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l оБщиЕ полоrкЕния

1.1 Настоящая методика поверки распространяется на iшпаратуру сп}тниковую геоде-

зическуо South (далее - атшарацра), изготtlвлимемую фирмой (SOUTH SURVEYING &
MAPPING TECHNOLOGY СО.. LTD.)), Китай, и устанавливает методы и средства ее пер-
вичной и периодической поверок.

1.2 Поверяемая аппаратура имеет прослеживаемость к Государственному первичному
специальному эталону единицы длины ГЭТ 199-2024 по государственной поверочной схеме
дJIя координатяо-временных средств измерений, 1твержденной приказом Росстандарта от
0'7.06.2024 Ns l374.

1.3 Методика поверки реапизуется посредством методов прямых измерений.
1.4 Сокращеннм поверка аппаратуры не возможна.

2 ПЕРЕЧЕНЬ ОПЕРАЦИЙ ПОВЕРКИ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

2.1 Перел проведением поверки :шпаратуры провести внешний осмотр и операции
подготовки ее к работе.

2.2 Метрологические характеристики аппаратуры, подлежащие проверке, и оперaщии

поверки приведены в таблице 1,

Таб.,-lица l

Наименование операции

Номер
пункта

методи-
ки

Проведение операции при

перви.пtой
ловерке

периодиче-
ской повер-

ке

1 2. J 1

l Внешний осм тва из]!t нии 7 Ja да

2 Подготовка к поверке и опробование средства измере нии 8

2.1 Подготовка к пове 8.1 Ja да

2.2о BaHIle 8,2 да да
9 да да

4 Опрелеление метрологических характеристик средства
изм

10

4.1 Определение доверительных грalниц абсо:потной по-
грешности (при вероятности 0,95) измерений длины бази-
сав жиме кстатика>

10. l Ja Ja

4.2 Определение доверительньD( граlиtt абсо.lпотной по-
грешности (при вероятности 0,95) измерений длины бази-
са в режимах кКинематика с постобработкой> и <Кинема-
тика в bHo\l в vени тк )

l0,2 да да

4.3 Опрелеление доверитепьньlх грашиц абсо:потной по-
грешности (при вероятности 0,95) измерений длины бази-
са в режиме кКинематика в реaцьном времени (RTK)> с
испоJьзованием ин циtl",Iьного MU) латчика

10.3 да да

4.4 Определение доверительньж границ абсолютной по-
грешности (при вероятности 0,95) измерений длины бази-
са в режиме кКинематика в реirльном времени (RTK)> с
использованием янерци;цьного (IMU) датчика и встроен-
ного ,]аз ого дальном 1)

l0.4 да Ja

4.5 Определение доверительных границ абсолютяой по-
грешности (при вероятности 0,95) определения координат
в е к.Щи нциа1ьные ко.]овые изм ))

l0.5 ,]а да

3 Проверка прогрitммного обеспечения средства измерений
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п одолжение таблицы 1

3 МЕТРОЛОГИЧЕСКИЕ И ТЕХНИЧЕСКИЕ ТРЕБОВАНИЯ К СРЕДСТВАМ
повЕрки

3.1 Метрологические и технические требоваrия, рекомендуемые средства поверки, В

том числе рабочие этa1,1оны и средства измерений, приведены в таблице 2.

вместо указанньrх в таблице 2 срелств поверки допускается применять др}тие анzшо-

гичные средства поверки, обеспечивающие определение метрологических харrктеристик с
требуемой точностью.

Таблица 2

2 J ,+l
1l да5. Подгверждение соответствия средства измерений меrро-

логическим трбовапиям

l) Только лпя модификаций INNO 5 и ALPS l

Номер
пункта

методики

Метрологические и технические требования к сред-
cTBulM поверки, яеобходимые для проведения поверки

Перечень рекомендуемых
средств поверки

1 2. з

OcHoBHbte среdсmва

l0.1_
l0.5

Рабочий эталон 3-го разряда - эталонные базисы и
эта.понЕые простанственные полигоны в диапазоне
длин до 4000 км в соответствии с Государственной
поверо.пrой схемой для координатно-временньIх
средств измерений, утвержленной Приказом Рос-
стандарта от 07.06.2024 }lЪ 1374, прлел допускаемой
абсолrотrой погрешшости эталонньD( базисов и эта-

лонньD( прстр:lнственньD( полиюнов Д от 1,5 до
300 мм

Комплекс геодезических
базисов ФГУ к32 ГНИИИ
Минобороны России> фе-
гистрационвый номер в
Федеральном информаци-
онной фонле по обеспече-
нию единства измерений
(рег. Nч 42877-09))

l0,4 Рабочий эталон 2-го разряда - тахеометр в диапазоЕе
длин до 5000 м в соответствии с Государтвенной
поверочной схемой для координатяо-времепньж
средств измерений, утвержденной Приказом Рос-
стандарта от 0'1.06.2024 Nq 1374, логтускаемое СКО
измерlrий расстояний не более (0.6+1,10-6,D) мм. где

D - измеряемое расстояние, мм

Тахеометр электронньй
Leica TS30 (рег, М 40890-
09)

10.1,
10.2

Рабочий эталон 2-го разряда - имитаторы сигнаJIов

ГНСС с неско]lькимЕ радиоцrстотными выходдлцlt в

соответствии с Государственной поверочной схемой

дJIя координатно-временньш средств измерений,

1твержденной приказом Росстандарта от 07,06.2024
].lb 1З74, предел допускаемой абсолютной погрешно-
сти воспроизведения прираIцений коорлинат (ллин

базисньп< линий) (0,004+0,5,10J,L) м, где L - изме-
емое тояние. м

Установка измерительная -

имитатор сигкlшов преци-
зионный многофункцио-
на.тьный Ю-99
(рег. Nч 71594-18)

Вспо:+tо?апе.tьные dсmва

10.3.
i 0.4

Срелства измерений углов в диапазоне +120О с пре-

делчlми допускаемой абсолютной погрешности из-

\l ов +З0"

Квапрант оптичесrоrй ма.по-

габарrrшьй КО- 10
(рег. Ns 1947-75)

да
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п должение таблицы 2

3.2 Все средства поверки должны быть исправны, применяемь!е при поверке средства

измерний и рабо.ме ?тalлоны должны быть поверны и иметь свидетельства о поверке с не

истекшим сроком действия на время проведения поверки или знак поверки на приборе или в

докуNлентации.

4 ТРЕБОВАНИЯ К СПЕЦИАЛИСТАМ, ОСУЩЕСТВЛЯЮЩИМ ПОВЕРКУ

4.1 К проведению поверки аппарат}ры допускается инженерно-техкический персонал

со среднетехническим иJlи высшим радиотехническим обрaвованием, имеющий опьп работы
с радиотехническими установками, озЕ:комленный с руководством по эксплуатации (РЭ) и

документдIией по поверке и имеюший прzво на поверку.

5 ТРЕБОВАНИЯ (УСЛОВИЯ) ПО ОБЕСПЕЧЕНИЮ БЕЗОПАСНОСТИ
ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ

5.1 При проведении поверки необходимо соблюдать тебования техники безопасно-

сти, предусмотеЕные Прикirзом МиЕтруда России от 15.12.2020 Ns 903н (об угверждении
Правил по охране труда при эксплуатации электоустановок), гост l2.2.007.0-75, гост
l2.1.0l9_2017, гост l2.2.091-2012 и требования безопасности, указавпые в технической до-

кументации на применrrемые этаllоны и вспомоIательвое оборудоваЕие. Лrобые подключе-

ния производ,rть только при откJIюченном нitпряжении питания lшпаратуры,

5.2 К работе с аппаратурой допускаются лица, изr{ившие требования безопасности по

гост 2226l-9{ гост Р 51з50-99. инструкцию по правилzlм и MepaN{ безопасности и про-

шедшие инструктaDк на рабочем месте.

6 трЕБовАния к условия}l провЕдЕния повЕрки

6.1 Поверку проводить при след},ющих услов_иях:
- температура окружающего возд}ха от -20 'С до +40 -С 

в полевых условиях;
- относительнм влажность возд}хц % 65t15;
- атмосферное давление, кПа (мм рт. ст.) 100t4 (750+З0).

Jl 2

Аппаратlра геодезическ:rя
спушиковtц мЕоючастотнаJI
South Galaxy G3

фег. JФ 91 121-24)

10.1 _

l0.5
СрелСтм измерений прираrпений координат с абсо_
лютноЙ погрешностью измерениЙ длины ба:iиса (по

}товню верятности 0,95) в режиме (Статика) в

плане +2.(2,5+0,5.10-6.D) мм, по высоте
+2.(5,0+0,5.10-6.D) мм, где D - измеряемое расстоя-
ние, мм

Термомегр сопрсrгив,,IениJl

rшатшrовьй вибропрчньй
ТСПВ-1.1 (рг. Nч 50256-12)

l0.1 -
10.5

Средства измерений температуры окружающей сре-
ды в диапазоне от -45 ОС до +75 ОС с предел^Jtrи до-
пускаемоЙ абсолютноЙ погрешности *1 ОС

Прибор комбинированньй
Testo 622 фег. .iФ 55464-13)

l0.1 -

10.5
Срелства измерений относительЕой влzDкности воз-

д}ха в диапff}оне измерений от l0% до 98%о, пределы

допускаемой абсолютной погрешности +3уо, темпе-

рат}ры воздуха в диапазоне измерений от -10 ОС до
+60 оС, пределы допускаемой абсолютной погрешно-
сти измерений +0,4 ОС, абсолютного д:lвления в диа-
пазоне измерений от 30 ло 120 кПц пределы допус-
каемой погрешности измерени й *0,5 кПа



7 ВНЕШНИЙ ОСМОТР СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

7.1 При внешнем осмотре проверить:
- отс}тствие механических повреждений;
- отсутствие ослабления элементов;
- четкость фиксачии их положения;
- чёткость обозначений;
- чистоту и исправность разъёмов и гнёзд.
7.2 Результаты внешнего осмотра считать положительными, если отс}тствуют внеш-

ние механические повреждения и неиспр:tвности, влияюrrце на работоспособность поверяе-
мой аппаратlры, органы управления Емодятся в исправном состоянии.

7.3 Аппаратура' имеющzul дефекты (механические повреждения), бракl,rотся и
нtшрzlвляется в ремонт.

S ПОДГОТОВКАК ПОВЕРКЕ И ОПРОБОВАНИЕ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

8.1 Подготовка к поверке
8.1.1 Поверитель должен изумть РЭ поверяемой аппаратуры и используемых средств

поверки.
8.1 .2 Перед проведением операчий поверки необход,rмо:
- проверить комплектность аппаратуры в соответствии с Э,Щ;

- проверить наJlиllие действ).rощих свидетельств о поверке средств измерений.

8.2 Опробованпе
8.2.1 Разместить аппараryру на геодезическом п}.Екте из состава комплекса геодези-

ческих базисов ФГУ к32 ГНИИИ Минобороны России>r таким образом, чrобы ос}тцествлял-
ся уверенный прI'rем радион.lвигационньD( сигн;lлов рtu}личцьur ГНСС.

8.2.2 Включить аппаратуру пугем Еажатия кнопки вкJIючения/вьгкпrочения питаЕия в
течение 1 с. После этого загорятся индикаторные лампочки и аппаратура загр)зится в тече-
нии 10 с с вьцачей сообщения о текущем режиме работы (например, кРовер с внутренним

радио>).
8.2.3 !ля проведения сtlмодиагностики zшпарат}ры зажать кЕопку вкJIючения в тече-

нии l0 с (не отпускать кнопку включениJI даже если аппаратура сообщает, что она выкJlюча-
ется или меняет режим работы), В момент появлениJl голосового сообщения Самодиагно-
стика отпустить кнопку питания. Когда аппараryра издаст голосовое сообщение кСамодиа-
гностика) отпустить кнопку включения/выкцючения. Аппараryра начинаЕт проверять состо-
яние cocTaBHbD( частей по очереди в след}ющей последовательности:

- проверка ОЕМ платы;
- проверка модуля УКВ;
- проверка датчиков;
- проверка модуля WiFi;
- проверка модуJIя Bluetooth.
При положительньD( резуjlьтатaж сalмодиilгностики ilппаратура озвуlит текущий режим

работы переходит в рехим поиска и сопровождения радионtшигационных сигtrалов ГНСС.
8.2.4 Подключить ПЭВМ (либо любое устройство с возможностью подключенш{ к

точкiý{ доступа WiFi) к беспроводной локальной сети аппарат}ты, используя ее WiFi точ-
ку доступа, согласно РЭ.

8.2.5 Запустить на ПЭВМ браузер и в поисковой строке ввести в адреся1то стоку
http://10.1.1.1 д;rя перехода в WеЬ-интерфейс аппаратуры.

8.2.6 Пройти аlтентификачию согласно РЭ.
8.2.7 После успешного входа в WеЬ-интерфейс аппарат}ры на экране отобразится

главнм страница WеЬ-интерфейса (рисl,нок 1).

6
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Рисунок l - Внешний вид главной страницы WеЬ-интерфейс аппаратуры

8.2.8 Во вкJIадке (Информация о спугникzлхD выбрать режим работы по всем суще-
ствующим ГНСС. Во вкJIадке <Список отслеживания) наблюдать прием радионавигацион-
ных сигн.rлов НКА выбранных ГНСС (рисlнок 2).
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Рисунок 2 - Внешний вид вкладки кСписок отслежимнияD WеЬ-интерфейса аппара-
туры

8.2.9 Результаты поверки считать положительными, если выполняются условия по
п. 8.2.3 и аппаратура принимает радионавигационные сигналы НКА в соответствии с табли-
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Наименование харzлtсгеристики Значение харакгеристики для
модификаций

Принимаемые сигнaшы:
Моduфuкацuя Insight V2
_ гнсс GPS
_ ГНСС ГЛОНАСС
_ ГНСС BEIDOU
- ГНСС GALILEO
- QZSS
Мйuфш<ацuя Insight V3
_ гнсс GPS
- ГНСС ГЛОНАСС
_ гнсс BEtDoU
_ ГНСС GALILEO
- QZSS

Моduфuкацtlя lпsight V4
_ гнсс GPS
_ ГНСС ГЛОНАСС
- гнсс BElDoU
_ ГНСС GALILEO

Мйuфuкацuu INNO 
' 

1NNО & ALPSI, Galжy G4
_ гнсс GPS
_ ГНСС ГЛОНАСС
_ГНССВЕIDОU
- ГНСС GALILEO

LIC/A, Ll с, LzZ, L2c, L5|
LloF, L2oF

в1 I,82 I,взI
Е1, Е5А, Е5в

L2c, L5Q

L\c/л,L2Z,LsQ
LloF, L2oF

BlI,82 I,взI
Е1, Е5А, Е5в

LlClл,L2Z,L5 Q

Llc/A, L2Z, LsQ
LloF, L2oF

в1 I,B2 I,взI
El. Е5А

LlC/A,L2Z,LsQ
LloF, L2oF

в1 l,B2 l,взI
El, Е5А, Е5в

8

цей з.
Таблица 3

9 ПРОВЕРКА ПРОГРЛММНОГО ОБЕСПЕЧЕНИЯ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

9.1 Илентификационное наименование и идентификационный номер прогрzlммного
обеспечения (далее - ПО) получtть при подкJIючении aшпаратуры к персональному компью-
теру средствами ОС <Windows), основное меяю/свойства файла.

9.2 Результаты поверки сtштать поло)I<llтельными, если идентификационные данные
(признаки) метрологически значимой части ПО соотвЕтств).ют приведеtlным в таблице 4.

Таблица 4

10 ОПРЕДЕЛЕНИЕ МЕТРОЛОГИЧЕСКИХ ЬРАКТЕРИСТИК СРЕДСТВЛ
ИЗМЕРЕНИЙ

10.1 Опрелеленпе доверптельных границ абсолютной погрешностll (при веро-
ятностR 0195) шзмерепий длины базиса в режиме <Статика>>

10.1.1 Дlя определения доверительньD( гранич абсолютной погрешности измерений

дтины базиса в режиме кСтатика> следует выбрать базисную линию протяженностью
(10Е10%) м, входящ},ю в состав комплекса геодезических базисов ФГУ (32 ГНИИИ Мино-
бороны России> (рабочий эталон 3-разряла) (лалее - комплекс). В качестве базовой станции,

идентификационные данные (признаки) Значение
Идентификационное наименование ПО SurvX SurчStаг Web-

интерфейс
Номер версии (идентификационньй номер) ПО 4.2 и выше 1.70 и выше 1.09

I {ифровой идентификатор ПО
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устанаыIимемой на опорном пункте комплекса использовать zшпаратуру геодези.Iескую
спутников},ю многочzлстотную South Galaxy G3.

10.1.2 Размеспrть аппаратуру геодезическую спугниковую многочастотн}то South
Galaxy G3 на пункг из состава комплекса вкJIютмть ее в соответствии с РЭ на нее и внести
опорные коордиЕаты.

10.1.3 Установить испьпываемую аппараryру на пункт, расположенный на базисной
линии, произвести измерения в режиме кСтатика> в соотвgтствии с РЭ. Повторить измере-
ния, указанные в дalнном пункте не менее 10 раз.

10.1.4 Д.rя определения доверительньD( гранич абсолютной погрешности измерений

дrины базиса в режиме <Статика> в диапазоне длин базисньrх линий до 30 ro.1 испо.lьзовать

установку измерительн},ю - имитатор сигналов прецизионный многофуъкционшrьный Ю-99.
10.1.5 Собрать рабочее место в соответствии со схемой. лредставлеЕЕой на

рисунке 3.

2з

1 - установка измерительнм - имитатор сигналов прцизиовный многофункчио-
начьный Ю-99;

2, 3 - переизщпrающая аптеЕпа;
4, 5 - камера экр {ированная ТДЦК.442259.01 9;

6, 7 - аппаратура
Рисунок 3 - Схема рабочего места по п.10.1:

10.1.6 С помощью специzL,,Iизированного програlN{много обеспечения (срела создания
сценария) ТДЦК.80253-0l, входящего в состав установки измерительной - имитатора сигна-
лов прецизионного многофlнкционмьного Ю-99, сформировать сценарий для многоэле-
ментного объеюа, имитир},lошшй длину базисной линии 30 000 м. Парамегры сценария
имитации радионавигационного поля дrя базисной линии приведены в таблице 5.

Таб.lица 5

Наименование характеристики Значение
Обuluе параuеmрьt d:lя всех сценарuев
Формируемые сп}тниковые радионtвигационЕые сигнtlлы:
глонАсс
GPS
GALILEo
BeiDou
QZSS

LloF, L2oF
Ll с/А, LlC, L2C, L5I

El, Е5а и Е5Ь
B1I

Ll с/А
Количество НКА текущая группировка
Продолжительность, с l800
.Щискртность формирования сп}тниковых радионавигацион-
ных сигналов, с 0,1

Параметры среды распрострalнения навигационньн сигнalлов тропосфера прис)тствует
ионосфера присугствует

l
4

6

5

7



Нмменование характеристики Значение

!лина базисной линии, м
Координаты точки l (база) В = 60'00,0000000'N

L = 030,00,0000000,Е
Н=200м

Координаты точки 2 (рвер) В = б0'16,1558760'N
L = 0з0"00,0000000,Е

Н=200м

10.1.7 Провести измерения в режиме <Статика> в соответствии с РЭ с периодично-
стью записи измерительной информаrши 1 измерение в секунду. Повторить измерения дJIя

длины базисной линии не менее l0 раз.
10.1.8 Учитьвая, что дllнЕые измерний накalпливаются во внугренней памяти, ис-

пользуя USВ-кабель, произвести передачу результатов полученньD( измерний в ПК, на кото-

рм устilновлено ПО для постобработки геодезических измерений. С помоцью данного ПО
произвести постобработку результатов выполнеЕньD( измерений и получить приращения ко-
ординат пунктов, опредеJIяющих базисные линии в метрах - АВ"r".1;, Alnrn.,r, ДНпrпr.ii, где i -
номер измерения,7 - номер базисной липии.

10.1 .9 Опрелелить расстояние, полученное по7-ой линии с помощью испытуемой ап-
паратуры в i-oM приеме измерений между пунктilми в плане по формуле:

ý:-ИЗМ.ii дв '+ лL 2
ИЗМ.i_i

(1)ИЗМ.ii

Методика расчета доверительньD( гранич абсолютной погрешности (при вероятности
0,95) измерений длины базиса в ре}шме <Статика> привелена в п.1 1 .l .

10.2 Опрелеленпе доверптельных грrпиц абсолютной погрешности (при вероят-
ности 0,95) измерений длины базисд в реrкимах <<Кинемдтнкl с поетобработкой> и <d(и-

немдтпка в редльном временrr (RTK>
10.2.1 ,Щля определения доверительных границ абсо.гпотной погрешности измерений

длины базиса в режимах <Кинематика с постобработкой> и кКинематика в реальном времени
(RTK)> слелует выбрать базисн}то линию протяженЕостью (100t10%) м! входящ},ю в cocтzв
комплекса геодезических базисов ФГУ <з2 ГНИИИ Минобороны России> фабочий эталон 3-

разряла). В качестве базовой станции, устalнавливаемой на опорном пункте комплекса дJIя

формирования фазовьпr поправок к измерениям псевдодальностей поверяемой алпараryры,
использовать аппарат}ру геодезическую сп}тников),ю многочастотную South Galaxy G3.

10.2.2 Разместить аппаратуру модификшtии аппарат}ру геодезическую спугников},ю
многочастотную South Galaxy G3 на пlъкт из состава комплекса" внести опорные координаты
и настроить на вьцачу фазовьп< поправок дJш реализации режима кКинематика в реarльном
времени (RTK)> в аппаратуре.

10.2.3 Установить поверяемую llппаратуру на опредеJIяемый пункт, расположенньй
на базисной линии, провести измерения в режимах в режимах (Кинематика с постобработкой>
и кКинематика в реiшьном времени (RTK)), выбрав время ипициzlлизации и время набrподе-
ний в соответствии с РЭ. Повторить измерения, указанные в данном п}нкте не менее 10 раз.

|0.2.4 Для определения доверительньн границ абсолютной погрешности измерений
длины базиса в режимах <Кинематика с постобработкой> и кКинематика в ре:lльном времени
(RTK)> в диапазоне длин базисньп< линий до З0 км использовать ycтilнoBкy измерительную -

имитатор сигнаJIов прецизионный многофункциона,тьный Ю-99.
10.2.5 Собрать рабочее место в соответствии со схемой, представленной на

рисlъке 3.
10.2.6 С помощью специa1,1изированного пргра}.rмного обеспечения (срела создания

сценария) ТДЦК.8025З-0l, входящего в состав установки измерительной - имитатора сигна-

l0

30 000



ll

лов прецизионного многофункционat".rьного К2-99, сформировать сценарий для многоэле-
ментпого объекта, При этом сценарии имитации формирует радионавигационное поле для
одного статического объекта (База) и одного динilмического объеrга (Ровер), движущегося
относительно статического объеrга с постоянной скоростью. Параметры сценария имитации

радионавигационного поля для формирования базисной линий приведены в таблице 6.

Таблица 6

Наименование характеристики Значение
Общuе параuеmры d.пя всех сценарuев
Формируемые сп),тниковые радионавигационные сигнаJIы:
глонАсс
GPS
GALILEo
BeiDou
QZSS

LloF, L2oF
Ll с/А, Llc, L2C, L5

Е1. Е5а и Е5Ь
в1

Ll с/А
Количество НКА текущм группировка
Продолжительность, с l800
Параметры двtrжения то.пси 2 (ровер) относитеJIьно точки
(база):
l ) стоянка в течение, с

движение в напрrвлении на север:
- скорость, м/с
- длительность, с
2) стоянка в течение, с

движение в направлении на север:
- скорость, lr,t/с

_ длительность, с
3) стоянка в течение, с
движение в напрaвлении на север:
- скорость, м/с
- длительность, с
4) стоянка в течение, с
движение в н:шравлении на север:
- скорость, м/с
_ длительность, с
5) стоянка в течение, с
движение в направлении на север
- скорость, м/с
- длительность, с
б) стоянка в течение, с

60

0,1

240
20

0,1
280
20

0.i
280
20

0,1

280
20

0,1
280
300

,Щискртность формирования сп}тяиковых радионавигациоЕ-
ных сигкмов, с 0 l
Параметры среды распространения н:lвигационньtх сигналов тропосфера присугствует

ионосфера прис}тствует
Скорсть движения точки 2 фовер) относительно точки l
(база), м/с 0.1

Направление движения точки 2 (ровер) север
на оазиснои линии. м з0 000

Координаты точки 2 (ровер) ло начала движения в = б0,16,1558760,N
L = 030"00,0000000'Е

Н=200м
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10.2.7 Провести измерения в режиме кКинематика с постобработкой>, выбрав время
инициаJмзации и время набшодений в соответствии с РЭ.

10.2.8 Учитывм, что данные измерений накarпливzlются во внуrренней па!lяти, ис-
пользуя USВ-кабель, произвести передачу результатов полученных измерений в ПК, на ко-
тором установлено ПО дrя постобработки геодезических измерений. С помощью даlного
ПО произвести постобработку результатов выполненньж измерений и полуiить приращения
координат пунктов, опредеJIяющих базисные линии в метрах - Аф."., j,ДLn r.tj, ЛНп.п.ir. где i -

номер измерения,.i - номер базисной линии.
l0.2.9 Опрелелить по полученным данным расстояние, полученное с помощью пове-

ряемой аппаратуры в i-oM приеме измерений между пункт,lми в плаЕе по

формуле (1).
10.2.10 Провести измерения в режиме кКинематика в реальЕом времени (RTK)>, вы-

брав время инициализации и время наблюдений в соответствии с РЭ.
10.2.1l Опрелелить по полученньIм д:lнным расстояние, пол)цекное с помощью по-

веряемой аппаратуры в 1-oM приеме измеркий мекду пунктalми в плilне по

формуле (l).
Методика расчета доверительньD( границ абсолютной погрешности (при вероятности

0,95) измерений длины базиса в режимах кКинематика с лостобработкой> и кКинематика в

реzrльном времени (RTK)> привелена в п.1 1 .2.

10.3 Определешие доверптельных граппц абсолютной погрешност}i (прп веро-
ятности 0,95) шзмеренпй длины базиса в режпме <<Кпнематика в реальном временп
(RTK> с использованием инерциальвого (IMf) латчика

10.3.1 Дя определения доверительньD( гранич абсолютной погрешности измерений

длины базиса в режиме ((Кпкематика в peaJrbнoм времеки (RTK)> с ilспользованием иIlерцrr-
tlльного (IMU) датчика следует выбрать базисн}то линию протяженностью (100+10%) м,
входящ},ю в состав комrrпекса геодезических базисов ФГУ к32 ГНИИИ Минобороны Рос-
сии> фабочий эта.,rон 3-разряла). В качестве базовой стalнции. устанltвливаемой на опорном
п}.нкте комплекса ппя формирования фазовьп< попрtвок к измерениям псевдода-тьностей ис-
пьпываемой аппаратуры, использовать аппфатуру геодезическую сп}тниковую многоча-
стотн),ю South Galaxy G3.

10.3.2 Разместить аппаратуру геодезическую спупrиковуо многочастотн}то South
Galaxy G3 на пункт из cocтalвa комплекса, вкJIючить ее в соответствии с РЭ на нее, внести
опорные координаты и настроить на вьцачу фазовьтх поправок дJIя реализации ржима <Ки-
нематика в реаJIьном времени (RTK)> в аппаратуре.

10.3.3 Разместить поверяемую аппаратуру на опреде.шемом пункте комплекса и
настроить на прием фазовых поправок, формируемьгх аппаратурой South Galaxy G3.

10.3,4 На пункте провести калибровку инерциа,,Iьного (IMU) латчика в соответствии
с РЭ. Произвести на пу}tкте совместные измерения в режиме кКинематика в реаль}tом вре-
мени (RTK)>, выбрав время инициализации и время наблюдений в соответствии с РЭ, при
измерениях производить нilклон аппаратуры относительно линии отвеса в диzшазоне от нуJIя

до шестидесяти градусов в следующем порядке: на первой точке задать угол наклона равный
0О, да,rее изменять угол наклона с шагом 10О, угол fiакJIона задавать при помощи оптического
квадранта.

10.3.5 Используя USВ-кабель. произвести передачу полrlенньtх результатов измере-
ний яа ПК и пол)чить приращения координат пункrов, опреде;rяющих базиснlто линию в

метрах - Афз",,, Aln.",;, ДНп.".,, где i - номер измерения.

10.3.6 Опре,челить по полученным данным расстояние, полученное д,rя базисной ли-
нии с помощью поверяемой аппаратуры в i-oM приеме измерений между пунктами в плане
по формуле (1).

Методика расчета доверительньIх гранич абсолютной погрешности (при вероrгности



0,95) измерний длины базиса в режиме <Кинематика в реzrльном времени (RTK)> с исполь-
зов{lнием инерциtцьною (IMU) латчика приведена в п.1 1.3.

10.4 Опрелс,Iенпе доверительных границ абсолютной погрешности (при веро-
ятностп 0,95) измерений длины базисд в реrкиме <<Кинематика в реаJIьном времени
(RТЮо с использованием инерциального (IMU) латчикд и встроепного лшерного даJrь-
номера

10.4.1 fuя определения доверительньн границ абсолютной погрешности измерений
дrины базиса в режиме <Кинематика в peaJIbHoM времени (RTK)> с использованием инерци-
апьного (IMU) датчика и встроенного лазерного дaшьномера для аппарат}?ы модификаций
INNO 5 и ALPSl использовать пункты из состава комплекса геодезических базисов ФГУ (32
ГНИИИ Минобороны России> фабочий эталон 3-разряла) с известньпли координатами и их
взtшмного пл{lнового и высотного положения дополнительно к центрчtльному пункту ком-
плекса. В качестве базовой ст:lнции, устzlнalв,.rиваемой на опорном п}нкте комплекса дtя
формирования фазовьпi поправок к измерениf\{ псевдодальностей испьпымемой аппараry-

ры, использовать аппаратуру геодезическую сп}тников},ю многочастотн},ю South Galaxy G3.
l0.4.2 Разместить aшпаратуру модификации аппаратуру геодезическую спутниковую

многочастотную South Galaxy GЗ на пункт из состава комплекса, вЕести опорные координа-
ты и настроить на вьцачу фазовых поправок д'rя реirлизации режима <Кинематика в реarль-
ном времени (RTK)> в аппараryре модификации INNO 5,

10.4.3 С применением тахеометра электронного Leica TS30 (рабочий эта,rон

2-разрща) относительно определяемого пункта подготовить базисные линии длиной (Ъl0%)
м, (3+l0%) м, (4+10%) м, (5al0%) м и (lGr10%) м дJIя определения координат и длины ба-
зисной линии до удzL,Iенного объекга относительно базовой станции в безотражательном ре-
жиме с применением встроенного лазерного даJlьномера аппаратуры.

10.4.4 Разместить поверяемую аппаратуру модификации INNO 5 на пункте ком-
плекса и настроить на прием фазовых полрilвок, формируемьж аппараryрой South Galaxy G3.

10.4.5 На кrDкдом п}нкте уст:lновки испытываемой алпаратуры поочередно провести
ка,тибровку ее инерциzrльного (IMU) датчика и лaверного дальномера в соответствии с РЭ.
Првести на них совместные измерения в режиме <Кинематика в pelulbнoм времени (RTK)> с
использовzlнием инерциального (IMU) латчика и встоенного лазерного да.тьномер4 выбрав
время инициaцизации и время наблюдений в соответствии с РЭ. При измерениях }тол накJIо-

на аппаратуры относительно линии отвеса установить равным 0О. Угол наклона задавать при
помопш оптического квадранта.

l0.4.6 Выполнить действия согласно п.п. 10.4.2 - 10.4.5 дrя модификачии lшпараry-

ры ALPSl.
10.4.7 Используя USВ-кабель, произвести передачу полr{енньD( результатов измере-

ний на ПК и получить приращения координат пунктов, опр€деляющих базисные линии в

метрах - А&.".,;, ДLnru,,1, dНизм.ij, где i - номер измерения, J - номер базисной линии до

удаленного объекта.
l0.4,8 Опрелелить по полученньш дirнным расстояние, пол}п{енное по rt-ой липии с

помощью поверяемой аппаратуры в Ёом приеме измерений между пунктil}.lи в плане по

формуле (1).
Методика расчета доверительньD( границ абсолютной погрешности (при вероятности

0,95) измерений длины базиса в режиме кКинематика в ремьном времени (RTK)> с исполь-
зовапием инерциilльного (IMU) латчика и встроенного лазерного дальномера приведена в

п.1 1.4.

10.5 Опрелеленпе доверительных границ абсолютной погрешности (прп вероят-
носги 0,95) определения коордппат в режиме <<flифференццаrьные кодовые измеренияD

10.5.1 Дrя определения доверите.]IьньD( гранич абсолютной погрешности определе-
ния коордlнат в режиме к,Щифференчиа,lьные кодовые измерения) использовать пункты из

lз
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cocтilвa комплекса геодезических базисов ФГУ к32 ГНИИИ Минобороны России> фабочий
этмон 3-разряла) с известньпrrи координатчlми и их взаимного плаЕового и высотного поло-
жениJl дополнительЕо к центральному пункту комплекса. В качестве базовой станции, уста-
навшлваемой на опорном пункте комплекса для формирования кодовьD( поправок к измере-
ниям псевдодi!льностей поверяемой zшпаратуры, использовать аппаратуру геодезическую
спутниковую многочастотнFо South Galaxy G3.

10.5.2 Разместить аппараryру South Galaxy G3 на пркт из состава комплекса- внести
опорные координаты и настоить на выдачу кодовых поправок д,lя реализации режима
<.Щифференчиальные кодовые измерения) в алпаратуре.

10.5,3 Поверяемую аппаратуру установить на выбранном пункте комплекса и в соот-
ветствии с РЭ настроить на прием дифференциальных поправок. Произвести измерения в

режиме <,щифференчиа,тьные кодовые измерения) с записью измерительной информации во
внугреЕнюю пaltr{ять аппаратуры в формате NMEA-OI83 в течение 1 часа на каждом п}нюе,
выбрав время инициализации и время наблюдений в соответствии с РЭ.

10.5.4 Выбрать измерения из полriенного файла. Коорлинаты пунктов из состава
комплекса геодезических базисов ФГУ к32 ГНИИИ Минобороны России> при расчетarх при-
нимать в качестве опорных.

методика расчета доверительных грzlниц абсолютной погрешности (при вероятности
0,95) опрелеления коордиrtат в режиме к.Щифференчиальные кодовые измерения) приведена
в п.1 1.5.

11 ПОДТВЕРЖДЕНИЕ СООТВЕТСТВИЯ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
МЕТРОЛОГИЧЕСКИМ ТРЕБОВАНИЯМ

11.1 Подтверrlцеяпе значений доверительных границ абсолютпой погрешпостп
(прп вероятности 0195) измерений длпны базиса в режпмах <<Статика>>

11.1.1 Опрелелить систематическую состarвJIяющ},ю погрешности измерения длины
базиса в плаяе по формула,v:

Дýl=Sп.пr.,i-Sr-.i, Q)

as, = f 
.xi!r Asli, (3)

где Sисг.i, - действительное значение длиЕы базиса;

i - номер измерения;
N - количество измерений.

Определить систематическую составJlяющую погрешности измерения дtины базиса
по высоте по формулам:

ДHii = Hn r,r, - HиcT, j . (4)

dH, (5)

где Нlсг.i - действительное значение высоты;

i - номер измерения;
N - количество измерений.

1 1 .1 .2 Опрелелить СКО случайной составляющей погрешкости измерения лгптны ба-
зиса в IIлzше по формуле:

II _ rДS,,-d5,)2
-::!=!-:-----:!- (6)

- },х[,ан,;,

Определить СКО слуlайной составляюцей погрешности измерения длины базиса по
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высоте по формуле:

oHj =
l, ,!=r(Лн ii - dH j)2

N-1
(7)

1 1.1.3 Опре,челить доверите;lьньtе границы абсолютной погрешности (при вероятно-
сти 0,95) измерений длины базиса в плане по формуле:

(8)

и по высоте по формуле:
пнj = (laH;l+ zo",). (9)

11.1.4 Результаты поверки считать положительЕыми, если значения доверительньD(
границ абсолютной погрешности измерений длин базиса при вероятности 0,95 дтя выбран-

ных длин базиса паходятся в пределах +2,(2,5+0,5,106,D) мм в плtlне и +2,(5+0,5,10-6,D) мм
по высоте, где D - измеренная длина базиса в миллиметрarх.

+ 2о5,)Пr; = t (lds;

1 1.2 Подтверждепие зпаченпй доверптельЕых грsнпц дбсолютной поfрешности
(при вероятносги 0,95) измеренпй длипы базиса <<Кинематпка с постобработкой>> и
<<Кппематика в реальном времени (RTK>)

11.2.1 Опрелелить систематическую составляюllrylо погрешности измеренI{я дJIины

базиса в плане и по высоте по формулам (2), (3) и (4), (5), соответственно.
1 1.2.2 Опрелелить СКо случайной составляющей погрешности измерения дтины ба-

зиса в плане и по высоте по формулам (6) и (7).

11.2.3 Определить доверительные границы абсолкугной погрешности (при вероятно-

сти 0,95) измерений длияы базиса в плане по формуле (8) и по высоте по формуле (9).

11.2.4 Результаты поверки считать положительными, если значения доверительньD(

грarниц абсолютной погрешности измерений длины базисов при вероятности 0,95 лля вьг
бранных длин базиса в режиме ккинематика с постобработкой> нzжодятся в пределах:

- в плане - +2,(3+1 ,10-6,D) мм ;

_ по высоте - +2,(5+1,10{,D) мм.
где D - измеренная длина базиса в миллиметрах.

а в режиме кКинематика в реальном времени (RTK)> нахолятся в пределах:

- в плане - +2,(8+0,5, 10{,D) мм ;

- по высоте - *2,(15+0,8,10-6,D) мм.
где D - измеренная д,rина базиса в миллимеIрах.

l 1.3 Подтверrмевие значепий доверительuых границ абсолютяой погрешности
(при вероятности 0,95) измерепий длины базиса в ре2киме <<Кияематика в реаJIьном
времевll (RTK> с использованием инерциаJlьного (IMU) латчлка

11.3.1 вычислить доверительвые границы абсолютной погрешЕости (при вероятно_

сти 0,95) измерений длины базиса в плане и по высоте по формулам (2) - (9),

11.3.2 Результаты поверки считатЬ положительными, если значения доверительньD(

границ абсолютной погрешности измерений дтины базисов в режиме <<кинематика в pea!,Ib-

оЪl,,I 
"p"""n, 

(RTK)> с использованием инерциального (IMU) латчика при вероятности 0,95

л- urбр*rruо, длин базиса Еаходятся в пределах +2,(5+0,5,10-6,ь0,2,о) мм в плilне и

+2.( 10+0,8,10-6.D+0,2.0) мм по высоте, где D _ измеренная д,Iина базиса в миллиметрах, о -

коэффичиент от 0 до 60, соответств}.ющий уг.lry наклона аппаратуры в градусах.



l 1.4 Полтверlмепие значений доверительных грапиц абсолютной погрешностп
(при вероятностп 0,95) пзмеренпй длшны базиса в реrкшме <<Кинематикд в peaJlbпoм
временп (RTK)D с использованием инерциаJlьного (IMU) ддтчика и встроенного лазер-
ного даJIьвомерд

11.4.1 Вычислить доверительные грzlницы абсолютной погрешности (при вероятно-
сти 0.95) измерений длины базиса в п.lане и по высоте по формулам (2) - (9).

11.4.2 Результаты поверки считать положительными. если значения доверительньD(
границ абсолютной погрешности измерений длины базиса в режиме <кинематика в реальном
времени (RTK)> с использованием инерци:lльного (IMU) датчика и встроенного л&}ерного

дrrльномера при вероятности 0,95 находятся в пределах +2,(5+0,5,10-б,D+0,2,а+5,0,S) мм в

плане и +2,( l0+0,8,10-6,D+0,2,0+5,0,S) мм по высоте, гле D - измеренная длина базиса в мил-
лиметрtlх. с - коэффициент от 0 до 60. соответствующий углу нzlклона алпаратуры в граду-
сах, S - коэффичиент от l до l0, соответствующий измеренному расстоянию от аппараryры

до точки съёмки с использованием встроенною лазерного дальномера в метрtж.

1 1.5 Подтвержденпе значений доверитеJIьIIых гранпц абсолютной погрешпости
(при вероятности 0,95) опредеJrенriя координат в режиме <<!ифференциальные кодовые
измеренпя)

l1.5.1 Рассчитать абсолютн}то погрешность измер€ния широты по форму-ле:

/B(j) - B(j)- B*l, (10)

fде ва) - широта, измереннм аппараryрой, гралус;

В, - широта п}ъюа из состам комплекса геодезических базисов ФГУ к32 ГНИИИ Mll-
нобороны России>, гралус.

l 1.5.2 Рассчитать абсолютн}то погрешность измерения долготы по формуле:

ZL(j) _ L(j) - Lц, (11)

где aoi - долгот& измеренная аппаратурой, градус;

l, - долгота пункга из cocт:lв:l комплекса геодезических базисов ФГУ к32 ГНИИИ Ми-

нобороны России>, гралус.
l 1.5.3 Перевести полу{енные значения абсолютной погрешЕости измерения широты

и долготы в меты по формулам:
_ для широты:

or,_/B(i).T. ?.(]-=.') .=. (l2)""t - l80 1l - е 
2 . sin 2 в,, )' ' '

- дlя долготь]:

n, ' _ /La) .т. U,'"O* 9-, ,,. .. (1з)ф! - l80 (l-e2.sinrB*r)" '

f де /B(j) , дL(il - абсоrпотI.'lая погрешность измерения ширты и доrrготы на7-ю эпоху, гра,цус;

а - большая поJryось эJIлипсоида' м;
е - первый эксцентриситет эJIJшпсоида.

11.5.4 Расс.плтать MaTeMaTи.IecKoe ожидlшие абсолютной погрешности измерения

широты и долготы по формулам:

lб
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,л =l i*'" N; l

ZoL,
|=|

ML
1

(14)

(15)

(l6)

(20)

N
где N- количество измерений.

1 1.5.5 Рассчитать СКО абсо:потной погрешности измерения широты и долготы по

формулам:

о
I(дв, -м,)'

N-1

|{bt, -м,1'

R

N-l ( l7)

l1.5.6 Рассчитать доверительные границы абсолютной погрешности (при вероятно-

сти 0.95) измерений координат в плане по формуле:

М'в 4*dl (l8)

l 1.5.7 Рассчитать абсолютн}rо погрешность измерения высоты по формуле:

/H(j)_Ha)-H",r, (19)

rде н0 - высотц измеренная аппаратурой, м;

Н, - высота п}ъкта из состава комплекса геодезических базисов ФГУ к32 ГНИИИ Ми-

нобороны России>>, м.
11.5.8 Рассчитать математическое ожидание абсолютной погрешности измер€ния

высоты по формуле:

oL

п t( +М|+2

1
м ZzHolN

l 1.5.9 Расс.плтать СКо абсо,-тютной погрешности измерения высоты по формуле:

|{lHrl-M"\'
j=| (21 )

1/-l

l l .5.10 Рассчитать доверительные границы абсолютной погрешности (при вероятно-
сти 0,95) измерений высоты по формуле:

пп _Ц|Мп|+2.о). (22)
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l l .5.1 1 Результаты поверки считать положительными, если значения доверительнЬн
граrиц абсолютной погрешности определения координат в режиме к.Щиффернчиа,тьные ко-

довые измеренияD при вероятности 0,95 в диапазоне работы режима до 30 км н:цошIтся в

предел.rх *2 (250+1,0,106,D) мм в плане и +2 (500+1,0,10{,D) мм по высоте, где D - измерен-
ная длина базиса в миллиметрах.

l2 оФорм";IЕниЕ рЕз},JьтАтов повЕрки

12.1 При положительных результатirх поверки оформляется свидетельство о поверке с
нанесением знака поверки в виде оl,тиска ю,lейма, на оборотпой сторне свидетельства о по-
верке записывilются результаты поверки.

12.2 Параметры, определенные при поверке, заносят в п:rспорт.
12.3 Сведения о результатах поверки аппаратуры должны бьпь переданы в Фелераль-

ный информационный фонд по обеспечению единства измерений.
l2.4 В случае отрицательньtх результатов поверки поверяемм arппаратура к да,тьней-

шему примеЕению не допускается. На нее вьцается извещение о непригодности к примене-
нию с указанием причин забракования.

начаrьник отдела
ФГБУ (ГНМЦ) Минобороны России С.Г. Серко

Научный сотрудник
ФГБУ кГНМI_{> Минобороны России !.О. Нилов
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