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1 общие положения

1.1 Настоящая методика поверки распространJIется Еа устройства борто-

вые приемо-преобразующие БШТУ-ОГ (далее по тексту 
- 

бортовые устройства
ОГ), изготавливаемые открытым акционерЕым обществом <<Летные испытания и

производство имени Гризодубовой В.С.>, и устанавливает методы и средства его

первичной и периодической поверок.

1.2 В результате поверки долrкны быть подтверждены следующие метро-

логические характеристики, приведенные в таблице 1.

Таблица l - Метрологические характеристики

Наименование характеристики
Значение

характеристики

,Щоверительные границы абсо:потного смещения (при доверительной
вероятности 0,95) формируемой шка.ltы времени относительно
национальной шкalлы координиров{lнного времеЕи Российской
Федерации UTC(SU) в режиме синхронизации по сигна.тlам НКА
ГЛоНАСС/GРS, с t2.10-6

Пределы допускаемой абсолютной погрешности хрalнения

формируемой шкалы времени в автономном режиме за 1 ч, с t3,5.10r

Пределы доrryскаемой относительной погрешности по частоте
вьrходного сигнала 10 МГц в режиме синхронизации по сигн(цам НКА
ГЛОНАСС/GРS t5,1Г8

Пределы догryскаемой относительной вариzщии частоты вьrходного
сшнала 10 МГц при }п{т€ркlле BpeMeI r шмерения 1 ч в авюноIлпlом рlкше t1,10-7

1

8

6
4

0-8

0-9
0-9

0-9

1

1

1

l

.Щоверительные границы инстументzrльной абсо:потной погрешrости
(при доверительной вероягности 0,95) определения коорд{нат в

дифференчиальном режиме, м +'7

.Щоверительные грilницы инструмента;rьной абсолютной погрешности
(при ловерительной вероятности 0,95) определения состltвJIяющих
вектора скорости в дифференциаJIьном режиме, м/с:

Нестабильность частоты (среднее квадратическое двухвыборо.шое
отклонение) вьD(одного сигнала 10 МГц в режиме синхронизации по
сигнllл.l},l НкА ГЛонАСС/GРS, не более:
-ти=тв=lс, тн=30с
-тв=тв:l0с, тн=300с
-ти=тв=100с, т,=3000 с

-ти=тв=lЧ, тн= 1сут
где ти - 

время измеренияl тв - 
время вьборки; 1й 

-время 
набJподенлUl

*0,2
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1.3 При определеIlии метрологических характеристик в рамках проводи-
мой поверки обеспечивается передача единиц коордиЕат местоположения в со-

ответствии с государственной поверочной схемой, утвержденной приказом Рос-
стандарта Ns 1374 от 07.06.2024 г., подтверждающ€ш прослеживаемость к госу-

дарственному первичному эталону ГЭТ 218-2022 и передача единицы частоты в

соответствии с государственной поверочной схемой, утвержленной приказом
РосстандартаJЕ 23б0 от26.09.2022 г., подтверждающ.ш прослеживаемость к гос-

ударственному первичному эталону ГЭТ \-2022.

1.4 При проведеЕии поверки Ееобходимо руководствоваться настоящей

методикой и экспJryатационной документацией на используемое при поверке

оборудование.

1.5 Методика поверки реztпизуется посредством методов прямьж измерений,



5

2 Перечень операций поверки средства измерений

2.1 При поверке выполняют операции, представленные в таблице 2.

Таблица 2- Перечень операций, выполняемьIх цри поверке

Наименование операции поверки

обязательность выполнения
операций поверки при

Номер раздела
(rryнкга) мето-

дики поверки, в

соответствии с
которым выпол-
няется операциJI

поверки

первичной
поверке

периодической
поверке

l 2 з 4

l Внешний осмотр средства измерений да да
,7

2 Подготовка к поверке и опробование средства
измерений

да да 8

3 Проверка программного обеспечения средства
измерений

да да 9

4Определение метрологических харакгеристик
средства измерений и подтверждение соответ-
ствия средства измерений мsтрологическим требо-
ваниям

10

5 Определение абсоrпотного смещения (при дове-

рrгельной вероfiности 0.95) формируемой шкалы
времени относ}fгельно национальной шкмы коор-

динированного времени Российской Федерации

UTC(SU) в режиме сиtD(ронизации по сигнilлам

НКА ГЛОНАСС/GРS

да да l0.1

6 Определение абсолютной пофешности хране_

ния формируемой шкалы времени в автономном

режиме за 1 ч

да да 10.2

7 Определение относrтгельной погрешности по ча-

стоте вьшодного сигнала l0 МГц в режиме синхро-
низации по сигналам НКА ГЛоНАСС/GРS

да да 10.3

8 Опрелеление относительной вариации частоты

выходного сигнала 10 МГч при иrгервале времени

измерения 1чвавтономномрежиме

10.4

9 Определение нестабильности частоты (среднего

квадратического двухвыборочного отrсrонения)

выходного сигнала 10 МГц в режиме синхрониза-

ции по сигналам НкА ГЛоrисс/GРS

да да 10.5

l0Опрелеление инструмеЕгальной абсолютной
погрешности (при ловерительной верояп-lости

0,95) опрелеления координат в диффернrиальном
режиме

да да 10.6

1l Определение инструментаJIьной абсо.lпотной

погрешности (при доверrгельной верояпrости

0,95) определения составJlяющих вектора скорсти
в дифференциал ьном режиме

да да 10.7

да да
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2.2 При получении отрицательньж результатов выполнения любой из опе-

рачий, приведенной в таблице 2, поверка прекращается, и бортовое устрой-
ство ОГ бракуется,

2.3 Не догryскается проведеЕие поверки отдельных измерительIlьIх кана-

лов или отдельньIх автономных блоков или меньшего числа измеряемьIх величин

или на меньшем числе поддиапЕвонов измерений.

3 Требования к условиям проведения поверки

3. 1 При проведении поверки бортовьтх устройств ОГ должны соблюдаться

следующие условия:
- температура окружающего воздуха, ОС.................. от плюс 15 до пrпос 25;

- относительнм вJIФкность воздrха при темперац?е 25ОС,Уо, ло 80;

- напряжение питания от сети переменного тока, В................ от 198 до 242;

- частота напряжения питания от сети переменного тока, Гц.... от 49 до 51 .

прuмечанuе - ,щопускается проведение поверки в реarльно существующих условиrtх,
кроме особо оговоренньD( в данной методике поверки, если они не вьD(одят за пределы рабо-
чих условий, установленньD( в руководствах по эксплу:tтации средств измерений, прrлuеrrяемьп<

при поверке.

4.1 Поверка должна осуществляться лицами с высшим или средним техни-

ческим образованием, квалифичированными в качестве поверителей в области

координатно-временных средств измерений.

5 Метрологические и технические требования к средствам

поверки

5. l Все средства поверки, применяемые при поверке бортового устройства

ОГ, должны быть исправны, аттестоваЕы или поверены.

5.2 Рекомендуемые средства поверки бортового устройства ОГ приведены

в таблице 3.

4 Требования к специалистам, осуществляющим поверку
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Таблица З 
- 

Средства измерений, используемые при поверке

Операции по-
верки, требуюцие

применения
ср€дств поверки

Перечень рекомеtцуемьж
средств поверки

8.2, 10.2, 10.3,
l0.4, l0.5, l0.6,

10.7

Рабочий эталон единиц координат местоположе-
ния 1разряда согласно государственной пове-
рочной схеме для координатно-временных
средств измерений, утверждённой прикщом
Росстандарта }Ф l З7 4 от 07 ,06 .2024 r .:

- предел доrryскаемой погрешности воспро-
изведения координат потребrгеля ГНСС в си-
стемах координат WGS-84, IR-90.1 l, ГСК-20l l
не более 0,1 м;

- предел дотryскаемой погрешности воспро-
изведения беззапросной дальности по фазе даль-
номерного кода не более 0,05 м;

- предел допускаемой погрешности воспро-
изведения беззапросной дальности по фазе несу-
щей частоты не более 0,00l м;

- предел допускаемой погрешности измере-
ния скорости потребителя ГНСС 

^ 
не менее

0,02 м/с;
- частота записи файла сценария имитации

кратна 2 Гц.

Комплекс эталонный форми-
рования и измерения радиона-
вигаlионньlх параметров
ЭФИР, рег. Ns 82567-2l

10.1, 10.2, l0.з,
10.4, l0.5

Рабочий эта.лон единиц времени и частоты 2 раз-
ряда согласно государственной поверочной
схеме для средств измеренпй времени l,r частоты,
}тверждённой прикщом Росстандарта Nч 2360 m
26.09.2022 г.:

- пределы доtryскаемой относительной по-
греuпiости по часiоте * 1,0, l0-1]i

- предеJы допускаемьD( смецеrпдi формируе-
мой rrrKa.lы времени относитеJIьно национаJьной
пlкалы врмешл UTC(SL| +500 нс;

- нестабильность (предел доrryскаемого сред-
него квадратического относительного дв5rхвы-
борочного отклонения) частоты выходньrх сину-
соидаJIьньж сигнlIлов при инт€рваJIах времени
измерения:

а) l с не более 7,0,10''o;
бi l0 с не более 2.0,10-|а;
в) l00 с не более 7,0,1Q-'';
г) l ч не более 1,5,I0''';
д) l суr не более 7,0, l0'|6

Государственный рабочий
этмон 1 разряда единиц вре-
мени в диапазоне значении от
1,0 нс до 9,(9) с, частоты номи-
нальньrх значений 1 Гц, 5
МГц 10 МГц, l00 МГц и
шкiллы времени
рег. J',l! 3. 1.ZZТ.OЗ'7 8.Z02l

Вспомогательные средства поверки

8.2, I0.1-,l0.7 Средства измерений температ}?ы окружающей
среды и относительной влажности возд}ха:

- пределы догryскаемой абсолютной погреш-
ность измерениJI темпераryры +0,2 ОС;

- пределы доrryскаемой абсолютной погреш-
ность измерения относительной влzl]кности воз-
щва +2Yо.

Средства измеренIrI напряжения и частоты пере-
менного тока:

- пределы догцzскаемой основной
погрешности измерения напряжения
переменного тока +(0,00З U + 2,5 В), где
U- измеряемое напрюкение;

- пределы допускаемой основной
погрешности измерени-я частоты напр'l)кения
переменного 161п +(0,0002 /+ 5 мГц), где
/- измеряемая частота.

Мультиметры чифровые
Fluke 2871289,

рег. Nl 56476- 14

Метрологические и технические требования к
средствам поверки, необходимые для проведе-

ния поверки

Измерители влажности и тем-
пераryры ИВТМ-7 мод. М 1,

рег. No 71З94-18



5.З.Щопускается использовать при поверке другие утвержденные и ат,ге-

стованные эталоны единиц величин, средства измерений утвержденного типа и

поверенные, удовJIетворяющие укЕц!анным метологическим требованиям.

б Трбования (усJIовия) по обеспечению безопасносги проведФ.

ния поверки

6.1 При проведении поверки должны быть соблюдены все требования без-

опасности в соответствии с ГоСТ 12.3.019-80.

7 Внешний осмотр средства измерений

8 Подготовка к поверке п опробование средства измерений

8.1 Подготовка к поверке

8.1.1 Поверлtтель доJDкен из)лить техни.Iескую и эксrшуатацион}rуо докумен-
тацию изюювлггеrrя и РЭ примеЕяемьD( средств поверки.

8.1.2 Перед проведением операций поверки необходимо:

- проверить комплектность бортового устройства ОГ согласно эксшryатаци-

онной доtсументации;
- проверить комплектность рекомендованньж (или аналогичньж им)

средств поверки;
- заземлить если это необходимо рабочие этаJIоны, средства измерений;

- заблаговременно перед проведением измерений вкпючить питание рабо-
чих эталонов, средств измерений и поверяемого бортового устройства ОГ для

вьжода на рабоцй реяош в соответствии со временем его ycTaHoBrc,I, указшпъь,r в РЭ.

8.2 Опробовавше

8.2.1 Собрать схему измерений в соответствии с рисунком l, подключив

БIIП-ВС1 к ПЭВМ и блоку питания, а БСНД к ПЭВМ. Подключить вход <Xl>

БПП-ВС1 и вход <XWl> БСНД к вьжодам <<Ant>> антенн с МШУ.

8

7.1 При проведении внешнего осмота бортового устройства ОГ прове-

рить отсутствие механических повреждений и ослабления элементов, чёткость

фиксации их положения, чёткость обозначений и чистоту разъёмов.
7.2 Результаты внешнего осмотра считать положительными, если отсут-

ствуют механические повреждения и ослабления элементов, фиксачия их поло-

жения чёткая, обозначения хорошо читаемы, разъёмы чистые.



Апt
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в сеть

Рисунок l - Схема измерений для определения работоспособности бортового

устоЙства ОГ

8.2.2 Разместить антенны с МШУ на геодезическшх пунктах из состава ра-

бочего эт€lлона координат местоположения l разряда.
8.2.3 Включить бортовое устройство ОГ в соответствии с его РЭ.

8.2.4 Подождать не менее 20 мин для поJryчения информации об эфемери-

дах и текущем времени,

8.2.5 Запустrгь на ПЭВМ ПО (BORT)) и <ODS> ш cocftlBa устрйстм борю-

вого ОГ согласно РЭ и убедrгься в бмене информачией ПЭВМ с БIIП-ВС l и БСНД.

8,2.6 Результаты поверки п. 8 считать положительными, если ПЭВМ поlry-

чает информацию об эфемерилах и текущем времени с БtlП-ВСl и БСНД.

9 Проверка программного обеспечения средства измерений

9.1 Загryстить на ПЭВМ ПО (BORT), (ODSD и <VERX> из состава борто-

вого ус,троЙства ОГ согласно РЭ.
9.2 Определить идентификационные данные:

- для ПО (BORTD открыть вкладку <Файл> - <О программе>;

- для ПО (ODS> открыть вкJIадку <Файл> - <О программе>.

9.З Илентификационные данные ПО представлены в таблице 4.

Таблица 4 - Идентификационные данные ПО бортового устройства ОГ

пзвм

Илентификачионные данные
(признаки)

Значение

Идентификационное нмменование BoRT oDS vERx

Номер версии (илентификачионный
номер), не ниже 1.02.0 2.0
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9.4 Результаты поверки п.9 считать положительными, если идентифика-

ционные данные ПО бортового устроЙства ОГ соответствуют данным, ук€ван-
ным в таблице 4.

10 Опрелеление метрологических характеристик средства из-

мерений и подтверждение соответствия средства измерений мет-

рологическим требованиям

10.1 Опрелеление абсолютного смещеншя (при доверптельной вероят-

ности 0,95) формируемой шкалы времени относптельно национальной

шкалы координированного времени Российской Федерачии UTC(SU) в ре-

жиме синхроIIизации по сигналам НКА ГЛОНАСС/GРS

10.1 .1 Собрать схему измерений в соответствии с рисунком 2, подключив

выход <Х7> БIIП-ВС1 к входу <<А>> частотомера с функцией измерения времеЕ-

ных интеркшов, а выход (l PPS Out> (физическЕUI реализация шкtlлы Uтс(Sц)
рабочего этЕrлоЕа единиц времени и частоты 2 разряда к входу <<В>> частотомера.

Подключить вход <Xl> к выходу <<Anb> антенны с МШУ. Подключить частото-

мер к ПЭВМ.

в сеть

в сеть

в сеть

рисунок 2 - Схема измерений для определения смещения шкЕlлы времени

бортового устройства ОГ

10.1 .2 ВшпоЧить бортовое устройство ОГ и рабочий эталон единиц времеЕи

и частоты 2 разряла в составе с частоюмером в соответствии с ю< Рэ,

10.1.3 Настроить входы <<д>> и <<В>> частотомера в соответствии с парамет-

рами имгryльсных сигнЕuIов 1 Гц:

- измерения по переднему фроrrту;
- входнм нагрузка 50 Ом;
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х1

х1
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l0.2 Опрелелепие абсолютной погрешпостп хранения формируемой
шкалы времени в автономном режиме за 1 ч

l0.2.1 Выполнить пп. l0. 1.1-10.1.5.

10.2.2 Перевести БПП-ВСl в автономный режим работы, откJтючив от

входа <Xl> антенну с МШУ.
10.2.3 Включить запись измерений на частотомере.

l0.2.4 По истечении l ч измерить среднее значение интерваJIа времени

между имгryльсными сигналами 1 Гц ва входах <А> и <В> частотомера.

l0.2.5 Результаты поверки п. l0.2 считать положительными, если значение

абсолютной погрешности хранения формируемой шкалы времени в автономном

режиме за l ч находится в границах t3,5,10J с.

- уровень напряжения тиггера - фиксированное напряжение, равЕое по-

ловине амплитуды имгryльсного сигнала l Гц.
l0. l .4 Разместить антенну с МШУ под открытым небом с углом места ви-

димости НКА не более l0o.

l 0. 1 .5 .Щожлаться отображения текущего времени на БIIП-ВС l .

l0.1.б Загryстить на ПЭВМ ПО для записи измерений частотомера со-

гласно РЭ.
l0,1.7 Произвести не менее 1000 измерений интервала времени мех(ду вы-

ходными имrryльсЕыми сигнЕIлами l Гц на входах <А> и <В> частотомера.

10.1.8 Измерить среднее значение и СКО интервала времени между им-

пульсными сигналами l Гц на входах <А> и <В> частотомера.

10. l .9 Опрелелить доверительные границы абсолютного смещеншI шкtшы

ВРеМеНИ ПО фОРМУЛе: 
Ат = +(|т| + 2. о), (1)

где 7 - среднее зЕачение интервала времени, с;

о 
- 

СКО измерений интервала времени, с.

10.1.10 Результаты поверки п. 10.1 считать положительными, если значе-

ние абсолютного смещения (при доверительной вероятности 0,95) формируемой
шк€lлы времени БIIП-ВС l относительно национальной шкалы коордиЕирован-

ного времени Российской Федерации UTC(SU) в режиме синхронизации по сиг-

налам НКА ГЛОНАСС/GРS находится в границ.лх t2,10j с.
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10.3 Опрелеление относительной погрешшости по частоте выходного

сигнала 10 МГц в рея(име сипхронизацпи по сигшалам НКА ГЛОНАСС/GРS

l0.3.1 Собрать схему измерений в соответствии с рисунком 3, подключив

выход <Х7> БIIП-ВС1 к входу <t> компаратора, а вьIход <10 MHz Очt> рабочего

эт€rлона единиц времени и частоты 2 разряда к входу <f*> компаратора. Подклю-

чить вход <Х1> к выходу <Ant>> антенны с МШУ. Подк-lпочить компаратор к

пэвм.

в сеть

о

в сеть

Рисунок з 
- 

Схема измерений дJIя определения относительной погрешности

по частоте l0 МГц бортового устройства ОГ

10.3.2 Включить бортовое устройство ОГ и рабочий эталон единиц вре-

мени и частоты 2 разрям в составе с компаратором в соответствии с их Рэ.

l0.3.З Разместить антенЕу с МШУ под открытым небом с углом места ви-

димости НКА не более l0o.

10.3.4 Дождаться отображениJI текущего времени на БПП-ВСl,

l0.3.5 Настроить параметы измерения компаратора в соответствии с РЭ.

Настройки по уN(олчанию:
- коэффичиент умножения l, 106;

- полоса частот l0 Гц;

- максимальное время усреднения измерений 10000 с;

- число измерений 3;

- входнlш частота l0 МГц.
10.3.6 Загryстить на пэвМ По для записи измерений компаратора со-

гласно РЭ.
10.3.7 Провести измерения при минимальном интерв,ше времени наблю-

дений l ч.

х2

х?
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бпп-в!1
0в1

Блох пUmоячя
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10.З.8 Результаты поверки п. l0.3 считать положительными, если значение

относительной погрешности по частоте выходного сигнала l0 МГц в режиме
синхронизации по сигналам НКА ГЛОНАСС/GРS Еаходится в пределах t5,10-{.

10.4 Опрелеление относительной варIIацпи частоты выходного сиг-
нала l0 МГц при пнтервале времени измерения 1 ч в автопомном режпме

l0.4. l Выполнить пп. l0.3.1 -1 0,3.5.

10.4.2 Перевести БПП-ВС1 в автономный режим работы, откJIючив от

входа <Х1> антенну с МШУ.
10.4.3 Запустить на ПЭВМ ПО из состава компаратора дJuI записи измере-

ний компаратора согласно РЭ.
10.4.4 Зафиксировать значениJI средней относительной разности частот Д/

через 10 мин.

1 0.4.5 ПерезаIryстить измерения компаратора.

10.4.б Зафиксировать значениrI средней относительной разности частот А/
через 1 ч.

l0.4.7 Определить относительную вариацию частоты по формуле:

бо = Дfz - Дfr. (2)

l 0.4.8 Результаты поверки п. l0.4 считать положительными, если значеЕие

отЕосительной вариации частоты вьIходного сипIала 10 МГц при интеркrле вре-

меЕи измерения l ч в режиме автономного хранениJI Irаходrгся в пределах + 1 
, 

1 0-7.

10.5 Определенпе нестабильности частоты (срелпего квадратического

двухвыборочного отклонения) выходного сигнала 10 МГц в реr(име сшпхро-

низации по сигналам нкА ГЛонАсс/GРS

l0.5.1 Выполнить пп. 10.3.1-10.з.б.

l0.5.2 Измерения проводить при следующих временах измерений ти, вы-

борки Tu и наблюдений т":

a)Tn=T":lc, т"=30с;
б) т": т": l0 с, т" = 300 с;

в) Tn: т": l00 с, т,:3000 с;

г) Tn: т": l ч, Tn: 1 сут.

10.5.3 Загryстить измерения при минимЕUIьном интервале времени наблю-

дений З сут. По истечении указанного времени зафиксировать среднее квадрати-

ческое двухвыборочное откJIонение результата измерения частоты вьгходного

сигн€rла 10 МГЦ в режиме синхронизации по сигяалам НКД глоFIдсс/GРS при

заданных интервалах времени измерениrI.
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l 0.5.4 Результаты поверки п. 10.5 считать положительЕыми, если значения

нестабильности частоты (среднего квадратического двухвыборочного
отклонения) выходного сигнала l0МГц бортового устройстваОГ в режиме
синхронизации по сигнЕtлам НКА ГЛОFIАСС/GРS при временах измерений,

выборки и наблюдений п. l0.5.2 (а,6, в, е), не превышают:

а) 1,10J;

б) 8,10-9;

в) 6.10-9;

г) 4,10j.

10.6.1 Собрать схему измерений в соответствии с рисунком 4, подключив

БПП-ВС1 к ПЭВМ-1 и блоку питания, а БСНД к ПЭВМ-2. Подключить вход

(XlD БtlП-ВСl и вход (XWID БСНД ко выходам KAnt> антенн с МШУ.

6 сеть

Рисунок 4 
- 

Схема измерений дJIя определениJI погрешности координат

бортового устройства ОГ

l0.б.2 Разместить БСН.Щ на геодезическом rryнкте из состава рабочего эта-

лона координат местоположения l ршряда.
l0.6.3 Разместить БПП-ВСl на мобильной платформе.

l0.б.4Настроить смещение вывода позиции приемо-измерительного

устройства из состава рабочего этЕlлоЕа координат местоположения 1 разряда
(да.пее по тексry -ПИУ), размещенного на мобильной платформе, на фазовый

центр антенЕы БIIП-ВС l .

l0.б.5.Щожлаться отображениJI текущего времени на БIIП-ВСl и поJIуче-

ния не менее 24 Еrльманахов лля БСН,Щ. Начать запись измерений на БПП-ВСl и

Бснд.
10.6.6 Провести заезд на мобильной платформе по маршруту с характери-

стиками, представленными в таблице 5.

пзвм-2

Апt
Анпенно-1 с мшч

х2
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х1

бпп_вс1

USB

пзвм-1

_220 в
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х2

Бснд

Ant
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10.б Опрелеление инструментальпой абсолютной погрешносги (при

доверптельной вероятности 0,95) определевпя координат в лпффереrrчиаль-
ном режиме
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Таблица 5 - Условия проведениJI выездньrх испытаний на мобильной платформе

Наименование характеристики Значение

Удаление от базовой станции, км не более 30

Скоростной режим, м/с отOдо20

Передвижение по маршруту, мин в движении не менее 60, стоянка не ме-
нее 20

Отклонения плоскости сrryтниковой антенны от
плоскости местного горизонта на углы крена и тан-
гажа, О

не более 20

l0.6.7 Обработать результаты измерений IIИУ с помощью штатного ПО,

поJIучив координаты по осям ОХ, oY, oZ и составляюцше вектора скорости по

осям ОХ, ОY чОZ в системе координат WGS-84.
10.6.8 Обработать результаты измерений БtlП-ВСl в дифференчишIьном

режиме с помощью По (VERXD, поJryчив координаты по осям оХ, OY, OZ и

составляющие вектора скорости по осям ох, oY и oZ относительно Бсн.щ в си-

стеме координат СК-42.
l0.б.9 Перевести измеренные координаты и составJUIющие вектора скоро-

сти БПП-ВС1 из системы координат СК-42 в системУ координат WGS-84 со-

гласно приложениям А и Г ГОСТ З245З-20|7.

10.6.10 Выбрать на одну эпоху измереншrl коордиЕаты БI]п-всl и ПИУ по

осям оХ, OY и OZ из поJryченньш результатов измерений.

1 0.6. 1 1 Рассчитать абсолютную погрешность определения координаты по

оси ОХ по формуле:

ДХi = Xr - Xrrf i, (3)

где j 
- 

значение эпохи измерения;

Х- измереннаrI координата по оси ОХ БПП-ВС1, м;

Хrе7-изМеренная координаТа по оси ОХ ПИУ, м.

l0.б.12 Рассчитать математическое ожидание абсолютной погрешности

определения координаты по оси Ох по формуле:

N

(4)
1

Мх= 
N Zo',,

где N- количество измерений.

i=1



10.6.13 Рассчитать СКО абсолютной погрешности определениrI коорди-

наты по оси ОХ по формуле:

(5)Оу- N_1
10.6.14 Рассчитать доверительные границы инструмеЕт€Iльной абсолют-

ной погрешности (при доверительной вероятности 0,95) определениrI коорди-

Еаты по оси ОХ в абсолютном режиме по формуле:

П; = *(|М1| + 2, о"). (6)

l0.6.15 Повторить пп. 10.6.11-10.6,14 для координат по осям оY иоZ.
10.6.1б Результаты поверки п. 10.6 считать положительными, если значе-

ния инструмента:tьной абсолютной погрешности (при доверительной вероятно-

сти 0,95) определения координат в дифференuиальном режиме по координатным

осям OXn OY и OZ находятся в границах *7 м.

10.7 Опрелеление инструментальной абсолютпой погрешности (при

доверительной вероятности 0195) определения составляющих вектора ско-

рости в лифференчиальном режиме

10.7. 1 Выполнить пп. 10.6.1-10.6.9.

10.7.2 Выбрать измереЕия составляюцрrх вектора скорости БПП-ВСl и

ПИУ из полученньш результатов измерений, сдвинув кажд/ю эпоху измерений

ПИУ назад на 0,5 с.

10.7.3 Рассчитать абсолютrгуlо погрешность определения составляющей

вектора скорости по оси ОХ по формуле:

ДVхr = Vxr - Vхrrf t, Q)

где Vx- измеренЕаrl составляющ€ц вектора скорости по оси оХ
БПП-ВС1, м/с;

vx,"f - Измеренная составляющtu вектора скорости по оси ох Пиу, йс.
10.7.4 Рассчитать математическое ожидание абсолютной погрешности

определения составляющей вектора скорости по оси ОХ по формуле:
N1г,

Mv, = ,, Lourr. (8)

i=1

lб

xl!r(/x; _ мх)2
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1 0.7.5 Рассчитать СКО абсолютной погрешности определения составляю-

щей вектора скорости по оси ОХ по формуле:

Z!=r(дVп _ мч), (9)очх = /v_1
1 0.7.б Рассчитать доверительные границы инструментальной абсо.lпотной

погрешности (при доверительной вероятности 0,95) опрелеления составляющей

вектора скорости по оси ОХ в абсолютном режиме по формуле:

Пу, = tQMvrl t 2. оуr), (10)

10.7.7 Повторить пп. 10.7.3-10.7.6 дJIя составJuIющих вектора скорости по

осям оY и OZ.
10.7.8 Результаты поверки п. l0.7 считать положительными, если значениJI

инструментальной абсолютной погрешности (при доверительной вероятности

0,95) определения составляющих вектора скорости в абсоrпотном режиме нахо-

дятся в границах *0,2 м/с.
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11 Оформление результатов поверки

11.1 Результаты поверки бортового устройства ОГ подтверхд.lются сведе-

ниями о резуJlьтатах поверки средств измерений, вкJIючеЕными в Федера:rьный

информачионный фонд по обеспечеЕию единства измерений.

l1.2 При положительньD( результатах поверки по з€lявлению владельца

бортового устройства ог или лица, представившего его на поверку, на средство

измерений выдается свидетельство о поверке бортового устройства.
l 1 .3 Протокол поверки выдается по заrIвлению заказчика и приводится на

оборотной стороне свидетельства о поверке или оформляется в виде приложения

к свидетельству.
11.4 В случае отрицательIlьж результатов поверки поверяемое бортовое

устройство Ог к дальнейшему применению не догryскается, на него выдается из-

вещение о непригодности к дальнейшей экспrryатации с указанием причин за-

бракования.

Начальник отделениrI НИО-8

ФГУП <ВНИИФТРИ)

Начальник отдела 84

ФГУТI (ВНИИФТРЬ)

Младший науrный сотрудник лаборатории 841

ФГУП КВНИИФТРИ>

Стажер:

Инженер лаборатории 841

ФГУП (ВНииФТРи))

ry А.М. Каверин

С.Ю. Бурчев

<--ТО.С.Мальцев

,Щ.И. ПоryляевW
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Перечень сокращений

- global positioning system (рус., глобшrьнЕи система позициониро-

вания, разработаннаJI CIIIA)

- universal time coordinated (Soviet Union) фус., национ€lльнаrl

шкЕuIа координироваЕного времени Российской Федераuии)

- wоrld geodetic system (рус., всемирн.uI система геодезических

параметров Земли)

- 
блок приемо-преобразующий и временной синхронизации

- блок сIryтникового навигационЕого датчика

- глобальная ЕавигационнаrI сrryтниковшI система Российской

Федерацией

- глобальная навигационная сгryтниковЕц система

- 
Госуларственн€lя геодезическtul система координат

- 
государственный эталон

- 
методика поверки

- 
малошумящий усилитель

- 
навигационный космический аппарат

- 
приемо-измерительное устройство

- 
параметры Земли

- 
программное обеспечение

- 
персонЕIльнФI электронно-вычислительнаrI машина

- руководство по эксшryатации

- рабочий этЕlлон 2 разряда

- 
система координат

- 
среднее квадратическое откJIонение

гнсс
гск
гэт
мп
мшу
нкА
пиу
пз
по
пэвм
рэ
рэ2
ск
ско


