЗ ТС (метку с ГРЗ) в зопе контроJIя системы (ближе к
нача:rу зоны) по направлеЕию к системе согласно схеме, приведенной на рисlвке 3.

ClrcTerua

Лазерный

дальномер

iз

Li

l

Lэi

Рисчнок 3

10.6.2 Разместить даJIьномер в точке установки системы.

10.6.3 Подк-lпочиться к системе согласЕо руководству по экспJryатации и перейти в

perclм поверки измереншI расстояний до ТС.

расположенхе
мегок с Грз



конце зоны контроля

l0.7 Определепие абсоrпотной погрешности измерний утла на ТС

10.7.1 Подкrпо,шться к системе согласЕо руководству по эксплуатации и перйти в

режпм поверки измерения угла на ТС.

10.7.2 Устаповить имитатор скорости и пластину грз тС перед системой на

расстоянии 20 м такиrr.r образом, .ггобы изображение цеIrтра имитатора и пластины грз тс
оказалось в центральной части видеоизображения, отмечеЕной рамкой. Вкпочить на имитаторе

режим имитации одино.пrой целr.

10.7.3 Устаповитъ на имrтаторе скорости значение имитируемой скорости 20 км/ч.

10.7.4 Перместить имитатор скорости в горизонтальной плоскости на расстояние ДL
от нормали к системе и на расстояние ДК, соответствуюпц{е угrrу 5О согласно таблице 6, как

показано на рисунке 4, поочередно в одну й друг1цо сторону. Зафиксировать значеЕие угла на

ТС С,, измеренное сиСтемоЙ.

l0.7.5 Повторить пуню 10.7.4 лля значеЕий рла 10О и 22О.

Табшаца 6

озi, S м ДL, м АК, м

5 20,000 1,750 20,076

10 20,000 з,526 20,309

22 20,000 8,080 21,570

]lg.

зL

гр1

1к

I tlc Норшаь к систсrrе

грз

,/ ък

Систсrда

sL

L--!Ц-__L.lгрзr

13

l0.6.4 Пол}r.шть резуJIьтат измерений Li системой.

l0.б.5 Провести измерение расстояния Lэi дальЕомером до пластины ГРЗ ТС.

l0.6.6 Повторить измерение расстояния до пластины ГРЗ ТС размещенной в середине и

Рисlнок 4
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11ПОДТВЕРЖДЕНИЕ СООТВЕТСТВИЯ
МЕТРОЛОГИЧЕСКИМ ТРЕБОВАНИЯМ

СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

т3; - зн:Iчени€ времени на цифровом табло отображенЕя времени эталонного истоtшика
точного времени яа iM кадре.

l1.2 Результаты поверки по определению абсолютной погрешности присвоениJI

времени видеокадру относительно пlкалы UTC (SU) считать положительными, еСлИ ДJUI ВСеХ

измерений абсолютная погрешность присвоениJl времени видеокадру относительно шкаJш
UTC (SU), полученнfuI по пуЕкту 11.1, для иЕтегрировiшньD( измерительньп< блоков
исполнений KIB-RP>, <IB-P>, видеоблоков исполнений <VВ-Р>, <VВ-чР> Еаходится в пределах
+1 мс и для иЕтефирокlнньD( измерительньп< блоков исполнений KIB-RI>, <IB-I>, видеоблоков
исполнениЙ (VB-I), KVB-uI>, <VB-S> находится в пределах *1 с.

11.з Резулътаты поверки по определению абсопотной погрешности синхронизации
внутреIrней шкarлы времеЕи относительно шкалы UTc (SU) с.пlтать положительными, если дJIя

всех измерений абсолютнм погрешностъ синхронизации ввутренней шкzuы времени

отпосительно шкалы UTC (SU), полуrеннaUI по пункту 10.2, находится в пределах +100 нс.

где j 
- 

эпоха измерений;

Bni - измеренная широта системой, град.;

Во1 - опорнlц широтц град,

l 1.4.2 Расс.п,rтать абсолютную погрешность определеЕхя долготы по формуле (3):

ДLi - L.i-Lоб

г.ще l}r; - изм€реЕнarя долгота системой, град.;

Lo; - ОПОРНОЯ ДОЛГОТа, ГРаД.

(3)

11.1 Прочедуры обработки результатов измерений, поJrr{еЕньD( при определении
абсо.lпотной погрешности присвоения времени видеокадру относительЕо шкмы UTC (SU)

1 1.1.1 Определить зЕачение абсоrпотной погрешности присвоения времени видеокадру
относительно шкалы UTC (SU) для каждого измереЕшI по формуле (1):

bTi = Txi _ тзi, (1)

г.ще тр - зяачеIlие времени, присвоенное i-My кадру СИ;

l1.4 Процедфы обработки результатов измерений, получеЕIlьD( при определении

абсолютной инстументальной погрешности (при доверительной вероятности 0,95)

определеЕия координат местоположения системы в плане в статическом режиме при

геометическом факторе PDOP не более 3

1 1.4.1 Расс.п,rтать абсолютн}то погрецшость определения широты по формуле (2):

ДВi = В", _ go,, Q)
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l 1.4.3 Перевести полученные значения абсолютной погрешности определения широты
и долготы в метры по формулам (4), (5):

дв! = 
дВ''о

. 180

с.( 7-е') (4)
(1-е 5ln 9oi)

ДL'i =
ALi,П а 1-е2 cosBoi (5)
1в0 (L- е stn

г.ще /В;, /1,; - абсолютные погрешЕости определениJI широты и долготы на ,-ю
эпоху, град;

а - большая поJryось общеземного эJIJIипсоид4 м (WGS-84: а = 6378l37 м);

е - эксцентриситет общеземного эJIJIипсоида (WGS-84: е2 = 0,00бб9437999).

11.4.4 Расс.штать математическое о)tо{дание определеЕиJI погрешности широты по

формуле (6), лоrготы по формуле (7):

мв = *.xjll/B;, (б)

(7)

где N - .пrсло измерений.

11.4.5 Расс.п-rтать СКО опрелеления погрешности uшрты по формуле (8), лолготы по

формуле (9):

(8)

(9)

l1.4.6 Рассчитатъ грzмицы инструý{ентzrльной погрешности (при доверительной

вероятности 0,95) определения координат местоположения системы в плане по формуле (l0):

м, = *. z!=rдtb

п=t м + +2. ов2 + oLz( в
( 10)

1 l .4.7 Операчии по пунктilм l 1 .4.1 _ 1 1.4.б провести дIя каждого сценария имит.uши.

1 1.5 РезультатЫ поверки по определению абсолютноЙ ИНСТУIt{еНТarЛьноЙ погрешности

(при доверите;rьной вероягности 0,95) определенпя координат местоположеЕия системы в

плаЕе в статическом ре)rшме при геомgФическом факторе pDop пе более 3 считать

положительными, если значениJt абсоJпотной инсту {еятальной погреlпности (при

доверительной вероятЕости 0,95) опрелелепия коордлнат местоположения системы в плане в

статическом режиме при геометрическом факгор pDop не более 3, поJryченные по

пункгу l1.4, ЕzD(одятся в предел:D( +5м в aBTortoMHoM режиме и в пределiж +1,5м с

использованием диффернчиального режима SBAS.

ы=,@-;j
"в - r,l л-1

йL,,-M0-:---оr = {n]i-'
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11.б Прочелуры обработки результатов измерний, полrIенньп при определении

абсолютпой погрешности измерений скорости движения ТС па контроJIируемом )пrастке дороги

l1.б.1 Опрелелить этмоЕную скорость движения автомобиJUI на контоJIируемом

гIастке дороги по дzlнным с эт:uIонного навигационного приемника по формуле (1l):

, , иj(')
(1l)

г.ще у3; _ значение скорсти Еа KoHTpoJmpyeMoM rIастке дороги по данным с этtшонною

навпгационного приемника для Ёго презд4 вырФкенное в кI!/ч;

vj(r) - зЕачение мгновеrпrой скорости по данным с эт!tлонного навигlшlионного

приемника для Ёго проезд4 выраженпое в кл"r/ч;

N - количество значений мгновенной скорсти по дzlнным с эталонного

навпгационного приемника для Ьго проезда.

l1.б.2 Расс.п.rтать значеЕие абсолютной погрешности измерений скорости на

контоJIируемом }лrастке дороги по формуле (l2):

ДVr=V,-Пrч (12)

где и - значение скорсти на контроJпrруемом }щастке дороги, измеренное Системой

для !го проезда', вьтраженпое в км/ч.

11.7 Результаты поверки по определению абсолютной погрепшости измерений

скорости .шижения ТС на KoHTporMpyeMoM rIастке дороги считать поло)ю{тельными, если

значение абсолю11rой погрешности измерения скорости движения ТС на концоJшруемом

участке, полrlенное по пункту 11.6, для скорости до 200 км/ч находится в пределм +1 п,r/ч,

от 200 до 300 км/ч вкJIюtмтельно Еаходится в пределrrх +2 fu ч, свыше 300 км/ч находится в

пределах +3 км/ч.

l1.8 Прочелуры обработки резуJIьтатов измерений, поJ[rlенньt ( при определеЕии

абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС в зоне контоJIя

l 1.8.1 Рассш.rтать абсолютн},ю погрешность измерений скорсти ТС по формуле (l3):

bVi=V"r-Yru (lЗ)

ГДе / Иi - ЗНаЧение абсолютt{ой погрешности измерний скорости ТС, rо,r/ч;

Из; - имитир}емая скорость ТС из ряда 1, 70, 90, 120, 150, l80, 250, 350 ш/ч;

Ид; - скорость ТС, измеренная системоЙ при имитируемоЙ скорости Vз1, км/ч,

11.9 Результаты поверки по определению абсоJпотной погрепшости измерений

скорости lЕижения ТС в зоне контроJlя сIштать положитеJъвыми, если зЕачения абсолютной

поф"ц1rо"rп измерений скорости движения ТС, поrrуrенные по пуЕtсгу 11.8, паходятся в

пределах +1 км/ч.

Vor =
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11.10 Прочелуры обработкИ резуJьтатов измерепий, поJryченньD( при опр€делении

абсолютной погрешности измернrй расстояния ло ТС

11.10.1 Расс.пrтать абсолютную погрешпость измерниЙ расстояния до ТС между

меткltIr{и дUI каждого измерения по формуле (14):

дLr_1,--1r,, (l4)

11.11 Результаты поверки по определению абсолютной погрешности измерений
значения абсолютной погрешностидо ТС считать положительными, есJшрасстояниJI

измерений расстояния до ТС, полl^rенные по п}цкry l 1 . l0, паходятся в пределах * 1 м,

Заместитель нача.пьника НИо-10 - начаьник

НИЦ ФГУП (ВНИИФТРИ>>

11.12 Прочелуры обработки резуJIьтатов измерений, поJIrrенпьD( при опр€делении

абсолотной погрешности измерений угла на Тс

1 1.12.1 Рассчитать абсоJIютн}то погрешность измерения угла на ТС по формуле (14):

Даi = q, -.r,, (l4)

Г,Щ€ О1 - ЗНПЧение угла на ТС, Ilзмеренное системой при i-M измерении;

г!€ d3; _ этilлонное зЕачеЕие угла на тс для i_го измереЕия, согласно таблице 6.

1 1 .13 Результаты поверки по определению абсолютной погрешности измерений угла на

ТС считатЬ положительЕыми, если абсо;потнiлJI погрешность измерения угла на ТС, получеЕнаJl

по пункту 1 1.12, находятся в прделах *1О.

12 ОФОРМЛЕНИЕ РЕЗУЛЬТАТОВ ПОВЕРКИ

12.1 Результаты поверки системы подтверждilются сведениями о результатах поверки

средств измерений, вкIIюченными в Федеральный информачионный фонд по обеспечеЕию

единства измерений. По змвлению владеJIьца системы иJш лицц представившего его на

поверку, на систему нatносится знaк поверки, и (или) выдается свидетельство о поверке

системы, и (или) в паспорт вносится зaшись о проведенной поверке, зlверяемiц подписью

поверитеJIя и знаком поверки, с }кalзанием даты поверки, ltJm вьцается извеIцение о

вепригодности к применению средства измерений.

12.2 Результаты поверки оформляются по устаповленной форме.

Е.В. Ракt


