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l ОБЩИЕ ПОЛОЖЕНЛIЯ

1.1 Настоящм методика поверки распростр:tняется на комплексы аппаратно-
програп.rмные кАвтоУраган-ВСМ2-МD (далее - комплексы) и устанавливает объем и методы
перви.лrой и период]ческой поверок.

1.2 При проведении поверки обеспечена прослеживаемость к ГЭТ 1-2022, ло
государственIrой поверочной схеме для средств измерений времени и частоты, }твержденной
прик:tзом Росстандарта от 26.09.2022 .NЪ 23б0, ГЭТ 199-2024 по государственной
поверочной схеме для координатно-временньD( средств измерений, угвержденной прикzrзом

Росстандарта от 07.06.2024 Ns 1374 и локальной поверочной схеме для средств измерения
скорости движения ц)tlнспортньD( средств (ТС).

1.3 Пр, определении метологических характеристик поверяемого комплекса
используется метод непосредствеЕного сравненшl результата измерения поверяемого средства
измерений (СИ) со значением, определенным эталоном.

1.4 В результате поверки должны быть подтверждены след},ющие мецологические
требоваIrия, приведенные в таблице 1 .

Таблица 1-По м логические вания
Наименование характеристики Значение

.Щиапазон измерений скорости движения ТС, км/ч
в зоне KoHтpoJuI радиолокационным методом*
в зоне KoElpoJUr по видеокадрalм
на контроJIируемом }/rlастке дороги

от 0 до 350
от 0 до 350
от 0 до 350

*1
+1

+l
+1

+1

+2

ПредеьI допускаемой абсошотной погрешности измерений скорости движепия
ТС, км/ч
- в стационарном и передви)(ном размещении комплекса:

в зоне коптроJIя радиолокационным методом
В ЗОНе КОIIТОJIЯ ПО ВИДеОКаДРallt4

- на KoнlpoJп.rpyeмoм rlacTкe дороги
в стациоIlарном размещении комплекса
в передвижном размещепии комплекса

- в движении при мобильном размещении комплекса:
в зоне ко}Iтроля радиолокационным методом
в зоне контроJIя по видеокадрам

+3

+0,1

Пределы допускаемой абсолютной погрешности сиЕхронизации внутренней
шк:tлы времени комплексов к шкаJIе времени UTC(SU), мкс

- для моноблоков моделей RNC и NEXT, компьютерньD( блоков моделей
кSР-V2>, KSAU>, кКУВ-А> и кКУВ-А-М>

- для моноблокц модель RNC исполнение RNC *

*1
+l000

Пределы допускаемой абсолютной погрешности присвоения временной метш
видеокадру к шк{lле времеЕи UTC(SU), мс
- для моноблоков .тпобой модели и видеодатчика модели RN с платой
синхронизации
- дJUI остaшьньD( видеодатчиков

от l до 86400.Щиапазон измерений интервалов времени, с

+l
Пределы допускаемой абсолютной погрешности измерений интервzlлов
времени, с

+1

+4,5

Границы допускаемой погрешности (по уровню вероятности 0,95) определения
координат в плане**, м

- абсолютной при стационарном и передвижном размещении комплекса
- инст}ъ{ентarльной при мобильном размещении комплекса
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2 ПЕРЕЧЕНЬ ОПЕРАЦИЙ ПОВЕРКИ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

2.1 При проведении поверки должны быть выполнены операции, укaвalнные в таблице 2.

Таблица 2

,Щишlазон й расстояния от разметки на дорожном полотне до ТС, м отOдо30
Пределы допускаемой абсолютной погрешности измерений расстояния от
разметки на дорожном полотне до ТС, м +0,25

.Щиапазон измерений расстояния между ТС, движущимися в одной полосе
дороги, м от5до50
Пределы допускаемой абсоrпотной погрешности измерений расстояния между
ТС, движущимися в одной полосе дороги, м +0,25

* - максима.,,тьное значение встречной скорсти при измерении скорости движения ТС в
движении - 350 кйч
** - метрологическlц характеристика определена по сигнalлам от спугников GPS и ГЛОНАСС,
принимаемьD( одновременно, при значения( PDOP < 3

Наименование операций Номер пункта
методики
поверки

Проведение операции при
первичной

поверке
периодической

поверке
Внешний осмот средства измерений Да Да
Подготовка к поверке и опробование средства
измерений Да Да

Проверка прогрilммного обеспечения (да,тее -
ПО) средства измерений

9 Да Да

Определение метологических характеристик и подгверждение соответствия СИ
метрологическим требованиям
Определение абсо.тпотной погрешIlости
присвоения временной метки видеокадру с
национа,тьной шкалой времени UTC(SU)

10.1 Да Да

Определение абсолютной погрешности
синхронизации внутенней шкzшы времени
комплекса с национмьной шкалой времени
UTC(SU)

10.2 Да Да

определение абсолютной погрешности (по

уровню вероятности 0,95) определения
координат в плане в стационарном и
передвижIlом размещении комплекса

l0.3 Да Да

определение диапазона и абсоrпотной
погрешности измерений скорости движениjI
транспортньD( средств (далее - ТС) в зоне
контроля радиолокационным методом в
стационарном и передвижном размещении
комплекса

l0.4 Да Да

Определение диапазона и абсо.гпотной
погрешности измерений скорости движения
ТС в зоне контоJIя по видеокадрil},t в
стационарном и передвижном размещении
комплекса

10.5 Да

10.б Да !а
Определение
погрешности

диапазона и абсолютной
измерений скорости движения

ТС на ко мо\{ тке

7

8

.Ща
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Определение диапазона и абсолютной
погрешности измерений расстояния от
раrзметки на дорожном полотне до ТС

10.7 .Ща Да

Определение диапазона и абсолютной
погрешЕости измерений расстояния между ТС,
движущимися в одной полосе дороги

l0.8 .Ща Да

Определение инстр}а{ентzrльной погрешности
(по уровню вероятности 0,95) определения
координат в плане в движении при мобильном
размещении комплекса

l0.9 Да Да

Определение диапrвона и абсолютной
погрепшости измерений скорости движениrl
ТС в зоне контроJIя радиолокационtlым
методом в движеЕии при мобильном

размещении комплекса

l0.10 Да

Определепие диапазона и абсолютной
погрешности измерений скорости движения
ТС в зоне контоJIя по видеокадрzл},t при
мобильном рzвмещении комплекса

.Ща Да

Определение диапазона и абсолютной
погрешности измерений интервалов времени Да Да

2.2.Щопускается проведение поверки меньшего tшсла измеряемых вели.Iин, которые

использ}aются при эксплуатации по соответств},ющим пунктам настоящей методики поверки.

Соответствующalя зaшись должна быть сделана в сведениях о результатЕrх поверки,

передаваемьD( в Федера,rьный информационный фонд по обеспечению единства измерений.

2.3 .Щопускается проводить поверку по пунктil}.{ 10.1 - 10.3, 10.4 вариант 1в
лабораторньrх условил(.

2.4 Внеочередную поверку, обусловленнlто ремонтом комплексов, проводить в объеме

периодической поверки.

2.5 При нzlлиIши фlпкчии измерения скорости движения ТС по видеокадрам,

внеочередную поверку, обусловленнуто изменением места расположения или ракурса
комплексов, допускается не проводить.

2.6 При наличии фун*ции измеренLlя расстояния от разметки на дорожном полотне до

ТС, внеочередlую поверку, обусловленную изменением места расположения или ракурса
комплексов, допускается не проводить.

23 При Е:Iличии фlнкции измерения расстояния межлу ТС, движушlимися в одной

полосе дороги, внеочередн},ю поверку, обусловленнlто изменением места расположения или

р:ж)рса комплексов, доrryскается не проводить.

2.8 Операция по пункту l0.4 вьшолняется для комплексов при стационарном или

передвижном размещении, оснащенньD( радиолокационным модулем и использ},ющих

радиолокационньй метод измерений скорости движения ТС в зоне кон,IроJIя.

2.9 Операция по пункгу 10.5 вьшолняется для комплексов при стационарЕом иJIи

передвижном размещенииl использ},ющих метод измерений скорости движения Тс в зоне

контроJlя по видеокадрам.

2.10 Операчия по IryHKTy 10.7 вьтполняется для комплексов при стационарном

размещении, проводяIщrх измерения расстояяия от разметки на дорожном полотпе до ТС.

2.11 Операчия по п}ъкту 10.8 вьшолняется дJIя комплексов при стационарном

размещении, проводящих измерения расстояния между ТС, движущимися в одной полосе

дороги.

.Ща

10.11

10.12
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2.12 Операция по пуrкгу 10.10 выполняется дuI комплексов при мобильном

размещении, оснащенньrх радиолокационным модулем и использующих радиолокационный
метод измерений скорости .щижения ТС в зоне контоJIя.

2.13 Операчия по rrункту 10.11 выполняется для комплексов при мобильном

размещении, использ}.ющих метод измерений скорости движения ТС в зоне контроJи по
видеокадраJr.t.

2.14 В слрае получения отрицательньrх результатов по любому пlтtкту таблицы 2

комплексы брак},ются и нtшравJIяются в ремонт.

3 ТРЕБОВАНИЯ К УСЛОВИЯМ ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ
3.1 Поверка проводится при рабочих условиях эксплуатации поверяемьж комплексов и

используемьD( средств поверки. Средства поверки долrкны быгь подготовлены к работе в

соответствии с руководствttl\{и по их эксплуатации,

4 ТРЕБОВАНИЯ К СПЕЦИДЛИСТАМ, ОСУЩЕСТВЛЯЮЩИМ ПОВЕРКУ
4.1 К проведению поверки допускilются лица, явJпющиеся специалистalми органа

метрологической службы, юридического лица lялц инд,rвидуtlJlьного предпринимателя,

мкредитоваЕного на прalво проведения поверки, непосредственно осуществJlяющие поверку

средств измерений.
4.2 Персонал, проводящий поверку, должен быть ознакомлен с р}ководством по

эксплуатации комплекса и настоящей методикой поверки.

5 МЕТРОЛОГИЧЕСКИЕ И ТЕХНИЧЕСКИЕ ТРЕБОВЛНИЯ К СРЕДСТВАМ ПОВЕРКИ
5.1 При поверкеи должны применяться средства поверки, указанные в

таблице 3.

Операции
поверки,

треб}ющие
применения

средств поверки

Метрологические и технические
требования к средстваI,t поверки,

необходимые для проведения поверки

Перечень рекомендуемых
средств поверки

пп. '| - 10
Контроль

условий поверки

средства измерений температуры
окружающей среды в диапапоне измерений
от -60 до +60 ОС с абсолютной
погрешностью не более 1 ОС;

Средства измерений относительной
влажности возд}ха в диалазоне измерений
от 0 до 98 9/о с погрешностью не более 2 Уо

Термометры сопротивления
платиновые вибропрочные
эт.lлонные ПТСВ, рег.
Ns 23040-14;
Измерители влажности и
температуры ИВТМ-7,
рег. Nо 15500 - 12

п.10 Определение
метрологических
характеристик и
подтверждение
соответствия Си
метологическим
требованип,r

Средства измерений, примешIемые в
качестве рабочих этzL,Iонов не ниже
5-го разряда по ГПС для средств
измерений времени и частоты,

утвержленной приказом Росстандарта
}lЪ 2360 от 26.09.2022, и предназначенные
для воспроизведения единиц времени и
шкЕшы времени, синхронизировапньD( с
абсоrrютной погрешностью синхронизации
шкalлы времени не более l мкс;

Источники первичные
точного времени УКУС-ПИ
02.ЩМ, рег. Ns 60738-15;

Таблица 3
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Средства измерений, примеЕяемые в
качестве рабочих этalлонов не ниже
2-го разряда по ГПС для средств
измерений времени и частоты,

утверменной прика:}ом Росстандарта
J\Ъ 2360 от 26.09.2022 и предназначенные
для воспроизведения единиц времени и
шкалы времени, синхронизировalнньD( по
сигнал.lм ГнсС ГЛонАс/GРS с
абсолютной погрешностью синхронизации
шкалы времени не более З0 нс;
Средства измерений интервмов времени
от l нс до 87000 с, абсолютная
погрешвость измерений не более 30 нс;
Средства измерений, применяемые в
качестве рабочих эталоЕов не ниже
2-го разряда по ГПС для координатно-
временньп средств измерений,

1твержденной приказом Росстмдарта
J',lЪ 1 3 74 от 0'7 .06 .2024 и применяемые для
измерений координат объектов с
доверительными границzlми абсо.lпотной
погрешности определения координtlт при
доверительной вероятности 0,997 в плане
не более 1,2 м;
Средства измерений, преднrвначенные для
имитации скорости движения
траIrспортньIх средств в диzlпазоне
скоростей от 1до 350 км/ч с абсолютной
погрешностью имитации скорости не
более 0,3 кйч;
Средства измерений расстояний в

диапaвоне до 120 м с абсо:потноЙ
погрешностью измерения расстояний не
более 1,0 мм;
Средства измерений скорости в диапzвоне
от 0 до 350 км/ч с погрешностью
измерений скорости не более 0,3 м/с;

Средства измерений, применJIемые в
качестве рабочих этtlлонов не ниже
2-го разряда по ГПС дJuI координатно-
временньж средств измерений,

утвержденной приказом Росстандарта
J',lg 1з74 от 07 .06.2024, и предназначеняые
дJIя воспроизведеЕия коордиЕат объектов,
движущихся в диапазоне скоростей от 0 до
150 км/ч, с пределом допускаемой
погрешности формирования координат
местоположения в пл {е не более 1,5 м

Государственный рабочий
эталон 1 разряда единиц
времени,

рег. N9 3. 1.ZZT. 0З'7 8.2021

Частотомеры универсаJIьные
CNT_91, рег. ]ф 41567-09

комплекс эталонньй
формирования и измерения

радионавигационньIх
пара}.{етров ЭФИР,
рег. No 82567-21

Имитаторы параметров
движения трflнспортньIх
средств (САПСАН 3М)
литера 2, рег. JФ 73015- 18;

la,rbHoMep лазерньтй
DISTo
рег.}.lЪ 74357-19;

Leica
D510.

Аппаратура навигационно-
BpeMeHHfuI потребителей
глобальньп< навигационньD(
сп}тниковьIх систем
глонАсс/GрS/GАLILЕо/
SBAS NvO8c_cSM_DR.
рег. Ns 52614-13;
комплекс эталонньй
формирования и измерения

радионавигационных
пара}.{етров ЭФИР,
рег, Лb 82567-21
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п. 10.2 времеЕи с точностью
ени до 0,0001 ся

Индикатор
отоб

Индикатор времени <ИВ-1 >

п. 10.3 Средства измерений расстояний до
шностью не более *0,5 мм1000 мм с по

измерительнtulЛинейка
метаJIJмческшI

Пршuечанuе - .Щопускаепся
аmпесmованньlе эmацоньt edu

uспользовапь прu поверке dpyzue уmверlсdенньtе u
нuц велuчuн, среDсmва uзмеренuй уmверuсdенноzо пuпа u

uе мепо юов.,lеmвове HHble, бованtяц, казанным в mаб,ц,lоZuче с KlL\l
5.2

результатlrх
измерений.

все средства поверкИ должны бьпь исправны, повереЕы и иметь сведеяия о
поверки в Федеральном информационном фонде по обеспечению единства

6 ТРЕБОВАНИЯ (УСЛОВИЯ) ПО ОБЕСПЕЧЕНИЮ БЕЗОПАСНОСТИ
ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ

б.1 ПрИ проведениИ поверкИ комплексов следует соблюдать требования безопасности,
устанавливаемые р}ховодством по эксплуатации на комплексы и руководствами по
эксплуатации используемого при поверке оборудования.

7 ВНЕШНИЙ ОСМОТР СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
7.1 При проведении внешнего осмотра проверить соответствие комплексов след}.ющим

требованиям:

- ОТСГСТВИе МеХztНИЧеСКИХ повреждениЙ и ослабление элементов крепления, четкость

фиксации их положения;

- четкость обозначений, ttиcтoTy и испрtlвность рrвъемов и гнезд, нaUIичие и
целостность печатей и пломб;

-соответствие маркировки и комплектности требованиям эксплуатационной
докр{ентации.

7.2 Результаты поверки по п. 7.1 считать l]оложительными, если комплексы

удовлетворяют перечисленцым в пlнкте 7.1 требованиям.

8 ПОДГОТОВКА К ПОВЕРКЕ И ОПРОБОВАНИЕ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
8.1 Подготовка к поверке
8.1.1 Перед проведением поверки поверитель должеЕ изуttить р}ководства по

эксплуатации поверяемьIх комплексов и используемьtх средств поверки.
8.1.2 ПОдготовить комплексы к работе в соответствии с р}ководством по эксIlлуатации,

проверить включение элекгропитzlния комплексов.
8.2 Опробование

8.2.1 Подк.тпочить внешний персональньй компьютер (дмее - ПК) к комплексу с
помощью коммуtационного кабеля. Используя программу удаJIенного доступа на внешнем ПК,
подкJIютIиться к ПК из состава комплекса. В программе кАвтоУраган@> в окне кУправление>
перейти в раздел <Комплекс>.

8.2.2 Заводской номер комплекса, 1казанньй в окле кКомплексD, должен совпадать с
заводским номером, записlшным в формуляре комплекса.

8.3 Результаты поверки по пп. 8.1 и 8.2 считать положительными, если обеспечивается
соответствие всех перечисленньпr требований.
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9 ПРОВЕРКА ПРОГРЛММНОГО ОБЕСIIЕЧЕНИЯ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
9.1 Подготовить комплекс к работе, проверить вкJIючение электропитalния комплекса.
9.2 Проверить наличие изображения с видеока},tеры,
9,3 Проверить соответствия зtшвленных идентификационньD( д IньD( По комплекса в

следlтощей последовательности :

- проверить идентификационное Еаименование ПО в соответствии с руководством по
экспJryатации;

- проверить номер версии (идентификационпьй номер) По в соответствии с
руководством по эксплуатации.

9.4 Результаты поверки по дilнному пуЕкту считать положительItыми, если
идентификационные данные По соответствуют идентификационным дtlнным, приведенным в
руководстве по экспJryатаЦии комплекса и дalнным, приведенным в таблице 4, с yleToM
комплектности поставки комплекса.
Таблица 4

10 ОПРЕДЕЛЕНИЕ МЕТРОЛОГИЧЕСКИХ ХАРАКТЕРИСТИК И ПОДТВЕРЖДЕНИЯ
соотвЕтствия си мЕтрологичЕским трЕБовАниrIм

10.1 Определение абсолютной погрешности прпсвоеншя времепной меткп
видеокадру с национальной шкалой времепи UTC(SU)

10.1.1 Собрать схему в соответствии с рисунком 1. !ля этого сетевым кабелем (из
комплекта индикатора времени кИВ-l>) соединить вьп<од <SIRF> на источнике первичном
точного времени укус-пИ 02ДМ (далее _ укус_пИ 02!М) с соответств}.ющим входом на
индикаторе времени (ИВ-1)). Коаксимьным кабелем (из комплекта индикатора времени кИВ-
l>) соединитЬ выход <1 PPS> на укус-пИ 02.ЩМ с соответств}тощим входом на индикаторе
времени (иВ-1). CeTeBbb.t кабелем (из комплекта комплекса) соединить вьD(од комплекса RI-45
с соответств}.ющим входом на ПК. Подк.lпочить питание к УКУС-ПИ 02.ЩМ, индикатору
времени <ИВ-1> и комплексу.

10.1.2 Убедиться, что на экран ПК поступают изображения от всех видеодатчиков
комплекса.

Идентификационное наименование ПО Номер версии
(идентификационный

номер) ПО

Щифровой
идентификатор

по
Модуль <Измерение значений текущего времени> не ниже 1 .5
Модуль <Измерение скорости по видеокадрамD
Модуль <Измерение значений координат) не ниже 1.2
Модуль кИзмерение скорости между рубежами> не ниже 1.0
Модуль <Измерение скорости по радару) не ниже l .1
Модуль <Измерение интерв,rлов времени) не ниже 1.0

не ниже 4.3
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комплеrсс

]0в

SIRг

]20 в
укус-пи-о2.iL\I

Е} сетъ

Рисунок 1 - Схема проведения измерений

10.1.3 обеспе,мть радиовидимость сип{алов навигационных космических аппаратов
глонАсС в верхнеЙ полусфере. ПодготовитЬ комплекС и УКУС-ПИ 02.ЩМ к работе в
соответствиИ с их руководствal}.tи по экспJryатации. Включить индикатор времени ИВ-1.
УбедитьсЯ в том, чтО все техническИе средства готОвы к вьшолнению измерений.

10.1.4 Перед пРоведениеМ измерениЙ выждать комплекс не менее 30 минlт.
l0.1.5 В lтрограмме <АвтоУраган@)) в окне <Управление> перейти в раздел <Видео>.
10.1.6 отслеживм визуzlльно видеоизображение в окне <Просмотр видео), поместить

индикатор времени кив-1> в поле зрения всех видеодатчиков комплекса одновременно с
пластипоЙ государственного регистрационного знака (да,тее - грз) тС для обеспечения
формирования видеокадров.

10.1.7 Сформировать не менее пяти видеокадров от каждого видеодатчика в течение
5 мин С изображением индикатора времени (ИВ-1)). На:rичие сформированньтх вилеокадров
проверить, Hа)KtlB В окне <Просмотр видеоD кнопку кПросмотр результата распознавания), в
окне <результат> отобразятся видеокадры с индикатором времени и распознанным Грз Тс.
Осуществить выборку сформированньтх видеокадров.

10.1.8 Для каждого сформированного кадра сравнить в i-й момент времени значения
времени Zэ (изображение индикатора времени <ИВ-1> на видеокадре) с временем

формирования видеокаш)а 7к (значение времени, записtlнное в верхнем левом углу видеокадра),
определить их разностъ (абсолютнlто погрешность присвоения временной метки видеокадру)
по формуле:

ДTi=Tni-Tri,
где /zi - значение абсоrпотной погрешности присвоения временной метки видеокадру;
Iдi - время, присвоенное комплексом i-My видеокадру;
rэ, - значение времени по индикатору времени <ИВ-1> на Ём видеокадре.
10.1.9 РеЗУЛЬтаты поверки по п. l0,1 считать положительными, если д,'lя всех измерений

полученные зЕачеЕия абсопютной погрешпости присвоения временной метки видеокадру с
Еациональной шкыtой времени UTC(SU) находятся в пределzrх:

- для моноблоков любой модели и видеодатчика модели RN с платой синхронизации *1 мс;
- для остальньrх видеодатIIиков + 1 000 мс .

10.2 Определеппе абсолютной погрешностп синхропизации вIIутренней шкалы
времеЕи комплекса с национальной шкалой времени UTC(SU)

10.2.1 Собрать схему в соответствии с рисунком 2,

в сеть

в сетъ

I4ндrдаrор
времеr*л TIB-1"

Еrов
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в сеть

в сеть

рисунок 2 - Схема проведения испытаний

10.2.2

эксплуатации.

10.2.3 обеспечить мarксимzrльн)ло радиовидимость сигналов навигационных
космических аппаратов глонАсС в небесной поJryсфере. В соответствии с эксплуатационной
докрлентациеЙ на средствО измерений, применяемое в качестве эта,лона (далее - эталон
времени) подготовитъ его к работе. Убедиться в том, что комплекс и этtlлон времени готовы к
выполнению измерений. Подк.:почить выходы l Гц (IPPS) эта,IоЕа времени и комплекса к
входам частотомера <А> и кВ> соответственно. Настроить частотомер на: измерение
интерваJIов времени по передним фронтам импульсньгх сигналов; уровень срабатывания по
входу кА> - t,0 В, по входу <В> - 0,5 от амплитуды (или 0,2 В); входlое сопротивление 50 Ом,
тип сигнала DC, ко:п,rчество измерений не менее N=l000, устаЕовить Smаrt измерения (в случае
наступления события на входе <в> ранее, чем на входе <А>, результаry измерений присвоит
знак минус).

10,2.4 По истечении 1000 измерений (-17 мин, количество измерений отображается на
частотомере и должно быть не менее 1000) на частотомере зафиксировать максима!,IьЕое и
минимаJIьное значения измеряемого интервала времени (абсолютной погрешности
сиЕхронизации внутренней шкаJIы времени комплексов с национальной шка:lой времени
UTс(SU).

10.2.5 Результаты поверки по п. 10.2 считать положительными, если, дJIя каждого
результата измерений, значения абсоJrютной погрепшости сиЕхронизации внутренней шкалы
времени комплексов с национальной шкалой времени UTC(SU) находятся в пределах:

- для моноблоков моделей RNC и NEXT, компьютерньD( блоков моделей (SP-V2),
(SAU), <КУВ-д> и кКУВ-д-М> +3 мкс;

- дrя моноблока, модель RNC исполяение RNC* +0,1 мкс.

10.3 Определение погрешностш (rro уровню вероятностп 0,95) определенпя
координат в плане в стационарном и передвижном размещеппи комплекса

l0.3.1 Обеспечить максиммьн}то радиовидимость сигналов навигационньIх космических
аппаратов в небесной поrrусфере. Перед проведением измерений не менее чем на З0 мин
ЗilПУСТИТЬ КОмплекс и приемник сигналов глобальньп< навигационньIх сп)лниковьгх систем

провести подготовку комплекса к работе, согласно руководству по их

1 PPS*220 в

l pPS
*220 в

Вход "А'

Частотомер

уtпtверсаlьвй CM-9l

Вход Ъ"

*220 в

Комплекс

в сеть

Средство грrалеrrяеrлое
в качестве этмона
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(ГНСС), входящий в состав комплекса этzlлонного формирования и измерениlI

радионzлвигационньD( парап.rетров ЭФИР (далее - ЭФИР),
10.3.2 С помощью приемника сигнalлов ГНСС определить действительные зпачениJI

широты В_о и доmоты L_o координат места расположения комплекса в плане.
10.3.3 С помощью интерфейса ПО комплекса в течение 30 мин. произвести не менее 200

измерений коордипат местоположепия комплекса (NMEA сообщений).
10.3.4 Из записанною файла с измерениями выбрать измерения координат

местоположепия (сообщения $**GGА или $**RMC) по цшрOте и доJпюте на общем интервале
ВРеМеНИ с измерениями из пртокола сценария имитатора сигнttлов глобальньп< нIlвигационпьD(
сп}тниковьж систем (ГНСС) и PDOP < 3 (сообщения NMEA S**GSA).

10.3.5 Рассчитать абсолютнlто погрешность определенця широты по формуле:

ЬВ,_В,-вr,

где Brct- деЙствитеJIьное значение широты, сек}нда единицы плоского угла
(лшее - секрда);

Bi - измеренное значение широты в iй момент времени, секунда.
10.3.6 Рассчитать абсолютную погрешность определениJI долготы по формуле:

Щ=L-L,"t,
где Zi - долгота, измереннм комплексом, О;

Zret- долгота из сцепария имитатора сипIмов fНСС, О.

10.3.7 Первести поJryченные значения абсопотной погрешности определения широты и
долготы в метры по формулам соответственно:

- дJIя шиDоты:

ЬВ(м) = aygу" .
а(| - е') .bB(ceKyHda);

(1 - е2 sin2 8)3

- дJlя долготы:
z

bL(M) - 6791" ,
а(|- е )cos,B .ЬL(секунёа),

11- е2 sin2 8;3
где а - большая полуось эллипсоидц м;

е - первьй эксцентриситет эJlлипсоида;
1 " = 0,000004848 1 368 1 1 095з59933 ралиан (аrс l ").

10.3.8 Рассчитать математическое ожидание абсошотной погрешности определения
широты и долготы по формулам соответственно:

l

i=l

t=l

м )м,в

lм !nz,,L

где N- количество измерений.
10.3.9 Рассчитать СКО абсоrпотной погреurrrости определепия широты и долготы по

формулам соответственно :
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I(дq -м,)'
ов

N_l

Z(M,-M,)'
oL

N_1
l0.3.10 Опрелелить абсолютную погрешяость (по уровню вероятности 0,95) определения

коорд-rнат в плане по формуле:

п +
r " "\lob+o;)р

l0,3.11 Результаты поверки по п. l0.3 считать положительяыми, если значение
абсолютной погрешности (по уровню вероятности 0,95) определения координат в плане в
стационарном и передвижном ршмещении комплекса находится в пределах }3 м.

10,4 Определение дпапазона и абсолютной погрешпости
движения ТС в зоне контроля радиолокациоцпым методом
передвижном размещенпи комплекса

измерений скорости
в стацшонарном и

Варuанm 1 - прu uспользованult в сосmаве комлLцекса раduолокацuонньtх моdуле muпов l - 3

10.4.1 Используя комм}тационный кабель, подкJIючить внешний ПК к комплексу и
вкJIюIмть комплекс.

10.4,2 Используя программу удzrленного доступа на внешнем ПК, подкпочиться к ПК из
сост,ва комплекса.

10.4.3 В прогрil}fме <АвтоУраган@) в окне кУправление> нФкать кнопку кЗапуск> и
перейти в раздел <Видео>.

10.4.4 Отслеживая визуlцьно видеоизображение в окне <Просмотр видео>,

рarзместить в зоне видимости видеодаFIика./моноблокц совмещепного с радиолокационным
модулем, на расстоянии от 3 до 30 м имитатор параI\,tетров движепия ТС кСАПСАН 3М> (лалее

- имитатор). Требуемое расстояние от комплекса до имитатора определить с помощью
дllльIlомера лазерного (далее - дальномер).

10.4.5 Антенну имитатора сориентировать на соответств},ющий радиолокационньй
модуль и вкJIючить имитатор.

10.4.6 В окне <Просмотр видеоD соответствующего видеодатчика/моноблока нажать
кнопку <Насцойка измерния скоростиD, в открывшемся окне кСкорость> перейти во вк-JIадку

<Поверка> и HzDKaTb кнопку <Поверка>.

10.4.7 На имитаторе устalновить имиlируемую скорость движения ТС 1 км/ч.
10.4.8 Ввести зпачение, установленное на имитаторе, в поле кСкорость на имитаторе

(км/ч)> и нажать кнопку <Запуск>.

10.4.9 Зафиксировать измеренное комплексом значение скорости, отображеrrное во

второй графе окна кПоверка>.

10.4.10 Повторить операции по пунктzll,1 10.4.'7 - 10.4.9 для имитируемых скоростей из

ряла 20, 70,90, 120, 150, 180,250 и 350 км/ч.
l0.4.1l Повторrтть операции по пунктаIt{ 10.4.4 - 10.4.10 дIя кФкдого

видеодатчика/моноблока, совмещенного с радиолокационньш модулем.

М}+ М| +2.
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10.4.12 Завершить соединение вспомогательного ПК с ПК из cocт:tBa комплекса,
выкJIюlшть имитатор.

10.4,13 Рассчитать для каждой имитируемой скорости абсолютную погрешность
измерений скорости движения ТС в зоне контро.,u по формуле:

ДVi=Vur_уrr,

rде lvi - значение абсолютной погрешности измерений скорости движения Тс в зоне
контроrrя, км/ч;

ик, - значение скорости движения Тс, измеренное комплексом при имитируемой
скорости Vзi,l<м|ч;

иэi - значение имиlируемой скорости движения Тс, кйч,

Варuанm 2 - прu uспользованuu в сосmаве ко.uппекса раduолокацuонньй моdулей muпа 4
10.4.14 Подктпочить н{lвигационньй приемник к ПК с устzlповлепным ПО для записи

данньD( в файл с навигационного приемника и разместить их в ТС.
10.4.15 Установить частоту выдачи дaнньж навигационньIм приемником (темп решения)

10 Гц. Начать запись данньD( с пaвигационного приемника.
10.4.1б Осуществить проезд зовы KoнтpoJul каждого видеодат.п.rка/моноблока на ТС не

менее пяти раз со скоростями из диапазона от 0 до 350 км/ч, при этом две скорости должны
быгь минимально и мtксимtlльно возможньши в данпой зоне KoHIpoJUI. Рекомендуется
выбирать минимalльно и мalксимiшьно возможные скорости движения ТС, основываясь, в
ПеРВУЮ Очередь, на обеспечении безопасности уIастников движения в зоне контроJIя во время
поверки.

l0.4.17 Остановить заIIись дalнньD( с навигационного приемника.
l0.4.18 По дalнным с комплекса определrть время фиксации ТС в зоне контоля дJu всех

проездов,

10,4,19 Выбрать из з:шисанньD( данньж с навигационного приемника дапные,
соответств},ющие времени фиксации ТС в зоне контроля комплексов лпя каждого проезда, при
этом искJIючить данные с PDOP > 3.

10.4.20 Рассчитать абсолютн}то погрешность измерений скорости движения ТС в зоне
контоJlя по формуле:

ДV,=V,_у,,,
tДе ZVi - значение абсолютной погрешпости измерений скорости движеЕия ТС в зоне

контроrrя, кл/ч;

И; - значение скорости, измеренное комплексом для Ёго проезд4 км/ч;

Из; - ЗЕаЧеНИе СКОРОСТИ ПО ДаННЫМ С НalВИГаЦИОННОГО ПРИеМНИКа ДЛя j-ГО

проезда, км/ч.
10.4.2l Результаты поверки по п. 10.4 сIштать положительными, если для всех вариантов

и для всех измерениЙ значенЕя абсолютноЙ погрешности измерениЙ скорости движения ТС в
зоне контроJIя радиолокационным методом в стационарном и передвижном размещении
комплекса н:lходпся в пределм +1 кйч.

10.5 Определение диапазона и абсолютной погрешности измерений скорости
двпя(еппя ТС в зоне коптроля по видеокадрдм в стацпопарпом и передвижном
размещепип комплекса

l0.5.1 ОПределение диапазона и абсолютной погрешности измерений скорости движения
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ТС в зоне KoHTpoJUl по видеокадрiм проводить сравнением значения скорости, измеренного
комплексом, и значениJl скорости с навигационного приемника.

10.5.2 Въехать на ТС в зону KoHTpoJu{ комплекса. Заглушить двигатель. Провести
измерение компJ]ексом скорости движения ТС. Подкrшо.плть навигационньй приемник к ПК с
УСТalНОВЛеННЫМ ПО ДЛя Записи дalнньrх в файл с навигационного приемника и рzвместить их в
тс.

10.5.3 Установить частоту вьцачи данньtх нzlвигационным приемником (темп решения)
10 Гц. Начать зzlпись дalнньD( с навигационного приемника.

10.5.4 Осуществить проезд зоны KoHTpoJuI каждого моноблока/видеодатчика модели RN
на ТС не менее пяти раз со скоростями из диапазона от 0 до 350 км/ч, при этом две скорости
должны быть минимально и максимально возможными в данной зоне контроля. Рекомендуется
выбирать миЕимzlльно и максим{tльно возможные скорости движения ТС, основываясь, в
ПеРВ)'IО ОЧеРедь, на обеспечении безопасности rIастЕиков движения в зоне конlроля во время
поверки.

10.5.5 Остановить зчшись данньtх с навигационного приемника. По данньпrл с комплекса
определить время фиксации ТС в зоне KoHTpoJuI для всех проездов. Выбрать из записанных
дitнньD( с навигационного приемника данные, соответств}.ющие времени фиксации ТС в зоне
контроJlя комплексов дlя каждого проезда, при этом искJIюIмть д!lнные с PDOP > 3,

10.5.б Рассчитать абсоrпотную погрешIIость измерений скорости движения ТС в зоне
контроля по формуле:

ДV =у,_у,ч
где zvi - значение абсолютной погрешности измерений скорости движения Тс в зоне

контроля, кйч;
И; - значение скорости, измеренное комплексом дJ,Iя i-го проезда, км/ч;

Из; - ЗНаЧеНИе СКОРОСТИ ПО ДzШlным с наВИГаЦИОННОГО ПРИеМЕИКа ДЛЯ i-ГО

проезда, км/ч.

10.5.7 Результаты поверки по п. 10.5 считать положитеJIьЕыми, если дJIя всех измерений
значения абсоJпотной погрешности измерений скорости движения ТС в зоне KoHTpoJuI по
видеокадр{l l в стационарпом и передвижном размещении комплекса находятся в пределtlх
tl км/ч.

10.6 Определепие дпапазона и абсолютной погрешностп пзмерений скорости
движенпя ТС на коrrтролпруемом участке дороги

10.6.1 Определение абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС на
контролируемом r{acTкtlx дороги провести сравнением значения скорости, измеренного

комплексalми, и значения скорости, измеренного нtlвигациоЕным приемником.
10.6.2 Подкrпочить нalвигационный приемник к fIК с установленным ПО для записи

данньIх в файл с навигационного приемника и разместить их в ТС.
10.6.3 Установить частоту вьцачи данньfх навигационным приемником (темп решения)

10 Гц. Начать запись данных с нЕшигационного приемника.
10.6.4 Ос}тцествить проезд контролируемого участка дороги на ТС не менее пяти pzш со

скоростями из диап{вона от 0 до 350 км/ч, при этом две скорости должны бьпь минимально и
максимаJIьно возможными на данном rlастке дороги. Рекомепдуется выбирать минима!lьно и

максимально возможные скорости движениJI ТС, основываясь, в перв},ю очередь, на

обеспечении безопасности участников движения на контролируемом участке дороги во время

поверки.
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10.6.5 Остановить зЕlпись данньD( с навигационного приемника.
10.6.6 По дalнпым с комплекса определить время фиксации ТС на въезде и выезде с

контроJIируемого у{астка дороги для всех проездов.
10.6.7 Выбрать из записанньD( данIIьD( с нzшигационного приемника данные,

соответств}.ющие иЕтерваJIаI\.I времени нахождения ТС на контролируемом участке дороги для
всех проездов.

10.6.8 Определить скорость движения ТС на контролируемом r{астке дороги по данным
с навигационного приемника по формуле:

,, _ 
'Ё, 

yj(D

"эi - ---;-'
где Иr, - значение скорости на контролируемом участке дороги по дzrнным с

Ilавигационного приемЕика дJIя Ёго проезда, выраженное в [км/ч];
ИJ(i) - Значение мгновенной скорости по дilнным с навигационного приемЕика для Ёго

проезда, вьФФкенное в [км/ч];
N - КОЛИчество значений мгновенной скорости по данным с навигационного приемника

для l-го проезда,

10.6.9 Рассчитать абсолютную погрешность измерений скорости движения ТС на
каждом конlроJIируемом участке дором по формуле:

ЬТ, =V,-Vз,,
гДе ZVi - значеЕие абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС на

контролируемом yracTKe дороги, км/ч;

( - значение скорости на конц)олируемом r{астке дороrи, измеренное комплексом для

i-го проезда, вьц)alкенное в [км/ч];

Vr, - значение скорости на контолируемом yIacTKe дороги по данным с

навигационного приемника для i_го проезда рассчит:lнное по формуле (13), выраженное
в [км/ч].

10,6.10 Результаты поверки по п. 10.6 считать положительными, если д,Iя всех
измерений значения абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС на
конlролируемом у{астке дороги нttходятся в пределах *1 ю,r/ч.

10.7 Определение диапазона п абсолютпой погрешЕости измеренпй расстояния от

разметки па дорожпом полотпе до ТС
10.7.1 Поверку по данному п).нкту проводить только дJ.uI комплексов в стационарном

варианте размещения. При проведении поверки по данному п}ъкту использовать
горизонтаJ,Iьн},ю дорожнуо р,вметку (дмее - разметка), н.lходящ}.юся в зоне конц)оля
комплекса (стоп-линия, пешеходньй переход и т. п.).

10.7.2 Осуществить въезд в зону контролJI комплекса на ТС и остановиться Еа

расстоянии (1,0 + 0,5) м от ближнего к ТС крм разметки до ГРЗ ТС. Расстояние от разметки до
ГРЗ ТС определить с помощью дальномера.

10.7.3 Зафиксировать измеренные дмьномером и комплексом значения расстояния от

разметки до ГРЗ ТС.
10,7.4 Повторить действия по п}ъктам 10.7.2 - 10.7.3, разместив ТС на расстояниях

(15 + 1) и (28 + 2) м от рвметки до ГРЗ ТС.
10.7.5 Повторить действия по пункт.lм |0.7.2 - 10.'7,4 мя каждого

моноблока./видеодатiмка с функчией измерения расстояния от разметки на дорожном полотне
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до Тс.
10.7,6 Рассчитатъ дJUI каждого результата измерений абсолютн}то погрешность

измерений расстояниJI от разметки на дорожном полотне до ТС по формуле:
ADpu", : Dъп - Dt,b,

tде zDpo* - значепие абсолотной погрешности измерений расстояния от разметки на
дорожном полотне до ТС, м;

Dr,n - значение расстояния от реtметки на дорожном полотне до ТС, измеренное
комплексом, м;

Dl,д - значение расстояния от разметки на дорокном полотне до ТС, измеренное

дальномером, м.
l0,7.7 РезУльтаты поверки по п. l0.7 считать положительными, если дJuI всех измерений

ЗНаЧеНИЯ абСОШОТНОЙ погрешности измерениЙ расстояниrI от разметки на дорожном полотне до
ТС находятся в пределах *0,25 м.

10.8 Определецие дпапазопа п абсолютЕой погрешностп измерений расстояния
между ТС, движущимися в одной полосе дорогп

10.8.1 Поверку по д:lнному пункту проводить только дJIя комплексов в стационарном
вариilЕте размещения.

10.8.2 Осуrцествить въезд в зону контроля комплекса на дв}х ТС, движущихся в одной
полосе дороIи, и ост.lновиться таким образом, чтобы расстояние от ГРЗ ТС Ns 1 до ГРЗ ТС N9 2

составило (7,5 + 2,5) м. Указанное значение расстояния определить с помощью да,тьномера.
t0.8.3 Зафиксировать измеренные дмьномером и комплексом значения расстояния от

ГРЗ ТС Nе 1 до ГРЗ ТС Ns 2.

10.8.4 Повторить действия по п}нкт{tм 10.8.2 - 10.8.3, разместив два ТС на расстояниях
(27 ,5 + 2,5) и (45 + 5) м от ГРЗ ТС Ns l до ГРЗ ТС JФ 2.

10.8.5 Повторить действия по пунктil}t 10.8.2 - 10.8.4 дJuI каждого
моноблока/видеодатчика с фlъкцией измерения расстояния между ТС, движущимися в одной
полосе дороги.

10.8.6 Расс.длтать для каждого результата измерений абсолютную погрешность
измерений расстояния между ТС по формуле:

дDгрз - Dz,* _ Dz,b,

где /D.рз - значение абсолютной погрешности измерений расстояния между ТС, м;

D2,n - значение расстояния между ТС, измеренное комплексом, м;

D2,1 - значение расстояния между ТС, измеренное дarльномером, м.

10.8.7 Результаты поверки по п. 10.8 считать положительЕыми, если д]u всех измерений
значения абсолютIrой погрешности измерений расстояниJI между ТС,движущимися в одной
полосе дороги, н!!ходятся в пределах +0,25 м,

10.9 Определение инструментальпой погрешпости (по уровню вероятпости 0,95)
определенпя координат в плане в движении при мобпльпом размещениш комrrлекса

10.9.1 Собрать схему в соответствии с рисунком 3. Подключить имитатор сигн.Iлов

глоба;lьньrх навигационньD( сп)тниковьrх систем (ГНСС), из состава рабочего эталона

координат местоположения 2 разряда к переизлучающей антенне.
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Рисунок 3 - Схема вьIполнения измерений

10.9.2 Подготовить сценарий имитации с парiI\.{етрal},tи, приведенными в таблице 5, в
соответствии с руководством по эксплуатации на имитатор сигнапов Гнсс.

Таблица 5 - Сцена имитации

10.9.3 Запустить сценарий имитации на имитаторе сигнtl,лов ГНСС и записать сообщеЕия
NMEA навигационного приемника из состaва комплекса с частотой l Гц,

10.9.4 Из записalнного файла с измереЕиями выбрать измерения координат
местоположения (сообщения S**GGА или $**RMC) по широте и долготе на общем иЕтервме
времени с измерениями из протокола сценария имитатора сиrнаJIов ГНСС и PDOP S 3
(сообщения NMEA $**GSА).

10.9.5 Выполнить действия по пунктам l0.З.5 - 10.3,10.
10.9.6 Результаты поверки по п. 10,9 считать положrтельными, если значения

абсолютной погрешности (при доверительной вероятности 0,95) определения коордиI{ат в

Наименование параметра Зцачение параметра

Формируемые спутниковые
навигационные сигналы

ГЛОНАСС в частотном диапазоне L1 (код СТ),
GPS в частотном диапазоне L1 (код С/А)

Продолжительность сценария, мин 30
количество НкА, не менее

- глонАсс
_ GPS

6
6

,Щискретность заIIисиJ с 1

Формируемые
функuиональньп< дополнений

сигнаjIы
нет

Параметры среды распростраЕения
нaвигационньD( сигЕаJlов

модель тропосферы откJIючена
модель иоЕосфоры откJIючена

Модель движения ДВиr(ение по окрркнОСти с парzlI\,lетраIt{и центра:
- широта 56О00'00" N;
- долгота 37О00'00" Е;
- высота 200 м;
и радиусом 5000 м

Скорость движения, кйч l50

дlтetlвa
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плане в движении при мобильном рzlj}мещении комплекса находятся в пределах +4,5 м.

10.11 Определеriше диапазона и абсолютной погрешности rrзмерений скороgIи
движения ТС в зоне контроля по видеокадрам при мобильном размещенип комплекса

10.1 1 .1 Провести подготовку работы комплекса дJIя измерения скорости по видеокадр.lм,
согласЕо р}товодству по экспJryатации.

10.11.2 Установить ПА и ВТС на прямолинейном участке дороги Еа расстоянии не
ближе 150 м так, тгобы они двигЕIлись по направлению друг к другу в соседних полосчlх

движениrI.
l0.11.3 Подготовить и подключить навигационный приемЕик к персональному

компьютеру с устаЕовленньIм программньш обеспечением для записи данньD( в файл с

10.10 Опрелелепие дпдпазона п абсолютной погрешпостп пзмерений скоростп
двшкенпя ТС в зопе контроля радшолокационtlым методом в движенип прп мобпльном
размещеЕпи комплекса

10.10.1 Провести подг!товку работы комплекса радиолокационным методом, согласно

руководству по экспJIуатации.
10.10.2 Установить патрулъный автомобиль (дмее - ПА) и вспомогательное

тр:lнспортное средство (далее - ВТС) на прrпuолинейном )п{астке дороги на расстоянии не
ближе l50 м так, ,rгобы они двигались по нaшравлеЕию др)г к другу в соседних полосalх

движения.
10.10.3 Подготовить и подключить навигационный приемник к персональному

компьютеру с устalновленным прогрarммньм обеспечением д.шl зaшиси данньп< в файл с
нzвигационного приемника и разместить в ВТС.

l0.10.4 Установить частоту вьцачи д{lнных навигационным приемником (темп решения)
10 Гц. Начать запись данньIх с нtlвигационного приемника,

l0.10.5 Проехать на ВТС навстречу ПД. Скорость движения ВТС при этом должна бшгь
примерно б0 км/ч, скорость движения ПА - примерно 40 км/ч, движение должно бьпь

равномерным.
10.10.6 Повторить п. 10.10.5 Ее менее 3 раз с разными скоростями движения ВТС, при

этом максимalльное значение встречной скорости не должно превышать 350 км/ч.
Прuмечанuе - Рекомендуется выбирать минимiL,Iьно и максимzlльно возможные скорости

движения ТС основывмсь, в первую очередь, на обеспечении безопаснооти уlастников
движеЕия во время поверки.

10.10.7 Выбрать из запис,lнньж данньD( с навиг Iионного приемника данные о скорости
движения ВТС, соответствующие MoMeHT:tM фиксации ВТС комплексом (V*i).

l0.10.8 Рассчитать значение абсолютной погрешности измерений скорости ТС
радиолокационным методом по формуле:

AVi = V*i - Vэi ,

где V*l - значение скорсти ТС, измеренное комплексом для i-го проезда, вырФкенное в
км/ч;

Vэi - 3нач€ние скорости ТС для i-го проезда, пол}пiенное по данным навигaulионного
приемника, вьцlаженное в км/ч.

10.10.9 Резуrьтаты поверки по п. 10.10 считать положительными, если д,,Iя всех

результатов измерений значения погрешности измерений скорости движения ТС в зоне
контоля радиолокационным методом в движении при мобильном размещении комплекса
нllходятся в прделах 41 rо,r/ч.
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навигационного приемника и разместить в Втс.
10.1 l .4 Установить частоту вьцачи дzлнIlых нaвигационным приемником (темп решения)

10 Гц. Начать зlлпись дalнньD( с навигационного приемника.
10.11.5 Проехать на ВТС навстречу ПА. Скорость движеЕия ВТС при этом должна быгь

примерно б0 км/ч, скорсть движения ПА - примерно 40 ш/1 движение должно бьпь

равномерным.
10.11.6 Повторить п. l0.11.5 не менее 3 раз с разньь.rи скоростями движения ВТС, при

этом одна скорость должны бьгrь максимально возможной Еа данном }пrастке дороги. Скорость
ПА не должна превышать 150 км/ч,

Пршuечанuе - Рекомендуется выбирать минимtlльно и максимzlльно возможные скорости
движения ТС основываясь, в перв},ю очередь, на обеспечении безопасности г{астников
движения во время поверки.

10.11.7 Выбрать из записанньж данньD( с навигационного приемника данные о скорости

движения ВТС, соответств}.ющие MoMeHTаM фиксации ВТС комплексом (V*;).

10.11.8 Рассчитать значение абсолютной погрешности измерений скорости ТС
радиолокационным методом по формуле:

ДVi: V*i- Vl; ,

где v*i - значение скорости Тс, измеренное комплексом для i-го проезда, вырaDкенное в

км/ч;

Vз; - значение скорости ТС для i-го проезда, поJIученное по данным навигационного
приемника, выраженное в км/ч.

10.11.9 Результаты поверки по п. 10.11 считатъ положительными, если для всех

результатов измерений значения погрешности измерений скорости движения ТС в зоне
контроля по видеокадр:lм в движении при мобильном размещении комплекса находятся в

пределах +2 км/ч.

10.12 Опрелелешше диапдзопа и погрешпостп измерений интерваJtов Bpeмetlи
l0.12.1 Собрать схему в соответствии с рисунком l.
10.12.2 Убедиться, что комплекс и УКУС-ПИ 02.ЩМ синхропизиров.lны с национrrльной

шкiшой времени UTC (SU).
l0.12.3 С помощью ПО комплекса сделать фотографию средства визу.rлизации

(фото 1). Через интервал времени примерно равньй 15 с сделать еще одну фотографию
средства визуtцизации (фото 2), Интерва;r времени определить по нарrIным часам.

10.12.4 Рассчитать значение интервчlла времени, поrrученного с помощью УКУС-ПИ
02.Щ\,I по формуле:

Tr.=Tzr-Tt,
где Tlэ - значение времени, покд}ываемого средством визуiллизации на фото 1, с;

Т2э - значение времени, показываемого средством визуaUIизации на фото 2, с.

10.12.5 Считать значение интерваJIа времени, измеренного комплексом Т*, отображенное
на фото 2.

10.12.6 Сравпить значение интервала Тr. с временем Тк и опред€лить их разность по

формуле (с учетом поясного времени):
ДТ=Т,,-Т*

10.12.7 Повторить пп. l0.12.3 - 10.12.6 шя интервапов времени 300 с, 900 с.
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10.12.8 Результаты поверки по п.10.12 считать положительными, если lця всех
проведенных измерений значения абсолютной погрешности измерений интеркшов времени
находятся в пределах *1 с,

11 ОФОРМЛЕНИЕ РЕЗУЛЬТАТОВ ПОВЕРКИ
lt.l Результаты поверки комплекса подтверждаются сведениями о результатах ловерки

средств измерений, вкJIюченными в Федера,.lьньй информационньй фонд по обеспечению
единства измерений. По заявлению владельца комплекса или лица, предстatвившего его на
поверку, вьцается свидетельство о поверке комплекса или вьцается извещение о
непригодIости к применению средства измерений.

11.2 Результаты поверки оформлlпотся в соответствии с действующими нормативными
докр{ентами,

Нача,rьник НИо-6 ,Щобровольский В.И.

&иr*r
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