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1 обцие положения

Настоящая методика поверки применяется дJUI поверки систем обеспечения контроля

автоlранспорта СОЙКА (далее - Системы), используемьж в качестве рабочих средств измерений

и устанавливает порядок и объем их первичной и периодической поверки,

При определении метрологических характеристик в pzlмKax проводимой поверки

обеспечивается передача единиц времени, частоты и национrцьной шка:tы времени в

соответствии с государственной поверочной схемой, рвержденной приказом Росстандарта

o.r 26,09.2022 Ns 2360, подтверждающая прослеживаемость к государственному первичному

этаJIону ГЭТ 1-2022; единицы длины в соответствии с лока,тьной поверочной схемой. структура

которой приведена в приложении А к настоящей методике поверки, подтверждающzUI

просJtеживаемость к государственному первичному этаJIону ГЭТ 199-2024; единицы координат

I] соответствии с государственной поверочной схемой, утвержденной прикff}ом Росстандарта от

07.06,2024 Ns 1374, подтверждающfuI прослеживаемость к государственному первичному

эта[ону ГЭТ 2l8-2022,
При опрелелении метрологических характеристик поверяемой Системы примеIIяют метод

неlIосредсT,венного сравнения результата измерения поверяемого средства измерений (СИ) со

зпачением, опрелеленпым этаJIоном,

11oBepKe подлежит каждый измерительньй модуль из состава Системы,

Объем поверки опредеJIяется в зависимости от cocTalBa и заявленных функчий
(измеряемьrх величик) Системы. При выполнении поверки всех заrIвленных измеряемых величин,

lloBepka считается выполненной в полном объеме. На основании письменЕого заявлениJl

ВЛаJ(еЛЬцаДоПускаеТсяtlрOВедениепоВеркименЬшегочислазtшвленныхиЗМеряемыхвеличиII
или отдельньIх измерительных модулей из состава Системы,

внеочередrrую поверку, обусловленн}.ю измепением места расположения Системы или ее

cocTaB}Iblx частей, допускается не проводить.

,Щопускается проводить поверку по пп

условиях.

10.1, 10.2, 10.3, 10.4, 10.5.2, l0.7 в лабораторных

2 Перечень операций поверки средства измерении

IIри провелении поверки вьшолняют операцйи, указанные в таблице l ,

Габ;lица 1 опе ции пове KI{

поt] ип
обязательность выпо.,lнения

olI
Номер пункта

методики
поверки

по ке

первичнои
IIоверке

lIаименование оIIерации Ilоверки

4J21

7Да!аI]tIепlний осмотр средстI]а измерении

8.1ДаДа

8.3fla!а

Контроль условий поверки (при подготовке к

Опробование (IIри подготовке к поверке и
IIо]}е ксиоп боваrlии елства изN{е eIIll и

oIl нииобовании с тва изм

9[аДаПроверка программного обеспечения

дства изм ltиис

пение метрологических характеристик средства измеренииОпреде

периоди-
ческой

2



оп аций по
обязательность выtIолнеIIия

ки
Номер rrункта

методики
поверки

поl] е

периоди-
ческойпервичпой

поверке

[lаименование операции поверки

10. 1/{а

Опрслеление абсолIотtIой погрешности
определеIIия текущего значения времени,
с и нх рон изи рован ного с национальной

UTc SIIIкаJlои коо дини ияв

Да[а

l 0 J!а!а

Опрслеление абсоrлотной погрешности (при

ловерительной вероятности 0,95 и
геометрическом факторе PDOP < 3)

определения коордиI{ат в плане в

статическом режиме и динамическом режиме
при рzвмещении Системы на борту
] п]и)li егося ТС

10,4!а!аОпрелелсltие абсолютпой погрешIlости
асстояния до объектовиз]\lс нии

10.5!а!а
Опрелелепие абсо;потной погреIшIlости

изrtерспий скорости движеrtия ТС при
IIии в зоне ко1,1з}lс :lя

10.6ДаДа
Оttрелеление абсолIо,гной погрешности
измерений скорости движения ТС при

e}toM асткси IIа ко}lз}1 о

10.7НетДа

ОtIрелеление абсо;tlотной погрешности
измерений угла между осью видеомодуJlя и

направле}lием на ТС в предел:lх зоны
сис,l,е]\{ыкон

11ДаЛа11оJцвержltение соответствия средства
l{з\I бованияплJIогическимилI м

Опрелелеtrие абсолIотной погреIпности
ll t\lc lIии интс l]a,Iol] в еI,fеIIи

3 Требования к условиям проведения поверки

3.1. 11ри провеЛеIlии поверки В лабораторных Условиях должны соблюдаться норм,}льные

условия, у.rЪuоuп.ппur" в гост 8.з95_80 кгосударственнм система обеспечения еди}Iства

".""р.п"й. 
Нормальные условия измерений при поверке, Общие требования>:

- 1емпсратура окружающей среды, ОС " " " " " ",от 20 до 30

. относительнiUI влажность воздуха, % -.......""""""""""""""""",от 30 до 80

3.2. Поверка на месте эксплуатации Системы производится при рабочих условиях

эксплуатации поверяемой Системы и применяемых средств поверки,

4 Требование к специаJIистам, осуществляющим поверку

4.1.КпроведениюпоВеркиСистемыдоПУскаютсяспециаJlисТы,имеюЩиенеобходимУlо
квалификаrlию, освоившие работу с Системами и применяемыми средствами поверки, изучившие

ItастоящуIо методику поверки.
Персонал, тtроводящий поверку, должен быть озЕакомлен с руководством

эксплуатации Системы и настоящей методикой поверки,

по

!а

10.2



5 Метрологические и технические требования к средствам поверки

5.1 При проведении поверки Систем
в таблице 2.

5.2 Средства поверки должны быть
с руководством по их эксплуатации.

применяют средства поверки, указанные

подготовлены к работе в соответстsии

Таблица 2 - С ства IIoBe

п.10,1 Определение
абсолIотной
погреlцIiости
оIIредеJIения текуIцего
зllачения времени,
сипхронизированного с

национальпой шка,T ой

коордипирования
времеIlи UTC(SU)

Перечень

рекомепдуемьLх
с Jcl,B llo KlJ

Метрологические и технические
требования к средствatм поверки,

необходимые дrя оведеlIия пов
J2

Операции поверки,
требующие применевия

оll l]e кисl,вс -t

Термогигромеrр
UNITESS ТНВ 1, рег
]ф 70481_18

окружаощей среды, диапазон измереIlии

от 0 до -50 "С. пределы допускаемой
абсолtотной погрешности измерений
температуры +0,5 'С
Срелство измереttий относительной
влажности воздуха, диапазон измерений

от 10 % до 90 Yо, пределы допускаемоЙ
абсолютной погрешности измерений
о,гносительной вJIажности в а +З,0 о/о

Средства температурыизмеренийп.8. 1- 10.7 KolrTpottb

условий поверки (при
полготовке к поверке и
опробовании средства
измереlrий)

Аппаратура
геодезическая
спутниковiul NV2l6C-
RTK-MA рег. J\!

86206-22

Средство измерений времени и частоты,

соответств},Iощее требованиям к эталопам

lie Еиже 5 разряда по Приказу
Росстандарта J'{! 2360 от 26.09.2022,

пределы допускаелrой абсолютlrой
погрешности воспроизведения IlIкалы

времени относителыlо UTC(SU) в режиме
слежения за КНС ГЛоНАСС/GРS пе

более 30 нс
Частотомер
универсшtьный CNT-
9OxL,
рег. Nч 41567-09

Эталоны единиц времени и частоты,

соответстl]уощее требованиям к рабочим
этalлонtlм не ниже 4 разряла по Приказу
Росстандарта Np 2З60 от 26.09.2022,

диапазон измерения временнь]х

интервалов от м;нус 5 нс до 106с,

абсолtотнм погрешность не более 0,62 нс

l 00 мкс
Источник первичный
точного времепи
укус_пи 02дм,
рег. JФ 60738-15

Эталоны единиц времени и частоты,

соответствуIощее требованиям к рабочим
эталонам не ниже 4 разряда по Приказу

Росстаrrдарта }"lЪ 2З60 от 26.09,2022,

абсолIотнм погрешность синхроIlизации
шкiшы времени выходного сигнала

частотой 1 ГЦ (1 PPS) к шка:rе времени

UTS(SU) в режиме синхроЕизации по

сигналам ГнсС ГЛонАСС/GРS пе более

l мкс

]



Опрелсление
абсолlотной
lIогреIпности измерений
иIlтерl]iIлов времени

п. 10.З Определение
абсолютной
погреш]ности (при

ловсрителыlой
вероя,гности 0,95 и
I,еоNIеlрическом факторе
PDOP < З) опрелеления
координат в плане в

с,гатическом режиме и
j(инамическом режиме
lIри размецlепии

i п.10.2

lСис,r,емы на борту
,,lI]и lегося ТС

п. 10.5 Определение
погреlпности измерений
скорости лвижепия ТС
при измерспии в зоне
коtl,гроля

lI. 10.6 Определение
IIогреIIпlосlи измерений
скорос,]и движеtIия ТС
при измереIIии на
контролируемом участке

lI. 10.7 Определение
абсолrо,гной
IIоlрсlIlнос,l,и измерений
чг.jIа межлу ocblo

Эталоilы елиI{иц времени и частоты,
соответствуюIцее требованиям к рабочим
этilло}Iам не ниже 4 разряда по Приказу
Росстандарта No 2360 от 26.09.2022,
абсолютная погрешность синхронизации
шкалы времени выходного сигIlала
частотоЙ l ГЦ (l PPS) к шкале времени
UTS(SU) в режиме синхроIIизации Ilo

сигнаJIам ГНсс ГЛо[IАСС/GРS не более
1 мкс

Ис,гочпик rtервичный
точного tsремсlIи

укус_пи 02дм,
рег. Nч 60738-15

Рабочий этаJIон координат
местоположения 2 разряла по Приказу
Росстандарта Nq |37 4 от 0'7 .06.2024;

предел допускаемой погрешности

формирования коорлинат 0,7 м;

комплекс эта,толtньй

формирования и
измерения

радионавигациоIlньIх
TrapaMeTpoB ЭФИР,
рег. Nч 82567-21

ll. l0.4 Опреде.пение
абсолtо,гной
погрсшности измерений

расстояIIия ло объектов

Рабочий этiIлон единицы длины в

соответствии с локtIJlьной поверочной
схемой, приведенной в приложении А,
диапазон измерений расстояний от 0,05 до
300 м, допускаемiul средIIяJI

квадратическzш погрешность не более 31

lrNl асстояния 150 м

.Ща-,rьномер лазерный
Leica DISTO 5910,

рег. Nч 60792-15

Средства измеретtий скорости в диапiвоItе
от 0 до 500 м/с (от 0 до l 800 км/ч), границы

.tlопускаемой абсолlотIrой погрешности
измсрсttий скорости (при lовсри гелыlой

вероятности 0,95) не более 0,1 м/с (0,36

км/ч

Аrrпаратура
геодезическаrI
спут}lиковiul NVS-
RTK_MD,
рег. Nч 75078-19

Средство измерений, предназначенное

для имитации и воспроизведения скорости

движения трансlIортных средств в

диапiвоне от t до 400 км/ч с абсолютной
по ешIIостью tre более 0,03 км/ч

Имитатор параметров
движеЕия
траЕспортных средств
<Сапсан 3> литера 2,

ег. Nq 51426-12

Средства измерений скорости в диапазоне
от 0 ло 500 м/с (от 0 до 1800 км/ч), границы

допускаемой абсолютrrой погрешности
измсрений скорости (при доверительной
вероятности 0,95) не более 0,1 м/с (0,36

км/ч)

Аппаратура
геодезиqеская
спутIIиковая NVS-
RTK-MD,
рег. J\Ъ 75078-19

Средства измереIlий длиIIы, диапазон
измерений расстояttий от 0,05 до 300 м,

лопускаемаJI средняя квалрагическа,I
погреIпIIость не более 3 l мм (щя
асс,t,ояпия 150 rt

,Щальпомер лазерный
Leica DIS'Го 59l0,
рег. No 60792- 1 5

;leoMo :Iя и



IIаlIраI]JIением ца ТС в

I lР0l'l0ЛДХ зоны коIIтроля

системы (для

модификациЙ СОЙКА
ly и соЙкА 2у

всtrомогательные техI{ические cTI]a

иttдикатор времени Ив-1: отображение времени в

чч:мм:сс.мС (ч: от 0 дО 23; мин: от 0 до 59;с: от 0 до 59; мс
формате
:отOдо

9999)
пластина государственпого регисцационного знака транспортного

с шlее - ГРЗ Тс
11римечанис - ,щопускается использовать при поверке другие утвержденные и

а'гt,сс,r,о]]анIlые эталоIIы елиниц величип, средства измерений утвержденного типа и

l!()RсрсIlные, удовлетворяlоIIIие метрологическим требоваIlиям, указаIIttым в таблицс,

обсспсчиваrощие передачу единицы величины поверяемому средству измерений с точностью,

.lOR-,lc,Il]o п(еи l]аIIия\{ да IIьн rI чньIх схем

6 Требования (условия) по обеспечению безопасности проведения поверки

6.1 При проведении поверки необходимо соблодать:
- обпце правила техники безопасности в соответствии с требовшlиями гос1, 12.2.003

<Систсма .rrrдuйu безопасности тру,ла. Обору.повrшие производgгвенное. Общие требования

бс:зоrtаспос,ги>:

- кПравила tIo oxpаJle 1руда при эксплуатации элекгроустalновок). )твержденные Приказом

llиltисrерсгва rpy.'tu 
" 

.о,tп-о,.й заrшты Российской Федерации от 15 декабря 2020 г. J\lъ 903н коб

}"1,1}сржлеIIии [Iравил по охране труда при эксплуfiации электрустiulовокD;
- }казания по технике безопасносги, приведенные в экс[пуатаtlионной док}'I!rентilции на

cpe.IlcTBa поверки;
- }кaвания l1o технике безопаспости, приведенпые в эксILrryатационной доку!rептации IIа

срсдство измерений;
- 1казzulия по техIIике безопасносги, действуtоlцие на месте проведеIlия поверки,

6.2 К провелеlrиIо ltоверки допускаются специалисты, изr{ивцIис 'грсбоваIIия безопасllости

rro I'OCT 22261-94 кСрсдства измерrтий тIеrгрических и мilгнитIlьD( величин. Обпше технические

условия. с Изменением Nsl) и ГосТ 12.2.09|-2002 кБезопасность элекгрических контрJIьно_

",r""p"r.r*noo. 
приборв и лабораmрного оборулования. ЧаФь l. Общие трсбования), имеющие 3

lруп;у доIryска по элекгробезопасности и пршедпие инсtруtсгаж по технике безопасности гtа

рабочем мес,ге.

7 ВtlешIIий осмотр средства измерений

7.1 При прове/tении внешнего осмотра устчшовить соответствие Сисгем следуощим

требованиям:

- вlrеппlий вид Сисгем должен соответgгвокlть рисункам, приведёнпьп!r в описaч{ии типа lla

.Ililнt loe средство измереtIий:

- маркировка лоJDкна соответствовать требомниям эксrrлуатационной док}ментшIии;

- отсуtствие мехаIических поврждепий и ослабление элемеЕтов кр€пления, чеТкосп,

фиксации их положеriия;

- чсгкость обозначений, чистоту и исправность разъемов и гнезд, нzlличие и целос,IтIость

Ilаклеек от несанкциопированного доступа.
7.2 Результагы выIIолIIеIIиJI оперaчши считать положительными, если вLIпоJп]яIотся

IIеречисленIIые в п.7. l тебования.

6



7.3 При полуrепии оIрицатеJIьньD( результатов по данной оперilции. процедуру поверки

пеобхолимо прекратить, результаты поверки оформить в соответствии с п.12 данной методики

повсрки.

8 Подготовка к поверке и опробование средства измерений

8,1 Коптроль Условий поверки 
] настоящейПроверить соблlодение условиЙ проведения поВерки на соотвеТсТВИе р'ВДеЛУ j

методики поверки.
В противном слуIае поверка Системы приостанавливается до выполнения условии,

указанньж в разделе 3.

8.2 Подготовка к поверке
проверить подкшочение электропитания Системы. Включить Систему и выполнить

оlIерации по заlIуску программного обеспечения согласно р}ководству по эксплуатации,

I}ыдсржать средства IIоверки во включеtIном состоянии в течение времени, ),казанного в

их руководствах по эксплуатации.

8.3 Опробование
при опробовании проверяется работоспособность Системы.
подключить Систему к Пк через wiFi или сетевой кабель.

Зайти в ПО поверителя Системы SOPOWER, набрав в адресной строке браузера IP адрес

Сис,гемы.
[]вес,ги на с,границе авторизшщи JIогин и пароль пользоватеrя - Система должtrа перейти

в интерфейс поверитеJuI.
ръзультаты опробования считать удовлетворительными, если обеспечивается передача

данных и в иптерфейсе отображается изображение, пол)пiенное от Системы,

При полуrении отицательньD( результатов по данной операции, процедуру поверки

необходимо прекратить, результаты поверки оформить в соответствии с п,l2 ланной метолики

ltоt]ерки.

9 flpoBepKa программного обеспечения

9.1 используя по поверителя системы проверить идентификациоЕные данные

метрологически значимой части ПО.
Идентификационное наименование и номер версии ПО должны cooTBeTcTBol]aTb

указаIIноNlУ в оlIисаниИ типа на данное средство измерений,

11ри получении отрицательньtх результатов по данной операции, процедуру поверки

trсобходимо прекратить, результаты поверки оформить в соответствии с п,12 данной мегодики

поверки.

l0 Определение метрологических характеристик средства измерений

l0.1 Определспие абсолtотной погрешности определения текуlцего значения времени,

сиllхронизироl]аtlliого с национа,T ьной шка,T ой координирования времеllи UTC(SU)' 
10.1.i Лля модификаций СоЙКД 2 и СоЙКД 2У определение абсо;rютной погрешности

опрс]tеJIсIlия текущего значения времени, синхронизированного с национальной шка"T ой

*оЬрд"rrrроuчпия времени U1,C(SU), проводят методом измерениrI временных иltтервалов с

помощыо частотомера универсаJlьного CNT-90XL.
Выполнитьпо""1очц'.средсТвизмерепийвсоответстВиисосхеМой,привелёнвойна

рисуlIке l.

1



ГJIОIIЛСС соЙкА

cNT_g0xL

гJlонАсс
NV2l6c-IITK-MA

Рисунок 1. Схема измерений

Убедиться в получении Системой навигационньD( данных,

после получения навигационного решения произвести настройку частотомера

уlIиверсального сN,г-90хL в соответствии с р)товодством Ilользователя,

Устаttовить режим измерения интерваJlов времени, фронты входа кА> и кВ>

l {оjIожитеJIьные, сопротивление входа <А> и кВ> 50 Ом, установить руrной режим порога

срабатывания llo поJIовиtIному значению амплитуды импульса,

СоедиItитькабелемконтактывыходIlогоразъёмасигнаJIаметкивремеllикlРРS>
повсряемой системы (в соответствии с Р}ководством по эксплуатации) с входом <В> частотомера

универс.rльного CNT-90XL.
На вход (д) частотомера универсального CNT-9OXL подать сигнал KIPPS> с выхода

аппаратуры геодезической спlтниковой NV2l6с_RTK_MA,
В случае если результаты измерений близки к 1 с, то следует помеIIять входы

частотомсра универсального CNT-9OXL и знак погрешности,

в процессе измереЕий на дисплее частотомера индицируются результаты ежесек}ндIlых

сличений lп*-u, up""anr, формируемой испыryемой Системой и аппаратурой геодезической

спyтниковой NV2 l бС-RТК-МА.
Установить lla частотомере cNT-90xL количество измереlrий 300, что соответствует 10

миlI}"гному циклу.
в рсзу.ilьтате измерсltий за указаtrный интервilл времени на экране частотомера

yuru"pa-oiroao отображается максимilльное значение абсолютной погрешности определения

тскупIсгО зпачения времени, синхроЕизированного с национа.rьной шкмой координироваI{ия

вреN{ени UTC(SU). Зафиксировать результат измерений,_

10,1.2 Для-модификаций соЙкД l и СоЙкД lY определение абсолIотной погрешности

опролелеIIия текущего значения времени, сипхропизироваIIного с национмьной шкалой

координирования времени Uтс(SФ проводят методом фотофиксации чифрового табло

отображения времени источника первичного точного времени укус_пи 02дм,

Включить и ttодготовить к работе систему, источник первичный точIlого времеяи УкУС-

пи 02дм. а также вIIешнее цифровое табло отображеIlия времени ИВ-1 в соответстI]ии с

руководством llo экспJryатации.
УстановитьсЛеД}ТоЩиережимыработыисточникаперВичноготочноГовремениУКУС.

ПИ 02ЛМ:

- прием сигtiilлов ГНСС - только ГЛОНАСС;

- оIIорIIая шкала времени - [JTC(SU);
часоВаязона-l]соО-rВеl.сТl]иисчасовойзоrtойпроведеttияизмерений.

lt

Ант
l PPS

Ultит

Вход В

Вход А

AI-I,1,

lPPS



РазместитЬ ипдикатор времени ИВ-1 источIlика первичного точного времеIlи УКУС-ПИ
02ДМ в зоtlе контроJlя Системы одновременЕо с пластиной грз тС для обеспечения

формироваIrия кадров и убедиться в четкости его отображения на экране Системы фисунок 2).

Рисунок 2. Кадр изображения инликатора времени ив-1

произвести не менее 10 фотофиксачий иrrдикатора времени Ив- l источIlика первичного

точного времеНи УКУС-ПИ 02,I[M, при этом Система присвоит каждому кадру значеrIие времеяи

lIроведения измерений.

1 0.2 Определеrrие абсолlотной Itогрешности измерений интервалов времени

опрелелетtие абсолtотной погрешности измерений интервалов времепи проводят методом

фотофиксаuии цифрового табло отображеяия времени источника первичного точного времени

укус-llи 02дм.
разместить цифровое табло отображения времени источника первичного точного времени

укус-пИ 02ДМ в зоItе контроля СИ и убедиться в четкости его изображения,

С помощьlо ПО поверителя сделать фотографию цифрового табло (фото 1), Через

иtIтсрв.lл времени равный 60 сЪделать еще одну фотографию llифрового табло (фото 2). Интерва"'

врсмени определить lIo покrваI{иям цифрового табло (Тз1).

11овторить измерения для интерваJIа времени 600 с.

Примечание: проверка проводится для образчов Системы, у которьж данная функция
(измеряемая величипа) заявлена.

10.З Опрслелеrtие абсолtотной погрешности (при доверительной вероятtrости 0,95 и

геоме,lрическом факторе PDOP < 3) определения координат в плане в сl?тическом и

динамическом режимах, aB,I,oHoMHoM режиме и в дифференциалы{ом режимс DGNSS

ОпределЪние абсолrотной no.p"Iпnoar' (при ловерительной вероятности 0,95 и

гсомс.tрическом факторе PDOP < 3) определеlIия координат в плаIlе провоltя,t с помоIцыо

*опп,,пЁ*"u ,rrron"oao' формирования и измерения радионавигационньrх параметров ЭФИР

0rалее ЭФИР),
Подключить Систему при помощи интерфейсного кабе:rя к персоЕалыlому компыотеру,

убели,гьсЯ в lIолучениИ ежесекундных ДанньD( с приемника,

РасПоЛожиТьизлrIаlоЩУIоанТеннУЭФиРАВнеПосреДсТВенrtойблизостисприемной
аtrтеrtной навиl,ационного приемника системы.

\
a
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зltачеttиеIlаиiисttоваIlис lrараметра
21

ГЛОНАСС (код СТ). GPS код (С/А)Формируемые спутниковые
навигациоI{ные сигналы

Не менее 20 минПродолжительность сценария

8

8

Количество канаJIов:

глоIIАсс
GPS

с ств ет
отсутствует

Параметры среды распространения
навигационных сигнаJlов:
,гропосфера

llolloc
SBAS
RTcM

Форлtирчеrrыс сигlIаIы функtlионапьных
;цоttолнеttий

60.00,000000 N
030,00,000000 Е

100,00
l8,00

Не менее 20 мин

-l'аб';rица 
З. l a\I сII ия имитации

Координаты в системе координат WGS-84
(стоянка):

- широта

- лолго,га

- высота, м

- высота геоида, м

l iро,цоltжительность стоянки

l0.3. l В статическом режиме (при стационарном или передвижном размещепии системы):

Для дифференциаJIьного режима DGNSS:
В соответствии с руководством по эксплуатации настроить ЭФИР на излуrеIIие сигнала,

запустить сl{сlrарий имитации с параметрами, приведенными в таблице 3, вклrочить

,Роiпrrрова,,"е .",rr-оо SBAS и дифференциа"rьньш 
_ 
поправок в формате RTCM при этом

*ourporr"pnoo,ro, ,lтобы зllачеIlие .aЪ"".гр""",по,о фактора ухулtrIеIIия не превьппало 3,

IJас,гроить Систему на получение поправок в соответствии с п.1 .4 рэ 26.5 l .66 -00:1-2006з,770-2024,

ОсуIцествить запись сообщений навигациош{ого приемника Системы с частотой l

сообrцение в 1 с в абсолютном режиме работы аппаратуры в течение 20 минlт,

,Щля автономного режима:
I] соотвстствии с руководством по эксплуатации настроить ЭФИР lla излучеIIие сигllаJIа,

заtlустиI.Ь сцснариЙ имитации с параметрами, приведенными в табдице 3, отклrочить

,Рпр"ироuапr" .".rr-ou SBAS и дифференциальньD( поправок в формате RTCM при этом

nolirponrponuru, чтобы значени" ."о"ф""""*ого фактора ухудшения не превышало 3,

осуществить запись сообщений навигационного приемника Системы с частотой 1

сообщение в 1 с в абсолютном режиме работы аппаратуры в течение 20 минуг,

l0.З.2I']динамическоМрежимеприразмеЩенииСистемынаборТуДВижУIцегосяТС(при
мобилыtом размсII(ении системы):

f[:Iя автономпого режима:
lJ соответствии с руководством по эксплуатации настроить ЭФИР на излуrелtие сигнала,

запус,гить сценарий имитации с пар€lметрами, приведенIrыми в таблице 4, отклrочить

фоi""роuur". ""rn-ou 
SBAS и дифФеренциа:l"ньж поправок в формате RTCM ltри этом

non.porrpouuru, чтобы значени. .aо"ф,"aaпого фактора ухулшения не превышало 3,

'Габлица 4. Параметры сценария имитации

l0



Значение}lаименование lIapaMeтpa
2

, GPS код (С/Аглонлсс код Сиковые навиl,аIIиоtIные сиI,нalлыNtысtDо \l lt
Не менее 25 минияIl оl(оJIжительность сцен

8

8

Количество канiIлов:
глонАсс
GPS

отсчtствче,r

ГIараметры среды распространеIIия навигационных
сиI IIajloI]:

гропосфера
llo]]oc ll

60,00,000000 N
030,00,000000 Е

100,00
18,00

Коор.lIипаты в системе координат WGS-84 (стоянка):

- широта

- лолгота
- высота, м

Rысота геоида, м
5 мин1l одоJIжительIlость стоянки

35 м/сСкорость движения (прямолинейное, равномерное
лl}ижеllие, азим 45 сов

Не менее 20 минlI оJ(олжителыlость движения

ОсуЩествитьзаписьсообЩенийнавигационноГоприемникаСистемысчастотойl
сообпlеtIие в 1 с в абсолютном режиме работы аппаратуры в течение 20 минlт,

Примечание: роверка проводится дтя образцов Системы, у KoTopbrx данная фlтIкция
(излtсряемая ве.:rичипа) ззUIt]лена.

l0.4 Определение диапазона и погрешности измереIrий расстояпия до объектов

определеltие диапiвоIIа измерений расстояни,l до объектов проводят методом сличения

резухьтатоВ измерениЯ расстояниЯ Системой с зIlачеIlиJIми измерений да,льномера л€верного

Leica DISTO 5910.
Распо:tожить лазерный да.rьномер Leica DISTO S910 под видеомодулем так, чтобы начаrо

о,гсчста Leica и lIачало отсчета видеомодуля, совпадающее с центром объектива камерыl

Ilаходиjlись tla одIlой вертикальной оси, др)т под другом,
Разместить макет ГРЗ ТС в зоне видимости Системы на минимшlыIом расстоянии

сог;lасно таблице 5 и схеме, приведеIlной на рисунке 3,

Таблица 5. Расстояния от ИМ до ТС
Значения. мLloMcp измереtrия

1l
50
l00

-)

1504

ll

1

пDисlтствует

z



DIS],O 59l0соЙкА

Li

Lэi

грз тс

Рисунок 3. Схема измерений

разместить дzutьномер рядом с Системой. Система произведёт измерение расстояния и

о,tразит измереIII{ый результат Li, м.- 
ПровеЪти измерение расстояниJI дальномером до грз тС L.';, м, Повторить измерение

pu"aro"n"" до ГРЗ'ГС шя всех значений, укд}alнных в таблице 5,

llримечание: проверка проводится для образцов Системы, у которьн данная фlнкчия
(измеряемая величина) зzцвлена.

l0.5 ОrIрелелеIlие абсолIотной погрешности измерений скорости движения ТС при

измсреt{ии в зоllе контроля
10.5.1 Определепие абсолrотноЙ погрешности измерений скорости движения ТС при

измере}lииВзонеконТроляПрисТациопарномилипереДВижномвариантеразмеЩениясисТемы
ПодклIочить аппаратуру геодезическую спуIниковуIо I,IVS_RTK-MD к персоналыlому

компьютеру a у.rчпоuп",,Йй npo.pur"no* обеспечением для записи данньIх в файл и

разместить их в автомобиле.
УстаlIовить tlри помоIци ПО частотУ выдачи д,шIIIь[х NVS-RTK-MD paBHylo l0 Гц. Начать

заrrись даttlIых с NVS-R'l'K-MD
ОсуществитЬ проезд зонЫ KoHTpoJUl Системы на автомобиле не менее 3 проездов с

рaвными скоростями, при э,гом скорости дол)кны быть минимально и мzксимально возможными

Ila данном rlастке дороги.
Остаповить з.шись даIlных с NVS-RTK-MD.
По лаtIным с ПО поверителя Системы определить время фиксачии и скорость в зоне

коптроJlя jljlя l]ccx проездов.
[Jыбраr.ь из записанIIьн данньD( с NVS_RTK-MD данпые, соответствуIощие времеIIи

фиксаuии автомобиля в зоне коltтроJIя дlя всех проездоR,

произвести расчет скорости движения Тс в зоне контроля, зафиксировать результат,

1б.5.2 Оrrрелеление погрешности измерений скорости движения Тс при измерении в зоне

кон'tроляприсТационарномилипередВижномВариантеразмещениясистемыраДиолокационным
мстодом лоllускается проводить меtодом прямьrх измерений, путём измереliия скорости,

ими,t,ируемоЙ имитагороМ параметров движения танспортньж средств <Сапсан 3> литера 2,

l)азместить в зоне вид,rмости Системы имитатор скорсти движеrrия ТС и в неrlосредствепной

б.,rизосlи ГРз Тс.
[Iолклlочиться к ПО поверителя испыryемой Системе,

lla имитаторе параметров лвижения транспорт{ьrх средств ксапсан з > литера 2 установить

l2
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имитируемуо скорос'lъ из ряда 20, 70, l20, t50,200,250, 300 rо/ч. Система произведёт измерение

скорости и оlрази1 измсренньй резуrьтат.
l0.5.З 

-Опрелеление 
абсЬлшuой погрешшости измереIlий скорости движения ТС при

измерении в зоне контроля при мобильном вариaште размещеIiия системы

установиrr, tlатрулыlый автомобиль (дшrее - Пл) и вспомогателыIое транспортrIое

cpci1c.IBo (далее - В'ГСf ila прямолинейпом участке дороги, tla расстоянии пе ближе l50 м так,

ч.I.обы опи лвигiUIись по направлениIо друг к др)ту в соседних полосzlх движения.

llодгоrовить и подкJIючить аппарат}ру геодезическую спугниковую NVS-RTK-MD к

IIерсоЕzцьномУ компьIотеру с установленным прогр:lммпьш обеспечением дJIя записи данных в

файлиразместитьвВТС.
Установить час,готу выдачи даIlньш NVS-RTK-MD (темп решения) 10 Гч. Начать запись

l(arlHbш с NVS-RTK-MD.
Проехать lla ВТС навстречу ГIД. Скорость движения ВТС при этом должllа быть примерно

60 к/ч, скорость лвижения ПА - примерно 40 юr/ч, движение должно быгь равномерньтм,
Повторить проезд не менее 3 раз с разньши скоростями движения, при этом максимаJIьное

зIIачение встречlrой скорости не должно превышать 350 км/ч

Примечапис: проверка проводится для образчов Системы, у которых дапная функция
(измеряемая величиIlа) заявлена.

l0.6 Оlrрс,ltслеlIие IIогрешIIости измерений скорости движения ТС при измерении на

коlrl,ро-lирчемом уч ac,l,Ke

оttреде;Iенис llогрешности измереltий скорости движения Тс при измерении на

коп,гролируемом участке проводить сличением значения скорости с навигациоIIttого приемника,

Полкiпочить аппаратуру геодезическуlо сп}тяиковуlо NVS-RTK-MD к персоналыIому

комlIыотеру a ус.га'rоuп"rrоrм программным обеспечением дJUI записи даIIIIых в файл и

рaвмсс,l,ить их в автомобиле.
Установить при помоцц ПО частоту вьцачи данньж NVS-RTK-MD paBHylo 10 Гu. Начать

запись данньrх с NVS-RTK-MD.
осУЩес'гвитьпроездкоЕтролирУемогоСистемойУЧастканаавтомобилеlrемеrrеез

llросзлоВ с разlIыми скоростями, при этом скорости должtIы быть минималыIо и максимzUIыlо

возможцыми Ita .цаIIIIом участке дороги.
Остаtrовить запись данньш с NVS-RTK-MD.
llo данным с По поверителя определить время фиксации автомобиля lla въезде и выездс

с коltтролируемого участка дороги для всех проездов.

Выбра.гь из заIIисанных данпьн с NVS_RTK-MD данные, соответств),ющие интеркrлам

l}рсýtсни нахожлеIlия автомобиля на ко}Iтролируемом участке дороги дlя всех IIроездов.

Произвсс,гирасчетскоростидВиженияТСнаконтролирУемомУчасткеипогрешносТи
измерений скорости, зафиксировать результат.

Примечаltие: проверка проводится дrя образцов Системы, у которых даtttlая фупкrlия

1измеряемая uan"""rru) заявлеIIа и при IIаличии в составе Системы нескольких ИМ.

l0.7 Опре.ltелеllие абсошотной погрешности измерений угла между осыо видсомодуля и

ttаltравлеtrием lra'rС
опрсле;tеllие абсолютной погрешности измерений угла между осыо видеомодуля и

IIаправлениеМ на ]'с В пределМ зоны контоJIя проводят методом сличеIIия результатов

,."Ърarr"" угла системой с значениями измерений да.пьномера лазерного Leica DISTO S910.

В ПО повери,геля перейти в раздел поверки измерения угла на ТС,

Распо,ltожить .ltазерньй да.llьпомер Leica DISTO S910 под видеомодулем так, чтобы нача-ло

tугсчс-га Lcica и IIачшtо отсчета видеомодуля, совпадаюшlее с центром объектива камеры,

IIахо,:lиjIись tta о.lпtой вертикаlыrой оси, друг под другом,

l]



Устаtlови,гь макет государствеIIного регистрациопного знака (дмее - l-РЗ) перел

Систсмой lla расстояIIии 20 м в зопе коЕтроJIя, таким образом, чтобы изображепие цеrrца

имитатора " "u*".l. 
грз тС оказаJIись в центральной части видеоизображения, о,гмеченного

рамкой.
Вклlочить IIа имитаторе режим имитации од{ои цели,

установить rta имитаторе скорости значение имитируемой скорости 20 км/ч,

ПереместитЬ имитатор скорости в горизоЕтмьной плоскости на расстояние ДL от

IIоруали * с"ar""" и на расстояIIие ДК соответств}тощее углУ 5 гралусов согласно ,габлице б как

llоказанО на рисуItкС 6, поочередItо в олнУ и другую сторону,

l'аб.lrиttа 6. ЗttачсlIис изм

20

ис
грз тс

ых г.;lо R

l _ _ __ _ _ __ _ ___ ___ _____,__;

^к
^L

лI-

ис HopMa;rb к сис,tсN{е соикА
l,рз 

,гс

I,{C

i грз тс

Рисуяок 4. Схема измерний угла на ТС

зафиксировать значение угла на Тс С1, ИзмереlltIое системой,

повторить измерения д[я всех зrrачений, 1казанньш в таблице 6,

llримечание: проверка проводится для модификачий соЙкА 1у и соЙкА 2у,

l1 Подтверждение соответствия средства измерений метрологическим
,гребованиям

l1.1ДляпоJIученньIхВпУнктеl0.1значенийрассчиТатьЗIlачеltиеабсолютной
llогрсцlности определения текущего значения времени синхронизированного с национальной

ltlкалой коордиIIирования uр""Ъп, UTC(SU) Дt, с, дrrя каждого измерениrl по формуле (1):

At; =1a, _.r,
(1)

(I;, фад}с S \I ДL, м дк \l

5 20 000 l,750 20,0,76

l0 20 000 3,526 20.з05

20.000
,7,279 2|,28з

25 20.000 9,з26 22.068

I,;tc Tci - Rремя присRоспllое iMy кадру системы, с;

l]



тэl значсllие индикатора Rрсмени на i-M калре, с.

результаты поверки по данной операции считаются удовлетворительными, если:

- для модификации Сойкд 2 и сойкд 2у значения абсолtотной погрешности

опрелсlIения текущего значения времени, синхронизированного с национальной шкалой

*оЬрл"r"роuuПи-rвремени UTC(SU) для всех измсрений IItlходятся в пределах + 100 нс;

- оr" "од"Фrпuцr, 
СоЙкд 1 и соЙкд 1У значения абсотпотной погрешности

опрсдсления текущего значения времени, синхроlшзированного с национальной шка,той

поЬрдru"ро"чrrиявремени UTC(SU) для всех измерений находятся в пределах * 1 мс,

1|.2 Щля полуlеЕllьIх в пунюе 10.2 результатов измерений, рассчитать абсолtотнlrо

Uогрсшность измерсний иIпервrIлов времеЕи ДТ, с, по формуле (2):

^Т 
= |Тэт - Тс| 

(2)

Гле Тэт - инТерваJl времени, измеренный источником перRичным точного времеЕи укус_пи

02/[М с пифровым табло, с;
Тб - интерва.ч времеIIи, измеренный Системой, с.

Зllачение интерваJIа времеIiи, измеренного источIIиком первичl{ым точного времени

укус-пИ 02ДМ с цифровым табло рассчитать по формуле (3):

Тзт = Тzэ - ТrЭ 
(З)

где Тlэ зIlачение времени, показываемого цифровым табло на фото 1, с;

Т23 ЗНаЧеНИе времени, показываемого чифровым табло на фото 2, с,

Резуль'гаты поверки llo пункту 10.2 считать положительными, если значения абсолIотная

погрешItость измерений интервrIлов времени не превышает l мс,

11.3 !ля полученных в п},нкте 10.3 результатов измерениЙ определить абсолютllую

погрешность координаты В (широты) ДВ, для строк, в которых значеЕие рDор<з, по формуле

(а), (5):

^B(i) 
= B(j) - Во"И.." 

(4)

1
dB=N I ^B(j)

N

j=r
(5)

гле ДВ(j) абсолютная погрешность определеЕия широты, }тл,сек;

Вдейств - действительIlое значение координаты В в j-ый момент времени, угл,сек;

в (j) измереннос значение координаты В в j-ый момент времеЕи, угл,сек;

N - количество измерений.

Аналогичньrм образом определить абсолютн}то погрешность координаты L (ло,лготы),

Ilеревести значения погрешностей определения координат в плане (широты и лолготы) в

метры по формулам (6), (7):

,ltля пIироты:
а(1 - е2)

(6)

- дJlя доJIготы:

ДВ = аrс1"
(1 - е2 , siп2в)З

ДВ (угл. с)

l5



AL = агс1"
а(1 - е2) , cosB

ДL(угл. с)
(1 - е2 , sin2B)

(7)

l,;lc
а большая lIолуось эллипсоида (WGS-84: а : 6378137 м), м;

е -эксцентриситет эллипсOида (WGS-84: е2 : 0.00669437999), м;

l" : 0,0000048481З68l 1095359933 (аrс1"), радиан.

определить среднее квадратическое отклонение (ско) од, м, результата определения

пIироты по формуле (8):

'Ё,(^в(/) 
- dB),

N_1
(8)

АналогичньпrЛ образоМ определитЬ СКО результаТа определения ДОЛГОТЫ dд, М

Рассчитать абсо.ltютную погрешность (при доверительной вероятности 0,95 и

геометрическом факторе PDQP < 3) определеIIия координат в плане Пg, м, по формуле (9):

Пв=+ dBz + dLz +2 о}+о!

результат поверки по tryнкту l0.3 считать положительным, если:

/(ля Систем в статическом режиме:
В автономном режиме iб"опюrп- погрешность (по уровню вероятности 0,95)

оlIредехениЯ коордиIlат В плане (rlрИ геометическоМ факторе PDOP не более 3), не превышает *

3 м:
ВдифференuиальномрежимеDGNSSабсолютнfu{погрешностЬ(поУровню-верояТносТи

0,95) оrrределеНия координаТ в плане (при геометрическом факторе PDOP rre более 3), не

прсвьпшае,г + 1,5 м.

Лш Систем в динамическом режиме при размещении на борту движущегося ТС:

l] aBTotroMHoM режиме абiолrотнм погрешность (по ypoBHlo вероятности 0,95)

опрелелениЯ координат в пJIане (при геометРическоМ факторе PDOP не более З), Ее превыIпае,г +

(9)

(1l )

J}l

11.4лляполJленныхвпУнкТе10.4резУльтатовизмеренийрасстояниядообъектадLl,м,
лlя кажлого измерения по формуле (10):

ДL1 =1,_1,,
(10)

гле Li - расстояние, измеренное Системой, м;

Lз; - РаССТОЯНИе, ИЗМеРеНПОе ДаЛЬНОМеРОМ, М,

Результаты поверки по пункту 10.4 считать положительными, если значения абсолIотной

погрешпости измерениЙ расстояния до объектов находятся в пределах + 0,1 м,

11.5 ДлЯ выполнениЯ п. 10.5 рассчиТать абсолютн}то погрешность измерений скорости

движепия ТС в зоне контроля ДV, п,r/ч, рассчитать по формуле (11):

ДV,=V;_Vз1

lб



гле Ц - значепие скорости, измеренIlое системой дJuI i-го результата, км/ч;

Vэi значеI{ие скорости ТС в зоне контроJIя, измеренной навигационньп,r приемником
(имитатором), км/ч.

результаты поверки по п}цкту 10.5 считать положительными, если значения абсолютной

погрешности измерений скорости движения ТС в зоне контроJlя нatходятся в пределах + 1,0 км/ч.

11.6,ЩлЯ выполнениЯ п. 10,6 рассчитатъ значение абсолютной погрешности измерений

скорости движеIrия ТС при измерении на контролируемом )пiастке ДV, км/ч, по формуле (l2):

^ц:ц_чэi (|2)

глс Ц значение скорости, измеренное системой дJUI i-го проезда, выраженное в км/ч;

V31 - ЗНаЧеIlИе скорости ТС па контролируемом участке, измеренной навигационlIым

приемником, lсv/ч.

результаты поверки по п}ъкту 10.6 считать положительными, если зlrачения абсолtотной

погрешности измерений скорости двюкения Тс при измерении на контролируемом участке

tlаходятся в пределах + 1,0 км/ч.

l1.7 flля I]олученньrх в пу}Iкте 10.7 результатов измерепий, рассчитать абсолIотнуlо

IIогрсшIIос.гь измерепия yl.Jla между осью видеомодуля и направлением на l'С Дс, гралус, по

формулс ( l3):

Дс1 =q _*,,
(l3)

ГJ{е (li - ЗIIПЧеIIие угла на ТС, измеренное системой при i-M измерении, градус;

сlзi - эт&лоlIIlос зIIачеIIие угла на ТС для i-ого измерения, градус,

результаты поверки по пункту l0.8 считать положительными, если значеция абсолrотной

tlогрешности измерений угла между осью видеомодуля и направлеtlием на Тс находятся в пределах

+ 1,0 градуса.

l1.8 Критериями принятия специaUIистом, проводившим поверку, решеЕия по

IIоJ{,гI]ерждениIо соответствия средства измереIIий метрологическим требовалиям,

устаIIовлсIIным при утвсрждении типа, явJIяется обязательное выполнение всех процед}р,

,rapau"arr"*rnuo 
" f*дauu" 8.З; 9; 10 и соответствие действительньп< зтtачеrtий метрологических

"upunr"prar"* 
Систем обеспечения KoпTpoJUI автотранспорта СОЙКА требованиям, указаlrllым в

ll}ъктах l1.1 - l1.7 настоящей методики.
1 l .9 При получении отрицательньж результатов по лIобой из процедур, перечисленIIых в

разделах S.j; 9; 
'10 

или несоответствии деЙствительньrх значений ме]рологических
'*upu*rapuarr* Сисrем обес.rечения контроля автотранспорта СойкА требованиям, указанпым в

,,.r,*.,.u* l1.1 - 1|,7, tIринимается решение о IIесоответствии срелства измереrIий

}Iс,гроJtогическим требованиям, ус,гановлеIlным при }"тверждении типа,

12 Оформление результатов поверки
12.1РезУльтатыпроВеркиRнешнегоосмоТра'опробования,иденТификацииIIо,условий

повсрки и окончателыlые результаты измерений фасчетов), полученные в процессе поl]ерки,

заlIосят в lIpoTo*o, пou"p*" ,rрЬизво.пьной фЬрмы, с указанием серийпого ttoMepa ПО поверителя

1,7



l2.2 Сведения о результатах и объеме проведенной поверки средства измерений в целях
её подтверждения передаотся в Федеральный информачионяьrй фонд по обеспечению единства
измерений в соответствии с Порядком созд:rния и ведения Федера:lьного информационного

фонда по обеспечению единства измерений. По заявлению владельца средства измерениЙ знак
поверки наносится на свидетельство о поверке.

l2.3 Свидетельство о поверке или извещение о непригодности к применению средства
измерений илиизмерений выдаётся по зшlвлению владельцев средства

в поверку. Свидетельство о поверке или извещение о
измерений доJDкны бьrгь оформлены в соответствии с
нормативных докрlентов.

Началыlик лаборатории Nэ 44l
ФБУ (НИЦ ПМ - Ростест>

к
его

срсдства
правовьIх

С. Н. Голыпrак
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ГIриложение А

Jlокаl,тьная поверочll&I схема для Систем обеспечения контроля автотранспор,га сойкА

а
а-a
cJ
д
(
ахо

д
о

F,.

Ф

ю

Базисы эталонные и простра}lственные полигоIlы

3 разрял по Приказу Росстандарта
от0'7.06-2024 Jф l374

Непосредственllое сличеIlие

,Ща:rьномер лазерный Leica DISTO S910,

рег. Nl 60792-15
0,05 - 300 м

^L 

= *3l мм

I-Iепосредствен tIoc сJIичсние

системы обеспечения контроля автотрансп орта

соЙкА
0-150M

^l_- 
+0,1 м

l9

l.I
*,:Iо=l
гяl
о'lй
!.Ф|o=tюlrdlо. 
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