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l оБщиЕположЕния

1.1 Настоящая методика поверки распрострlu{яется на комплексы аппаратно-
прогрalI\{мные <ЬтоУраган-ВСМ2-М) (далее - комплексы) и устанавливает объем и методы
перви,пrой и периодической поверок.

1.2 При проведении поверки обеспечена просле)ю-tваемость к ГЭТ 1-2022, tlo
государственной поверочной схеме для средств измерений времени и частоты, утвержденной
прик.вом Росстандарта от 26.09.2022 N9 2З60, ГЭТ 218-2022 по государственной
поверошrой схеме для коордrпатно-временньн средств измерений, утвержденной приказом
Росстандарта от 07.06,2024 М 1374 и лока,тьной поверочной схеме ФГУП кВНИИФТРИ> для
средств измерений скорости движения транспортньж средств (ТС).

1.3 При определении метрологических характеристик поверяемого комплекса
используется метод прямьD( измерений,

1.4 В результате поверки должны бьпь подтверждены следующие метрологические
требования, приведенные в таблице 1 .

Таблица 1-По ыеv ,-Iогические вания
наименование ха истики

от 0 до 350
от 0 до 350
от 0 до 350

.Щиапазон измерений скорости движения ТС, км/ч
в зоне контроJIя радиолокационным методом
В ЗОНе КОНТРОJIЯ ПО ВИДеОКаДРalI\,r

l)

ли емом д гина кон

+l
+1

*l
*1

*1

Пределы допускаемой абсолютной погрешности измерений скорости движения
ТС, кl,t/ч
- в стационарном и передвижIrом размещении комплекса:

в зоне KoHтpoJUI радиолокационным методом
в зоне контроJIя по видеокадрtм

- на контролируемом участке дорги
в стационарном р:вмещении комплекса
в передвижном размещении комплекса

- в движении при мобильном размещении комплекса:
в зоне контроJIя радиолокационным методом
в зоне ко ля по видео а\!

Прелелы допускаемой абсоrпотной погрешности синхроЕизации внутренней
шкalлы времени комплексов с национальной шка,той времени uтс(sц в режиме

\lcнизации посин NTP

+3

+0,1

Пределы доrryскаемой абсоrпотной погрешности синхронизации внутренней

шкzллы времени комплексов с национальной шкалой времени UTC(SЦ в режиме
синхронизацпи по сигналаI\.l ГНСС ГЛОНАСС, мкс

- для моноблоков моделей RNC и NEXT, компьютерньж блоков моделей

KSP-B1>, KSAU>, (кУВ-А) и кКУВ-А-М>
- для моноблоков, модель RNC исполнение RNC* и модель NEXT
исполнение NEXT*

+1

+1000

пределы допускаемой абсоrпотной погрешности присвоения временно

видеокадру с национальной шка,той времени UTC(SU), мс
- для моноблоков любой модели и видеодатчиков моделей RN или NX с

платой синхронизации

и метки

- для остальньгх видеодатIIиков
от 1 до 86400ении и валовапазон изм емени с

+1
пределы допускаемой абсолютной погрешности измерений интервtллов

в lлени с
со 0ти )9внюостин поон пои ш )кае\{с ио абсолют вероятни ( урог цы гредопуран

плане2ок о веленияпо динат

Значение

*200
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- при стационарном и передвижном размещении комплекса (в статике)

:дри мобильном рarзмещении комплекса (в дин:t},tике)

+3

+4,5

.Щиапазон измерений расстояния от разметки Еа дорожном полотне до ТС, м отOдо30
Пределы допускаемой абсо.тпmной погрепшости измерний расстояния от
разметки на дорожном полотне до ТС, м *0,25

.Щиапазон измерепий расстояЕЕя межлу ТС, двшкуццrlrися в одной полосе
дороги, м от5до50
Пределы доrryскаемой абсолютной погрешности измерений расстояния межд/
ТС, ,щижущимися в одной полосе дороги, м +0,25

1) - максимальное значение скорости сближения при измерении скорости движения ТС в

движении - 350 кйч
2) - метролоrтческzш хар:rктеристика определена по сигн.lла { от спутников GPS и ГЛОНАСС,
принимаемьD( одновременно, при значениях PDOP < 2

2 ПЕРЕЧЕНЬ ОПЕРЛЦИЙ ПОВЕРКИ СРЕДСТВЛ ИЗМЕРЕНИЙ

2.1 При проведении поверки должны бьпь вьшолнены операции, указalнные в таблице 2.

Таблица 2

Наименовмие операчий Номер гryнкта
мЕтодики
поверки

Проведение операции при:

первичной
поверке

периодической
поверке

Внешний осмотр средства измерений
,7

Да Да

8 !а !а
Проверка прогр:l}rмIrого обеспечения (да.лее -
ПО) средства измерений .Ща

Определение мЕтрологических характеристик
метрологическим требованиям

и подтверждение соответствия сИ

Определение абсолютной погрешности
присвоенllя временной метки видеокадру с
национа.пьной шкалой времени UTC(SU)

0l 1 Да Да

Определение абсоrпотной погрешности
синхронизации внутенней шкалы времени
комплекса с национальной шка.пой времени
UTC(SU) по сигн.tлаN{ ГНсс ГЛонАСс

10.2 Да Да

Определение абсолютной погрешности (по

уровню вероятности 0,95) определения
координат в плане в стационарном й
передвижном размещении комплекса

10.3 Да Да

Определение абсолотной погрешности
измерений скорости .щижения трalнспортньв
средств (лалее - ТС) в зоне контоJlя
радиолокационным методом в стационарном и
передвижном размещении комплекса

l0.4 Ща Да

Определение абсолютной погрешности
измерений скорости движения ТС в зоне
контоля по видеокадрalм в стационарном и

передвижном размещении комплекса

10.5 Ща Да

Определение абсоrпотной погрешности
измерений скорости движения ТС на

l0.6 .Ща Да

.Ща9
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конlролируемом участке
погрешности

рirзметки на l0.7 Да !а

Определение абсолютной погрешности
измерений расстояния между ТС,

щимися в одной полосе до ги
l0.8 !а Ща

Определение абсо.lпотной погрешности (по

уровню вероятности 0,95) определения
коордиЕат в плане в движении при мобильном

ещении комплекса

Ща Да

Определение абсолlотной погрешности
измерений скорости движения ТС в зоне
контроля радиолокационным методом в
движении при мобильном рtвмещевии
комплекса

Да Да

Определение абсолютной погрешности
измерений скорости движения ТС в зоне
контроля по видеокадрzt},r при мобильном
размещении комплекса

Да

Определение абсо.lпотной
измерений иЕтервалов времени

погрешности
10.12 Да .Ща

Определение абсолютной погрешности
синхронизации внутренней шкarлы времени
комплекса с национальной шкалой времени
UTC(SU) в режиме сиЕхронизации по
протокотry NTP

1 0 1 3 Да

2.2,Щопускается проведение поверки меньшего числа измеряемьD( величин, которые
используются при экспJryатации по соответствующим гryяктаtI\,r настоящей методики поверки.
Соответствующм запись должпа быть сделана в сведениях о результатах поверки,
передаваемьD( в Федеральньй информационный фонд по обеспечению единства измерений.

2.3 .Щопускается проводить поверку по гryнктit}.f 10.1 - l0.3, 10.4 вариант 1в
лабораторньж условиях.

2.4 Внеочередную поверку, обусловлешIую ремонтом комплексов, проводить в объеме
периодической поверки.

2.5 При наличии функции измерения скорости движения ТС по видеокадрам,
внеочередную поверку, обусловленную изменением места расположения иJIи ракурса
комплексов, доIryскается не проводить.

2.6 При нalличии функции измерения расстояния от разметки на дорожном полотне до
ТС, внеочередную поверку, обусловленную изменением места расположения или ракурса
комплексов, допускается не проводить.

2,7 При наJIичии функчии измерения расстояния между ТС, движущимися в одной
полосе дороги, внеочередную поверку, обусловленную изменением места расположения или
palкypca компJ]ексов, допускается не проводить.

2.8 Операция по пункту 10.4 выполняется для комплексов при стационарном или
передвижном размещении, оснащенньIх радиолокационным модулем и использующих

радиолокационньй метод измерений скорости движения ТС в зоне коIrтроJlя.
2.9 Операция по rryIrKTy 10.5 вьшошrяется д.rя комплексов при стационарном или

передвижЕом размещении, использующих метод измерений скорости движения ТС в зоне
KoHTpoJUI по видеокадр{tм.

2.10 Операция по tryнкт,ч 10.7 выполняsтся дlul комплексов при стационарном

размещении, проводящих измерения расстояЕия от разметки на дорожном полотне до ТС.

Определение абсолютной
измерений расстояншI от
дорожном полотне до ТС

10.9

10.10

10.1 1 Да

Да



5

2.1l Операчия по пункту 10.8 вьшолняется для комплексов при стационарном

размещении, проводяцих измерения расстояния между ТС, движущимися в одной полосе
дороги.

2.12 Операчия по rryнкту l0.10 выполняется дJul комплексов при мобильном

рвмещении, оснащенньп радиолокационным модулем и использующих радиолокационный
метод измерений скорости двюкения ТС в зоне контроля.

2.13 Операция по rryнкry 10.1l вьшолняется для комплексов при мобильном

размещении, использ}.ющих метод измерений скорости движения ТС в зопе KoнтpoJul по
ВИДеОКаДРallt{.

2.14 В сlryчае поJryчения оцицатеJIьньD( резуJIьтатов по любому rrункry таблицы 2

комплексы бракуются и нzшрtlвJulются в ремоят.

5 МЕТРОЛОГИЧЕСКИЕ И ТЕХНИЧЕСКИЕ ТРЕБОВАНИЯ К СРЕДСТВАМ
повЕрки

5.1 При поверке должны применяться средства поверки, указанные в

таблице 3.

Таблица 3

Операuии
поверки,

требующие
применения

средств поверки

Метрологические и технические
требования к средствlм поверки,

необходимые дUI проведения поверки

Перечень рекомендуемых
средств поверки

пп. '| - 10

Контро:ъ
условий поверки

Средства измерений температуры
окружающей среды в диaшазоне измерний
от -60 до +60 ОС с абсо:потной
погрешностью не более l "С;
Средства измерений относительной
вл:Dкности воздуха в диzшазоне измерений
от 0 до 98 0/о с погрешностью не более 2 Уо

Термометры сопротивления
платиновые вибропрчные
эт.lлонные ПТСВ, рег.
ф 23040-14;
Измерители влажности и
температуры ИВТМ-7,
рег. Ns l5500 - 12

п,l0 Определение
метологических
характеристик и

Средства измеревий, применяемые в

качестве эталонов не ниже 5-го разряла по
ГПС для средств измерений времени и

Источники первичные
точного времени УКУС-ПИ
02[М. рег. Ns 60738-15:

3 ТРЕБОВАНИЯ К УСЛОВИЯМ ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ
3.1 Средства поверки должны быть подготовлены к работе в соответствии с

руководствап.tи по их экспJryатaulии.
3.2 При проведении поверки должны соблюдаться следующие условия:
- температура окружающего воздуха от минус 60 до 60 "С;

- относительнtц влажность воздуха при температуре +25 "С до 98 %;

- атмосферное лавление от 60,0 до 106,7 кПа.
3.3 Условия проведения поверки должны соответствовать требованиям эксплуатационноЙ

документации поверяемого средства измерений, требованиям прzlвил содержzlния и применения
применяемых для поверки этalлонов и требованиям экспlryатационньD( документов
применяемых для поверки средств измерений и вспомогательньж технических средств.

4 ТРЕБОВАНИЯ К СПЕЦИАJIИСТАМ, ОСУЩЕСТВJlЯЮЩИМ ПОВЕРКУ
4,1 К проведению поверки допускаются JIицц являющиеся специалистаN,tи органа

метологпческой сrryжбы, юридического лица или ипдивидуального предприниматеJIя,

aжкредитованного па прllво проведения поверки, непосредственно осуществJlяющие поверку

средств измерений.
4.2 Персонал, проводящий поверку, должен бьпь ознакомлен с руководством по

экспlryатации комплекса и настоящей методикой поверки.
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Государственный рабо.шй
этaшон 1 разряда елинич
времени в диапазоне
значений от 1,0 нс ло 9,(9) с,
частоты номинальЕьп
значений 1Гц,5 МГц, 10

МГц, 100 МГц и шкалы
времени,
(рег. Nч 3. 1.ZZT.0444.2024)

Частотомеры универсatльные
CNT-91, рег. Ne 41567-09

комплекс эталонный

формирования и измерения

радион:вигационньж
параметров ЭФИР,
рег. Nч 82567-2l

Имитаторы скорости
движения <ИС-2413>М, рег.
м 91907_24

ом ный Leica

подтверждение
соответствия Си
метрологическим
требованиям

частоты, утвержленной приказом
Росстандарта от 26.09.2022
],l! 2Зб0 единиц времени,
синхронизировzlнные по сигналам ГНСС
ГЛОНАС с абсоrпотной погрешностью
синхронизации шк:lлы времени вьtходного
сигнала частотой 1 Гц (1 PPS)
относительно шкаJIы времени UTC(SU) не
более: при определении абсо.lпотной
погрешности присвоения временной метки
+0,3 мс; при определении абсолютной
погрешности синхронизации *1 мкс;
Средства измерений, применяемые в
качестве рабочих этztлонов не ниже
2-го разряда по ГПС для средств
измерепий времени и частоты,

утвержленной приказом Росстмдарта
}lb 23 60 от 26 .09 .2022 и преднд}наченные
дJIя воспроизведения единиц времени и
шкalлы времени, синхронизированньD( по
сигнzллаri{ Гнсс ГЛоНАС/GРS с
абсолютной погрешностью синхронизации
шкalлы времени не более 30 нс;

Средства измерний,
преднaвначенные для измерений
временЕьtх интерваJlов в диапазоне от
30 нс до 86400 с, пределы допускаемой
абсо.lпотпой погрешности измерения
интерв.rлов времени не более +30 нс;

Средства измерений, применяемые в

качестве рабочих этмонов не ниже
2-го разряла по ГПС для координатно-
BpeMeEHbD( средств измерений,

утвержденной приказом Росстандарта от
'l .06.2024 ]ф 1374 и предназначенные для
воспроизведения координат стационарных
объектов и движущихся объекгов, предел

допускаемой погрешпости
воспроизведения координат потребителя
ГНСС (при PDOPJ2): дJIя стационарньD(
объекгов - не более +1,5 м, для
движущихся объектов - не более +2,25 м;
Средства измерений, преднапначенные для
имитации и воспроизведения скорости
движения ТС в диапазоне скоростей от 1

до 350 км/ч, а также

цtя имитa Iии одиночной цели при
измерении ее скорости из движущегося, с
скоростью до 150 км/ч, патульного
автомобиля в диапазоне скоростей от 1 до
350 юл/ч с абсолютной погрешЕостью
имитации скорости не более +0,3 км/ч;

асстоянии вс из]ll и
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5.2 Все средства поверки должны быть исправны, поверены и иметь сведения о

резуJIьтапж поверки в Федера:rьном информачионном фонде по обеспечению единства

измерений,

б трЕБовдния (условия) по оБЕспЕчЕнию БЕзопАсности
ПРОВЕДЕНI{Я ПОВЕРКИ

6.1 ПрИ проведении поверки комплексов следует соблюдать требования безопасности,

устанавливаемые руководством по экспJryатации на комплексы и руководствами по

эксплуатации испоJIьзуемого при поверке оборудования.

7 ВНЕШНИЙ ОСМОТР СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
7.1 При внешнем осмоте комплекса устarяовить:
- комплектность средства измерений и наличие маркировки (заводской номер, тип,

изготовитель, дата изготовления) путём сличения с Э.Щ на средство измерений, наJIичие

поясняющих надписей;
- соответствие внешнего вида средства измерений опис{lнию типа, размещенному в

Федеральном информачиоlтном фонде по обеспечению единства измерений;

- целостЕость пломб, разъемов и внешних соединительных кабелей;

- отсутствие коррозии, механических повреждений и друмх дефектов, влияющих на

экспJryатационные и метрологические харaжтеристики.
7.2 Результаты поверки по раздеJry 7 считать положительными, если результаты внешнего

осмота удовлетворяюТ п.7.1. В противноМ случае комплекс бракуется, дальнейшие опершIии

поверки не производят.

DISTo
рег.Nо 74357-19;

Алпараryра навигационно-
BpeMeHHzц потребителей
глобальных навигдшонньD(
спутниковьIх систем
глонАсс/GрS/GАLILЕо/
SBAS NVO8с_CSM-DR,

D5l0,

г. Jф 52614-13

диaшазоне до 50 м с абсолютной
погрешностью измерения расстояний не
более +0,12 м;
Средства измерений, примеЕяемые в
качестве этмонов единиц скорости
движения Тс по Лпс для средств
измерения скорости движения
трrшспортньпt средств, с абсолютяой
погрешностью измерения скорости
движеЕия ТС не более +0,3 км/ч

вспомогательное о дование
Индикатор времени (ИВ-l )

Линейка измеритеJьнаJI
метаJIлическая
NTP серверы первого уровня
(Stratum l) ФГУП
(ВНИИФТРИ). работаюшие
от сигна,,Iов

Государственного
первичЕого этiлJIона времени.
частоты и национальной
шкалы времени ГЭТ 1-2022 и

вторичньж эталонов
вэт 1_5, вэт 1-19, вэт 1_7,

вэт 1_4i

Индикатор времени с точностъю
отобр.Dкения времени до 0,000l с
Средства измерений расстояний до
1000 мм с погрешностью не более +0,5 мм
Средства передачи информачии о точном
значении времени и календарной дате
через сеть кИнтернет>

,щопукаеmся uспользоваmь прu поберке dpyzue уmверlсdенные u

эfпа!lонь. еduнuц веltuчuн, среdсmва uзмеренuй уmверэюdенноzо muпа u
Прuuечанuе

пове нные, uе .uеп оzuческlлl казанны.u в mаб;t
аmmеспованньlе

rcmво
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8 ПОДОТОВКД К ПОВЕРКЕ И ОПРОБОВАНИЕ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
8.1 Подготовка к поверке
8.1.1 Перл проведением поверки поверитель должен изучить руководства по

экспJryатации поверяемьD( комплексов и используемьD( средств поверки,
8.1.2 Подготовить комплексы к работе в соответствии с руководством по экспJryатации,

проверить вкJIючение элекгропитания комплексов.
8.2 Опробование
8.2,1 Подк.lпочить внешний персональньй компьютер (далее - ПК) к комплексу с

помощью коммутациопного кабеля. Используя программу удменного доступа на внешнем ПК,
подкJIюtмться к ПК из состава комплекса. В программе кАвтоУраган@> в окне кУправление>
перейти в раздел <Комплекс>.

8.2.2 Заводской номер комплекса, указанный в окне <Комплекс>l, должен совпадать с

зalводским номером, записzlнным в формуляр комплекса.
8.3 Результаты поверки по пп. 8.1 и 8.2 считать положительными, если обеспечиВаетСя

соответствие всех перечисленньrх требований. При поJryчении отрицательньD( результатов
дальнейшее проведение поверки прекращают.

9 ПРОВЕРКА ПРОГРАММНОГО ОБЕСПЕЧЕНИЯ СРЕДСТВД ИЗМЕРЕНИЙ
9.1 Подготовить комплекс к работе, проверить включение электропитания комплекса.

9.2 Проверить налич,rе изображения с видеок:меры.
9.3 Проверить соответствия зшвленЕьIr( идентификационньгх данньD( По комплекса в

следующей последовательности :

- проверить идентификационное наименование По в соответствии с руководством по

эксплуатации;

- проверить номер версии (идентификационньй номер) По в соответствии с

руководством по экспJrуатации.
9.4 Результаты поверки по дzlнному rryнкry сIштать положительными, если

идентификационные данные По соответствуют идентификационным данным, приведенным в

руководстве по экспlryатаЦии комплекса и данным, приведенным в таблице 4, с учетом
комплектности поставки комплекса. При по.rryчении отрицательньD( результатов дальнейшее

проведение поверки прекращ{lют.

Таблица 4

l0 ОПРЕДЕЛЕНИЕ МЕТРОЛОГИЧЕСКИХ ХАРАКТЕРИСТИК И

ПОДТВЕРЖДЕНИЯ СООТВЕТСТВИЯ СИ МЕТРОЛОГИЧЕСКИМ ТРЕБОВЛНИЯМ

l0.r Определение абсолютной погрешпости присвоения временпой Meтlсl|

впдеокадру с нациопаJIьпой шкrлой временп UTC(SU)
t0.i.l Собрать схему в соответствии с рисунком l, .Щля этого сетевым кабелем (из

комплекта индикатора временИ кИВ-1>) соединить вьгход <SIRF> на источнике первичном

точного времени yKyc-IIи 02ДМ (дмее _ укус-пи 02[М) с соответствующим входом на

,rдr*чrор" времени (иВ-1>. Коаксиальньп.r кабелем (из комплекта индикатора времени кИВ-

Щифровой
идентификатор
по

Номер версии
(идентификационный

Идентификачионпое наименование ПО

не ниже 1.5ени)его ве значенииль <Измем
не ниже 4.3сти по видеоль <Изм ниеМо ))

не ниже 1.2динат >)ль <Изм ние значеЕий кМо
не ниже 1.0бежами>меение скоМо ль(
не ниже 1 .1поль кИзм ))см
не ниже 1.0}Iени )овль кИзм ние иМо

номер) ПО
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l>) соединить вьп<од Kl PPS> на УКУС-ПИ 02ДМ с соответствующим входом на индикаторе
времени (ИВ-lD. СЕтевьпrl кабелем (из комплекга комплекса) соединить вьrход комплекса RJ-45
с соответствующим входом на ПК. Подключить питание к УКУС-ПИ 02.ЩМ, индикатору
времени <ИВ-l> и комплексу.

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

в сетъ

в сеть

а сеть

Рисунок l - Схема проведения измерений

10.1.3 Обеспечить радиовидимость сигналов нalвигационных космических aшпаратов

ГЛОНАСС в верхней полусфере. Подготовить комплекс и УКУС-ПИ 02.ЩМ к работе в

соответствии с их руководствzl}tи по экспJIуатации. Вкrпочlтгь индикатор времени ИВ-1,
Убедиться в том, что все технические средства готовы к вьшолнению измерений.

10.1 .4 Перел проведением измерений вьшержать комплекс не менее 30 минут.

10.1.5 В прогрaмме <АвтоУраган@) в окне <Управление> перейти в раздел <Видео>.

l0.1,6 отслеживая визуalльно видеоизображение в окне <просмотр видео>, поместить
индикатор времени <ИВ_1> в поле зрения всех видеодатчиков комплекса одновременно с

пластиной государственного регистрационного знака (дшее - грз) тС для обеспечения

формирования видеокадров.
10.1.7 Сформировать не менее пяти видеокадров от каждого видеодатчика в течение

5 мин с изображением индикатора времени кив-1>. На;rичие сформированньтх видеокадров

проверить'нtDкаВвокнекПросмотрВидео)кнопкУкПросмотррезУльтатараспознаВания),в
о*"a upaayn"rur> отобразятся видеокадры с индrкатором времени и распознанным Грз Тс.
Осуществить выборку сформированных видеокадров.

10.1.8 Для каждого сформированного кадра срzшнить в йй момент времени значения

времени Iэ (изображение индикатора времени <ив-l> на видеокадре) с временем

формирования видеокадра Iк (значение времени, записчlнное в верхнем левом углу видеокадра),

определить их разность (абсолютную погрешность присвоения временной метки видеокадру)

по формуле (с учетом времени часовоЙ зоны):

ДТi -- Т*, - 
'ruгде /?i - значение абсоrпотной погрешности присвоения временной метки видеокадру;

rкi - время, присвоенное комплексом i-My видеокадру;

Ъl - знпч€ние времени по индикатору времени кИВ-l > на i-M видеокадре,

10.1.9 Результаты поверки по п. 10.1 считать положительными, если для всех измерений

поJryченные значения абсоJпотной погрешности присвоенrlя временной метки видеокад)у с

национ{rльной шкarлой времени UTC(SU) находятся в пределzrх:

- для мопоблоков лrобой модели и видеодат!шков модели RN ишr Nx с п,lатой

синхронизации *l мс;
- для остЕrльньD( видеодатчиков +1000 мс. В случае превышения вышеперечисленньIх

пределов, результаты поВерки пО п. l0.1 считать отрицательными.

коrдгrлетсс

?20 в

I&*дшато,р
вlхlrс*rи "ИВ-1'

sIRF

20в
}aкус-пи-о2.цчI

I
lllя

l-zzo в
]
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10.2 Опрелшение абсолютной погрешноgти синхроппзацпи внутренней шкаJIы
времени комплекса с национальпой шкдлой времепи UTC(SU) по сигналам ГНСС
глонАсс

l0.2.1 Собрать схему в соответствии с рисунком 2.

l aстъ

a ссll

хф.lь:

Е (tIъ

Рисунок 2 - Схема проведения испьпаний

10.2.2 Провести подютовку комплекса к работе, согласно руководству по их
экспJryzпации.

l0,2.3 Обеспец,rть максимzлльную радиовидимость сигнarлов н:вигационньгх
космических аппаратов ГЛОНАСС в небесной поJryсфере. В соответствии с эксп.тryатационноЙ

документацией на средство измерений, применяемое в качестве эталона (далее - эталон

времени) подготовить его к работе.
В качестве эталона времени применяют:
- при поверке моноблоков моделей RNC и NEXT, компьютерньD( блоков моделей <SP-

BlD, (SAUD, (KYB-AD и <КУВ-А-М> - источник первичньй то.пrого времени УКУС-ПИ 2ДМ;
- при поверке моноблок4 модель RNC исполнение RNC* или моноблока, модель NEXT

исполнение NEXT* - Государственный рабочий эталон l разряда ед{ниц времени в ди:шазоне
значений от 1,0 нс до 9,(9) с, частоты номинальньп значений 1 Гц, 5 МГц, 10 МГц, 100 МГц и

шкалы времени.
10.2.4 На вход <А> частотомера универсального CNT-9I подать импульсный сигна.п

1 Гц от эталона времени, на вход кВ> частотомера универсarльного CNT-9I подать импульсньЙ
сигна.п 1 Гц от коплекса. Частотомер универсальный CNT-9I установить в режиме измерений
интервалов временr.

Настроить входы <А> и <В> частотомера универсatJтьного CNT-9I в соответствии с
параN.rетами импульсньD( сигналов 1 Гц:

- импульсньй сигналl
- измерения по переднему фронту;
- входное сопротивление 50 Ом;
- уровень напряжения точки привязки по переднему фронry 1,0 В.
10.2.5 Произвести не менее 1000 измерений интервалов времени межд/ вьrходными

импульсными сигналarми l Гц этапона времени и комплекса. Зафиксировать макСиМalЛЬНОе И

миним:лльное значения ДТмдкс и ДТмин, отображаемые на частотомере универсальном CNT-91.
10.2.6 Дбсолотную погрешность синхронизации внутреннеЙ шкiшы времени комплекСа

с национа.llьной Iш<алой врмени UTC(SU) рассчитать по формуле:

ДТмдкс tмин) = ДТмд<с (АТмин) * Т*661 - TKacz

где T*"ot, Ткаб2 - ЗЕОЧеЕИя задержек прохождения имIryльсЕьD( сигналов l Гц в кабелях,

подкJIючаемьD( к этаrлопу времени и комплексу соответственно-

l PPsв

в llнýl!l ,l&1aн0

l PPs
.:]0 в

lЬшоtср
уlоссрсr,шоm CNT.9I

Вrод !'

в

Kdctb l

фtдсltа rqпtrrrtroc

Кшrrдсrс

Ьд'д'
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10.2.7 Результаты поверки по п. 10.2 считать положительными, если, для каждого
результата измерений, значения абсолютной погрешности сиЕхронизации внутренней шкалы
времени комплексов с национагьной шка.пой времени UTC(SU) находятся в пределах:

- для моноблоков моделей RNC и NEXT, компьютерньrх блоков моделей (SP-Bl),
(SAU), (кУВ-д>> и <<КУВ-д-М> +З мкс;

- для моноблока, модель RNC испошlение RNC* и моноблока, модель NEXT исполнение
NEXT* +0,1 мкс, В сlryчае превышения вышеперечисленньп пределов, результаты поверки
по п, 10.2 считать отрицательными.

10.3 Определепие абсолютной погрешпости (по уровню вероятпостп 0,95)
определения коордипат в плане в етационарном и передвпжпом размещении комплекса (в
статике)

10.3.1ДJIя комплекса исполнения 3 собрать схему в соответствии с рисунком З.
Подключить имитатор сип{алов ГНСС, из состава рабочего эталона, к переизлуч;tющей антенне
(в случае исключения видимости реальньD( сигна..Iов спутниковьIх группировок ГЛОНАСС и
GPS, камеру экранированную допускается не использовать),

I

l

Рисунок 3 - Схема выполнения измерений

10.3.2 Подготовить сценарий имитации с параметрalми, приведенными в табJп{це 5, при
этом контролировать, тгобы значение геометрического фактора ухулшения точности PDOPS 2.

Таблица 5 - Сцена имитации

10.3.3 Воспроизвести сценарий. Записать сообщения NMEA (строки $**GGА или $**RMC.
$+*GSA) навигациошrого приемника комплекса с частотой 1 Гц: в нас,гройках системы на

I
t

ýер€rlенвоrо
тоБа

всточЕЕý
пштrавя

Наименование параметра Значение параL{етра

Формируемые
навигационные сигнilлы

спчтниковые ГЛОНАСС в частотном диапазоне Ll (кол СТ),
GPS в частотном диаIIазоне Lt (код С/А)

Продолжительность. мин з0

Ионосфера, модель SUMMER
Тропосфера, модель STANAG

да (в соответствии с текущим состоянием
орбита:lьной группировки ГНСС)

Ошибки эфемерид
временньrх поправок
космических аппаратов

и частотно-
навигационных

статикаМодель движения

произвольнiul
произвольнм
не более 800

Формируемые зЕачения координат в
системе координат WGS-84:
широта
долгота
высота над эллипсоидом,м

пrlпlаlор
сrlrшп.,lов
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вкJIадке "Приёмник GNSS" задать продолжительность зilписи лога, нФкать кнопку кНачать
зalпись). По истечении выбранного интерв:Iла времени записи (не менее 600 строк
измерительной информации $**GGА или $**RMC), появится кнопка (Сохранить запись>. Из
з:шисанного файла с измерениями выбрать измерения координат местоположения (широта,
долгота) (из сообщений $**GGА или $**RMC) при PDOP < 2 (информация о PDOP содержится
в сообщениях NМЕД S**GSД).

10.3.4 Рассщ.lтать абсолютную погрешность определения широты по формуле:

^4
Br"f ,

где В, - широтц измеренн:ц комплексом в i-ый момент времени, град/с единиIФI
плоского угла (да:rее - градус);

Bref - действительное значение широты, градус.
10.3.5 Рассчитать абсоrпотную погрешность определения долготы по формуле:

M,=L,-L,o,

где a, - долгота, измеренн:ц комплексом в iый момент времени, градус О;

Zret - действительное значение долготы, градус.
10.3.6 Перевести поJIученные зЕачениJI абсолютной погрешЕости определения широты и

долготы в метры по формулам:

-|-

^в
7г а |-е2

Ав,
180

(t -.' .rin'вr) ],

лL, ^L
7т а. сюs BreJ

|-ё.sп2 В*,

где bBi, bLi- абсолютнм погрешность определения широты и долготы на j-ую

эпоху, О;

Br"t - действительное значение широты
с - большая полуось общеземного эллипсоила (а = 6378137 м), м;
е - эксцентриситет общеземного эллипсоида (е = 0,081819191).

10.3.7 Расс.пдтать абсоrпотн}rо систематическую погрешность определения широты и
доJготы по формулапл:

1

i=l

l=l

мв

1
ML

где Л- количество измерений.
10.3.8 Расс.п,rтать СКо абсолютной погрешпости определения широты и долготы по

формулаrr.r:

хдq -м,)'
ол

N_l

180

Удв.

Zbr,,



L(*,-r,)'
ot= N-l

10.3.9 Опрелелить абсолютную погрешность (по уровню вероятfiости 0,95) определения
координат в плане в стационарном и передвихсном размещении комплекса ло формуле:

п + М} + М| +2. Бта)р

10.3.10 Результаты поверки по п. 10.3 считать положительными, если значение
абсолютной погрешIIости (по уровню вероятности 0,95) определения координат в плаIlе в
стационарном и передвижном размещении комплекса находится в пределах *3 м. В слrrае
превышениJI вышеперечисленньD( пределов, результаты поверки по п. 10.З считать
оlрицательными

10.4 Опрелеление абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС в
зоне контроля радиолокациоЕпым методом в стацlлонарцом п передвижном размещении
комплекса

Варuанm l - прu uспользованuu в соспаве комппекса раduолокацuонньlх .uоdулей пuпов
z, J

t0.4,1 Собрать схему в соответствии с рисунком 4.

Рисунок 4 - Схема выполнения измерений

10.4.2 Установить на расстоянии, указш{ном в инстукции по эксплуатации и формуляре,
имитатоР скорости двюкениЯ (Ис-2413DМ перед комплексом и подготовить имитатор к работе.

Включить питание комплекса. В программе <ДвтоУраган@) в окне <Управление> нажать

кнопку <Заrryск> и перейти в рzвдел <Видео>.

10.4.з отслеживая визуально видеоизображение в окне <Просмотр видео>,

разместить в зоне видимости видеодатчика./моноблока, совмещенного с радиолокационным
модулем, имитатор скорости движения (Ис-24lз)М. Днтенну имитатора сориентировать Еа

соответствующий радиолокаuионньй модуль и вкJIючить имитатор.

10.4.4 В окне <Просмотр видеоD соответствующего видеодатчика/моноблока яажать

кнопку <Настройка измерения скорости), в открывшемся окне <Скорость> перейти во вкJIадку

<Поверка> и нalкать кнопку <Поверка>.
10.4.5 Перевести имитатор скорости движения кИС-2413>М в режим имитации скорости

в движении ТС. Последовательно на имитаторе скорости устанавливать значения имитируемой

скорости одиночного ТС из д.rапазона значений 1,20,90, 120, l80, 250 и 350 км/ч.

10.4.6 ПроизВести измеренИе имитируемой скорости движения ТС комплексом,

фиксируя д'rя каждого значения из укrrзанного диапarзона абсолютпую погрешIrость измерения

скорости движениJI ТС 
^Vс, 

вычисленную по формуле:

АVс:Vизм - Vо.л..ч,

где Vп.', - измеренное комплексом значение скорости движения ТС,

Имитатор
скорости
движеЕия

(Ис-24l3))М
Комплекс

1з
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Варuанm 2 - прu uспользованuu в сосmаве компаекса раduолокацuонньlх моdулей muпа 1
10.4.7 Подк.,то.л,rть нilвигационньй приемник к ПК с установленным ПО для записи

дzшньD( в файл с Еaвигационного приемника и ре}местить их в ТС.
10.4.8 Устаlrовить частоту вьцачи данных н:вигационным приемником (темп решения)

10 Гц. Начать зaшись данньIх с навигационного приемника.
10.4.9 Осуществить проезд зоны коктроJIя каждого видеодатчикrмоноблока на ТС не

менее IIяти раз со скоростями из диапазона от 0 до 350 км/ч, при этом две скорости должны
бьrгь минимально и максимальцо возможными в данной зоне концоJIя. Рекомендуется
выбирать минимalльно и м:ксимально возможные скорости движения ТС, основывмсь, в

первую очередь, на обеспечении безопасности участников движения в зоне KoHTpoJuI во времJI

поверки.
10.4.10 Остановить запись данньrх с навигационного приемника.
10.4.11 По дапным с комплекса определить время фиксации ТС в зоне контроJIя для всех

проездов.
10.4.12 Выбрать из записанньD( данньD( с навигационного приемника данные,

соответствующие времени фиксации ТС в зоне контроJIя комплексов дJIя каждого проезда, при
этом искJIючить дllнные с PDOP > 2.

'l0.4.13 Рассsитать абсолютную погрешность измерений скорости движения ТС в зоне
контроля по формуле:

дVr_Vr-пrч
rде ZVi - значеЕие абсоrrютпоЙ погрешности измерениЙ скорости движения ТС в зоне

контроля, кйч;
И; - значение скорости, измеренное комплексом дш iго проезда, км/ч;
Из; - ЗначеНИе СКОРости пО ДаННым с навИГаЦионногО ПРИемника дlя i-Го

проезда, кйч.
10,4.14 Результаты поверки по п. 10.4 считать положительЕыми, если дJlя всех вариalнтоВ

и дJш всех измерений значениJl абсотпотной погрешности измерений скорости движения ТС В

зоне контроJIя радиолокационным методом в стационарном и передвижном размещении
комплекса находятся в пределах +1 км/ч. В случае превышения вышеперечисленньп пределов,

результаты поверки по п. 10.4 считать оlрицательными.

10.5 Опрелеление абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС в
зонеконТроляпоВидеокаДрамвсТационарномипереДВижномразмещеппикомпЛексд

10.5.1 Опрелеление диalпазона и абсолrотной погрешности измерений скорости движения
ТС в зоне KoHTpoJU{ по видеокадрам проводить сравнением значения скорости, измеренного

комплексом, и значения скорости с навигационного приемника.
10.5.2 Въехать на ТС в зону KoHTpoJUI комплекса. Заглушить двигатель. Провести

измерение комплексом скорости движения ТС. Подклю.тить нzlвигационный приемник к ПК с

установленным ПО для записи данньIх в файл с навигационного приемника и рaвместить их в

тс.
10.5.З Установить частоту вьцачи даlнньш навигационным приемником (темп решения)

l0 Гц. Начать запись дalнньш с нtIвигационного приемника.
10.5.4 Осуществить проезд зоны контроля каждого моноблока/видеодатчика модели RN

на Тс не мевее пяти раз со скоростями из диапазона от 0 до 350 км/ч, при этом две скорости

должны быть минимыьно и максимально возможными в данной зоне контроJIя. Рекомендуется

выбиратЬ минимitльнО и максимально возможные скорости движения ТС, основьваясь, в

первую очередь, на обеспечении безопасности участников движения в зоне контоJlя во время

поверки.
10.5.5 остшlовить запись данньIх с навигациопного приемника. По данным с комплекса

определить время фиксации ТС в зоне контоJIя дJUI всех проездов. Выбрать из записанных

Vделсо - действительное значение скорости движения ТС (показшrия имитатора
скорости).



данных с навигациопного приемника данные, соответствующие времени фиксации ТС в зоне
конlроJIя комплексов дJlя кФIцого проезда, при этом искJIючить данные с PDOP > 2.

10.5.6 Рассчитать абсоrпотную погрешность измерений скорости движения ТС в зоне
KoHTpoJuI по формуле:

bV1 =V,_у,ч
|де ZVi - значеЕие абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС в зоне

контроля, ю,л/ч;

( - зпачение скорости, измеренное комплексом для !го проезда, км/ч;
Уз; - значение сКОРОСти по дalнным с навигационного приемника Дш i-гО

проезда, кlr,t/ч.

l0.5.7 Результаты поверки по п. 10.5 считать положительными, если для всех измерений
значения абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС в зоне контоля по
видеокадра}r в стационарном и передвижном размещении комплекса находятся в предел:rх
+1 кйч. В случае превышения вышеперечисленньгх пределов, результаты поверки
по п. 10.5 счптать отицательными,

10.6 Опрелеленпе абсолютной погрешности пзмерений скорости движения ТС нд
коЕтролriруемом участке дороги

10.б.1 Опрелеление абсоJIютной погрешности измерений скорости движения ТС на
контроJIируемом учасжах дороги провести срaвнением зЕачения скорости, измеренЕого
комплекс{ми, и значения скорости, измеренного нalвигационным приемником.

10.6.2 Подстпо.л.rть навигационный приемник к ПК с установленным ПО дrя записи
дalнньD( в файл с нaлвигационного приемника и разместить их в ТС.

10.6.3 Установить частоту вьцачи дllнньD( навигационным приемником (темп ршения)
10 Гц. Начать з:шись дzlнньrх с нaвигационного приемника.

10.6.4 Осуществить презд контролируемого участка дорги на ТС не менее пяти ре} со
скоростями из д{апапона от 0 до 350 км/ч, при этом две скорости должны бьпь миниматьно и
мatксимtlJlьно возможными на дalнном участке дороги. РекомеЕдуется выбирать миним:lльно и
мiксимально возможные скорости движения Тс, основываясь, в первую очередь, на
обеспечении безопасности участников движения на контолируемом участке дороги во время
поверки.

l0,6.5 Остановить зaшись дtlнньD( с нalвигационного приемника.
10.б.б По данным с комплекса определить время фиксации ТС на въезде и выезде с

контролируемого участка дороги для всех проездов.
10.б.7 Выбрать из зiшисанньж данньtх с навигационного приемника данные,

соответствующие интервarлаIt{ времени нахождения ТС на контролируемом участке дороги для
всех проездов.

10.6.8 Опрелелить скорость движения ТС на контролируемом участке дороги по дllнным
с навигационного приемника по формуле:

,, 
',l'u=, 

иj(i)
., 
эi = ---т-,

где Иr, - зпачение скорости на контолируемом участке дороги по дiшным с

навигационного приемника длl i.го проезда, выраlкенное в [км/ч];
ИJ(i) - значение мгновенноЙ скорости по данным с навигzulионного приемника для iго

проезда, вырalкенное в [км/ч];
N - количество значений мгновенной скорости по данным с навигационного приемнИКа

для j-го проезда.
10.6.9 Рассчитать абсолютную погрешность измерений скорости движения ТС на

каждом контролируемом участке дороги по формуле:

bV, =V, -уr"
где ZVi - значение абсолютноЙ погрешности измерениЙ скорости движения ТС на

l5
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контроJпrруемом участке дороги, км/ч;
( - значение скорости на кошролируемом участке дороги, измеренное комплексом для

i-го проезда, выр:Dкенное в [км/ч];
Vr, - значение скорости на контролируемом участке дороги по дalнным с

навигационного приемника для i-го проездц рассчитаЕное по формуле (13), выраженное
в [км/ч].

10.б.10 Результаты поверки по п. 10.6 сIIитать положитеJIьными, если для всех
измерений значения абсолютной погрепшости измерений скорости движения ТС на
контроJп{руемом участке дороги нlrходятся в пределах +l км/ч. В случае превышенIлJI
вышеперечисленньrх пределов, результаты поверки по п. 10.6 считать отрицательными

10.7 Опрелелепие дбсолютпой погрешностп измерений расстоянпя от разметки на
дорожном полотпе до ТС

10.7.1 Поверку по дau{ному пункту проводить только для комплексов в стационарном
варианте размещения. При проведеЕии поверки по даяному пункту испоJIьзовать
горизонтальную дорожЕую разметку (далее - разметка), находящlrося в зоне контроля
комплекса (стоп-линия, пешеходньй переход и т. п.).

10.7.2 Осуществить въезд в зону KoHтpoJuI комплекса на ТС и остаIIовиться на

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

10,7.3 Зафиксировать измеренные даJIьномером и комплексом значения расстояния от

разметки до ГРЗ ТС.
10.7.4 Повторить действия по tryнкта}.t |0.7.Z - 10.7.3, разместив ТС на расстояЕиях

(15 + 1) и (28 + 2) м от разметки до ГРЗ ТС.
10.7.5 Повторить действия по rryнкпl}.{ 10.'1.2 - 10.7.4 дJIя каждого

моноблока./видеодатчика с функциеЙ измерения расстояния от рапметки на дорожном полотне
до ТС.

10.7.6 Рассчитать дJul каждого результата измерений абсолютЕую погрешность
измерений расстояния от разметки Еа дорожном полотне до ТС по формуле:

ДDразм = Dr,* - Dr,b,

где ZDpo* - зЕачение абсолютной погрешности измерений расстояния от разметки на

дорожном полотне до Тс, м;
Dl,ц - зцач€ние расстояIlия от разметки на дорожном полотне до ТС, измереЕЕое

комплексом, м;
D1,1 - значение расстояния от разметки на дорожном полотне до ТС, измеренное

дальномером, м.
10.7.7 Результаты поверки по п. 10.7 считать положитеJIьными, если для всех измерениЙ

значения абсо.lпотной погрешности измерений расстояния от разметки на дорожном полотне до
ТС находятся в цределzrх +0,25 м. В сrryчае превышения вышеперечисленЕьD( пределов,

результаты поверки по п. 10.7 cIMTaTb отрицательными.

10.8 Определение абсолютной погрешпости измерепий рдсстояния межд5r ТС,
движущимися в одной полосе дорогп

Поверку по данному гryнкту проводить только дJIя комплексов в стационарнОм ВаРИаНТе

размещения.
10.8.1 Осуществить въезд в зону контоля комплекса на двух ТС, ,щижущихся в одной

полосе дором, и остановиться таким образом, чгобы расстояние от ГРЗ ТС М 1 до ГРЗ ТС ]ф 2

состalвило (7,5 + 2,5) м. Указаняое значение расстояния определить с помощью дальЕомера.
10.8.2 Зафиксировать измеренные дальномером и комплексом значения раССТОЯНИЯ ОТ

ГРЗ Тс ]ф 1 до ГРЗ Тс Jф 2.
10.8.3 Повторить действия по пуЕктtlпl 10.8.1 и 10.8.2, разместив два ТС на расстояниях



1,1

(27 ,5 + 2,5) и (45 + 5) м от ГРЗ ТС Ns l до ГРЗ ТС Ns 2.
10.8.4 Повторить действия по пункта.r 10.8.1 - l0.8.З мя к кдого

моноблока,/видеодатчика с фуншlией измерения расстояния мему Тс, движущимися в одной
полосо дороги.

10.8.5 Рассчитать дш каждого результата измерений абсолютную погрешностъ
измерений расстояния между ТС по формуле:

АDгрз = Dr,* - Dr,b,

где ZDгрз - значение абсоrпотной погрешности измерений расстояниJI между ТС, м;
D2,* - значение расстояншr межд/ ТС, измеренное комплексом, м;
Dr,. - значение расстояния межд/ ТС, измеренное дальномером, м.
10.8.6 Результаты поверки по п. l0.8 считать полоrlс{тельными, если дJIя всех измерений

значения абсолютноЙ погрешности измерениЙ расстояния между ТС, движущимися в одноЙ
полосе дороги, н:tходятся в пределarх +0,25 м. В сrтучае превышенпя вышеперечисленньгх
пределов, резуJIьтаты поверки по п. 10.8 считать отицатеJIьными.

10.9 Опрелеление абсолютной погрешносгп (по уровню вероятностп 0,95)
опредеJrенпя коордпндт в плапе в движении при мобпльном размещепип комплекса (в
динампке)

10.9.1 Собрать схему в соответствии с рисунком 3. Подключить имитатор сигнЕtлов
ГНСС, из состава рабочего этaulоЕа, к переизлучilющей антенне (в случае исключения
видимости ремьньн сигнaulов спутниковых группировок ГЛОНАСС и GPS, камеру
экранировilнIry,ю допускается не использовать).

10.9.2 Подготовить сценарий имитации с парllметраIt{и, приведенными в таблице 6, при
этом контоJIировать, чгобы значение геометического факгора ухулшения тоtшости (PDOP) не
превыша.по 2.

Таблица б - Сцепа имитации

Нмменование параметра Значение параметра

Формируемые
навигационные сигнiллы

спутниковые ГЛОНАСС в частотном диапазоне Ll (кол СТ),
GPS в частотном диапазоне Ll (код С/А)

Продолжительность, мин 30

Ионосфер4 модель

Тропосфер4 модель STANAG
Ошибки эфемерид
временньж попрtвок
космических аппаратов

и частотно-
навигационньIх да (в соответствии с текущим состояЕием

орбитальной группировки ГНСС)
Модель движения (система координат
WGS_84)

движение по окруж{ости:
- координаты центра окружности:

- широта 56'00'00" N;
- долгота 37'00'00" Е;

- высота 200 м;
- радиус окружности 5000 м

Скорость движения по окружности, км/ч

SUMMER

l50
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10.9.3 Воспроизвести сценарий. Записать сообщения NMEA (строки $**GGA или
$**RMC, s**GSд) нrвигационногО приемника комплекса с частотой 1 Гц: В настройках
СИСТеМЫ На ВкJIадке "Приёмник GNSS" задать продол)I(ительность зaшиси лога, нФкать кнопку
<Начать з:шись>. По истечении выбранпого интервала времени записи (не менее 600 стрк
измерительной информации $**GGА или $**RMC), появится rсrош<а <Сохранить запись>. Из
записalнного файла с измерениями выбрать измерениJr коорд rат местоположения (ширтц
долгота) (из сообщений $**GGД или $**RMC) при PDOP < 2 (информация о PDOP содержится
в сообщениях NMEA $**GSA).

10,9.4 Рассчитать абсолютную погрешность определениJI широты по формуле:
ЬВ,= В,- В*ri

где Bi - широта, измеренн:Ur комплексом в i-ьй момент времени, градус;
Br"ri - действительное значение широты в i-ьпi момент времени, градус

10.9.5 Рассчитать абсолютную погрешность определения долготы по формуле:
bL, -L,-1",

где lr - долгота, измереннм комплексом в iьй момент времени, градус;
aref i - действительное значение долготы в iьлi момент времени, градус.

10.9.б Перевести поJryченные значениJI абсолютяой погрешности определения широты и
долготы в метры по формулам:

дgt. - 
ABrT

' 180

a.(t-e2)

(t-e2.sinz В.",.i)З

дL', - 
ALF-.

' 180

a.cos Br"li

\-e2.sinz ВTeft

гДе ДВl, ДIi- абсолютная погрешность определения широты и долготы на
ьую эпоху, О;

Вrсл - действительное значение широты в iьй момент времени;
а - большая поrryось общеземного эJIлипсоида (а = 6378137 м), м;
е - эксцентиситет общеземного эллипсоида (е = 0,081819191),

10.9.7 Рассчитать абсо.rпотную системати.Iескую погрешносlъ определения широты и
долготы по формулам:

мв
N Iдв,;

i=i

1

l
ML IДt,,N

где Ш- количество измерений.
10,9.8 Рассчитать СКО абсолютной погрешностп определения широты и долготы по

формулам:

хдq -Mu)'
ов=

N_1
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N_l

10.9.9 Опрелелить абсоrпотную погреIlшость (по уровню вероятности 0,95) определения
координат в плане в движеIrии при мобильном размещении комплекса по формуле:

Z(M,-M,)'

п + м + М| +2. лp-ч")

oL

2

вр

10.10 Опрелеленпе дбсолютной погрешности измереншй скоростп движенпя ТС в

зопе коптроля раднолокациопным методом в движеtltlи прп мобильпом размещении
комплекса

Варuанm 1 - реапьньtмu проезdацu ТС
10.10.1 Провести по.щотовку работы комплекса радиолокационным методом, согласво

руководству по экспJryатации.
10.10.2 Установить патрульный автомобиль (далее - ПА) и вспомогательное

танспортное средство (дмее - Втс) на прямолинейном участке дороги на расстоянии не

ближе 150 м так, .rгобы они двигatлись по направлению друг к друry в соседних полосах

движения.
10.10.3 Подготовить и подкJIючить навигационный приемник к персоIIаJьному

компьютеру с установле}tным прогрzl}.rмньш обеспечением д.rя зzшиси дzlнньгх в файл с

навигационного приемника и разместить в ВТС.
10.10,4 Установить частоту вьцачи дalнньIх нalвигационным приемником (темп решения)

10 Гц. Начать запись данньD( с навигационного приемника.
t0.10.5 Проехать на ВТС навстречу ПД. Скорость движениJI ВТС при этом должна быть

примерно 60 км/ч, скорсть движения ПД - примерно 40 кйч, движение должно бьпь

рalвномерным.
10.10.б Повторить п. 10.10.5 не менее З раз с разньпии скоростями движения ВТС, при

этом м:жсим{lльное значеЕие встречной скорости не должно превышать 350 км/ч.

прuuечанuе - Рекомен.ryется выбирать минимально и максимально возмо}шые скорости

движения Тс основываясь, в первую очередь, на обеспечении безопасности участников
движения во время поверки.

10.10.7 Выбрать из зtшисzlнньж данных с н{tвигационного приемника данные о скорости

движения ВТС, соотвЕтствуюшие моментам фиксации ВТС комплексом (V"i).

10.10.8 Рассчитать значение абсошотной погрешности измерений скорости ТС

радиолокациоЕным методом по формуле:
ДVi = V*i - Vэi ,

где v*i - зЕачение скорости Тс, измеренное комплексом для i-го проезда. вырirженЕое в

км/ч;
vэi - Значение скорости Тс для i-го презда, поlryченное по данным нllвигациопного

приемник4 выраженное в кйч.

Варuанп 2 - с прttuененueц Luuпапора
10.10.9 Собрать схему в соответствии с рисунком 4.

10.9.10 Результаты поверки по п. 10.9 сIштать полоr(ительными, если зпачение
абсошотной погрешности (по уровню вероятЕости 0,95) опрлелеЕия координат в плане в

движении при мобиrьном размещении комплекса н:жодится в пределzrх +4,5 м. В сrryчае

превышения вышеперечисленных пределов, результаты поверки по п. l0.9 считать
отрицательными.
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AVo = Yu изм. - Vц ном.,
где Vц изм. - измеренное комплексом значеЕие скорости движения ТС (цели),
а Vц ном. - действительное значение скорости движения ТС (показания имитатора

скорости движения кИС-2413 >М).
10.10.17 Результаты поверки по п. 10.10 сIштать положительными, если для всех

вари:lнтов и для всех результатов измерений значениJI погрешности измерений скорости
движения ТС в зоне контроJlя радиолокшшонным методом в движении при мобильном

размещении комплекса находятся в пределах +l юл/ч. В случае превышения
вышеперечисленньD( пр€делов, результаты поверки по п. l0. 1 0 считать отрицательньIм.и

10.11 опрелшеппе абсолютной погрешпостп измерепий скоростп двrrяrения Тс в
зопе коптроля по видеокадрам при мобпльrrом размещеЕIlIl комплексд

l0.11.1 Провести подготовку работы комплекса для измерения скорости по видеокадр.rм,

согласно руководству по эксплуатации.
10.11.2 Установить ПА и ВТС на пршrолпнейном участке дороги на расстоянии не

ближе 150 м так, тгобы они двигались по н:шрalвлению друг к друry в соседних полосах

движениJl.
10.11.3 Подготовить и подключить навигациоrшьй приемник к персонzrльному

компьютеру с установленным програп{мным обеспечением для записи данньrх в файл с
навигационного приемника и разместить в ВТС.

10.1 1.4 Устмовить частоту вьцачи данньж нalвигационным приемником (темп решения)
l0 Гц. Начать запись дtшньtх с навигационного приемника.

10.11.5 Проехать на ВТС н.встречу ПА. Скорость движеlrия ВТС при этом должна бьrть

примернО б0 км/ч, скорость движения ПА - примерно 40 км/ч, движение должно быть

равномерным.
l0.11.6 Повторить п. 10.11.5 не менее 3 раз с разньь,rи скоростями движения ВТС, при

этом одна скорость долlfiы быгь максимыtьно возможной на данном участке дороги. Скорость
ПА не должна превышать l50 км/ч.

Прttuечанuе - Рекомендуется выбирать минимrlJIьIlо и мaжсимilльно возмОЖНЫе СКОРОСТИ

движения Тс основываясь, в первую очередь, на обеспечении безопасности участников
движения во время поверки.

10.10.10 Установить на расстоянии, ука}.шном в инсlрукции по эксплуатации и

формуляре, имитатор скорости движения (ИС-24l3DМ перед комплексом и подготовить
имитатор к работе. Включить питание комплекса. В программе <АвтоУраган@) в окне
кУправление> накать кнопку кЗаrryск> и перейти в раздел кВидео>.

l0.10.11 Отслеживая визуально видеоизображение в окне <Просмотр видео>,

разместить в зоне видимости видеодатчика/моноблока, совмещенного с радиолокационньш
модулем, имитатор скорости движения (ИС-2413>М. Антенку имитатора сориентировать на
соответствующий радиолокациопньй модуlь и вкJIюIшть имитатор.

10.10.12 В окне кПросмотр видео) соответствующего видеодат.мка/моноблока нажать
кнопку <Настройка измерения скорости), в открывшемся окпе <Скорость> перейти во вкJIадку
<Поверка> и HtDKaTb кнопку <Поверка>.

10.10.13 Перевести имитатор скорости движения кИС-2413>М в режим имитации
скорости в движении патрульного трzмспортного средства (мобильньшi режим). Установить
имитируемую скорсть цели Vц ном = 90 ш/ч, а скорость патуJIьного автомобиlrя (ПА) -
60 км/ч).

10.10.14 Зафиксировать не менее 3 значений измеренньrх скоростей цели V ц изм.
10.10.15 Повторить измерения по п.10.10.14, Irоочередно уст.lнавливая номинальные

значения имитируемой скорости цели 130 и 270 км/ч (при скорости IIА 80 км/ч).
10.10.16 ,Щля кахдого результата измерений определить абсо.гпотную погрешность

измерений скорости движения ТС в зоне контроля радиолокационным методом в движении при
мобильном ре}мещении комплекса по формуле:



10,1 1.7 Выбрать из зalписанЕьIх данньIх с IIавигационного приемника данные о скорости
движеIlия ВТС, соответств).ющие моментам фиксаIrии ВТС комплексом (V*;).

l0.11.8 Рассчитать значение абсоJIютной погрешности измерений скорости ТС
радиолокационным методом по формуле:

АVl: VKi- V,,; ,

где vki - зЕачение скорости Тс, измеренное комплексом д-пя iго проезда, вырaDкенное в
км/ч;

vэi - значение скорости Тс дrrя iго проезда, поJryченное по данньIм навигационного
приемникц выраженное в км/ч.

10,11.9 Результаты поверки по п. 10,11 считать положительными, если дJuI всех

результатов измерений значения погрешности измерений скорости движения ТС в зоне
конlроJIя по видеокадра},r в движении при мобильном рzвмещении комплекса находятся в
пределах +2 км/ч. В сrryчае превышения вышепереIмсленньrх пределов, результаты поверки
по п. 10.11 считать отрицательными.

10.12 Определепие погрешности измерепий иптервалов времени
10.12.1 Собрать схему в соответствии с рисунком 1,

10.12.2 Убедиться, что комплекс и УКУС-ПИ 02.ЩМ синхронизировzлны с национальной
шкалой времени UTC (SU).

10.12.3 С помопъю ПО комплекса сделать фотографию средства визуализации
(фото 1). Через интерва:t времени примерцо равньй 15 с сделать еще одЕу фотографию
средства визумизации (фото 2). Интерва:r времени определить по показаниям иЕдикатора
времени (ИВ-1>.

10.12.4 Рассчитать значение интерваrла времени, поJryченного с помощью УКУС-ПИ
02,ЩМ по формуле (с учетом времени часовой зоны):

Тут=Тzэ-Тtэ
где Тlэ - значение времени, показываемого средством визуarлизации на фото l, с;
Т2э - значение времени, покzц}ываемого средством визуаJIизации на фото 2, с.
10.12.5 Считать значение интервzIла времени, измеренного комплексом Т* отображенное

на фото 2.

10,12.б Сравнить значение интервала Tn с временем Т* и определить их разность по

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

10.12.7 Повторить пп. l0.12.3 - 10.12,6 для интерв:lлов времени 300 с, 900 с.
10.12.8 Результаты поверки по п. 10.12 считать положительными, если дJIя всех

проведенньD( измерений значеЕия абсо.lпотной погрешности измерений интервалов времени
нaжодятся в пределах +1 с. В случае превышения вышеперечисленньD( пределов, результаты
поверки по п. 10.12 считать оlрицательными.

10.13 Опреле,тение абсолютной погрешностп сппхроппзацIrи вIrутренней шкалы
времени комплекса с национальной шкдлой времепи UTC(SU) в режиме синхронизации
по протоколу NTP

10.13.1 Собрать схему в соответствии с рисунком 4.

2|
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Рисунок 4 - Схема выполнения измерений

10.13.2 С помощью ПЭВМ и в соответствии с РЭ на комплекс обеспечить удаленныЙ
доступ к нему. На ПЭВМ в адресной строке wеЬ-интерфейса указать IP адрес комплекса, вВеСТИ

логин и пароль.
10.13.3 Зайти в меню <.Щата/Врепля>. В разделе <NTP серверы> добавить NTP сервер

ФГУП (ВНИИФТРИ> исходя из территориzrльной близости, из списка Приложения А, и

сохранить выбор. Сняь выбор <Синхронизация по данным Гнсс). И нажать обновить кСтаryс
синхронизации со шкалой UTC(SU)D (в случае успешной синхронизации напротив выбранного

NTP сервера высветится статус (SYNC ОК>>).

10.13.4 Перейти в меню <Метрология>, затем нажать <Поверка>. Установить значение

FPS равное 25 r</c. Навести KltI\,tepy КОМПЛекса на индикатор времени <ИВ-1> и произвести

фиксацию текущего значения времени путем сохранени.я снимка нФкатием кнопки
(СнИМок.*).

10.13.5 В загрузках компьютера в течении l0 минут сохранить не менее десяти снимков

текущего значения времени с отображением времени комплекса.

10.13.6 дбсошотную погрешность сI'Iнхронизации внутренней шкzlлы времени комплекса

с национzшьной шкалой времени UTC(SU) в режиме синхронизации по протоколу NTP

рассчитать по формуле:

дТхтрi= Т *о*r- i - ТиВ_t,

где Т компл - !ое значение текущего времени комплекса, отображаемое на снимке;

Тив-t i - i-oe значение текущего времени (ИВ-1), зафиксированное комплексом на

сItимке.
10.13.7 Результаты поверки по п. 10.1З считать положитеJтьными если для каждого

результата измерений зЕачения абсоrпотцой погрешности синхронизации внутренней шкалы

времени комплексов с национшtьной шкалой времени UTC(SU) в режиме сивхронизации по

протоколу NTP находятся в пределах +200 мс. В сrryчае превышениJI вышеп9речисленных

пределов, результаты поверки по п. 10.13 считать отрицательЕыми,
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11 ОФОРМЛЕНИЕ РЕЗУЛЬТАТОВ ПОВЕРКИ
1 1 .1 Сведения о результатirх поверки передzlют в Федера:rьньй информационньй фонд по

обеспечению единства измерений, в соответствии с нормативно-правовыми iжт:tми В области

обеспечения единства измерений.
1 1.2 При проведеЕии поверки дJUI части измеряемьD( величин, которые исполЬзУются пРИ

эксплуатации средства измерений, при оформлении протокола поверки и свидетельства о

поверке (при необходимости), передаче сведениЙ о результатах поверки в Федера:tьньЙ

информациоЕЕьй фонл по обеспечению единства измерений укaвывalют информачию о

проведении поверки в сокращенном объеме, с укtванием поверяемых величин.

11.3 ПО заrIвлеЕию владельца средства измерений, в сJryчае положительньrх резуJIьтатов
поверки, вьцается свидетедьство о поверке с нанесенным на него знrком поверки, оформленное

на бумажном носителе.
11.4 По змвлению владельца средства измерений, в случае отрицательньtх результатов

поверки, вьцаетсЯ извещение о непригодпости к применению, оформленное на бумажном

носителе.
11.5 обязательное оформление протокола поверки не требуется. По заявлению владельца

средства измерений возможно оформление протокола поверки в произвольной форме,
1 1,6 Ншrесение знака поверки на средство измерений не предусмотрено,

11.7 Проведение поверки не нарушает заводскую пломбировку средства измерений,

пломбировшrие средства измерений после вьшолнения поверки не предусмотрено,

Начальник НИо-6 .Щобровольский В.И.


