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l ОБЩИЕ СВЕДЕНИЯ
1.1 Настоящая методика применяется для поверки комплексов измерительньD(

программно-технических кАзимуг 4> (лалее - комплекс) всех исполнений, используемых в

качестве рабочих средств измерениЙ, изготавливаемьD( обществом с ограrrиченноЙ
ответствеЕностью <Технологии безопасности дорожного движенияD (ООО кТБ!/[>) и

устанавливает объем и методы первичной и периодических поверок.
l .2 Прослеживаемость результатов измерений при поверке комплексов обеспечивается к

государственному первичному специальному этЕrлону единицы длины ГЭТ 199-2018 в

соответствии с государственной поверочной схемой мя
координатно-временных средств измерений, 1твержденной приказом Росстандарта от 29.12.2018

],lЪ 283l и к государственному первичному этzrлону единиц времени, частоты и национальной

шкалы времени ГЭТ 1-2022 в соответствии с государственной поверочной схемой для средств

измерений времени и частоты, угвержденной приказом Росстандарта от 26.09.2022 }Ь 2360.

1.3 .Щля определения метологических харrктеристик поверяемого комплекса используется

метод непосредственного сравнения результата измерения поверяемого комплекса со значением,

определенньlм этаIIоном.

1.4 В результате поверки должны быть подтверждены след},ющие метрологические

требования, приведенные в таблице 1.

Таблица 1 - Подтвержлаемые метрологические ,требования

Наименование харакгеристики Значение

,Щиапазон измерений скорости движения ТС, км/ч:

- при измерении по видеокадрalItt в зоне KoHTpoJuI (исполнения 01,02,04)
- при измерении на контролируемом у{астке
- при измереЕии радиолокационным методом в зоне контроJIя (исполнение

03)

- при измерении радиолокационным методом в зоне контроJIя при
стационарном, передвижном и мобильном размещении комплекса*
(исполнение 05)

от 0 до 350 включ.
от 0 до 350 включ.

от 20 до 300 включ.

от 0 до 350 включ.
Пределы допускаемой абсолютной погрешности измерпий скорости
движения ТС в диапазоне скоростей от 0 до 350 км/ч вкпtоч., tо,t/ч:

а) при измерении по видеокадрам в зоне контоJIя (исполнения 01,02,04)
б) при измерении Еа контролируемом }л{астке
в) - при измерении радиолокационным методом в зоне контроля при
стационарном, передвижном и мобильном размещении комплекса
(исполнение 05)
Пределы допускаемой абсолютной погрешности измерений скорости
движеция ТС при измерении радиолокационным методом в зоне коI роJlя
(исполнение 03)

- в диапазоне от 20 до 200 км/ч вкпlоч., км/ч

- в диапазоне св. 200 км/ч до 300 км/ч включ., км/ч

*l
*l

+l

+1
а1

Пределы допускаемой абсолютной погрешности синхронизации
внутренней шкалы времени комплекса с национальной шкалой времени
UTC(SU), мкс +l
Пределы допускаемой абсолютной погрешности присвоения временной
метки видеокадру при условии синхронизации шкal,ты времени комплекса
с национальной шка.пой времени UTC(SU) посредством приемной
аппараryры ГНСС ГЛОНАСС/GРS, мс:
- ТВДД типов 2,3
- ТВДД тип l, моноблоки типов 1 - 4

+50
+1

]



Граничы допускаемой абсолютной погрешности (по 1ровню вероятности
0,95) опрелеления коордипат в пjIане**, м

- при стационарном иJIи передвижном размещении комплекса
- в диап:воне скоростей от 0 до 150 км/ч при мобильном размещении

компJIекса (исполнение 05)

+з

*4,5

* - максима:lьное значение скорости сближения при измерении скорости движения ТС в

движении - 350 кtr,t/ч
** - мЕтрологическая характеристика определена по сигнtlлall\,l от спугников GPS и ГЛОНАСС,
принимаемьD( одновременно, при значениD( PDOP < 3
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2 ПЕРЕЧЕНЬ ОПЕРАЦИЙ ПОВЕРКИ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
2.1 .Щля поверки комплекса измерительного прогрaш{мно-технического кАзимуг 4> должны

бьпь выполнены операции, }казанные в таблице 2.

Таблица 2 - опе и пове ки
Проведение операчий при

поверке
первичной периодической

Наименование операции
Nэ пункта
методики

ДаВнешний осмотр средства измерений 7 !а
Подготовка к поверке и опробование средства

измерений
8 Да Да

9 Да Да

Определение метрологических характеристик и подтверждение соответствия средства

измерений метрологическим требованиям

Определение абсолютной погрешности
присвоения временной метки видеокадру

l0,l Да

Да Да

Определение диапазона и абсолютной
погрешности измерений скорости движения
транспортньв средств (ТС) по видеокадр.lм в зоне
контоля

10.2

Да

Определение диапазона и абсолютной
погрешности измерений скорости движения ТС
радиолокационным методом в зоне KoHтpoJUI при
стационарЕом и передвижном размещеЕии
комплекса

10.3 [а

l0.4 Ща Да
Определение диапазона и абсолютной
погрешности измеревий скорости движения ТС на
контолируемом у{астке

Да Да

Определение абсолютной погрешности (при
доверительной вероятности 0,95) определения
координат в плане при стационарном и
передвижном рarзмещении комплекса

l0.5

Да10.6 Да
Определение абсо,lпотной погрешЕости
синхронизации внутренней шкалы времени (ШВ)
комплексов с национапьной ШВ UTC(SU)

10.7 !а Да

Определение абсолютной пофешности (по

уровню вероятности 0,95) определения координат
в плане в диапазоне скоростей от 0 до 150 км/ч при
мобильном размещевии комплекса

Проверка прогр{lммного обеспечения средства

измерений

.Ща



Определение диапaвона и абсолютной
погрешности измерений скорости движения ТС
радиолокациоЕЕым методом в зоне контроля при
мобильном размещении комплекса

l0.8 Да Да
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2.2 Объем первиt{ной поверки определяется исходя из измерительньrх задач, решаемьD(
комплексом. .Щопускается проведение поверки меньIдего числа измеряемых величиЕ, которые

используются при эксплуатации по соответствующим пунктаI\, настоящей методики поверки,

Соответствуюшм зtшись должна бьпь сделана на основании решения эксплуатирующей
оргаЕизации в эксплуатационньIх док},It{ентах и сведениях о результатах поверки, передаваемьD(

в Федермьный информационный фонд по обеспечению единства измерений. Метрологические
характеристики, поверяемые в обязательном порядке определены в п. 10,1 и 10.5.

2.3 ,Щля комплекса, применяемого для контроля скорости движения трalнспортньD( средств
В ЗОНе KoHTpoJUr и на КОнтрОлируемОм у{аСтКе по видеОкадРаJ\.l в СЛУiае ИЗМеНеНИJl СХеМ МОНТФКц

а также изменения местоположения комплексов, производится внеочередная поверка в объеме

периодической поверки.

2.4 Поверка по п.п. l0.2 и 10.4 осуществJIяется только по месту эксплуатации комплексов.

2.5 Поверка по пп. 10.7 и l0.8 проводится только для комплекса исполнения 05 при наличии

у него соответств),ющего функчионала.
2.6 При полуt ении отрицательньD( результатов поверки по любому пункту таблицы 2,

поверка прекращается и комплекс признаётся непригодrым к применению.

3 ТРЕБОВЛНИЯ К УСЛОВИЯМ ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ
3.1 Поверка производится при рабочих условиях эксплуатации поверяемого комплекса и

используемых средств поверки.

з.2 Средства поверки комплекса должны быть подготовлепы к работе в соответствии с их
инструкциями по экспJryатации.

3.3 Первичная и периодическаl поверка комплекса по пп. 10.1 и 10.5 может проводиться

как в лабораторньж условиях, так и по месту эксплуатации комплексов.

4 ТРЕБОВАНИЯ К СПЕЦИАЛИСТЛМ, ОСУЩЕСТВJLЯЮЩИМ ПОВЕРКУ
4.1 К проведению поверки допускаются лица с высшим или средним техническим

образованием, аттестов{lнные в качестве поверителей в области радиотехнических средств

измерений и из}п{ившие настоящую методику, док}ъ{ентацию на комплекс и эксплуатационн},ю

документацию на используемые средства поверки.

5 МЕТРОЛОГИЧЕСКИЕ И ТЕХНIIЧЕСКИЕ ТРЕБОВАНИЯ К СРЕДСТВЛМ
повЕрки

5.1 .Щля поверки применять средства поверки, приведенные в таблице 3.

4
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Операции поверки,
требующие
применения
средств поверки

Метрологические и технические
требования к средствам поверки,
необходлмые для проведенttя
поверки

Перечень рекомендуемых
средств поверки

п.l0 Определение
метрологических
характеристик и
подтверждение
соответствия
средства
измерений
метрологическим
требованиям

Средства измерений, применяемые в

качестве эталонов единиц времени,
синхронизированные по сигналам
ГНсс ГЛоНАс с абсолютной
погрешностью синхронизации шкалы
времени вьtходного сигнала частотой
t Гц (1 PPS) относите.цьно шкалы
времени UTC(SU) в режиме
синхронизации по сигналам ГНСС
ГЛоНАСС не более +0,3 мс:
Средства измерений, применяемые в
качестве эталонов формы и
BpeMeHEbD( ПаР:tIr{еТРОВ

электрических сигн!tлов с полосой
пропускilния 500 МГц и ди:шазоном
значений коэффичиента р }вертки от
1 нсlдел до 50 с/дел;
Средства измерений, применяемые в
качестве этаJIонов расстояний в

диапазоне до l00 м с абсолютной
погрешностью измерения расстояний
не более 1,0 мм;
Средства измерений, применяемые в
качестве эталонов период4
двухканальные в диапазоне от l0 до
50 мс с относительной погрешностью
измерений периода 2,5, l0-5;
Средства измерений, применяемые в
качестве эталонов координат
объектов с доверительными
границalми абсолютной погрешности
определения координат при
доверительной вероятности 0,997 в
плане не более 1200 мм;

Средства измерний скорости в

диапазоне от 0 до 350 км/ч с
погрешностью измерений скорости
не более 0,3 м/с;

Средства измерений, применяемые в
качестве этаJ,Iонов, преднzrзначенные
для имитации и воспроизведения

ости движения анспо

Осциллографы
запоминаюllше
рег. Nэ 64767-16

цифровые
c8-205l4,

.Щмьномеры лtверные ADA
Cosmo 100, рег. No 69904-17

Частотомеры универсальные
CNT-9l, рег. Nч 41567-09

комплексы эталонные

формирования и измерения

ра,дионавигационньIх параN{етров
ЭФИР, рег. Jф 825б7-21, эталон
1 разряла (Приказ Росстшцарта
от 29.12.2018 JФ 2831)
GNSS-приемник спlтпиковьй
геодезический многочастотньй
GCX3, рег. Ns 68539-17
Аппараryра навигационно-
временнм потребителей
глоба.пьньп< навигационпьtх
сп}тниковьD( систем
глонАсс/GрS/GАLI LEo/SBAS
NVO8C-MCM, NVO8C-CSM и
NvO8c_cSM_DR,
рег. Nч 52б14-13
Имитаторы параметов
движениятранспортных средств
кСАПСАН 3М> литера 2,

. м 73015-18

)

Таблица 3.

Рабочий эталон 4-го рд}ряда по
ГПС для средств измерений
времени и частоты,

утвержденной приказом
Росстандарта от 26.09.2022
Jф 2360
Источники первичные точного
времени УКУС-ПИ 02ДМ,
рег. Nэ 60738-15
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6 ТРЕБОВАНИЯ ПО ОБЕСПЕЧЕНИЮ БЕЗОIЬСНОСТИ ПРОВЕДЕНИЯ
повЕрки

6.1 При проведении поверки необходимо собJподать:

- требования по технике безопасности, указанные в эксплуатационной докрлентации (далее

- Э.Щ) на используемые средства поверки;
- правила по технике безопасности, действ},ющие на месте поверки.

6

средств в диапазоне скоростей от l до
350 км/ч с абсолютной погрешностью
имитации скорости не более 0,3 км/ч;
Средства измерений, применяемые в
качестве этulонов единиц времени,
СИНХРОНИЗИРОВаННЫе ПО СИГНalЛalI\,t

Гнсс ГЛоНАс с абсолютной
погрешностью синхронизации шк,шы
времени вьrходного сигнма частотой
t Гц (l PPS) относительно шк{шы
времени UTC(SU) в режиме
сикхронизации по сигнмам ГНСС
ГЛонАсс +0,3 мкс
Средства измерений, применяемые в
качестве этЕlлонов и преднzrзначенные

для формирования координат
местоположения с пределом
допускаемой погрешности
формирования координат
местоположения в плане не более
2,2м

Аппараryра геодезическшI
сп}тниковм NV-O8C-RTK-M,
рег. Nэ 75078-19

Рабочий эталон координат
местоположения 2 разряла по
ГПС мя координатно-
временньж средств измерений,

угвержденной приказом
Росстандарта N9 28З1 от
29.12.2018

пп.7-10Контроль
условий поверки

Средства измерений температуры
окружающей среды в диапазоне
измерений от -60 до +65 ОС с
абсолютной погрешностью не более
l ОС; средства измерений
отпосительной влФкности воздуха в

диапвоне измерений от 0 до 95 % с
погрешностью яе более 2 О/о

Измерители
температуры

влажности и
ивтм-7.

рег.Nэl5500-12

п.l0.2 Штатив со штативной головкой для
установки лaверного дarльномера

штатив со штативной
головкой Manfrotto 410

п. l0.1 Индикатор времени с тоtшостью

отображения времени до 0,0001 с
Индикатор времени <ИВ-1 >

п. l0.5 Средство измерений расстояний в

диапапоне 5-15 см с погрешностью не
более 0,1 см

Линейка измерительная
металлическаJI ГоСТ427 -'7 5

5.2 Вместо указапньж в таблице 3 средств поверки допускается применять др)тие
ана,,IогичЕые, обеспечившощие определение метрологических характеристик поверяемых
комплексов с требуемой точностью.

5.3 Все срелства поверки должны бьпь исправЕы, поверены и иметь сведения о результатах
поверки в Федеральном информационном фонде по обеспечению единства измерений.
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7 ВНЕШНИЙ ОСМОТР СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
7.1 При внешнем осмотре комплекса установить:
- комплектность комплекса и нitличие маркировки (заводской номер, тип) п}тём сличеяия

с Э.Щ на комплекс, наличие поясЕяющих надписей;
- целостность рaвъемов и внешних соединительЕьD( кабелей;

- отсутствие коррозии, механических повреждений и других дефектов, влияющих на
эксплуатационные и метрологические характеристики.

7.2 Результаты поверки по разделу 7 считать положительными, если результаты внешнего
осмотра удовлетворяют п. 7.1. В противном случае комплекс бракуется, дальнейшие операции
поверки не производят.

8 ПОДГОТОВКА К ПОВЕРКЕ И ОПРОБОВДНИЕ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
8.1. Подготовить комплекс к работе, при этом:
- включить питание комплексц дождаться вьIхода комплекса на рабо.тий режим согласно

<Руководства по экспJryатации> ТБ.Щ!.466534.0З0 РЭ (дмее - РЭ) и <Рlководства оператора)
ТБДД.466534.030 Ро1 (да,,rее - Ро);

- подключить ноlтбук к комплексу согласно РЭ;
- запустить wеЬ-браузер и подкJIючиться к комплексу согласно РО;
- в wеЬ-интерфейсе комплекса перейти на страницу (ГЛОНАСС/GРS>. На странице

должны отобрахаться дzшlные о спутниках, координатах комплекса, дате и времени фисlпок l);

@
9,

а,

Рисунок 1- Странича кГЛОНАСС/GРS>

8.2 В wеЬ-интерфейсе комплекса перейти на страницу (Мониторинг). В окнах страницы
кМониторинг> должны отображаться ТС, номера которых быJIи распознаны комплексом,

8.3 Убедиться на примере проходящего тaшспортц что распознавание комплексом
государственного регистрационного знака (ГРЗ) прохоляццrх ТС производится и ведется
измерение cKopocTIT транспортньD( средств.

8.4 Согласно указаниям РЭ и РО, на экран монитора комплекса вывести информациОнНЫе

окна (рисlпок 2) по соответствующим каналам визуального контоJIя и измерениЙ СКОРОСТИ СО

всей необходимой информацией:
- изображение распознанного ТС;
- значение скорости ТС;
- распознанньй ГРЗ.

1

/6
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Рисlтlок 2 - Информационное окпо

8.5 Результаты опробования по разделу 8 считать положительными, если наблюдается
совпадение номеров в контрольной строке и на изображении ТС на экране монитора.

Примечание - пункты 8.2-8.5 выполняются только для комплексов, установленньD( на месте
эксплуатации.

9 ПРОВЕРКЛ ПРОГРАММНОГО ОБЕСПЕЧЕНИЯ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
9.1 Используя wеЬ-интерфейсе комплекса, перейти на страницу <Система>.
9.2 На страниче система в подразделе кИдентификационные данные ПО> считать версию

файла.
9.З Результаты поверки по разделу 9 считать положительными, если идентификационные

данные соответствуют указанньтм в таблице 4.
Таблица 4

10 ОПРЕДЕЛЕНИЕ МЕТРОЛОГИЧЕСКLD( ХАРАКТЕРИСТИК СРЕДСТВА
ИЗМЕРЕНИЙ И ПОДТВЕРЖДЕНИЕ СООТВЕТСТВИЯ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

МЕТРОЛОГИЧЕСКИМ ТРЕБОВАНИЯМ
10.1 определение абсолютной погрешности прпсвоения временной меткя видеокадру

при условии синхронизации шкалы времени комплекса с национальной шкалой времени
UTC(SU) посредством прпемной аппаратуры ГНСС ГЛОНАСС/GРS

10,1.1 Подготовить к работе источник первичного точного времени УКУС-ПИ 02ДМ и
комп-.Iекс в соответствии с их р)ководства!{и по эксплуатации.

l0.1.2 Убедиться, что комплекс синхронизирован с ШВ ГЛОНАСС..Щля этого в web-
интерфейсе комплекса перейти на страницу <.Щата и время) и убедиться, что значения, указtшные
в таблице "Синхронизация" соответств}тот таблице 5.

Таблица 5

,0:a5:56

а О9.а19' с2l7р.59
10:rБ]52

т.O0аr9 уaaoо.69
1е45з7

D

ь
в
в

пlо

!6 87

6, ,1

Идентификационные данные (признаки) Значение
Идентификационное нмменование ПО Азимуг 4
Номер версии (идентификационньй номер) П() не ниже 4.0.0
I-{ифровой идентификатор ПО (контрольнм сумма
исполняемого кода)

Наименование рвделов Значение
Источник синхронизации PPS
отклонение, мс от -l до +l

Нестабильность, мс от -1 до +l
Пос.r. синхр.. с не более 60

t l

\ .*х

trЕЕ8 ,

5a

a0

l-b:l-дйЕ L_
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Пример KoppeKTHbIx значений приведен на рисунке 3.

Дar., врaш

20.09,mr9

lьоaой поас

GMT*05:00

Сохрзяиlь

11,00,02

СfilDоlia!дл,

Источ}оli сllrпровllзaцrи

PPS

Рисlнок 3 - Страница <Дата и время) wеЬ-интерфейса комплекса

10.1.3 Собрать схему в соответствии с рисунком 4.

lГц

SIRF

Рисlнок 4 - Схема проведения измерений при определении абсолютной погрешности
присвоения временЕой метки видеокадру

10.1.4 Обеспечить радиовидимость сигнitлов навигационньD( космических Ешпаратов

ГЛОНАСС в верхней поJryсфере. Поместить индикатор времени <ИВ-1> в поле зрения камеры

одновременно с пластиной ГРЗ для обеспечения формирования калров.

10.1.5 С помощью wеЬ-интерфейса комплекса сформировать пять кадров в течение 10

минlт с изображением <ИВ-l >. На фотографии должны быть видна индицируемое время и время,

наложенное на изображение комплексом в соответствии с рисlпком 5.

a
a

a
a

Рисlъок 5 - Индичируемое время и время, наложенное на изображение комплексом

9

IIcTorIHIllt
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Время, наложенное на изображение
комплексом (условно увеличено)
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25 10 2019
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10.1 .6 Определить абсолютную поrрешность присвоепия временпой метки видеокадру по

формуле (с yleToM поясного времени):

/т0 -T(il _тоrаr^

гле ДТ(7) - абсоJIютнчlя погрешность присвоен"" uр"a""ой метки видеокадру вj-й момент
времени;

Tf) - время, наложенное на изобрiDкение комплексом вj-й момент времени, с;
Ta"t , - действительное значение ШВ UTC(SU) вj-й момент времени, с.

Результаты поверки по п. l0.1 считать положительными, если дJIя каждого результата
измерений значения абсолютной погрешности присвоения временной метки видеокадру при

условии синхронизации шкалы времени комплекса с национzrльной шкалой времепи UTC(SU)
посредством приемной аппаратуры ГНСС ГЛОНАСС/GРS находятся:

- для ТВД типов 2,3 в пределах +50 мс;
- для ТВДД тип 1, моноблоков типов 1 - 4 в предел.rх +l мс.

10.2 Определенпе дшапазоша и абсоJютной погрешпости измеренпй скорости
движения ТС по видеокадрам в зоне контроля

l0,2,1 Опреdеленuе абсо,lюmной поzреutносmu uзмеренuй скоросmu ТС в зоне конmроля по

BudeoKadpaM, варuанm 1

Относительн}то погрешность измерения скорости d рассчитывать по формуле:

а = |a,t+|a.|,
где dr - относительнtлrl поФешность измерения расстояния;

бг - ОТНОСИТ€ЛЬНМ ПОГРеШНОСТЬ ИЗМеРеНИЯ ВРеМеНИ.

10.2.1.1 Опрелеление относительной погрешности измерения расстояния бr в зоне
контроля проводить в след},ющем порядке:

- установить лlверный дальномер на штативн),ю головку;
- установить на лазерном даJIьномере режим измерениJI расстояния от передней

поверхности прибора (см. руководство по эксплуатации используемого дальномера);
- В (зоне контроля) установить Тс так,,побы передний Грз находился в нижней четверти

изо ения; колеса автомобиля в положение о) ок

Рисунок б - Установка лазерного лальномера к ГРЗ

Чзстоlа iадроl отобрахесlrя: 4 !6Kr.

гРз о579Ф5Е

lls*pclllЁ дхстaнцхl ! !оrr mflrрlй

cтdr lraceЁtt{l

Ь5р.g. р*сtdнrя L1

Жиsое sидео

грз

cz о579оо59
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2],06 Ф19, 18041 78
1108,5{;

l0



МП 651-23-035 ГСИ. Комплексьl чэмерumельные проераммно-mехнчческче кДзuмуm 4D,
МеmоОчка поверкч

- в диалоге (Живое видео) wеЬ-интерфейса комплекса ввести ГРЗ ТС;
- в диалоге <Живое видео> wеЬ-интерфейса комплекса нФкать кнопку кСтарт измерений);
- дождаться, когда после распознавания ГРЗ, кнопка кСтарт измерений> станет неактивной,

а кнопка кСтоп измерений> - акгивной;
- устalновить штатив с лчверным дtцьномером TzlK, .rтобы передняя поверхность дальномера

упир{rлась в середину ГРЗ;
- переместить ТС задним ходом вдоль н{rправления движения автотalнспорта так, чтобы

ГРЗ оказа,тся в верхней четверти зоны распознавания; при перемещении ТС дальномер должен
остаться неподвижным;

- в диtlлоге кЖивое видео) wеЬ-интерфейса комплекса нажать кнопку <Стоп измерений>,
считать измеренное значение расстояния фисlъок 7), записать его в таблицу б в графу 3;

- с помощью ла}ерного даJIьномера произвести измерение расстояния, на которое
переместился ГРЗ, результат записать в таблицу б в графу 2. Расстояние }ryжно измерять,
прицеливмсь в ту же точку ГРЗ, в которую была уперта передняя поверхность да.чьномера.

l0.2. l .2 Повторить измерения по п1тIкry 10.2.1 .1 три раза.
Таблица 6

Из льтатов относительной по ости ть максимtlльное значение.

рисlтlок 7 - окно измерения расстояния с помощью комплекса

Перемешение ГРЗ в зоне контроля
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l0.2,1.3 Абсолютн),ю погрешность измерения расстояния Д определить по формуле:

Ь: LK - Lp,
где ZK - расстояние, измеренное кЬмплексом, мм;

Ip - расстояние, измеренное даJIьномером, мм.

10.2.1.4 Относительную погрешность измерения расстояния б L определить по

формуле:

6,ъ A.too и"Lp
где Д - абсоrпотнarя погрешность измерения расстояпия, мм

Lp - расстояние измеренЕое дальномером, мм

10.2.1.5 ОпрелелеЕие относительной погрешности измерения времени 6, (погрешности

времени следованllя кадровых синхроимпульсов).
l0.2.1.5.1 Собрать схему в соответствии с рисунком 8.

Синхро

Рисунок 8 - Схема для определения погрешности следования кадровьIх синхроимпульсов

Вход частотомера подключается к вьжоду <Сиrтхро> панели инженера вьнислительНОГО
модуля комплекса или инженерного разъема моноблока.

10.2.1.5.2 Подготовить частотомер к проведению измерений в соответствии с р}ководством
по эксплуатации.

10.2.1.5.3 Установить частотомер в режим измерения периода следования импульсов
(кнопка ослабления чувствительности входного сигнала <сATT 1/1, 1/10> в положении l/10,
кнопка упрllвления фильтром нижних частот <LPF ОN/ОFF) в положении ON, переюTючатель

режимов KFREQЛRID> в положении PRID, кнопка выбора времени счета KGate Time> в

положении l сек.).
10.2.1.5.4 В соответствии с р}ководством по эксплуатации частотомера, произвести три

измерения периода следования кадровьп синхроимпульсов.

Для каждого измерения рассчитать абсолютную М и относительную бг погрешности

периода следования кадровых синхроимпульсов по формулам соответственно:

= 
М .l*ro

Т*-*

Комплекс <Азимут 4> Частотомер

Результаты внести в таблицу 7.

бт

l2

лr = |г"..._. _ r,,.I

гд€ zааспв - Установленный период следования кадровых синхроимпульсов;
Zr* - измеренный период следования кадровых синхроимпульсов;
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Таблица 7

Из результатов измерений относительной погрешности выбрать максимalльное значение.

l0.2.1 .6 Рассчитать относительн},ю погрешность измерения скорости по формуле:
а:|а,|+|а.I

10.2.1.7 Рассчитать абсолютную погрешность измерения скорости ТС ДИдтя скоростей 1,

100, 250, 350 км/ч по формуле:

AИ = 6 .V/l00%,
где d - относительнti.я погрешность измерения скорости;

И- значепие скорости из ряда l, 100, 250, 350 км/ч.

I0.2.2 Опреdеленuе абсолюmной поzреuлносmu uзмеренuй скороспu ТС в зоне конmроля пО

вuOеокаdраu, варuанп 2
10.2.2.1 Подключить навигационный приемник к ПК с устаIlовлеЕЕым ПО для записи

данных в файл с этого приемника, и разместить пх в ТС.
l0.2.2.2 Установить частоту выдачи данных навигационным приемником (темп решения)

l0 Гц. Начать запись данньD( с навигационЕого приемника.
10.2.2.3 Проехать на ТС зону контоля не менее 5 раз с разньп,rи скоростями, при этом две

скорости должны быть минимально и максимalльно возможными на данном участке.
Примечание - Рекомендуется выбирать минимально и максим:L'Iьно возмОЖНЫе СКОРОСТИ

движения ТС основываясь, в первую очередь, на обеспечении безопаСНОСТИ ГlаСТНИКОВ

движения во время поверки.

l0.2,2,4 Остановить запись данньrх с навигационного приемника.
10.2.2.5 По данным с комплекса определить время фиксации ТС в зоне контроJIя для всех

проездов.
l0.2.2.6 Выбрать из записанных данньrх с навигационного приемника данные,

соответствующие моментам времени, зафиксированньIх комплексом, для всех проездов.

10,2,2:7 Для скоростей в диапазоне от 0 до 350 км/ч вкпючительно рассчитать значение

абсолютной погрешности д и, измерений скорости ТС в зоне контоля по формуле:

bV, = V, - V.u, 
,

где Иг- значение скорости в зоне контроJIя, измеренное комплексом для i-го проезда,

выраженное в км/ч.

иэi - значение скорости измеренное нzвигационным приемником для l-го проезда.

Результаты поверки по п. 10.2 считать положительными, если для всех проведенньD(

измерений значепия абсоrпотной погрешности измерений скорости Тс по видеокадрам в зоне

*опфоп" для скоростей от 0 до З50 км/ч включительно нtlходятся в пределах +l км/ч.

Период следования кадровых сиЕхроимпуJIьсов

Номер
измер.

установленный
период

следования
[Ta",i.,nJ, мс

Измеренньй период
следования [Г"."], мс

Абсо:потная
погрешность

измеренЕя [АТ], мс

относительнм
погрешность

измерения [r, ], %

l

2

3

lз
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10,3 определенпе дпапдзона п абсолютной погрешпости измерений скорости
движения ТС ралполокацпонным методом в зоне коптроля прп стацпоЕарном и
передвижпом размещении комплекса

10.3.1 Разместить в зоне видимости видеокамеры комплекса Еа расстоянии от 0,5 до 30 м
имитатор скорости.

l0.3.2 Установить имитируемую скорость из ряда:
- 20,90, 180,250, З00 км/ч (лля исполнения 03);
- 1,20, 90, 180,250,300, з50 км/ч (лля исполнепия 05).

10.3.3 В wеЬ-интерфейсе комплекса (рисунок 9) перейти на стрtlницу <Метрология>,

КИПТ "Азrмут 4' i

KaMg р5о*Фвв.:

25,0 к/с

устано5пть

a

СцFrюофiо-

д.5lмф |Фв в ФФлдд мм г.гг,

Рисунок 9, WеЬ-интерфейс комплекса

10.3.4 Нажать кнопку кПоверка>,
10.3.5 В открывшемся окне (рисlъок 10) выбрать вкладку кПоверка радара>.

Повер{а камеры Поверка радара

Частота кадров отображения]

Режнм пов8рки

Вкл. Выкл. с,(орость на имитаторе: 20

Посл€дне€ ltзмерен]aе

Дата, время: -
Скорость, км/ч: -

Изм€рить

Дата,
аремя

Скорость на
имитатор€,
км/ч

Изм€ренная
скорость,
км/ч

отн.
поrр,, О,6

Рисунок l0 Поверка ралара

l0.3.6 Включить режим поверки нажав кнопку кВкл.>.
10.3.7 Для отсечения посторонних целей и шр{ов }казать скорость, установленную на

имитаторе.
1 0.3.8 Зафиксировать измеренное комплексом значение скорости.

14
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10.3.9 Провести измерение значений скорости для всего ряда имитируемьD( скоростей.
10.З.10 Для скоростей в ди:шilзоне, соответствующем исполнению, рассчитать значение

абсолютной погрешности д l,, измерений скорости ТС в зоне коптоля по формуле:
bV,=V,-Vu,

где И - скорость Тс, измереннtц комплексом при имитируемой скорости Иэ;;

Из, - имитируемм скорость ТС из ряда, устаIlовленного п. 10.3.2.

Результаты поверки по п. 10.3 считать положительными, если значения абсолютной
погрешности измерений скорости ТС ралиолокачионЕым методом в зоне контоJIя при
стационарном размещении комплекса для скоростей:

для исполнения 03
- в диirп.воне от 20 до 200 км/ч вк,rючительно ваходятся в пределах +1 км/ч;
- в диaшазоне свыше 200 км/ч до 300 км/ч включительно нirходягся в пределЕrх +2 км/ч;

дJlя исполпения 05
- в диапазоне от 0 до 350 км/ч включительно находятся в пределах +1 кI\4/ч.

10.4 Определеппе дпапазона п дбсолютной погрешпости пзмереппй скорости

двпжения ТС на контролируемом участке
10.4.1 Определение абсолютной погрешности измерений скорости на контролируемом

участке проводить п}тем сравнения значеЕия скорости, измеренной комплексil},tи (либо одним
комплексом в исполЕении 01 с двумя и более ТВ датчиками) и зЕачения скорости по данным с

навигационного приемпика.
l0.4.2 Подключить навигационньй приемник к ПК с установленньтм ПО для записи даннЬн

в файл с этого приемника и разместить их в ТС.
10.4.3 Установить частоту вьцачи д:lнных навигационным приемником l0 Гц. Начать

запись данньD( с навигдIионного приемника.
10.4.4 Проехать на ТС контолируемый гIасток пе менее 3 раз с разньши скоростями, при

этом две скорости должны быть минимаJIьно и lltаксимально вОЗмОЖНЫМИ На ДаННОМ )ЦаСТКе.
Примечание _ Рекомендуется выбирать миниммьно и максимtлльно возможные скороСтИ

движения ТС основываясь, в перв}.ю очередь, на обеспечении безопасности }п{астникОВ

движения на контолируемом участке во время поверки.

10.4.5 Остановить зaшись данньrх с навигационного приемника.
10.4.6 По данным с комплексов (либо одного комплекса в исполнении 0l с двумя и более

тв датчиками) определить время фиксации Тс на въезде и выезде с контродируемого участка
для всех проездов.

10.4.7 Выбрать из записапньD( данньD( с навигационного приемника данные,
соответств},ющие интервала},t времени нахождения Тс на контролируемом yracтke дJuI всех

проездов.
10.4.8 Опрелелитъ скорость движения ТС на контролируемом }п{астке по данным с

навигационного приемника по формуле:
N

Zriril
Vr,

Где Ь - значение скорости на коЕтолируемом участке по дalнным с навигационного

приемника дJlя i-го проезда, выраженное в км/ч;
ИЛl) -,ru""n"" мгновенной скорости по данным с навигационного приемника для i-го

проезда, выраженные в км/ч;

N- количество значепий мгновенной скорости по дilнным с Еавигационного приемника для

i-го проезда.

10.4.9 Для скоростей в диапазоне от 0 до 350 км/ч вкJIюIмтельно рассчитать значение

l5
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абсолютной погрешности д l.,, измерений скорости ТС на контролируемом участке по формуле:
ЬV,=V,-Vъ

где VЭ, - значение *ооо"rl,l на конlролируемом участке по дапным с навигационного
приемника для iго проезда, вырФкенное в км/ч;

И, 
- зпаr"оп" aкорости на контролируемом участке, измеренное комплексzлJtlи (либо одним

комплексом в исполнении 01 с двр{я и более ТВ датчиками) лля i-го проезда, выраженное в км/ч.

10.4.10 Результаты поверки по п. 10.4 считать положительными, если для всех проведепньD(

измерений значения абсолютной погрешности измерений скорости ТС на контролируемом

участке для скоростей до 0 до 350 км/ч включительно нахомтся в пределах +1 км/ч.

l0.5 Определение абсолютной погрешпостrr (прп доверительной вероятпосги 0,95)

определенriя координат в плане прп стацпонарЕом п передвIlrкном размещеппп комплекса
10.5.1 С помощью геодезического приемника определить значения широты и долготы (L и

В) расположения комплекса разместив антенну приемника рядом со спlтниковой антенной

комплекса (на расстоянии 1}t2 см), Расстояние между антенной приемника и спрниковой
антенной комплекса измерить линейкой.

10.5.2 С помоцью диzlлога кЛог GPS> страницы <GPS> wеЬ-интерфейса комплекса
(рисунок l1) записать не менее l00 измерений GPS коорлинат.

''tldtФ.эrr ý.i- оР3 о,*rrrl,toa

uirоrr!.rt,f,IfЕ 5a Oфaaa ДФt .д*t .tсш:l,iа?ýl'|
ПrDaцrGtD aawЁir aaсrcrЕtоGй. a: l.Go

lЬs.adЁ ý.ф. ds

дf,rц т |Uтс| iit{c'. фal дй€r. {ьаl

э0,1оlоt9 0r:5о:r! ýt flЕ,}к $zБ11
аr. 

'о 
2org 0?:ý0: t2 sа.(Еa..a 3вБ11

зо 1оа}i9о7:l0:tз 
'6lхБaiaa 

$r8l7
I) lo iФlэ о7:ц} l a 50,шa44 ббzабt'

Ф. 1о.а!9 0r:ýо:з sa.сЕaaa s,zБlf
:fi 1о 2cl9 оr:!о]23 sа.Фaa.a 58 aatl7

fi to-2ote 0?:5о:2a sr.ffia{4 *2Бr'

g1,10ar9o?:to:' sсшaaa ýezll6i7

s. lolo!9 о7:цt2' ýашaaa 562а6!'

Зa9!.ll

рlюр

i.з

tз

l,з

lз

iз

lз

!.з

t,з

!3

!3

l

Рисlтrок l1 - Диалог <Лог GPS>

10.5.3 Выбрать из измеренных значений координат места расположения комплекса в плtШе

не менее 100 строк измерительной информации с геометическим фактором PDOP не более 3.

10.5.4 Определитъ погрешность определения координаты В (широта) по формуле:

16
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ZB(i):B(i)-Bo"b.",

где Ваейсйб - деЙствительное значение широты, секунда единицы плоского }тла
(лалее - секунда);

8(i) - измеренное значеЕие широты в i-й момент времени, секунда,

l0.5.5 Аналогичньтм образом погрешность определения координагы L (лолгота).
10.5.6 Перевести полученные значения абсолютной погрешности определения широты и

долготы в метры по формулам соответственно:
- дJIя широты:

ЬВ(м) - a7g1" .
а(|- е') .ЬВ(секунdа);

(1 - е2 sin2 В)З

- для долготы:

bL(M)-6791".
а(| - е2 )cosB .bL(ceKyHda),

11 - е2 sin2 В13

где с - большая полуось эллипсоида, м;
е - первьй эксцентриситет эллипсоида;
1 
" = 0,000004848 l з68 1 l 0953 59933 ралиан (аrс l ").

В - значение широты, соответствующее АВ(секlъла), ДL(секlъла), ралишl.

l0.5.7 Рассчитать математическое ожидание погрешности определения широты и долготы
по формулам соответственно:

lм Удвв
l=l

м,=| Удr

где N- количество измерений.
10.5.8 Рассчитать СКО погрешности определения широты и долготы по формулам

соответственно:

Ёtоq -r,f
ов

1/- l

Ёtоq -r.f
N-loL

|7
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10.5.9 Опрелелить абсолютную погрешность при доверптельной вероятности 0,95)

определения координат в плане при стационарном и передвижЕом размещении комплекса по

формуле:

р
п t Mi+Mi+2. г,' ]\

lo;+o;)
l0.5.10 Результаты поверки по п. l0.5 cIrиTaTb положительными, если значения абсоrпотной

погрешности (при доверительной вероятности 0,95) определения координат в плане при

стациоЕарном и передвижном размещении комплекса находятся в пределах *3 м.

10.б определение абсолютпой погрешшостlл синхронизации внутрепней шкалы
времепи (ШВ) комплексов с ндциоfiальной ШВ UTC(SU)

l0.6.1 Собрать схему в соответствии с рисунком l2.

PS Канал 1

PS Канал 2

Рисlъок l2 - Схема выполнения измерений

10.6.2 Убедиться, что комплекс и аппарат}ра геодезическм спlтниковая NV-O8C-RTK-M

синхронизировzшы с национ.lJIьной шка.той времени UTC (SU).

10.6.З Настроить дв}хканzlльный осциллограф:

1 0.6.3. l Установить коэффичиенты горизонтzlльного откJIоuениJl 1 вольт/ деление для обоих

каналов осциллографа.

10,6.3,2 Установить типы входов кпостоянный ток> (DC).

10.6.3.3 Установить развертку l мкс/деление.

10.6.З.4 Установить тип синхронизации ((автоматическzu), (по переднему фронry>,

<источник канал l >.

10.6.4 Определить абсолютную погрешность синхронизации вrтугренпей Шв комплексов с

национальпой шв UTс(SU) как разность между передними фронтами импульсов 1 Гц (IPPS)

(рисунок 13).

ОсциlrлоФаф
цифровой
с8-205/4

Комплекс
кАзимуг 4>

l8

Аппаратура
геодезическая
спугниковчrя

Nv-O8c-RTK_M
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канал 1 - имшульс l Гч (lPPS) от аппаратуры геодезической спугниковой NV-O8C-RTK-M,
канал 2 - импульс l Гц (1PPS) от комIшекса

Рисlъок 13 - Осчил.rограмма импульсов l PPS

l0.б.5 Результаты поверки по п. 10.6 считать положительными если значения абсолютной

погрешности синхронизации внугренней ШВ комплексов с национаJIьной ШВ UTC(SU)
находятся в пределах *l мкс.

l0.7 Определепrrе абсолютной погрешности (по уровню вероятности 0,95)

определения координат в плане в диапазоне скоростей от 0 до l50 км/ч при мобильном

размещении комплекса
10.7.1 Собрать схему в соответствии с рисунком 14. Подключить имитатор сигнtlлов

глоба.rьньrх навигационньгх сп}тниковьD( систем (ГНСС), из состава рабочего эталона

координат местоположения 2 разряда к переизл)п{Ilющей антенне.

вч-сr!гttал

п€? сr! зJlч чдlоulа t
алlеняа

рабочий объем
кам€ры

экранированной

1

Рисунок l4 - Схема выполнения измерений

10.7.2 Подготовить сценарий имитации с параметрами, приведенными в таблице 8, в

соответствии с руководством по эксплуатации на имитатор сигналов Гнсс.

tl }t ltTaTop
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таблица 8 - Сценарий имитации

Наименование параметра Значение парtrl{етра

Формируемые сп}тниковые
навигационные сигналы

ГЛОНАСС в частотном диапазоне L1 (кол СТ),
GPS в частотном диап.воне Ll (ко,ш С/А)

Продолжительность не менее 30 минр
- Парамегры среды распространения
навигационньD( сигныIов

топосфера прис}тствует (модель STANAG)
ионосфера прис}тствует (модель SUMMER)

модель движения объекта (система
коордиЕат WGS-84)

1) Стоянка в течение 3 мин (широта
произвольно, долгота - произвольно, высота - 200
м);
2) Излrенение скорости: от 0 до 150 км/ч за 60 с.

.Щвижение по окружности радиусом 5 км со
скоростью 150 км/ч в течении 26 минуг.

10.7.3 Запустить сценарий имитации на имитаторе сигнzллов ГНСС и зalписать сообщения
NMEA навигационного приемника из состава комплекса с частотой l Гц в течение не менее 10

мин}т.
10.7.4 Разместить антенну геодезического приемника на расстоянии не более 10 см от

антенны поверяемого комплекса. Расстояние между антеннtl},tи контролировать линейкой.

Обеспечить радиовидимость сигналов навигационньD( космических аппаратов ГЛОНАСС и GPS
с угла места 5О. С помощью геодезического приемника определить действительные значенIlJl

широты Во и долготы Lo координат места расположения комплекса в плане по докрrенту
кМетодика измерений координат местоположения п}цкга геодезического>, регистрачионньЙ
номер ФР.1.27.2016.22681 в Федеральном информационном фонде по обеспечению единства

измерений.
10.7.5 Записать сообщения NMEA навигационного приемника из cocтtlвa комплекса с

частотой 1 Гц в течение не менее 10 минут.
l0.7.6 Из зitписzlнньrх файлов с измерениями (п.10.7.3, п.10.7.5) выбрать измерения

координат местоположения (сообщения $**GGА или $**RMC) по широте и долготе с PDOP < 3

(сообщения NMEA $**GSA).
l0.7.7 Выполнить действия по пункгztь,r 10.5.4 - l0.5.9.

10.7.8 Результаты поверки по п. 10.7 считать положительными, если значения абсолютноЙ

погрешности (при доверительной вероятности 0,95) определения координат в плане в двиЖеНИИ

при мобильном размещении комплекса находятся в пределах *4,5 м.

10.8 Определенпе диапазона п абсолютпой погрешности измеренпй скорости

двия(ения Тс радиолокациоппым методом в зоне контроля прrr мобпльпом размещенпп
комплекса

10.8.1 Провести подготовку работы комплекса радиолокациоЕIIым методом, согласно

руководству по эксплуатации.

l0.8.2 УстановИть патрульный автомобиль (датее - ПА) и вспомогательное танспортное
средство (далее - Втс) на прямолинейном участке дороги на расстоянии не ближе 150 м так,

.тгобы они двигались по направлению др}т к другу в соседних полосalх движения.

l0.8.3 Подготовить и подкJIючить навигационный приемник к персонrlльному компьютеру

с установленным программным обеспечением для записи данньD( в файл с навигационного

приемника и разместить в ВТС.
10.8.4 Установить частоту выдачи данньrх нalвигационным приемником (темп решения)

20
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10 Гц. Начать зzlпись дIlнньD( с навигационного приемника.
10.8.5 Проехать на ВТС навстечу ПА. Скорость движения ВТС при этом должна бьпь

примерно б0 rш/ч, скорость движения ПА - примерно 40 кйч, движение должно быть

рЕвномерным.
l0.8.6 Повторить п. 10. 8.5 не менее 3 раз с разньп,rи скоростями движения ВТС, при этом

максимalльное значение встре.шой скорости не должно превышать 350 км/ч.

Прuuечанuе - Рекомендуется выбирать минимально и мaжсимально возможные скорости

движения ТС основываясь, в перв},ю очередь, на обеспечении безопасности rlастников
движения во время поверки.

10.8.7 Выбрать из записанных данньD( с навигационного приемника данные о скорости

движения ВТС, соответствующие MoмeнTzlti, фиксации ВТС комплексом (V*i).

10.8.8 Рассчитать значение абсоrпотной погрешности измерений скорости ТС

радиолокационным методом по формуле:
ДV, = V*;- V' ,

где V*i - значение скорости ТС, измеренное комплексом для i-го проезда, вьтраженнОе В

км/ч;
Vэi - зЕlчение скорсти ТС для iго проезда, полr{енное по данным навигационного

приемника, вырarкенное в км/ч.

10.8.9 Результаты поверки по п. 10.8 считать положительными, если для всех результатов
измерений значения погрешности измерений скорости движения ТС в зоне контроля

р4диолокационным методом в движении при мобильном размещении комплекса находятся в

пределах *1 км/ч.

ll оФормлЕниЕ рЕзультАтов повЕрки
11.1 Результаты поверки комплекса подтверждаются сведениями о результатах поверки

средстВ измерений, вкJIюченными в Федеральный информационный фонл по обеспечению

единства измерений. По заявлению владельца комплекса или JIица, предстzвившего его на

поверку, на средство измерений вьцается свидетельство о поверке или вьцается извещение о

непригодности к применению средства измерений.

1 1.2 Результаты поверки оформить по установленной форме.

Начальник нИо-6 ФГУп кВНИИФ В.И. .Щобровольский
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Прилохение А

протокол

Метрологической поверки средства пзмерений

КОМПЛЕКСЫ ИЗМЕРИТЕЛЬНЫЕ ПРОГРАММНО-ТЕХНИЧЕСКИЕ
(АЗимУТ 4)

установ.-lенного

от

<Азимlт 4> - ))

1.2. Серийный номер Nч_ дата выпуска
установлен в районе адрес а

1 .3. Изготовитель: ООО кТехнологии безопасности дорожного движения>, г. Пермь

2. Внешнпй осмотр средства измерений
Результаты внешнего осмотра:

3. Подготовка к поверке и опробование средсIва измереппй
Результаты опробования:

4. Проверка программного обеспечения средства измереппй
Результаты проверки ПО :

5. Определение абсолютной погрешности прпсвоенпя временпой метки впдеокадру и
абсолютпой погрешпости синхронязацип вкутренней шкалы временп комплексов к шкале
времени UTC(SU)

Этап I - оп еделение абсолютной пог ешностIl IlсвоенItя в еменнои }tетки видео

изображение
комплексом,
чч:мм:сс:мс

Время, значение шкалы
времени,

воспроизведенной
укус_пи 02дм,

чч:мм:сс:мс

значение абсолютной
погрешности
присвоения

временной метки
видеокадру, мс

,Щопустимое значение
абсолютной

погрешности присвоения
временной метки
видеокадру, мс
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1. Общие данпые.

1.1. Наименование изделия: Комплекс измерительньй прогрalммно-технический

HzL,IoжeHHoe на
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Этап 2 - Определение абсолютной погрешности спшхропизацпп внутренней шкалы
времени комплексов к шкале времени UTC(SU)

Абсолютная погрешЕость синхронизации вIrутренней ШВ комплексов к ШВ UTC(SU)
мкс.

6. Опрелеление диапазона и абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС по
видеокадрам в зоне контроля

6.1 Вариант 1

6.1.1 Опрелеление относительной погрешвости измеренпй расстояния в зоне
контроля 

KaHa,r Ns

максимальная относительнм погрешность измерения расстояния в зоне контро;u канала Ns-
6 t. = _О/о

Повторить по каждому измерительЕому каяалу.

6.1.2 Опрелелепие относите.пьной погрешности измерения времени (погрешности

времени следования кадровых сипхроипrпульсов).
Ре .1ьтаты асчетов п иведены в таблице:

Относительная погрешность измерения времени 6, 
= _Yо

6.1.3 Определение относtlтельной погрешности пзмерений скорости,

Относительн}то погрешность измерения скорости рассчитьвали по формуле:

а : |а.|+|а. I
%

где d, - относительншI погрешность измерения расстояния;
dT - оТIlоСИТ€ЛЬн'Ul погрешность измерепия ВреМени,

Максимальнмотносl{гельна'lпогрешвостьизмеренияскоростивзоIrеконтрJUl
Комплекса по видеокадрtl}.{ 6 =______:%

2з

Расстояние в зоне кон,гроJIя

Номер
измер.

.Щлина,
измеренпiul

[Ip],MM

.Щлина, рассчитанная
измерительным

комплексом [ZK], мм

Абсолютная
погрешность

измерения [Д], мм

отпосительная
погрешность

из\l ния бL ,%

l

з

Период следования кадровых синхроимпульсов

]ф
Измер.

Измеренньй период
следования [Tu."],

мс

Абсоrпотная
погрешность

измерения [ДТ],
мс

относительнм
погрешность

измерения
бI ,%

1

1

2

,Щействительный
период

следования

[7а"и,"], мС

3
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Повторить по каждому измерительному KaEaJty.

б.1.4 Определение абсо.пютной погрешности измерений скорости.

Абсолютн}то погрешность измерений скорости для скоростей 1,

рассчитывается по формуле:
ди _ 6.Vl100%

где d'- относительная погрешность измерения скорости;
И- скорость из ряда 1, l00, 250, 350 км/ч.

Рез льтаты асчетов п иведены в таблице:
АV, км/ч

Максимальнм абсолютнм погрешность измерения скорости в зоне контроля Комплекса
по видеокадр ам АV: км/ч

Повторить по каждому измерительному KaEaJly.

Максимальная абсолютная погрешность измерения скорости в зоне KoHTpoJuI Комплекса
по видеокадрам АV :_км/ч
Повторить по каждому измерительЕому канzшу.

7. 0пределение диапазона и абсолютпой погрешпости измереrrий скорости движения ТС
радиолокационным методом в зоне контроля при стационарЕом и передвпжном
размещении комплекса.

Максима,тьная абсолютная погрешность измерения скорости в зоне контроJIя Комплекса
радио_llокационньIм методом км/ч

8. Определение абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС ша

контролируемом участке

Максимальная абсолtотная погрешность измерения скорости на контролируемом ylacTкe

^V 
- км/ч

9. Определенпе абсолютной погрешпости (при доверительной вероятности 0,95)

определения координат в плдне при стдционарном размещении комплекса

100, 250, 350 км/ч

6

250
з50

размещении комплекса м.
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6.2 Вариант 2
Абсолютную погрешность измерения скорости рассчитывали по формуле:

bV, = V, - Vъ

где Иi- значение скорости в зоне контроля, измеренное комплексом для i-го проезда,
выраженное в км/ч.

Иэl- значение скорости измереяное навигационным приёмпиком для i-го проезда

Абсолютная погрешность определения координат комплекса в плане при стационарном

скорость действительная, км/ч

l
l00
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10. Определение абсолютной погрешности (при доверптельной вероятности 0,95)

определения коордпнат в плане в дпапltоне скоростей от 0 до 150 кйч при мобильном

размещепнп комплекса

Абсолютная погрешность (при доверительной вероятности 0,95) определения координат
в плане в диапазоне скоростей от 0 до 150 кйч при мобильном рiвмещении комплекса

м.

11. Определение диапазона и абсолютной погрешпости измерений скорости движения ТС

радиолокационным методом в зопе контроля при мобильном размещепии комплекса
Максимальнм абсолютная погрешность измерений скорости движения ТС

радиолокационным методом в зоне контоля при мобильном размещении комплекса_ км/ч.

25


