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l оБщиЕ положЕния

1.1 настоящая методика поверки мп 4278_00l _l з 1886б6_202б распрост:lняется
на системы измерительные с автоматической фото- вилеофиксацией кдтом ис)
(далее _ системы), изготавливаемые обществом с огр:lниченной ответственностью кКорда

Группо (ооО <Корла Групп>), г. Санкт-Петербург, обrцеством с ограниченной

ответственностью <пост> (ООО кПОСТ>), г. Санкг-Петербург, и устанавливает объем и

методы первичной и периодической поверок.

1.2 В результате поверки дол)Iсrы бьпь подгверждены след},ющие мgтрологические

характеристики систем, указанные в таблице 1.

Таблица 1

Значениенаименование ха истики

+100
ttеи иин зацсинхио вн}треннокае}, абсолотни роп еjlы доред пус

тс US нсон KiL,Iш Uын отни сито ель ( )шкаrIы врем

+l000

+1

Пределы допускаемой абсолютной погреIrIности

видеокадру относительно шкалы UTC (SU), Mcl)

для интегрированньн измерительньIх блоков испо.lп,tений <IB-RI>,

<IB-I>, видеоблоков исполнений кVВl>, KVB-S>

для интегрированньн измерительньIх блоков исполнений KIB-RP>,

присвоения времени

KIB-P>. видеоблоков исполнения кvв-р>

+1000

+200

прелелы допускаемой абсолютной погреlчности

видеокадру относительно шкалы UTC (SU), мс2)

для интегрировalнньD( измерительньD( блоков испоrшений KIB-RI>,

<IB-I>, видеоблоков исполнений (VB-ID, (VB-S))

для интегрированItьж измерительньD( блоков исполнений <IB-RP>,

KIB-P>, видеоблоков исполнения кVВ-Р>

присвоения времени

от 0 до 86400
.Щиапазон валов времени. сении и

+1

+2

пределы допускаемой абсолютной погрешности

Bp"eno, cl'')
для интегрировilнньп измерительньп< блоков

KIB-I>, видеоблоков исполнений KVB-I>, KVB-S>

для интегрированных измерительньп блоков

<IB-P>, видеоблоков исполнения <VВ-Р>

KIB-RI>,исполнении

измерений интеркIлов

исполнений KIB-RP>,

*5
t1,5

.щопускаемые грalницы абсолютной иIrстументально

доверительной вероятности 0,95) опрелеления коордrнат местоположения

системы в плане в статическом режиме при геометрическом факгор PDOP

не более 3, мЗ)

в alBToHoMHoM режиме
ереItциЕlльного режима SBAS

й погрешности (при

с использованием ди

от 0 до 350
.щиапазон измерений скорости движения трilнспортньж средств (далее - ТС)

видеоблоков исполнения кVВ-Р>)

пределы допускаемой абсолютной погрешности измерен

движения ТС на контролируемом rtастке дороги, км/ч

(для интегрированньD( измерительных блоков исполнений <IB-RP>, <IB-P>,

видеоблоков исполнения (VB-P))

ий скорости

погрешности
)

на контролируемом участке дороги, км/ч

(лля интегриров{u{ньD( измерительных блоков исполнений <IB-RP>, <IB-P>,

+1



ЗначениеНаименование характеристики

от 0 до 350
,,щиапазон измерений скорости движениrt тс в зоне контроля

радиолокационным методом, кйч
тельпых блоков исполнений KIB-RP>, (IB-RI)>)(для и ованных измери

+l
пределы допускаемой абсолютной погрешности измерний скорости

движения ТС в зоне KoHтpoJUl радиолокационным мЕтодом, км/ч

ительньrх блоков исполнений KIB-RP>, KIB-RI>)(лля интегрированньrх измер
от 1 до 100

.I[иапазон измерений расстояния до ТС, м
(для интегрированньD( измер ительных блоков исполнений (IB-RP), (IB-RID)

+1пределы абсолютной погрешности измерений расстояния до
ых блоков исполнений KIB-RP>, (IB-RI))

ТС, м

(для инте ированньtх измерительн

.Щиапазон измерений угла на ТС, гралус
(для интегрированных измерительных блоков исполнений <IB-RP>, KIB-RI>)

+1Пределы абсолютной погрешности измерений угла на

ых блоков исполнений KIB-RP), (IB-RI)>)
ТС, градус

(для интегриро BaHHbD( измерительн

от 0 до 350
Диапазон измерений скорости движения

видеокадрам, кйч
(лля интегрировilнных измерительньD( блоков исполнений <IB-RP>, KIB-P>,

ТС в зоне контроля по

видеоблоков исполнения (VB-P))

+l
пределы допускаемой абсолютной погрешности измерени

движения ТС в зоне KoHTpoJUl по видеокадрам, км/ч

(лля интегрированньD( измерительньD( блоков исполнений <IB-RP>, KIB-P>,

видеоблоков исполнения кVВ-Р>)

й скорости

Примечания:

') - Пр" работе систем в режиме синхронизации только по сигн:lлalм глобальньrх навигационньrх

гн ссистемски вых да-1 )ос (путн
etworkNTPопко (N--Ibто колчис хн протонизациивис cTe]\,lтеобп рорежимрари

%ен 08икосьж иете зсол ьнKa,Iванииьзос и спи агрузолrotр о о ) пр
SрнА сс Gинг сс лг оис вгналованиизооменн спи ольоll ов }lп дн рер

J

Продолжение таблицы l

1.3 Прослеживаемость результатов измерений при поверке систем обеспечивается:

- к государственному первичному специальному этzrлону координат

местоположения Гэт 218-2022 в соответствии с государственной поверочяой схемой для

координатно-времеЕных ср€дств измерений, }твержденной приказом Росстандаrпа

от 07 июня 2024 г. Nч 1374;

.кГосУдарственномУперВичномУэталонУеДиницвремени'частотыинациональной
шкirлы времени ГЭТ 1-2О22 в соответствии с государственной поверо,*rой схемой для средств

измерений времени и частоты, утвержденной прикапом Росстандарта от 26 сентября 2022 r,

Ns 2360.

l .4 Поверка систем проводится:

.попУнКтам10.1,10.2,10.4,10.6'10.7'10.8и10.9-методомнепосреДственного
сличения с эталонными средствalI\,{и измерений;

- по пуЕIсгalм l0.3 и 10.5 - методом прямьD( измерений,

+22

Time2)

более
з)
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1.5 Системы до ввода в эксплуатацию подлежат перви.шой поверке, а в процессе
эксплуатации, в том числе после ремонта - периодической поверке.

2 ПЕРЕЧЕНЬ ОПВРАЦИЙ ПОВЕРКИ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

2.1 При проведении поверки должЕы быть выполнены операции, 1,кirзанные в

таблице 2.

Таблица 2

Наименование операции поверки

обязательность выполнения
операций при

Номер раздела (пункта)
методики поверки, в

соответствии с которым
выполняется операция

поверки

первитшои
поверке

периодической
поверке

Внешний осмотр средства измерений Да 7

Подготовка к поверке и опробование

дства измерений
Да Да 8

Проверка прогрalммного обеспечения
(лалее - ПО) средства измерений

!а Да 9

Определение метроло гических характеристик средства измерений

- определение абсолютной

погрешности присвоения времени

видеокадру относительно шкtlлы

UTC (SU)

Да Да 10. 1

- определение абсолютной

погрешности синхронизации
внутренней шкалы времени

относительно шка:Iы UTC (SU)

Да Да 10.2

- определение абсолютной
инстр}ъ{ентilльной погрешности (при

доверительной вероятности 0,95)

определения координат

местополохения системы в плане в

статическом режиме при

геометрическом фаюоре PDOP не

более 3

.Ща 10.3

- определение абсолютной
погрешности измерений скорости

движения ТС на контролируемом

участке д ги

Да Да 10.4

- определение абсолютной
погрешности измерений скорости

движения ТС в зоЕе контоJlя

радиолокационным методом

Да Да 10.5

- определение абсолютной
погрешности измерений расстояния
до Тс

Да Да 10.6

!а

Да



Наименование операции поверки

обязательность вьшолнения
операций при

Номер разлела (пункта)
методики поверки, в

соответствии с которым
выполняется операция

поверки

первичной
поверке

периодической
поверке

- определение абсолютной
погрешности измерений 1тла на ТС !а Да l0.7

- определение абсолютной
погрешности измерений скорости
движения ТС в зоне контоля по
видеокадрalм

Да Да

- определение абсолютной
погрешности измерений интерв!lлов
времени

Да Да 10,9

Подтверждение соответствия
средства измерений
метрологическим требованиям

Да Да 11

5

Продолжение таблицы 2

2.2 Первичнм и периодическtц поверка проводится в полном объеме, исходя из

комплектности систем и решаемых измерительньD( задач.

2.3 ,Щопускается проводить поверку по п}цкгitм 7, 8, 9, l0.1, 10.2, 10.3, 10.5, 10.6, 10.7

и 10.9 в лабораторньIх условиях.

2.4 ПрИ нztJIичиИ функчиИ измерениЯ скорости движения ТС на контролируемом

}частке дороглl внеочереднФI поверка, обусловленнм изменением местоположения систем,

проводится в объеме периодической поверки.

2.5 При нмичии фl,rrкчии измерения скорости движения ТС в зоне KoHTpoJUI по

видеокадра,r внеочередную поверку в объеме периодической поверки, обусловленную

изменением местоположения иJIи напраlвления фиксации систем относительно проезжей части с

параметрtlми установки систем согласно руководству по экспJryатации, допускается не

проводить.

2.6 В слуlае получения отрицательньD( результатов по rпобому пункту табличы 2

системы бракlтотся и направJIяются в ремонт.

3 ТРЕБОВАНИЯ К УСЛОВИЯМ ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ

3.1 Срелства поверки должны бьпь подготовлены к работе в соответствии

руководствами по эксплуатации.

з'2УсловияпровеДенияпоВеркидолжнысоотВетстВоВатьтребованиям
эксплуатационной док}т,центации поверяемых систем, прzlвил содержания и применения

применяемых для поверки эталонов и эксплуатационной докуплентации применяемых для

поверки средств измерений и вспомогательньгх технических средств,

сих

10.8
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3.3 При проведении поверки должны соблодаться след},ющие условия*:

- температ}ра окружающей среды от минус 60 ОС 
до плюс 60 ОС;

- отяосительнм влalкность не более 98 %.

* - С учетом пуъкта 3.2 для применяемьtх для поверки эталонов, средств измерении и

вспомогательньж технических средств.

4 ТРЕБОВАНИЯ К СПЕЦИАЛИСТАМ, ОСУЩЕСТВЛЯЮЩИМ ПОВЕРКУ

4'1КпроведениюпоВеркиДопУскаютсялица'яВJU{юЩиесяспециалистаIt{иорГана
метрологической службы, юридического лица или индивидуального предприниматеJIя,

аккреДиТоВаIшогонапраВопроВеденияповерки'непосреДственЕоосУщестВJUIющиепоВеркУ
средств измерений.

4.2 Персона,T, проводящий поверку, должен бьrгь ознtкомлен с р}ководством по

эксплуатации систем и настоящей методикой поверки,

5МЕТРОЛОГИЧЕСКИЕ И ТЕХНИЧЕСКИЕ ТРЕБОВАНИЯ К СРЕДСТВАМ

повЕрки

таблице 3.

Таблица 3

Перечень рекомендуемьп
средств поверки

Метрологические и техЕические

требовшrия к средствам поверки,

необходимые для проведения поверки

Операции поверки,

требуюшие
применение средств

поверки
Термогигрометры
)лектонные (CENTER,}

модель 3l l с

термоэлектрическим
преобразователем с НСХ
типа <К>, рег. Nч 22129-09;

Термогигрометры
автономные иВА-6
исполнение иВА-6н с

удлиЕительным кабелем

кУ-1 илп кУ-2
модификация -Д2,
рег. Nэ 82393-21

Средства измерений температуры

окружающей среды в диапазоне

от -60 оС до +60 оС с абсолютной

погрешностью < +1,5 ОС;

Средства измерений относительной

влzlжяости в дичlпазоне от 0 % до 98 %

с абсопотной погрешностью S 43 0%

п. п. 7 - 10 Контроль

условий проведения

поверки

5.1 При проведении поверки должны применяться средства поверки, указаннь,е в
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Продолжение таблицы 3

Перечень рекомендуемьD(
средств поверки

Метологические и технические
требования к средстваI,r поверки,

необходимые для проведения поверки

Операчии поверки,
требlтощие

применение средств
поверки

исто.пtики первичные

точного времени

укус-пи 02дм.

рег, N 60738-15;

Источники первичIrые

точного времени

укус-пи 02дм,

рег. Nэ 60738-15;

Аппараryра геодези.Iеск:ц

сп}тниковzlя
NV2l6C-RTK модификация
Nv2lбC-RTK_A,
рег. Ns 86206-22;

Частотомеры

универсальные серии

CNT-90 модификация

CNT-90, рег. Ns 70888-18;

комплекс эта.ltонный

формирования и измеревия

радионавигационньD(
параметров ЭФИР.

рег. Nя 825б7-21;

Рабочие эталоны единиц времени

и частоты пятого разряда'
соответствующие требованиям ГПС для

средств измерений времени и частоты,

}твержденной приказом Росстандарта

от 26 сентября 2022 г. JФ 2360,

с пределами допускаемьш смещений

рабочих шкilл времени относительно

пациона,тьной шкalлы времени

lTt_,Tcrsul рш < +0,3 мс;

Средства измерений, предназначенные

для привязки шкалы времени

относительно шк:lлы времеЕи

UTC (SU) по протоколу NTP через

интерфейс Ethemet, с абсолютной

погрешностью < +66 мс;

Срелства измерений, предназначенные

для формирования шкалы времени,

синхронизированной со шкалой

времени UTC (SU), с абсолютной

погрешностью < *30 нс;

Средства измерений временных

параJ{етров электрических сигналов

с абсолютноЙ погрешностью ! *3 нс;

Рабочие этаJIоны координат

местоположения не ниже 2-го разрялц
соответствующие требованиям ГПС для

координатно-временньж средств

измерений, 1твержденной приказом

Росстандарта от 07 июня 2024 r,

N 1З'l4, с пределом допускаемой

абсолютной погрешности

формирования координат

местоположения потребителя ГНСС в

системе координат WGS-84 Д"ooо < 0,5 м

(при PDOP 2) лля погрешности систем

*5 м и < 1,67 м (при PDOP 2) лля

погрешнбglц gцglgi,{ *1,5 М;

п. l0 Определение

метрологических
характеристик средства

измерений
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Продолжение таблицы 3

Перечень рекомендуемьж
средств поверки

Метрологические и технические
требования к средств:lм поверки,

необходимые дJuI проведения поверки

по ки
Аппаратура
навигациоЕно-временнаrI
потребителей глобальньгх

навигационньD(
слутниковых систем
глонАсс/GрS/GАLILЕо/
SBAS NvO8c_CSM_DR,
рег. ]Ф 52614-13;

Имитаторы параметров

движения ТС <Сапсан 3>

литераllJIитера2,
рег. J',l! 51426-12;

.I[альномеры
Leica DISTO
рег. N 74357-19;

,Щальномеры лазерные
ADA Cosmo 120 VIDEO,

рег. Ns 69904-17;

,Щальномеры
Leica DISTO
рег. Nя 74357-19;

рег. ]ф 34884-07;

Частотомеры

универсальные серии

CNT-90 модификация
CNT-90, рег. N 70888-18,
секундомерь1 электронные
<Интеграл С-01>,

по
1

Ns 44154-16;

лшерные
х310.

лазерные
х310,

с отчетом
типа

Угломеры
нониусу

Средства измерений скорости
в диапазоне от 0 до 350 км/ч

с абсолютной погрешностью
(при доверительной вероятЕости

0,95) < +0,5 км/ч;

Имитаторы скоростей движения
тс в диапазоне от 1

до 350 км/ч с абсолютной
погрешностью < +0,3 км/ч;

Средства измерений расстояний
по п}ъктам 10.5.1 и 10.7.4 в диапазоне
от 0,05 до 30,00 м с абсолютной
погрешностью (при доверительной
вероятности 0,95) от +4 до +10 мм;

абсолютной погрешЕостью < +0,3О;

Средства измерений расстояний
по п}нктам 10.6.2 и 10.6.5 в диапазоне
отlдоlO0мсабсолютной
погрешностью (при доверительной
вероятности 0,95) < +0,5 м;

Средства измерений }тлов накJIона в

диапазоне от 5о до 12о с абсолютной

погрешностъю 61 *0,35О до +0,42О;

Средства измерений углов крена в

диiшiвоне от 0о до 1о с абсолютной
погрешностью s +5';

Средства измерений интерваrлов

времени в диапазоне от 0 до 86400 с

с абсолютной погрешностью < 10,3 с;

горизонтаJIьньD(
от 0о до 22о с

измерений
диапаrзоне

Средства

}тлов в

Операции поверки,
требlтопше

применение средств

Тахеометры электроItные
Leica ТМ30,

рег. ],,lЪ 40890-09;
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Продолжение таблицы З

5.2 Все средства поверки должны быть исправны, поверены, результаты поверки
подтверждilются сведениями о результатах поверки средств измерений, включенными в

Федеральный информационный фонд по обеспечению единства измерений.

б ТРЕБОВАНИЯ
ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ

(УСЛОВИЯ) ПО ОБЕСПЕЧЕНИЮ БЕЗОПАСНОСТИ

6.1 Во время подготовки к поверке и при ее проведении необходимо соблюдать
прalвила техники безопасности и производственной санитарии в электронной промышленности,
правила техники безопасности при эксплуатации элекгроустtlновок и требования,

установленные технической документацией на используемые при поверке основные и
вспомогательные средства поверки.

7 ВНЕШНИЙ ОСМОТР СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

7.1 При проведении внешнего осмотра должно быгь установлено соответствие системы
след},ющим требованиям:

- общий вид блоков системы должен соответствовать описанию и изображению,
приведенному в описzш{ии типа;

- комплектность системы должна соответствовать комплектности, указанной в

формуляре;

- на корпусtlх компонеЕтов системы должны бьпь нанесены маркировка и заводской
номер, пломбировка должна бьrгь в целостности;

- компоненты системы не должны иметь механических повреждениЙ, влиЯЮЩИХ На ИХ

работу.

7.2 Результаты поверки по дtlнному пункту считать положительными, если

обеспечивается выполнение всех перечисленных в пункте требований. В противном случае
система бракуется, дальнейшие операции поверки не проводягся.

Операции поверки,
требующие

применение средств
поверки

Метрологические и технические
требования к средствам поверки,

необходимые для проведеЕия поверки

Индикаторы времени с отображением
времени в формате чч:мм:сс.мс
(ч: от 0 до 23; мин: от 0 до 59;
с: от 0 до 59; мс: от 0 до 9999)

Индикаторы времени ИВ-1 ;

Пластина государственного

региирационного знaка
(лалее - ГРЗ) ТС

Примечание - !опускается использовать при поверке другие }твержденные и аттестованные
эталоны единиц величин, средства измерений }твержденного типа и поверенные
с метрологическими и техническими характеристикalми, обеспечиваощими требуемую точность
передачи единиц величин поверяемым системам.

Перечень рекомендуемьrх
средств поверки
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8 ПОДГОТОВКА К ПОВЕРКЕ И ОПРОБОВАНИЕ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

8.1 Подготовка к поверке

8.1.1 Поверитель должен изучить руководство по эксплуатации системы и руководства
по экспJryатации используемых средств поверки.

8.2.2 Проверить наличие изображения со всех видеокамер.

8.2.3 Заводской номер системы, указанный в главном окне программы <Binom>,

должен совпадать с заводским номером, зzlписанным в формуляре системы.

9 ПРОВЕРКА ПРОГРАММНОГО ОБЕСПЕЧЕНИЯ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

9.1 Проверить соответствия змвленных идентификационных данньD(
(идентификационное наименование, номер версии, чифровой идентификатор) ПО системы в

соответствии с руководством по эксплуатации системы.

9.2 Результаты поверки считать положительными, если идентификационные данные
ПО cooTBeTcTB}roT идентификационным данным, приведенньlм в таблице 4.

Таблица 4

10ОПРЕДЕЛЕНИЕ МЕТРОЛОГИЧЕСКИХ ХАРАКТЕРИСТИК СРЕДСТВА
ИЗМЕРЕНИЙ

10.1 Определение абсолютной погрешности присвоения времени видеокадру

относительно шка,ты UTC (SU)

10.1.1 Поверку по определению абсоrпотной погрешности присвоения времени

видеокадру относительно шкалы UTC (SU) проволить в два этапа.

Иденти икационные данные Значение

Идентификационное наименование ПО metrol.so

Номер версии (идентификаuионньй ном )по 1.0.0

I{ифровой идентификатор ПО
исполняемого кода)

(контрольная с}ъ{ма
36с5абее 1 83345a8d3d0722 l 70dee7Oe

Алгоритм вьt.Iисления идентификато по MD5

8.1.2 Проверить соответствие параN.rетров установки поверяемой системы при нzulичии

функчии измерения скорости движения ТС в зоне KoHTpoJuI по видеокадрам, находящейся в
неподвижном состоянии (стационарное размещение), требованиям, указанным в руководстве по
эксплуатации.

8.2 Опробование

8.2.1 Подключиться к системе согласно рщоводству по эксплуатации.

8.3 Результаты поверки по дztнному пункту считать положительными, если
обеспечивается соответствие всех перечисленных в п}цкге требований.
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10.1.2 Этап 1 - Определение абсолютной погрешности присвоеция времени видеокадру

относитеJIьно шкалы UTC (SU) в режиме синхронизации по сигналам ГНСС

10.1.2.1 Вктлочить и подготовить эталонный источник точного времени

ryКУС-ПИ 02!М), а т.кже внешнее цифровое табло отображения времени (индикатор

времени) согласно их эксплуатационной документации.

10.1.2.2 установить след},ющие режимы работы эта"rонного источника тоIIного

времени:

- прием сигн.lлов ГНСС - только ГЛОНАСС;

- опорнм шкала времени - UTC (SU);

- часовiц зона - в соответствии с часовой зоной проведения измерений.

10.1.2.3 Разместить цифровое табло отображения времени эталонного источника

точного времени (внешнее цифровое табло отображенIiя времени, подкJIюченное к истоIшику

точного времени) в зоне контроJIя системы и убедиться в четкости его изображения.

10.1.2.4 Настроить систему на работу в режиме сиIIхронизации только по сигнiiлаNt

гнсс.

10.1.2.5 Произвести не менее 10 фотофиксаций чифрового табло отображения времени.

при этом система присвоит каждому кадру значение измеренного времени.

10.1.2.6 Произвести расчет значения абсолютной погрешности присвоения времени

видеокадрУ относительно шкалы UTC (SU) для каждого измерения по пункry 1 1 ,1,

10.1.3 Этап 2 - Определение абсоrпотной погрешности присвоения времени видеокадру

относительно шка,rы UTC (SU) в режиме синхронизации по протокоrту NTP

10.1.3.1 Собрать измерительную схему согласно рисlъку 1,

RS-232iRS-485

ETH.liETH.2

Рисlтrок 1

10.1.3.2 ВьшоЛнить операциИ, приведенные в п}нюах 10.1.2.1 - 10.1.2.6, Еастоив
систему на работу в режиме синхронизации только по протоколу NTP,

10.1.з.з Вышпочить внешнее цифровое табло отображения времени и источник точного

времени.

навигационная
антенна

Система
Источник первичньй

точного времени
укус_пи 02дм

Внешяее
цифровое

табло
отображения

времени
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10.1.4 Операчии по пунктам 10.1.2 - l0.1.3 выполнить дJuI систем, предназначенньtх

дlя решения данной измерительной задачи.

10.2 Определение абсолютной погрешности синхронизации внутренней шкалы времени

относительно шкалы UTC (SU)

10.2.1 Собрать измерительную схему согласно рисунку 2, используя аппарат)?у
геодезическую сп}тниковую NV2IбС-RТК модификации NV216C-RTK-A (далее - аппаратура

спутниковая) и частотомер универса:lьный серии CNT-90 модификации CNT-90
(да,тее - частотомер). Настроить систему на работу в режиме синхронизации только по

сигналам Гнсс.

BNC BNC PPS
PPS

Канал 1
KaHa-r 2

Рисlнок 2

10.2.2 Вкrпо.тиТь и настроить частотомер, установив следующие параметры:

- измерение времеяньD( иЕтервмов между импульсalми по нарастающим фронтам

фositive);

- )ровень напряжения по входу (А) - 0,3 В, по входу <В> - 0,3 В;

- уровень срабатывания автоматический (50 % от максим:rльного значения амплитудь1

импульсов);

- входное сопротивление 1 МОм;

- тип сигншlа АС;

- внутренний атгенюатор выкJIючен (уровень ослабления 1х);

- настройки триггера автоматические.

10.2.3 Вклю.тить аппаратуру спугниковую.

10.2.4 обеспечить радиовидимость сигнztлов нtlвигационньD( космических аппаратов

глонАсс в верхней полусфере для аппаратуры спут{иковой,

10.2.5 Убедиться, что аппаратура сп)дниковая синхронизиров tа по сигналам ГНСС и

формирует шкалу времени.

Навигационная
д{тепна

Навигационная
антенна

СистемаАппаратура
спутниковаJI

Частотомер
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10.2.6 Провести не менее десяти измерений врменньж интервалов между импульсами
в течение не менее 5 мин. Поrrrrенные значеЕия BpeMeHHbD( интервалов меЖдУ ИМПУЛЬС:lМИ

яв]lяются значениями абсоrлотной погрешности синхронизации внутреннеЙ ШКаЛЫ вРеМеНИ

относительно шкалы UTC (SU).

10.2.7 Выключить аппарат}ру спутников},ю и частотомер.

10.2.8 Операuии по пунктalм 10.2.1 - 10.2.7 выполнить для систем, предназначенньж

для решения даrrной измерительной задачи.

10.3 Определение абсолютноЙ инс,грументiIльной погрешности (при доверительной

вероятности 0,95) опрлеления координат местоположения системы в плalне в статическом

режиме при геометрическом факторе PDOP не более 3

10.3.1 Подклю.плть имитатор сигналов ГНСС к системе согласно рисунку 3,

Рисчнок 3

i0.3.2 Подготовить и запустить сценарий имитации с параN{етаNtи, представленными в

таблице 5, при этом контролировать, чтобы значение геометрического фактора ухудшения

точности (PDOP) не превыша.то 3.

Таблица 5

дпt Сисгема

Значениенаименование истики
120п должительность, мин

нет
ошибки эфемерил и частотно-временных поправок

навигационных космических аппа в
тропосфера моделируется

етсямодионоссигналов

57,00,00" N
34"00,00" Е

200,00

Координаты объекга:
- широта
- долгота
- высота над эJlлипсоидом, м

10.3.3 Провести измерения и запись координат системой (строки S**GGА или $**RMC,

$**GSA формата NMEA) согласно руководству по экспJryатации,

10.3,4 Выбрать из измерений координат не Meltee 500 строк измерительной

информации о координатах l,raaronono*"n* (широтц долготц из сообщений $**GGA или

$++RMC) с геометрическим фактором PDOP не более 3 (информачия о PDOP содержится в

сообцениях NMEA S**GSA).

10.3.5 Произвести расчет абсоrпотной инстррлентальной погрешности (при

доверительной вероятЕости 0,95) опрелеления координат местоположения системы в плане в

статическоМ режиме при геометрическом факторе PDOP не более 3 по пункry 11,4,

Имитатор pq1

сигналов о'

параметры среды распространения навигационвьтх
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10.3.6 пошотовить и зtlпустить сценарий имитации с параметрzl]\.rи, пРеДСТаВЛеННЫМИ В

таблице 6, при этом контролировать, чrобы значепие геомgтрического фактора )худшениJI

точности (PDOP) не превышало 3.

Таблица 6

или KD> (строки $**RMC).

10.3.9 Произвести расчет абсолютной инс,грlментальной погрешности (при

доверительной верятности 0,95) опрелеления координат местоположения системы в плане в

статическом режиме npI,r ."о".rр,".ском факторе PDOP не более 3 по пlнюу l 1,4,

l0.3.10операчиипогryнктам10.3.1-10.3.9выполнитьдлясистем,предназначенньD(
для решения данной измерительной задачи,

10.3.7 Провести измерения и зiшись координат системой (строки $**GGА или $+*RMC,

ý**GSд формата NМЕд) согласно руководству по эксплУатаЦИИ.

10.3.8 Выбрать из измерений коорд,tнат не менее 500 стрк измерительной

информачииокоординатах"..,опопо*."'я(широта,долгота'изсообцений$+*GGдили
$+*RMc) с геометрическим фактором PDOP не более 3 (информачия о PDOP содержится в

сообцениях NмЕд $**GSд; " 
,rл"*urорм дифференциального режима <2> (СТРОКИ $**GGА)

10.4 Опрлеление абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС на

контолируемом у{астке дороги

l0.4.1опрелелениеабсолютнойпогрешностиизмернийскоростинаконтролирУеМом

УчасткедорогипроводитсясрtвнениемзначениJIскорости,измереннойсистемой,изначениJI
скорости с эталонного навигационного приемника,

10.4.2 При периодической поверке убедиться, что коордиItаты местоположения

системы совпадают с учетом погрешности с измеренными зяачениями при первичяой поверке,

10.4.3ПодключитьэталонныйнавигационньйприемниккперсональномУкомпьютерУ
(дшее - ПК) с установленпьпrл По дш записи д,lнньн в файл с эталоItного н:вигационного

приемника и р&}местить их в автомобиле,

10.4.4 Установить частоту вьцачи данных эталонным навигационным приемником

(темпрешения)l0Гц.НачатьзаписьДанньD(сэталонногонаВигационногоприемника.

ЗначениеНаименование хар истики
120Продолжительностъ, мин

нет
ошибки эфемерил и частотно-временньж поправок

навигационньIх космических тов
тропосфера молелируется

мод уетсяионос
параметры среды распространения навигационньrх

си гна.,lов
сигналы SBASФор мые сигналы ф она.пьньп< дополнений

57,00,00" N
34,00,00" Е

200,00

Координаты объекrа:
_ широта
- долгота
- высота над эллипсоидом, м
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10.4.5 Проехать па автомобиле контолируемый yracTok дороги не менее З раз с

разными скорстями, при этом две скорости должны быгь минимально и максимаJIьно

возможными на данном rIастке дороги.

10.4.6 Рекомендуется выбирать минимально и максимzшьно возможные скорости

движеЕия автомобиrrя, основыв:цсь, в первую очередь, на обеспечении безопасности

}'частниковдВижениянаконтролирУемомг{асткедорогиВоВремяпоВерки'приэтомвчерте
города не менее 20-30 км/ч, на автомагистали не менее 40 ш/ч,

10.4.7 остановить запись данных с эталонного навигационного приемника,

10.4.8 По данным с системы определить время фиксации ilвтомобиля на въезде и

выезде с контролируемого гIастка дороги для всех проездов.

10.4.9 Выбрать из записанньп дtlнньж с нalвигационного приемника данные,

соответств},ющие интервzL,lalм времени нaцождения автомобиля на контолируемом у{астке
дороги для всех проездов, при этом искJIючить дttнные с PDOP > 3.

10.4.10 Произвести расчет эталонной скорости двихения aвтомобиля на

контролируемом у{астке дорги по данным с этzшонного навигационного приемника и

абсолютной погрешности измерепий скорости движения Тс на контолируемом }цlастке дороги

по пункry 1 1.6.

10.4.11 ОпераЧии по IryHKT:lM l0.4.1 - l0.4.10 выполнить для систем, предназначенньD(

для решения данной измерительной задачи.

10.5 Опрелеление абсолютной погрешности измерений скоростI{ движения Тс в зоне

KoHTpoJи радиолокационным методом

10.5.1 Разместить в зоне KoHTpoJUI системы на расстоянии от 3 до 30 м пластину ГРЗ

тс. Требуемое расстояние от системы до грз тс проконтолировать с помощью дztльномера

лzверного Leica DISTO Х3 l0 (лалее - лальномер Leica).

10.5.2 Разместить рядом с ГРЗ ТС имитатор параметров движения ТС кСапсан 3>

(далее - имитатор скорости). Установить имитируемую скорость из ряда l; 70; 90; l20; 150;

180;250; 350 ш/ч.

10.5.3ПодключитьсяксистемесогласнорУководстВУпоЭксплУатациииперейтиВ
режим поверки по измерению скорости в зоне KoHтpoJUI,

10.5.4 Зафиксировать измеренное системой значение скорости Идi,

10.5.5 Провести измерениJl значений скорости для всего ряда имитируемьн

скоростей l;70;90; 120; l50; 180;250;350 км/ч,

10.5.бПроизвестирасчетабсолютнойпогрешностиизмеренийскоростидвиженияТСв
зоне контрля радиолокациоЕным методом для каждой имитируемой скорости, указанной в

пункте 10.5.5, по пlнкry l 1.8.

10.5.7 ОперачИи по пуЕIсIalМ 10.5.1 - 10.5.6 выполнить дIя систем, предназначеЕньD(

для решения данной измерительной задачи.
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l0.б Опрлеление абсоrпотной погрешности измерний расстояния до ТС

10.6.1 Расположить пластину ГРЗ ТС (метку с ГРЗ) в зоне контоля системы (ближе к
началу зоны) по направлению к системе согласно схеме, приведенной на рисlпке 4.

CrrcTcMa

Paclttr:ltr;Kc,tt ltc
rtcTtrK с l'РЗ

Jlазсрныii
.,laL,|brlorlcp

-,)

Li

l--li

Рисlъок 4

l0.б.2 разместить дiлльномер лазерный дDд Cosmo 120 vIDEo (да:Iее _ дальномер

ADA) в точке установки системы.

10.б.3 ПодклЮчиться к системе согласно р}ководству по эксплуатации и перейти в

режим поверки измерения расстояний до ТС.

10.б.4 Полrп.rть результат измерений Li системой.

10.6.5 Провести измерение расстояния Lэi да,тьномером дDд до пластины ГРЗ ТС.

l0.6.6 Повторить измерение расстояния до пластины ГРЗ ТС размещенной в сердине и

конце зоны контрля.

10.6.7 Призвести расчет абсолютной погрешности измерений расстояния до Тс для

каждого измер€ния по пункry 1 1 .10.

10.6.8 ОперачИИ ПО ПУНЮilIr' 10.6.1 - 10.6.7 выполнить дlя систем, предназначенных

для решения дшrной измерительной задачи.

l0.7 Опрлеление абсолютной погрешности измерпий }тла на ТС

10.7.1 Подключиться к системе согласно руководству по эксплуатации и перйти в

режим поверки измерения угла на ТС.

10.7.2 Установить имитатор скорсти и пластину грз тС перед системой на

расстоянии 20 м таким образом, чгобы изображение центра имитатора и пластины грз тс
оказалось в пентральной части видеоизображения, отмеченной раtrлкой. Включить на имитаторе

режим имитации одиночной цели.

10.7.3 Установить на имитаторе скорсти значение имитируемой скорости 20 км/ч.
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10.7.4 Переместить имитатор скорости в горизонтalльной плоскости на расстояние ДL
от нормrши к системе и на расстояние ДК, соответств},ющие углу 5О, контолируемому
с помощью тахеомеца элеrгронного Leica ТМ30, согласно таблице 7, как показано

на рисунке 5, поочередно в одну и другую стороЕу. Зафиксировать значение угла на ТС ci,
измернное системой.

Таблица 7

^к
сэi S

^L1,750 м5о 20,000 м
20,309 мЗ,526м
21,570 м8,080 м22о 20,000 м

Расстояния S, ДL и АК проконтролировать с помощью дzlльномера Leica.

CrrcTeMa

.- llc
гр]

lI(, Hoprrab к сrrстсче

lL \к

lL

IPl

Рисунок 5

10.7,5 Повторить пункт 10.7.4 ulя значений 1тла |0О и22".

l0.7.б Призвести рaючет абсолютной погрешности измерний угла на Тс для каждого

измерения по пlъкгу l1.12.

10.7.7 ОперачиИ ПО ПУНКТill!{ 10.7.1 - 10.7.6 вьmолнl.tть для систем, предназначенных

для решения данной измерительной за,да,пл.

10.8 Опрелеление абсолютной погрешности измерений скорости движения Тс в зоне

контроля по видеокадрам

10,8.1 Опрелеление абсолютной погршности измерений скорости движения Тс в зоне

контрля по видеокадрlrм прводится сравнением значения скорости, измернной системой, и

значения скорости с эталонного нzlвигационного приемника-

/?Z,z/Z/
/лк

/--lý---

20,076 м

10о 20,000 м



10.8.4 Убедиться, что эталонньй навигационньй приемник начал вьцавать

навигационные решения, а значение геометического факrора ухудшения точности не

превышает 3.

10.9 Опрелеление абсолютной погрешности измерений интервалов времени

10.9.1ПоверкУпоопреДелениюабсолютнойпогрешностиизмеренийинтервалов
времени проводить в два этапа.

10.9.2 этап 1 _ определение абсолютной погрешности измерений интерв:tлов времени

в режиме синхронизации по сигна"там ГНСС

10.9.2.1 Собрать измерительную схему согласно рисунку б, Настроить систему на

работу в режиме синхронизации только по сигналам Гнсс,

18

10.8.2 Разместить в ТС эта.понньй навигационный приемник и ПК с установленньпц По

для настройки и зzлписи дzлпньD( в файл с этalлоЕного навигационного приемника обеспечить

ра,диовидrмосТь сигналов нzлвигационньD( космических :шпаратов глондсС и GPS в верхней

поlryсфер лля этalлонного навигациопного приемника.

10.8.3 Подк.lпочить этыtонный навигационньй приемник к Пк и установить частоту

вьцачи данньтх эталонным яzвигационным приемником (темп решения) 10 Гц,

10.8.5 Начать запись данньD( с эталоЕного навигационного приемника,

10.8.6 ОсущесТвить презД зоны контроJIя системы на ТС не менее пяти раз с разными

скоростями, при этом две скорости должны бьrгь минимально и максиммьно возможными в

данной зоне KoHTpoJUI. Рекомендуется выбирать минимаJIьно и максимalльно возможные

скорсти движения Тс, основываясь, в перв},ю очередь, на обеспечении безопасности

rIастников движения в зоне коIпроJп во время поверки.

10.8.7 остановить запись дzlнньD( с эталонного навигационного приемника,

10.8.8 По данным с системы определить время фиксации ТС в зоне контроJIя для

каждого проезда.

10.8.9 Вьбрать из зЕlписанньтх данньrх с эталонпого нilвигационного приемника данные,

соответствующие времени фиксации ТС в зоне KoH'IpoJUI системы для каждого проезда.

10.8.10ПроизвестирасчетабсоrпотнойпогрешностиизмернийскоростиДвиженияТС
в зоне контроля по видеокадрalм для каждого презда по пупкry 11,14,

l0.8.1l Операчии по пунктам 10.8.1 - 10,8,10 вьшолнить для систем, предназначенньD(

д;ur решения данной измерительной задачи.
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антенна

Система
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RS_2з2lRS_485

Рисlъок 6

l0.9.2.2 Выполнить операции, приведенные в ггуIiкта( l0,1,2,1 - l0,1,2,3,

10.9.2.3 Произвести фотофиксацию внешнего цифрового табло отобрахения времени,

одновременно с 9тим запусгив частотомер или секундомер электронньй <Иrrтеграл C-Ol>

(далее - секунломер).

10.9.2.4 По прошествии иптермла времени б0 с, контрлируемого с помощью

частотомера или секундомера, призвестИ повторнуЮ фотофиксачиЮ внешнего цифрового

табло отобраЖеIIия времени, после чего остllновить частотомер или секундомер. При этом

система присвоит паре кадров значение измеренного интервала времени,

l0.9.2.5 Повторить действия, приведенные в пунктах 10,9,2,3 - 10,9,2,4, для значений

интервалов времени из ряда 120; l80; 240 и 300 с.

10.9.2.б Выключить внешнее цифрвое табло отображения времени и источник точного

времени.

10.9.2.7 Произвести расчет интервалов времени между парами сформированньж

системой калров 1-1, з_4, 5_6, 7-8 и 9-10 по показаниям внешнего цифрового табло отображения

времени на кадрах и абсолютной погрешности измерений иЕтервarлов времени по пункгу 11.16.

10.9.3 ЭтаП 2 - ОпределенИе абсолютной погрешности измерений интервалов времени

в режиме синхронизации по протоколу NTP

10.9.3.1 Собрать измерительную схему согласно рисунку 6, Настроить систему на

работу В режиме синхронизации только по протоколу NTP,

l0.9.3.2 Выполнить операции, приведенные в rryнкгах 10,1,2,1 - 10,1,2,3,

l0.9.3.3 Произвести фотофиксдшю внешнего цифрового табло отображения времени,

одновременно с этим запустив частотомер или секундомер,

10.9.3.4 По прошествии интервала времени 60 с, контролируемого с помощью

частотомера или секундомера, произвестИ повторн}.Ю фотофиксачиЮ внешнего цифрового

табло отобраЖения времени, после чего остановить частотомер или секундомер, При этом

система присвоит паре кФIров значение измеренного интервала времени,

l0.9.3.5 Повторить действия, приведенные в п}цктzrх 10,9,З,3 - 10,9,З,4, для значений

интерв.Iлов времени из ряда 120; 1 80; 240 и 300 с,

Навигационнм
антенна

Источник первичный
точного времеЕи
укус-пи 02дм

Внешнее
цифровое табло

отображения
времени
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10.9.3.6 Выключить внешнее цифровое табло отображения времени и источник точного

времени.

10.9.3,7 Произвести расчет интервалов времени между парами сформированных

системой калрв 1-2, 3-4,5-6,7-8 и 9-10 по показаниям внешнего цифрового табло отображения

времени на кадрzлх и абсолютной погрешности измерений интервалов времени по пункту 1 1 .16.

11 подтвЕрждЕниЕ соотвЕтствия
МЕТРОЛОГИЧЕСКИМ ТРЕБОВАНИЯМ

СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

11.1 Процедуры обработки результатов измерений, пол}п{енньD( при определении

абсолютной погрешности присвоения времени видеокадру относительIlо шкалы UTC (SU)

определить значение абсоrпотной погрешности присвоения времени видеокадру

относительно шкапы UTC (SU) шя каждого измерепия по формуле (1):

Дт; = т*- -,r,, (1)

г,щ€ тц; - зЕпч€ние времени, присвоенЕое iMy калру СИ;

Тз;-Знпч€НИОВременинацифровомтаблоотображениявремеItиэт.rлонногоисточника
точного времени на iM кадр.

11.2РезУльтатыпоВеркипоопределениюабсолотЕойпоГрешностиприсвоениJI
времени видеокадру относительно uпсалы UTC (SU) считать положитеJIьными, если для всех

измерений полrIеЕные по пункту l 1 .1 значения абсолютной погрешности присвоения времени

видеокадру относительно шкалы UTC (SЦ:

- нчlходятся в пр€делах +1000 мс в режиме синхрнизации по сигнала},t ГНСС для

интегриров:tнньD( измерителъньпt блоков исполнений KIB-RI>, KIB-I>, видеоблоков исполнеrтий

(VBl>, KVB-S>;

мс в режиме синхронизации по сигнаJItlм ГНсс для

блоков исполнений KIB-RP>, (IB-P>, видеоблоков
- находятся в пределах *l

интегрированных измерительньн
исполнения кVВ-Р>;

- находятся в пределах +1000 мс в режпме синхронизации по пртоколу NTP для

интегрированвьш измерительньD( блоков исполнений <IB-RI>, <IB-I>, видеоблоков исполнений

KVB-I>, <VВ-S>;

- находятся в пределах +200 мс в режиме синхронизации по протоколу NTP для

интегрированньD(измерительЕыхблоковисполненийкIВ-RР>,кIВ.Р>'видеоблоков
исполнения KVB-P>.

10.9.4 ОперачИи по пунктаМ 10.9.2 - 10.9.3 выполнить для систем, предназначенньD(

дш решения данной измерительной задачи.
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При невыполнении .шобого из вышеперечисленньп в п}цкте 11.2 условий поверка

системы прекращается, результаты поверки по определению абсолютной погрешности
присвоения времени видеокадру относительно шкалы UTC (SU) признаются отрицательными.

l1.3 Результаты поверки по определению абсолютной погрешности синхронизации
внутренней шкarлы времени относительно шкалы UTC (SU) считать положительными, если для

всех измерений полуiенные по п}нкту 10.2 значения абсолютной погрешности синхронизации

внутренней шкzцы времени относительно шкалы UTC (SU) нахолятся в пределах +100 нс.

при невыполнении данного условия поверка системы прекращается, результаты
поверки по определению абсолютной погрешности синхронизации внутенней шкмы времени

относительно шкаJ,Iы UTc (SU) признаются отрицательными.

11.4 Прочелlры обработки результатов измерений, полуrенных при определеЕии

абсоJпотной инстррrентarльной погрешности (при доверительной вероятности 0,95)

определениякоординатместоположениясистемывпланеВстатическомрежимепри
геометрическом факторе PDOP не более 3

1 1.4. l Рассчитать абсолютную погрешность определения широты по формуле (2):

ДВi = В". - go,, (2)

где i - эпоха пзмереIrЕЙ;

Bxi - измер€ннarя цшрота системой, град.;

В9; - ОПОРНФr ШИРТ4 ГРаД.

l 1.4.2 Рассчитать абсолютную погрешность определения долготы по формуле (3):

ДLi = L", - 1ou (3)

где lE, 
- 

измеренная долгота сиgгемой, град.;

Lо; - ОПОРНаЯ .ЩОЛГОТ4 ГРаД.

l1.4.3 Первести поJrr|енные значенItя абсоJtrотной погрешности определения широты

и долготы в метры по формулам (4), (5):

дв! = 
АВ''о

. 180 (1-e2,s.n2Boi)
(4)

a.cosB (5)
1-е ,sin2Bo1

Г.Ще /В;, /l; - абсолютные погрешности определения широты и долготы на r_ю

а 7-ez

дL'i --
ALi,n
180

эпоху, град;

а - большая полуось общеземного эJшипсоида, м (WGS-84: а = 6378137 м);

е - эксцентриситет общеземного эллипсоида (WGS-84: е2 = 0,00б69437999)
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11.4.4 Рассчитать математическое ожидание определения погрешности широты по
формуле (6), лолготы по формуле (7):

(6)

, i=1 ДL'i, (7)

гдеN-числоизмерений.

11.4.5 Рассчитать СКО определения погрешности широты по формуле (8), лолготы по

формуле (9):

(8)

мв =;.ZУ=,дв!,

м, _!

E|!,(ll!-M.)' (9)
л-1

1 1.5 Результаты поверки по определению абсолютноЙ инстр)а{ентальноЙ погрешности
(при ловерительной вероятности 0,95) определения координат местоположения системы в

плане в статическом режиме при геометрическом факторе pDop не более 3 считать

положительными, если пол}п{енные по пункгу l1.4 значения абсолютной инстру-lvtента.lIьной

погрешности (при ловерительной вероятности 0,95) определения координат местоположения

системы в плане в статическом режиме при геометрическом факторе pDop не более 3

находятся в пределах +5м в автономном режиме и +1,5м с использованием

дифференциального режима SBAS.

При невьшолнении JIюбого из вышеперечисленных в пуt{кте 11.5 условий поверка

системы прекращается, результаты поверки по определению абсоJпотной инструмента,тьной

погрешности (при ловерительной вероятности 0,95) определения координат местоположения

системы в плане в статическом режиме при геометрическом факторе pDop не более 3

признаются отрицательными.

11.6 Процедуры обработки результатов измерений, полученньIх при определении

абсолютной погрешности измерений скорости движения Тс на контролируемом у{астке дороги

11.6.1 Опрелелить эталонн).ю скорость движения автомобиля на контролируемом

г{астке дороги по дzlнным с этtlлонного Еilвигационного приемника по формуле (l1):

l, 
-vэi - 'Ё,иi 

(.)

N
(11)

где Уэi - значение скорости на контролируемом участке дороги по данным с этzlлонного

навигационного приемника для i-го проезда, выраженное в кйч;

ЕБ,!;j
"J N-1 '

11.4.6 Рассчитать границы инстрр{ентaльной погрешности (при доверительной
вероятности 0,95) определения координат местоположения системы в плане по формуле (10):

п = !(,[MTTTL +2,,[ов' + oF). tlol

11.4.7 Операчии по пунктttм 11.4.1 - 11.4.6 провести для каждого сценария имитации,
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vj(O - значение мпlовенной скорости по данным с эталонного нt!вигационного

приемника для i-го проезда, выраженное в км/ч;

N - количество значений мгновенной скорости по данным с этilлонного

навигационного приемника дJut l-го проезда.

11.6.2 Рассчитать значеЕие абсолютной погрешности измерений скорости на

контроJIируемом у{астке дороги по формуле (12):

дVi -yr-yru (12)

где И _ значение скорости на контролируемом участке дороги, измереЕное системой

для i-го проезда, выраженное в км/ч.

11.7 Результаты поверки по определению абсолютной по!репшости измерений

скорости движения ТС на контролируемом rIастке дороги считать положительными,

..о'дп"всехизмеренийполуrенныепоrryнкТУ11.6.2значенияабсолютнойпогрешности
измереfiий скорости движения ТС на контролируемом yIacTKe находятся в пределах а1 км/ч

в диапазоне от 0 до 350 км/ч.

прекращается, результаты
скорости движения ТС на

при невыполнении данного условия поверка системы

поверки по определению абсолютной погрешности измерений

контролируемом ylacTкe дороги признаются отрицательными,

11.8 Процедуры обработки результатов измерений, полученных

абсолютной пофешности измерений скорости движения тс в

радиолокационным методом

при определении
зоне контроJIя

( 13)

Рассчитать абсо.lпотную погрешность измерений скорости ТС по формуле (13):

ЬV1 = V*, _ y,u

где / Иi - значение абсолютной погрешности измерений скорости ТС, км/ч;

Из; - имитир}емая скорость ТС из ряда 1;70; 90; 120; 150; 180; 250;350 км/ч;

Ик, - скорость ТС, измеренная системоЙ при имитируемоЙ скорости Vз, кЙч,

11.9 Результаты поверки по определению абсолютной погрешности измерений

скорости д"r*arr"" ТС в зоне KoHTpoJUI радиолокационяым методом сt{итать положительными,

если дlя всех измерений полуlенные- по пункту 11,8 значения абсолютной погрешности

измеренийскоростиДВижеЕияТСвзонеконтоJIJIраДиоЛокационнымметоДомнахоДятся
в прЙелах +1 км/ч в диапазоне от 0 до 350 км/ч,

ПриневьшолневииДаЕногоУслоВияповеркасистеМыпрекраЩается'резУльтаТы
поверки по определенйю абсолютной погрешности измерений скорости движения Тс в зоне

контроля радиолокшIиоЕным методом признаются отрицательными,
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11.10 Прочелуры обработки результатов измерений, полуtlенньп при определении

абсолютной погрешности измерний расстояния до ТС

Рассчитать абсошотную погрешность измерений расстояниJl до ТС между метками для

каr(дого измерения по формуле (14):

ALi-Li-Lgi. (l4)

11.11 Результаты поверки по определеЕию абсолютной погрешности измерений

расстояния до ТС считать положительными, есJп{ для всех измерений полученные

no ny"*ry 11.10 значения абсолютноЙ погрешности измерениЙ расстояния до ТС находягся

в пределах +1 м в диапазоне от l до l00 м.

при невьrполнении данного условия поверка системы прекращается, результаты
поверки по определению абсолютной погрешности измерениЙ расстояния до ТС признаются

отицательными.

11.12 Прочелуры обработки результатов измерений, полученньж при определении

абсолютной погрешности измерений угла на ТС

Рассчитать абсолютную погрешность измерения гла на ТС по формуле (l5):

Даi = q. -.r,, (l5)

Г.Щ€ 4i - ЗНДЧеЕие угла на ТС, измеренное системой при i-oM измерепии;

г.це (I3i _ этilлонное значение угла на тс для i_го измерения, согласно таблице 6.

1 1 .13 Результаты поверки по определению абсолютной погрешности измерений угла на

ТС считать положитеJIьными, если для всех измерений полученные по п}цкту 11.12 значения

абсолютной погрешности измерений }тла на Тс находятся в пределах +lo в диапазоне *22о.

При невыполнении дalнного условия поверка

поверки по определению абсолютной погрешности

отрицательными.

системы прекр цается,
измерений угла на ТС

результаты
признаются

11.14 Прочелуры обработки результатов измерений, полrIенньD( при определении

абсолютной погрешности измерений скорсти движения Тс в зоне контоJIя по видеокадрам

Рассчитатьабсолютн}топогрешпостьизмеренийскоростидвижеЕиJIТСвзоне
контроJIя для кФкдого проезда по формуле (16):

bVi=V,-Yru (16)

rДе lVi - ЗЕаЧение абсолютной погрешности измерениЙ скорсти движения ТС в зоне

KoHтpoJUl, км/ч;
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И; - ЗНаЧеНИе скорсти, измереIrЕое системой для i-го измерения, км/ч;

Из; - ЗНПЧеНИе скорости по данным с этаJIонного н:вигационного приемника для i-го

измерения, км/ч.

11.15 Результаты поверки по определению абсолютной погрешности измереЕий

скорости движения тс в зоне KoHTpoJUI по видеокадрам методом считать

положительными, если д!,Iя всех измерений полrlенные по пункту l1.14 значения абсолютной

погрешности измереЕий скорости движения ТС в зоне KoH1poJUr по видеокадрам находятся

в пределах *1 км/ч в диапазоне от 0 до 350 кЙч.

при невыполнении данного условия поверка системы прекращается, результаты

поверки по определению абсолютной погрешности измерений скорости движения Тс в зоне

контоля по видеокадрalм признаются отицательными.

l1.1б Прочелуры обработки результатов измерений, ПолуtlеЕньD( при определении

абсолютной погрешности измерений интервalлов времени

11.16.1 Рассчитать интервмы времени между парами сформированных системой

кадров 1-2, з-4,5-6,7-8 и 9-10 по показаниJlм внешнего цифрвого табло отображенпя времени

на кадрах по формуле (l7):

Tri," = Тzra," - Trr1n, (17)

где 7,;.u - значение интервала времени меrцу l-ой парой кадров по показапиям

внешнего цифрового табло отображения времени, с;

723;,1 - ЗНПЧ€Ние времени по внешнему цифровому табло отобра)кения времени на

втором в i-ой паре кадр, с;

Z13;,1 - ЗНаЧ€Вие времени по внешнему цифровому табло отображения времеЕи на

первом в i-ой паре кадре, с.

11.16.2 Рассчитать абсоJIютную погрешность измерений интервaшов времени по

формуле (l8):

дТi," = T*i,, - Тзl,g, (l8)

гдеlIi.ч-значениеабсоJrютнойпогрешностиизмернийинтерВалоВвремени'с;

7x;,л - ЗНilЧeНие интервала времени, измеренЕое и присвоенное системой i-ой паре

кадров, с;

7,, u - значение иЕтервала времени между Ёой парой кадров по показаниям внешнего

цифрового табло отобрrDкения времени, с, рассчитанное по формуле (l7),
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11.17 Резулътаты поверки по определению абсолютной погрешности измерений

интервalлов времени считать положительными, если для всех измерений полr{енные по

пуъкгу 11.16.2 значения абсолютной погрешЕости измерений интервirлов времени:

- находятся в пределах +2 с в диапазоне от 0 до 86400 с для интегрироваш{ьж

измерительньD( блоков исполнений (IB-RID, <IB-I>, видеоблоков исполнений (VB-ID, <VB-S>;

- находятсЯ в пределzлХ +1 с в диапаЗоне от 0 до 86400 с для интегрировilнньD(

измерительных блоков исполнений KIB-RP>, (IB-PD, видеоблоков исполнения (VB-P).

При невыполНении JIюбогО из вышеперечисленньrх в п}цкте 11.17 условий поверка

системы прекращается, результаты поверки по определению абсолютной погрешности

измерений интервалов времени признalются отрицательными.

12 ОФОРМЛЕНИЕ РЕЗУЛЬТАТОВ ПОВЕРКИ

12.1 Результаты поверки системы подтверждilются сведениями о результатах поверки

средств измерений, вкJIючеЕными в Федеральный информационньЙ фонд по обеспечению

единства измерений. По заявлению владельца системы или лица, предстzlвившего ее на

поверку, вьцается свидетельство о поверке системы, и (или) в формуляр вносится запись о

проведенной поверке, з:lверяемм подписью поверитеJUI и знzком поверки, с указанием даты

поверки, иJIи вьцается извещение о непригодrости к применению средства измерений,

l2.2 Результаты поверки оформляются по установлеЕной форме,

{L
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