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1ОБЩИЕПОЛОЖЕНИЯ

1.1 Настоящая методика поверки МП 4278-00l - 13188666-2024 распростраЕяется
на системы измерительные с автоматической фото- видеофиксацией (АТОМ ИС>
(дшrее - системы), изготrвливаемые Обществом с огрtlниченной ответственностью <Корда

Групп> (ООО кКорда Групп>), г. Санкт-Петербург, Обществом с ограниченной
ответственностью <ПОСТ> (ООО (ПОСТ)), г. Санкт-Петербург, и устанавливает объем и
методы первичной и периодической поверок.

Таблица 1

Наименование характеристики Значение

Пределы допускаемой абсоrпотной погрешности сиЕхронизации внутренней
шкаJIы времеЕи относительно шкалы UTC (SU), нс +100

Пределы допускаемой абсолютной погрешности присвоения времени видеокадру

относительно шка,ты UTC (SU), мс

для интегрированньD( измерительньrх блоков исполнений <IB-RI>, <IB-I>,

видеоблоков исполнений (VB-I>, <VB-uI>, KVB-S>

дJuI интегрированньD( измерительньп< блоков исполнеЕий <IB-RP>, KIB-P>,

видеоблоков исполнений (VB-P), <VВ-чР>

+1000

+1

,Щопускаемые грш{ицы абсолютной инстрр{ентarльной погрешности (при

доверительной вероятности 0,95) определения координат местоположения

системы в плане в статическом режиме при геометрическом факгоре PDOP не

более 3, м
в автономном режиме
с использованием дифференциального режима SBAS

+5

+1,5

,Щиапазон измерrпп1 скорости

дороги, кйч
.Фижешfi ТС на контрJIируемом у{астке

от 0 до 350

Пределы допускаемой абсолютной погрешности измерений скорости движения
ТС на контролируемом }пIастке дороги, кмiч

в диапазоне от 0 до 200 км/ч включ.
в диапазоне св. 200 до 300 км/ч включ.

в ди.lпазоне св. 300 до 350 кйч вютюч.

*1

+3

.Щиапазон измерений скорости движения ТС в зоне KoHTpoJuI радиолокационным
методом, км/ч
(для иптегрировilнньrх измерительньrх блоков исполнений (IB-RP), KIB-RI>)

от 0 до 350

Пределы допускаемой абсолютной погрешности измерений скорости движениrI

ТС в зоне контроля радиолокационным методом, км/ч

(л",rя интегриро BaHHbIx измерительньж блоков исполнений KIB-RP>, (IB-RI))
+1

.Щиапазон измерений расстояния до ТС. м
(для интегрированньrх измер ительньп< блоков исполнений (IB-RP), (IB-RI))

от 1 до 100

Пределы абсолютной погрешности измерений расстояния до ТС, м
(для интегрированньп< измерительных блоков исполнений KIB-RP>, KIB-RI>)

+1

.Щиапазон измерений 1тла на ТС, "

(для интегрированных измер ительньгх блоков исполнений KIB-RP>, KIB-RI>)

1.2 В результате поверки должны быгь подтверждены след},ющие меlрологические
харaктеристики систем, указанные в таблице 1 .



Наименование характеристики Значение

Пределы абсоrпотной rтогрешности измерений угла на ТL,
(для интегрироваIIных измерительньгх блоков исполнений <IB-RP>, (IB-RI))

+1

от 0 до 350

Пределы допускаемой абсолютной погрешности измерений скорости движения
ТС в зоне KoHтpoJuI по видеокадрам, км/ч

(лля интегрированньD( измерительньD( блоков исполнений <IB-RP>, <IB-P>,

видеоблоков исполнений (VВ-Р), KVB-uP>)

+1

з

Продолжение таблицы 1

1.3 Прослеживаемость результатов измерений при поверке систем обеспечивается:

- к государственному первичному специальному эталону единицы длины ГЭТ |99-2024

в соответствии с государственной поверочной схемой дJIя координатно-временных средств

измерений, )"гвержденной приказом Росстандарта от 0'7 .06.2024 Ns 13'7 4;

- к государственному первиIшому специальному эталону координат

местоположения ГЭТ 218-2022 в соответствии с государственной поверочной схемой для

координатно-временньD( средств измерений, }твержденной приказом Росстандарта

от 07.06.2024 ]Ф 1374;

- к государственному первичному эталону единиц времени, частоты и национальной

шкалы времени ГЭТ |-2022 в соответствии с государственной поверочной схемой дJUI средств

измерений времени и частоты, утвержденной приказом росстlшдарта от 26.09.2022 Ns 2360;

- к государственному первичному специzrльному эталону единицы импульсного

электрического напряжения с длительностью импульса от 4,10-1l до 1,10-5 с ГЭТ 182-2010 в

соответствии с государственной поверочной схемой для средств измерений импульсного

электрического напряжения, }твержденной приказом Росстандарта от З0,|2.2019 Na 346з.

1.4 Поверка систем проводится:

- по п}пюilм 10.1, 10.2, 10.3, 10.4, 10.б, l0.8 - методом непосредственного сличения с

этмонIlыми средствами измерений;

- по пункгу l0.5 - методом прrIмьD( измерений;

- по пунктаI\.{ 10.7 - методом KocBeHHbD( измерений.

2 ПЕРЕЧЕНЬ ОПЕРАЦИЙ ПОВЕРКИ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИИ

2.1

таблице 2.

при проведении поверки должны быгь выполнены операции, указанные в

,Щиапазон измерений скорости движения ТС в зоне контроJIя по

видеокадрам, км/ч
(дrrя интегрировilнньD( измерительньD( блоков исполнений <IB-RP>, <IB-P>,

видеоблоков испоJпrепий (VВ-Р), <VB-uP>>)
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Таблица 2

Наименование операции поверки

обязательность вьшоJIнения
операчий при

Номер раздела (пункта)
методики поверки, в

соответствии с которым
выполЕяется операция

поверки

первичной
поверке

периодической
поверке

Внешний осмотр средства измерений Да Да 7

Подготовка к поверке и опробование
средства измерений

Да Да 8

Проверка прогрzlммного обеспечения
(далее - ПО) средства измерений

Да Да 9

Определение м огических харaктеристик средства измерений

- определение абсолютной
погрешности присвоения времени

видеокадру относительно Iпкалы

UTC (SU)

Да Да

- определение абсолютной
погрешности сиЕхронизации
внуценней шкаJIы времени

относительно шкалы UTC (SU)

Да Да 10.2

- определение абсопотной
инстр{ентальной погрешности (при

доверите.шной вероятности 0,95)

определения коордиЕат
местоположения системы в плане в

статическом режиме при
геометрическом факторе PDOP не

более 3

Да !а 10.3

_ определение диапазона й

абсолютной погрешности измерений

скорости движениJI транспортньн
средств (далее - ТС) на

контролируемом у{астке д ги

Да Да 10.4

- определение диапазона й

абсолютной погрешЕости измерений

скорости движения ТС в зоне

контроJIя рад,lолокационным
методом

Да Да l0.5

- определение диапазона и

абсолютной погрешности измерений

расстоявия до ТС
Да Да 10.6

_ определение диапазона и

абсоrпотпой пофешности измереЕий

угла на ТС
Да Да

- определение диапазона и

абсолютной погрешности измерений

скорости движения ТС в зоне
KoHTpoJlrI по видеокадра},l

Да Да 10.8

10.1

10.7



Наименование операции поверки

обязательность выполнения
операций при

Номер разлела (пункта)
методики поверки, в

соответствии с которым
вьшолняется операция

поверки

первr,пой
поверке

Подтверждение
средства
метрологическим требованиям

Да Да l1

5

Продолжение таблицы 2

2.2.ЩопускаетСя проведение поверки меньшего (шсла измеряемьIх величин, которые

используются при экспJtуатации систем, по соответствующим пунктllм настояцей методики

no".p*rn. Поверка по rryнктам l0.1 и 10.2 явJUIется обязательноЙ, по пунктам 10.3, 10.4, 10.5,

10.6;10.7 и tо.S - по змвлению заказчика. СоответствующаJI запись должна бьrгь сделана в

сведепиях о результатах поверки, передаваемьж в Федеральньй информачионньй фонд по

обеспечению единства измерений.

2.3 ,Щопускается проводить поверку по пункт.lм 7, 8, 9, 10.1, 10.2, 10.3, 10.5, 10.6 и 10.7

в лабораторньп< условшrх.

2.4 Внеочередн},ю поверку, обусловленнуто ремонтом систем, проводить в объеме

первишrой поверки.

2.5 При нzlличии фунщии измерения скорости двшкения Тс на коttтролируемом

участке дороги внеочередная поверка, обусловленнм изменением местоположения систем,

проводится в объеме пункта 10.4.

2.6ПрияllличиифУнщииизмеренияскоростидВиженияТСвзонеконтролJlпо
видеокадрам внеочереднм поверка, обусловленная изменением местоположения систем,

проводится в объеме пунюа 10.8.

2.7 Операчия по пунктilм 10.2 и l0.4 выполняется для систем при стационарЕом

размещении, имеющих в составе интегрированные измерительЕые блоки исполнений KIB-RP>,

uIB_Po,n" видеоблоки (чв_р), <Vв_чр>, производящIлх измерения скорости движения тс на

контролируемом у{астке дороги.

2.8 Операчии ПО П}НКТаIr,r 10.5, 10.6 и 10.7 выполняются для систем при стационарном,

передвижном или мобильном размещении, имеющих в составе интегрированные

na""pnran"""r" блоки исполнений KIB-RP>, KIB-RI>, производящих измерениJI скорости

д""*Ъ""" ТС в зоне концоJlя, расстояния до ТС и утла на ТС,

2.9 Операции по п}цкry 10.8 выполпяются дя систем при стационарном размещении,

имеющих в составе 
"rr".рrройrпые 

измерительные блоки исполнений KIB-RP>, <IB-P> и/или

видеоблоки исполнений (Vfi-PD, кVВ-чР>, производяlщlх измерения скорости движения ТС в

зоне контроJIя по видеокад)zlм.

2.10 В слу,lае полуlения отрицательньIх результатов по любому пркry табличы 2

системы бракутотся и направляются в ремонт.

3 ТРЕБОВАНИЯ К УСЛОВИЯМ ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ

3.1ПоверкапроводитсяприрабочпхУсловияхэкспJryатацииповеряеМьrхсистеМи
используемьD( средств поверки. Срелства поверки должны быгь подготовлены к работе в

соответствии с их руководствами по эксплуатации,

периодической
поверке

соответствия
измерений
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4 ТРЕБОВАНИЯ К СПЕЦИАЛИСТАМ, ОСУЩЕСТВЛЯЮЩИМ ПОВЕРКУ

4.1 К проведению поверки допускаются лица, явJUIющиеся специ:lлистаrми органа
метрологической сrryжбы, юридического лица или индивидуального предприниматеJUI,
:жкредитованНого на правО проведениЯ поверки, Еепосредственно осуществJUtющие поверку
средств измерений.

Таблица 3

Операции поверки,
требутощие

применение средств
поверки

Метрологические и технические
требования к средствам поверки,

необходимые для проведения поверки

Перечень рекомендуемых
средств поверки

Срелства измерений температуры
окрlrкающей среды в д]апzвоне
от минус 60 до 60 ОС с абсолютной
погрешностью не более +1,5 'С;

Срелства измерений относительной
влtDкности в диапазоне от 0 до 98 % с
абсолютной погрешностью не более
+з о/о

Термогигрометры
электронные KCENTER>
модель 311 с
термоэлектическим
преобразователем с НСХ
типа <К>, рег. Nч 22129-09;

Термогигромсгры
.rвтономные иВА-6
исполнение ИВА-6н с

удлинительным кабелем
KY-l илд КУ-2
модификация -Д2,
рег. JФ 82393-2l

п. 10 Определение
мЕтрологических
характеристик средства
измерений

Рабочие этаJIоны единиц времени
и частоты пятого разряда,
соответств},ющие требоваrиям ГПС для
средств измерений времени и частоты,

}твержденной приказом Росстандарта от
26.09.2022 },lb 2З60 - устройства
синхронизации времени и коррекции
времени, источники точного времени
(серверы, ралиосерверы) с пределами
допускаемых смещений рабочих шка"T

времени относительно национальной
шкa}лы вРемеНИ ZTuTc(sul рчJ не
более 300 мкс и предел.lми доrryскаемой
погрешности хранения формируемой
шкаJIы времени ZT,p* в автономЕом

не более i00 мс;

Источники перви.Iные
точного времени
укус-пи 02д4,
рег. j',lЪ 60738-15;

4.2 Персонал, проводящий поверку, должен быть ознакомлен с руководством по
эксплуатации систем и настоящей методикой поверки.

5МЕТРОЛОГИЧЕСКИЕ И ТЕХНИЧЕСКИЕ ТРЕБОВАНИЯ К СРЕДСТВАМ
повЕрки

5.1 При проведении поверки должIlы примеIurться средства поверки, указttнные в
таблице 3.

п. п. 7 - 10 Контроль
условий проведения
поверки
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Продолжение таблицы З

Операчии поверки,
требlтощие

применение средств
поверки

Метрологические и технические
требования к средствам поверки,

необходимые для проведения поверки

Перечень рекомендуемьrх
средств поверки

Рабочие эталоны 2-rо разряда в
диалазоне мгновенньн значений
импульсного элекц)иIIеского
н.lпряжения +(0,1 + 100,0) В с
длитеJIьностью импульсов ти от 20 нс
до 0,5 мс, соответствующие требованиям
ГПС для средств измерений
импульсного электрического
н:lпряжения, 1твержденной приказом
Росстандарта от 30.12.2019 Jф 346З -
осциллографы цифровые запоминающие
с длительностью времени нарастaшия
переходной характеристики тrн в
диапазоЕе от 35 пс до 35 нс с шределами
допускаемых относительньгх
погрешностей Б9 при доверительной
вероятности Р = 0,95 не более +l 0/о;

Рабочие эт;UIоны единиц времени
и частоты пятого разряда,
соответствующие требованиям ГПС дlrя
средств измерений времени и частоты,

1твержденной приказом Росстандарта от
26.09.2022 Ns 2З60 - устройства
сиIтхронизации времени и коррекции
времени, источники точного времени
(серверы, рмиосерверы) с пределами
допускаемых смещений рабочих шкал
времени относительно национальной
шкалы времени lТь"rсвul рш не
более 30 нс и пределами допускаемой
погрешности хранения формируемой
шкzrлы времени /Т,р* в ilBToHoMIloM

режиме за сугки не более 100 мс;

Рабочие эталоЕы координат
местоположения 2-rо рalзряда,
соответствующие требованиям
ГПС дJuI координатно-временных
средств измерений, угвержденной
прикirзом Росстандарта от 0'1.06.2024
N9 1З74 - имитаторы сигв.lлов ГНСС с
пределом допускаемой абсолютной
погрешности воспроизведения
беззапросной дальности по фuз"
дмьном ого кода Ад не более +0,1 м;

Осциллографы цифровые
GDS-73152,
рег. Nч 51562-12;

Аппараryра геодезическzur
спутниковfц
NV216C-RTK модификация
Nv2l6C-RTK_A,
рег. Jt 86206-22;

Имитаторы
сн_3803м,
рег. ЛЪ 54309-13;

сигна,Iов
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Продолжение таблицы 3

Операции поверки,
требутощие

применение средств
поверки

Метрологические и технические
требования к средствilм поверки,

необходимые для проведения поверки

Перечень рекомендуемых
средств поверки

Аппараryра
навигационно-времеIшФI
потребителей глобапьньrх
навигационньD(
спутниковьrх систем
глонАсс/GрS/GАLILЕо/
SBAS NvO8c_CSM-DR,

рег. JФ 526l4-13;

Имитаторы параметов
движения ТС кСапсан 3>

литераllлитера2,
рег. JФ 51426-12;

,Щальномеры
Leica DISTO

рег. J'lb 74357-19;

Индикаторы времени ИВ-1 ;

ГIластина государственЕого

регистрационного знака
(далее - ГРЗ) ТС

лaверные

х310,

лазерЕые
х310,

Средства измерений скорости в

диапазоне от 0 до 350 км/ч с абсолютной
погрешностью (при доверительной
вероятности 0,95) не более а0,5 км/ч;

Имитаторьi скоростей движениJI

в диiшазоне от 1 до 350

с абсоrпотной погрешностью
более +0,3 кйч;

Средства измерений расстояний в

диaшазоне от 1до 30 м с абсолютной
погрешностью (при доверительной
вероятности 0,95) не более *8 мм;

Средства измерений, примешIемые в

качестве рабочих эталонов и

соответствующие требованиям

ГПС щя коор.шлнатно-временньD( средств

измерений, 1твержденвой прикt!зом

Росстандарта от 0'l .06.2024

Ns 1 3 74 - дальномеры в д,lапазоне дJIин до

100мсцределомдоrrускаемой
абсо:шотной погрешности измерений

дины Дl не более +6 мм;

Индикаторы времени с отображением

времени в формате чч:мм:сс.мс
(ч: от 0 до 23; мин: от 0 до 59;

с: от 0 до 59; мс: от 0 до 9999)

тс
км/ч

не

примечание -,щопускается использовать при поверке др}тие }твержденные и аттесто

величин, средства измерений угвержденного типа и поверенные,
ванные

удовлетворяющие метрологическим требованиям, 1,казанным в таблице
этаJIоны единиц

,Ща,rьномеры
Leica DISTO

рег. N 74357-19;



о

5.2 Все средства поверки должны бьrгь исправны, поверены, результаты поверки
подтверждаются сведениями о результатах поверки средств измерений, вкJIюченными в
Федеральньй информационный фонд по обеспечению единства измерений.

б ТРЕБОВАНИЯ
ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ

(УСЛОВИЯ) ПО ОБЕСПЕЧЕНИЮ БЕЗОIЬСНОСТИ

6.1 Во время подготовки к поверке и при ее проведении пеобходимо соблюдать
прчlвила техники безопасности и производственной санитарии в электонной промышленности,
правила техники безопасности при эксплуатации электроустановок и требования,

устtlновлеЕные технической документацией на используемые при поверке основные и
вспомогательные средства поверки.

7 ВНЕШНИЙ ОСМОТР СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

7.1 При проведении внешнего осмоIра должно быть установлено соответствие системы
след},ющим требованиям :

- комплектность системы дол{сна соответствовать комплектности, указанпой в

формуляре;

- Еа корпусах компонентов системы должцы бьrь нанесены маркировка и заводской
номер, пломбировка должна бьпь в целостности;

- компоненты системы не должны иметь механическrх повреждений, влияющих на их

рабоry.

7.2 Результаты поверки по дalнному пункту считать положительными, если

обеспечивается вьшолнение всех переtмсленных в пункте требований.

8 ПОДГОТОВКА К ПОВЕРКЕ И ОПРОБОВАНИЕ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

8.1 Подготовка к поверке

8.1.1 Поверитель должен изучить р}товодство по эксплуатации системы и руководства
по эксплуатации используемьж средств поверки.

8.2 Опробовшие

8.2.1 Подктпочиться к системе согласно р}ководству по экспJryатации.

8.2.2 Проверить наличие изображения со всех видеокамер.

8.2.3 Заводской номер системы, 1казшrньй в главном окне программы <Binom>,

должен совпадать с заводским номером, записанным в формуляре системы.

8.3 Результаты поверки по данному пункту считать
обеспечивается соответствие всех перечисленных в п}нкте требований.

положительными. если
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9 ПРОВЕРКА ПРОГРАММНОГО ОБЕСПЕЧЕНИЯ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

9.1 ПроверитЬ соответствия заJIвленньIх идентификационньтх данньD(

(идентификационное наименование, номер версии, чифровой идентификатор) По системы в

соответствии с руководством по эксплуатации системы.

9.2 Результаты поверки считать положительными, если идеIlтификационные данные

по соответств}тот идентификационным данным, приведенным в таблице 4.

Таблица 4

l0оПРЕДЕЛЕниЕМЕТРоЛогиЧЕскихьРАкТЕРистиксРЕДсТВд
ИЗМЕРЕНИЙ

10.1 Определение абсолютной погрешности присвоения времени видеокадру

относительно шкалы UTC (SU)

10.1.1 ВклюT ить и подготовить эталонньй истоtшик

(укус-пИ 02ЩМ), а также внешIlее цифровое табло отображения

времени) согласЕо их эксплуатiulионной документации.

10.1.2 Установить следдощие Режимы работы Этalлонного источника тоtlного времени:

- прием сигналов ГНСС - только ГЛОНАСС;

- опорнм шкала времени - UTC(SU);

- часовalя зона - в соответствии с часовой зоной проведения измерений,

10.1.З Разместить цифровое табло отображения времеЕи эталонного источника точного

времени (внешнее чифровое табло отображения времени, подкJIюченное к источнику точIlого

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

10.1.4 Произвести не менее 10 фотофиксачий чифрового табло отображения времени,

при этом система присвоит каждому кадру значение измеренного времени,

точного времени
времени (индикатор

10.2определениеабсоrпотнойпогрешностисиЕхронизациивнутреннейшкаJIыВреМени
относительцо шкалы UTC (SU)

10.2.1 СобратЬ измерительн),Ю схему согласно рисунку 1, используя аппарат}ру

геодезическуЮ сп}шlиковую Nч2lбс-RтК модификации Nч2l6с_Rтк-Д (да.rее - аппарат}ра

.пйпr*о"й 
" 

о"ч"ппо.рчф чифровой GDS_73152 (далее - осциллограф лвlхканальный).

Иденти икациош{ые данные (признаки Значение

Иденти икационное наименование По metTol.so

Ном иденти кационньй ном

IJифровой идентификатор ПО
исполняемого кода)

(коптрольнм с}ъ{ма

Алгоритм вычисления идентификатора ПО MD5

по 1.0.0

36с5абее 1 83З45а8d3d0722 1 70dee7Oe
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PPS BNc BNC PPS

Канал 1 Кана,r 2

10.2.2 Вкпочить и

пара .{етры:

Рисрок 1

настроить осциллограф двухканальньй, установив следующие

- коэффициент развертки 20 нс/дел для обоих каналов осциллографа дв}хканаJIьного;

- синхронизациJI по пере.шrему фронту;

- уровень синхронизачии 50 %о;

- 1 (первьй) канrrл синхроЕизации.

10.2.3 Вкпо.лать аппаратуру спуп{иков},ю.

10.2.4 обеспечить радиовидимость сигнtlлов нtвигационньD( космических аппаратов

глоrисс в верхней полусфере лля аппаратуры спутниковой,

10.2.5 Убедиться, тпо аппарат}ра сп}"тниковм синхронизирована по сигнаJIам ГНСС и

формирует шкалу времени.

10.2.6 По изображению на экране осциллографа дв}хкtlнаJ,Iьного определить интервал

временИ между эталонНым сигналоМ 1 Гц (PPS) и исследуемым, что и будет являться

абсолютной погрешностью синхронизации внlтренней шкалы времени относительно шкалы

UTC (SU), произвести расчет по пункry 1 1.3.

1 0.2.7 Вьгклю.rить аппаратуру спутниковую и осциллограф дв)хканальный,

10.Зопределениеабсолютнойинстр}'меЕтzrльнойпогрешности(придоверительной
вероятности 0,95) определеЕия коордиват местополохения системы в плане в статическом

режиме при геометрическом факторе 
pDop не более 3

10.3.1 Подключить имитатор сигнаJIов ГНСС к системе согласно рисунку 2,

10.3.2ПодготовитъизапУсТитьсценарийимитацииспараметрillt{и'преДстаВJIеннымиВ
таблице 5, без формируемых сигнaчIов функчионаrrьньп< дополнений,

Навигационная
антеяна

навигационная
антенна

СистемаАппаратура
сп}"тниковш{

Осциллограф
двlхканальный



Наименование характеристики Значение

п должительностъ, мин l20
1

Количество нкА GРS/ГЛонАСс 8/8

Параметры сре.ФI распространения навигационньD(
сипlzIлов

тропосфера прис}тствует
ионосфера прис}тствует

СИГНМЫ SBAS
Координаты объекга:
_ широта
_ доJIгота
- высота над эJIлипсоидом, м

57,00,00, N
з4,00,00" Е

200,00

12

Таблица 5

Рисунок 2

10.3.3 Провести измерения и запись координат системой согласно руководству по

эксплуатации.

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

10.3.5 Подготовить и з€lпустить сценарий имитации С ПаРаIt{еТР{lМИ, представленными в

таблице 5, с формируемыми сигнаJIttми функциональньп< дополнений,

10.3.6 повторить п}цкты 10.3.3 _ 10.з.4 с парrlIt{етрtlми, представленными в таблице 5, с

формируемыми сигналами функчиопальньrх дополнеrrий,

10.4 Опрелеление диaшазона и абсолютной погрешности измерений скорости движениJI

ТС на контролируемом }п{астке дороги

10.4.1 Опрелеление погрешности измерений скорости на контролируемом участке

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

эталонного навигационного приемника.

10.4.2 При периодической поверке убедиться, что координаты местоположениJI

системы совпадают с учеtом погрешности с измеренными значениями при первичной поверке.

10.4.3 Подкrпочить эталонньй навигационньй приемник к персональному компьютеру

с устаЕовленным ПО для зiшиси данньD( в файл с эталонного павигационного приемника и

разместить их в автомобиле.

10.4.4УстановитьЧастотУвьЦаtrиданньtхэтаJ.IоннымнавиГационнымприеМникоМ
(темп решения) 10 Гц. Начать Запись данньD( с эталонного навигационного приемника.

10.4.5 Проехать на автомобиле контроJIируемьй yracToK дороги не менее З раз с

разными скоростями, при этом две скорости должны бьпь минимально и максимально

возможными на дlшном участке дороги.

рч1
aý

Имитатор
сиlналов

ДискDетность зt!писи, с

Формируемые сигналы ф}нкциональньп< дополнений

дпt Комплекс
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10,4.6 Рекомендуется выбирать миниммьно и максимально возможные скорости

движения автомоби:rя, основываUIсь, в перв}.ю очередь, на обеспечении безопасности

rtастников движения на контролируемом rlастке дороги во время поверки, при этом в черте

города не менее 20-30 км/ч, на автомaгистрtIJп{ не менее 40 км/ч.

10.4.7 остановить зtlпись данных с эталонного навигационного приемника.

10.4.8 По данным с системы определить время фиксации tвтомобиJuI на въезде и

выезде с контролируемого участка дороги дJIя всех проездов.

l0.4.9 Выбрать из записанньD( д:lнньD( с нalвигационного приемника данные,
соответствующие интервalлам времени нахождения alвтомобиля на контролируемом участке
дороги дJIя всех проездов, при этом исключить д:lнные с PDOP > З.

10.5 ОпределеНие диапазона и абсолюпIой погрешности измерений скорости движения
ТС в зоне контроля радиолокационным методом

10.5.1 Разместить в зоне контроля системы на расстоянии от З до 30 м пластину ГРЗ
ТС. Требуемое расстояние от системы до грз тС прокоЕтролировать с помоцью даJIьномера

лазерного Leica DISTO Х310 (далее - дальномер).

10.5.2 Разместить рядом с ГРЗ ТС имитатор параметров движениJI ТС кСапсан 3>

(далее - имитатор 
"*оросrr). 

Установить имитируемую скорость из ряда 1, 70,90, 120, 150, 180,

250, 350 км/ч.

10.5.3 Подключиться к системе согласно руководству по эксплуатации и перейти в

режим поверки по измерению скорости в зоне контроJIя.

10.5.4 Зафиксироватъ измеренное системой значение скорости Ид;,

10.5.5 Провести измерения значений скорости дJUl всего ряда имитируемьrх

скоростей 1,70,90, 120, 150, 180,250,350 км/ч.

10.6 Определение диапазона и абсолютной погрешности измерений расстояния до Тс

10.6.1 РасполоЖить шIастину ГРЗ ТС (метку с ГРЗ) в зоне контроля системы (ближе к

началу зоны) по нzшравлению к системе согласно схеме, приведенной на рисрке 3,

Система
ЛазсрныЁl

дмьномсррасположсние
rtcToK с ГРЗ

:.)J

lLi

Рисlток З

Lэi
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10.6.2 Разместить дalльномер в Totкe установки системы.

10.6.3 Подключиться к системе согласЕо руководству по экспJryатации и перейти в

режим поверки измерения расстояний до ТС.

10.6.4 Полrrить результат измерений Li системой.

10.6.5 Провести измерение расстояния Lэi дальномером до пластины ГРЗ ТС.

10.б.6 Повторить измерение расстояния до пластины ГРЗ ТС размещенной в середине и
коЕце зоны KoHTpoJUI.

10.7 Определение диzшазона и абсолютной погрешности измерений угла на ТС

10.7.1 Подключиться к системе согласно руководству по эксплуатации и перейти в

режим поверки измерения 1тла на ТС.

10.7.2 Установить имитатор скорости и пластину грз тС перед системой на

расстоянии 20 м таким образом, чтобы изображение центра имитатора и пластинь1 грз тс
оказалось в центральной части видеоизображения, отмеченной рамкой. Вкrпо.л-rть на имитаторе

режим имитaulии одицочной цели.

10.7.3 Установить на имитаторе скорости значение имитируемой скорости 20 км/ч.

10.7.4 Переместить имитатор скорости в горизонтчrльяой плоскости на расстояние ДL
от нормалИ к системе и на расстояние ДК, соответств},юIцие углу 5О согласно табличе 6, как

показанО на рисlпке 4, поочереднО в одIrу И другую стороНу. 3афиксировать значение угла на

ТС с1. измеренное системой.

10.7.5 Повторить пluкт 10.7.4 лля значений },гла 10О 1,122".

Таблица 6

flзi, S м ДL, м
^к

\{

5 20,000 1,750 20,0,76

10 20.000 з,526 20,309

22 20,000 8,080 21,570

L--цg---
:_--_грз_-_.]

\к

Норхаrъ к систсrrе
L- - !ý-
!-- -Iр3- a_-S

г----
rtc r
грi: --l-

1к

Рисуъок 4

fi
I-l

i
-L

Систсrrа
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10.8 Определение диапirзона и абсолютной погрешности измерениЙ скорости Движения
ТС в зоне KoHTpoJuI по видеокадрilм

10.8.1 Определение абсоrпотной погрешности измерений скорости движения Тс в зоне

контроJIя по видеокадрtlм проводится сравнением значениJI скорости, измеренной системой, и
значения скорости с этiшонного навигационЕого приемника.

10.8.2 При периодической поверке убедиться, что координаты местоположения
системы совпадают с учетом погрешности с измеренными значениями при первичноЙ поверке.

10.8.3 Разместить в ТС эталонньй навигационный приемник и персональньй
компьютер (да,rее - ПК) с установленным По для настройки и записи данньп< в файл с

эталонного навигационного приемникц обеспечить радиовидимость сигнмов навигационньш
космических аппаратов глондсС и GPS в верхней поJrусфере для эталонного нilвигационного
приемника.

10.8.4 Подкпlочить эталонньй навигационньй приемвик к Пк и установить частоту

вьцачи дalнньD( этzlлонЕым навигационным приемником (темп решения) 10 Гч.

10.8.5 Убедиться, что эталонный навигационньй приемник начал вьцzlвать

навигационные решения, а значение геометрического фактора ухудшения точности не

превьтшает 3.

10.8.6 Начать запись данньD( с этaLlонного ЕавигационЕого приемника.

10.8.7 Осуrчествить проезд зоны контроля системы на Тс не менее пяти раз с разными
скоростями, при этом две скорости должны быгь минимально и мtlксимально возможными в

данной зоЕе KoHTpoJUI. Рекомендуется выбирать минимttльно и максиммьно возможньlе

скорости движения ТС, основьтвмсь, в перв},ю очередь, Еа обеспечении безопасности

участников движения в зоне KoIITpoJUr во времJI поверки.

10.8.8 остановить запись дilнньIх с этаJIонного навигационного приемника.

10.8.9 По дalнным с системы определить время фиксачии ТС в зоне KoHTpoJUI дJIя

кzDкдого проезда.

10.8.10 Выбрать из записанньD( данньrх с этzlлонного Еавигautионного приемника

данные, соответствl.юЩие временИ фиксачиИ ТС в зоне контоJIя системы дJUI каждого проезда.

11ПОДТВЕРЖДЕНИЕ СООТВЕТСТВИЯ
МЕТРОЛОГИЧЕСКИМ ТРЕБОВАНИЯМ

СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

11.1 Процедуры обработки результатов измерений, пол)п{енЕьIх при определении

абсо.lпотной погрешности присвоения времени видеокадру относительно шка.J,Iы UTc (SU)

определить значение абсолютной погрешности присвоения времени видеокадру

относительно шкалы UTC (SU) для каждого измерения по формуле (l):

bTi = Tpi - т11, (1)

г,це ?1; - значеIrие времени, присвоенное i-My калру СИ;

тэi - Значение времени на цифровом табло отображения времени эталонного источника

тоtпlого времени на iM кадре.



11.2 Результаты поверки по определению абсо.lпотной погрешности присвоенIлJI

времени видеокадру относительно шкалы UTC (SU) считать положительными, если дJIя всех
измерений абсолютная погрешность присвоения времени видеокадру относительно шкzlJIы

UTC (SU), полученнм по пункту 11.1, для интегрированньD( измерителъньп< блоков
исполпений KIB-RP>, <IB-P>, видеоблоков исполнений <VВ-Р>, <VB-uP> находится в пределах
+1 мс и дJIя интегрировашньtх измерительньпк блоков испоrпrепий (IB-RI), <IB-I>, видеоблоков
исполнений KVB-I>, <VB-uI>. <VB-S> находится в пределах +1 с.

11.3 Прочелlры обработки результатов измерений, полrIенньD( при определении
абсолютной погрешности сиЕхронизации вrrутренней шкаJIы времени относительно шкалы
UTc (SU)

Рассчитать абсолютную
относительно шкалы UTC (SU)
импульсов по формуле (2):

синхронизации внутренней шка",Iы времени
0,5 от максимального значения tlмплитуды

погрешность
по уровню

Ат = T.n., - тд6, Q)

где /т - значение абсоrпотной погрешности спlхронизации внуценней шкitлы времени
относительно шкалы UTC (SU);

тсzсй - значение времени по оси абсцисс, полrrенное с системы;

776 - зн!лч€ни€ времени по оси абсцисс, получешIое с zшпаратуры спутниковой.

11.4 Результаты поверки по определению абсо.гпотной погрешности синхронизации
внlтренней шкалы времени относительно шкалы UTC (SU) считать положительными, если ДJUl

всех измерений абсолютная погрешность синхроЕизации внутренней шкалы времеЕи
относительно шкалы UTC (SU), получепнiш по пункту 10.2, находится в пределах +100 нс.

11.5 Прочелlры обработки результатов измерений, пол}п{енньж при определении
абсо:потной инстрlментальной погрешности (при доверительной вероятности 0,95)

определения координат местоположения системы в плане в статическом режиме при
геометрическом факторе PDOP не более 3

1 1 .5. 1 Рассчитать абсолютн)то погрешностъ определения широты по формуле (3):

ABl=Bni-Boi,

где i- эпоха измерений;

Bn; 
- 

измереннiul широта системой, град.;

Bn1 - ОПОРНаJl ШИРОТа. ГРаД.

1 1.5.2 Рассчитать абсолютную погрешность определения долготы по формуле (4):

дLi - Lиi_Loi,

где lи, - измереннrц долгота системой, град.;

(з)

(4)

16
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l9; - ОПОРН:Ц ДОЛГОТ4 ГРаД.

11.5.3 Перевести полrlенные значения абсолютной погрешности определения широты

и долготы в мецы по формулам (5), (6):

(5)

(t0)

(t 1)

(6)

ГДе /Bl, /l; - абсолютные погрешности определения широты и долготы на l_ю

эпоху, град;

а- большая поJryось общеземного эJIлипсоида м (WGS-84: а = 6378137 м);

е - эксцентисrтqг общеземного эJIлипсоида (WGS-84: е2 = 0,00бб9437999).

11.5.4 Рассчитать математическое ожидание определения погрешности широты по

формуле (7), лоmоты по формуле (8):

(7)

(8)

гдеN-числоизмерениЙ.

11.5.5 Рассчитать СКО определениJr погрешности широты по формуле (9), долготы по

формуле (l0):

(9)

м" _;.r|=,дв!,

ML _;.r|4дl:i,

l1.5.6 РассчиТать грIlницЫ ИнСТРУI!{енТirЛЬной погрешности (при доверительной

вероятности 0,95) опрелеления координат местоположения системы в плане по формуле (l1):

п=t м + м| +2.( в ов2 + oLz

1 1.5.7 Операчии по п}цктам 11.5.1 _ 11.5.6 провести д,,UI каждого сценария имитации.

l 1.6 Результаты поверки по определеЕию абсолютной ИНСТУItrеНТаЛьной погрешности

(при ловерительной вероятности 0,95) определения координат местоположения системы в

плzме в статическом режиме при геометрическом факторе pDop не более 3 считать

полоr(ительными, если значенпя абсо.lпотной инсцументальной погрешЕости (при

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

статическом режиме при геометрическом факторе pDop не более 3, полученные по

пlнrry l1.5, rr*од"ra" в пределФ( *5м в автономном режиме и в пределах +1,5м с

использованием дифференчиального режима SBAS.

д8iлt c.(r-ez)
' 180 J (1-ez.sinz8oi)J

lt;т a,(T,e2),cosBoi

' 180 J (1-ez.sinZaoa)J
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11.7 Процедуры обработки резуJьтатов измерений, полrlенньtх при определении

диапазона и абсолютной погрешности измерений cкopocTtt движеЕия ТС на контролируемом
ylacTke дороги

11.7.1 Опрелелить этtlлонн}ю скорость движения автомоби;rя на контроJIируемом

rracTкe дороги по данным с эталонного навигационного приемника по формуле (12):

lfуэi - 'Ё,уj(,) (12)

где Уэi - значение скорости Еа контролируемом участке дороги по данным с эталонного

навигационного приемника для i-го проезда, выраженное в км/ч;

vj(D - значение мгновенной скорости по данным с эталонного нtlвигационного

приемника для i-го проезда, выраженное в км/ч;

N - количество значений мгновенной скорости по данным с этalлонного

нiшигационного приемника для i-го проезда.

11.7.2 Рассчитать значение абсолlотной погрешности измерений скорости на

контролируемом участке дороги по формуле (13):

Д,Vi = V, - Yru (1З)

где ц - значение скорости на контолируемом ylacTкe дороги, измеренное системой

для j-го проезда, выраженпое в км/ч.

1 1.8

измерений

Результаты поверки по определению диilп€tзона

скорости движения ТС на контролируемом
и абсолютной погрешности

участке дороги сIIитать

положительными, если значение абсолютной погрешности измерения скорости движения Тс на

контолируемом )частке, полуIенное по пункту 1|.'l , мя скорости от 0 до 200 км/ч

вкJIючительно нiлходится в пределах +1 км/ч, свьппе 200 до 300 кмiч вкJIюIIительно нilходится в

пределах *2 кйч, свьппе 300 до 350 км/ч включительно находится в пределах *3 км/ч.

11.9 Прочелуры обработки результатов измерений, полученных при

определении диапазона и абсо.lпотной погрешности измерений скорости движения Тс в зоне

контроJIя радиолокационным методом

Рассчитать абсолютrr}rо погрешность измерений скорости ТС по формуле (14):

LVi=|u,_у,ч

где / Иi - значение абсотпотной погрешЕости измерений скорости ТС, кйч;

Иэi - имитFруеМая скорость ТС из ряда 1, 70, 90, 120, 150, 180, 250, 350 км/ч;

Ию - СКОРОСТь ТС, измеренная системоЙ при имитируемоЙ скорости vэi, км/ч,

(14)
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11.10 Результаты поверки по определению диапазона и абсолютной погрешности

измерений скорости движения Тс в зоне контроля радиолокационным методом считать

поло)ш.lтельными, если значения абсолютной поФешности измерений скорости движения ТС

в зоне контроJIя радиолокационным методом, полученные по пl,нкту l1.9, находятся

в пределах +1 км/ч.

l1.1lпроцедУрыобработкирезУлЬтатоВизмерений'полУtlенныхприопределении
диaшазона и абсолютной погрешности измерений расстояния до Тс

рассчитать абсолютную погрешность измерений расстояния до Тс межлу меткalми для

каждого измерениJI по формуле (15):

ДLi = |, - 1r-. (15)

11.12 Результаты поверки по определению диапазона и абсолютной погрешности
абсолютнойесли значения

по пункry l 1.1 1, находятся
измерений расстояния
погрешности измерений
в пределах +l м.

до Тс считать
расстояния до

положительными,
ТС, полуtенные

11.13 Прочелуры обработки результатов измерений, полуlенньD( при опр€делении

диtшазопа и абсо-JIютпой поФешности измерений угла на Тс

Рассчитать абсоrпотную погрешность измерения угла на ТС по формуле (16):

Даi = а, - оr,, (16)

г,щ€ о; - зндч€ние угла на ТС, измеренное системой при iM измерении;

г[€ о3; - этllлонное значение угла на ТС для i-го измерения, согласно таблице 6,

11.14РезУльтатыповеркипоопределениюДиапазонаиабсолюТнойпогрешности
измеренийl'пu"uТСсчитатьположителЬными'еслизначенияабсолютнойпоГрешности
,r"aрa"rП 1тла на ТС, полу{енные по п}ъкту 1 1,13, находятся в пределчrх + 1О,

11.15 Прцедуры обработки р€зультатов измерений, полу{енных при определепии

диапазояа и абсЬпотной погiешпостlл измерений скорости движения ТС в зоне коЕтоJIя по

видеокадрllм

рассчитать абсолютн}то погрешность измерений скорости движения Тс в зоне

контроJIя для каждого проезда по формуле (17):

bVi -- Vi - Vзi, (17)

|де /l/i - значение абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС в зоне

контроля, кйч;
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У; - ЗНаЧеНИе Скорости, измеренное системой для i-го измерения, км/ч;

изi - Зндчение скорости по данным с этzlлонного нrвигационного приемника,ulя i-го

измерения, кlr,t/ч.

11.16 Результаты поверки по определению диапазона и абсоJпотной погрешности
измерений скорости движения ТС в зоне KoHTpoJUl по видеокадрalм методом считать
положительными, если значения абсолютной погрешности измерений СкОРОСТИ ДВИЖеНИЯ ТС В

зоне контроJIя по видеокадраI\.t, пол}ченные по пункту 11.15, находятся в пределах +1 км/ч.

12 ОФОРМЛЕНИЕ РЕЗУЛЬТАТОВ ПОВЕРКИ

12.1 Результаты поверки системы подгверждtlются сведениями о результатах поверки
средств измерений, включенными в Федеральный информациоЕньй фонл по обеспеченшо
единства измерений. По заявлению владельца системы или JIица, представившего ее на
поверку, вьцается свидетельство о поверке системы, и (или) в формуляр вносится з:шись о
проведенной поверке, з:tверяемаJl подписью поверитеJIя и знаком поверки, с указанием даты
поверки, или вьцается извещение о непригодности к применению средства измерений-

12.2 Результаты поверки оформляются по установленной форме.

Нача.пьник НИо-l0
ФГУП КВНИИФТРИ> м.с. Шкуркин

заместитель начальника
НИО-10 - начальник НИI-{
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В"дуций инженер-метолог НИI-{

ФГУП КВНИИФТРИ>
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Е.С. Николаев


