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1ОБЩИЕПОЛОЖЕНИЯ

1.1 настоящая методика поверки мп 26.51.66_001_59585622_2025_01 распрострzlняется
на комплексы фиксачии нарушений П,Щ,Щ <Призма-Н> (лалее - комплексы), изготавливаемые

обществом с ограниченной ответственностью (ндучно_производствЕнноЕ
прЕдприJIтиЕ (интЕрвдJID (ооо (нпп (интЕрвдJI>), г. новосибирск, и устанавливает

объем и методы первичной и периодической поверок.

1.2 В результате поверки должны быгь подтверждены следующие метрологиIIеские

характеристики комплексов, ука}анные в таблице 1.

Таблица 1

1.3 Прослеживаемость результатов измерений прп поверке комплексов обеспечивается:

- к государствепному первичному специlлльЕому этzллону координат

местоположеншl ГЭТ 2|8-2022 в соответствии с государственпой поверочной схемой для

коордиЕатно_временЕых средств измерений, утвержденной прикarзом росстандарта

от 0'1.06,2024 Ns 1374;

Значениенаименование истики

от 0 до 350
Диапазон измерений скорости движения трzlнспортньD( средств

олокационным методом, км/чзоне ко -,lя

(далее - ТС) в

t1
Прелелы допускаемой абсолютной погрешности измерений скорости

олокационным мЕтодом, кйчадидвижения ТС в зоне ко

от 0 до 350
.Щиапазон измерений скорости движения ТС в зоне KoHTpoJuI безраларньь,l

по видео ), км/ч

+l
Пределы допускаемой погрешности измерний скорости

), км/чметодом по видео
абсолютной
ля бездвихениJl ТС в зоне

от 0 до 350
ТС на контролируемом гrастке

до ги, км/ч

+1

Пределы допускаемой погрешности измерен движения ТСий скорости

относительпой, в диапазоне св. 100 до 350 км/ч, %

+1
нн ииt{нхости вн}трепои ронизациоаем грешноп дделы пускре

SU мксиен тсUa,Ioшк и )аlьнн иово с оl1ин }'lко плекс нацкапыш

+1
прелелы допускаемой абсолютной погрешности присвоения времени

видео ,МС
от 1 до 86400

.Щиапазон изм мени, сBarloB

+1
Пределы допускаемой абсопотной погрешности измерений интервarлов

в ,с

+4,5

+4,5

,Щоверительные фаницы допускаем
(при доверительной вероятпости 0,95) определения координат

местоположения комIlлексов в IIлане при геометрическом факгор PDOP

не более 3, м*
статический режим

ой абсолютной погрешности

динаI\,1ичеСКии
* - При одновременном использовании сигнzIлов гл

систем ГЛоНАСС и GPS.
** - Рабочий диапазон ско от 0 до 150 кt"t/ч.

обальных навигационньD( сп}тниковьгх

методом

Щиапазон измерений скорости движения

+l

на контролируемом r{астке дороги
абсолютной, в диапазоне от 0 до 100 км/ч вlсточ,, км/ч

абсолютной
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-кгосУдарстВенномУпервичномУэт.шонУединицВремени'частотыинацион.lлЬнои
шк:lJIы временИ гэт 1-2022 в соответствиИ с государственноЙ поверочной схемой для средств

измерений времени и частоты, утвержденной приказом Росстандарта от 26,09.2022 N 2з60.

1.4 Поверка комплексов прводится:

- по пуIlкIам 10.1, 10.2, l0.3, 10.4, 10.5 и l0.б - методом непосредственного сличения с

эталонными средстваIt{и измерний;

- по пункта { 10.7 и l0.8 - мЕтодом прямьD( измерний.

2 ПЕРЕЧЕНЬ ОПЕРАЦИЙ ПОВЕРКИ СРЕДСТВЛ ИЗМЕРЕНИЙ

2.1 При проведении поверки должны бьпь вьшолнены операции, Fаз^нные в

таблице 2.

Таблипа 2

обязательность выполнения
иопераций поверки

периодической
поверке

первичной
поверке

Наименование операции поверки

7ДаДаниивнешний осм из}l

8ДаПодготовка к поверке и опробование

9.ЩаДаПроверка програJttмного обеспечения
(далее - ПО) измеренийсредства

измеренийко еление метрол огических ха

1l 0ДаДа

- определение абсолютной
погрешности измерений скорости

движения ТС в зоне контроля
олокапионным методом

l0.2ДаДа

- бцрgделение абсолютной
погрешности измерений скорости

движения ТС в зоне KoHTpoJuI

безрадарным методом (по

вхдеокадрzлм)

10.3ДаДа
- определение погрешности
измерений скорости движения ТС на

контроли мом ччастке дороги

10.4Да.Ща

- определение абсолютной
погрешности сию(ронизации

внуценней шк:lлы времени

комплексов с нaщиональной цп(алой

времени UTC SU)

10.5ДаДа
- определение абсоrпотной

погрешности присвоения времени

видеок

Номер разлела (пункта)
методики поверки, в

соответствии с которым
вьшолЕяется операция

поверки

средства измерений
Да



Наименование операции поверки

обязательность вьшоJIнения
операчий поверки при

Номер раздела (пункта)
методики поверки, в

соответствии с которым
вьшолняется операция

поверки

первичной
поверке

периодической
поверке

- определение абсоJпотной
погрешности измерений интервалов
времени

Да Да 10.6

- определение абсолотной
погрешности (при доверительной
верятности 0,95) определенrrя

координат местоположениJI
комплексов в плiше при
геомЕтрическом факторе PDOP пе
более 3 в статическом ре)|с{ме

Да Да 10.7

- определение абсо.lпотной

погрешЕости (при доверительной
верятности 0,95) определения
координат местоположения
комплексов в плане при
геометрическом фаlсгоре PDOP не

более 3 в динамическом ме

Да 10.8

Полгверждение
средства
метрологическим требо

соответствия
измерений

вtlниям
Да Да ll
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Продолжение таблицы 2

2.2 .Щопускается проведение поверки меньшего Iшсла измеряемьD( веJшчин, которые

используются при экспJIуатации комплексов, по соответств},ющим пунктll1l ЕастояIцей

методики поверки.

Первичная поверка комплексов должна проводиться в поJIном объеме,

Периодическая поверка ПО П}'HЮzlI\.l 10.4, 10.5, 10.7 и l0.8 явJlяется обязательной, по

гyIrKTaM 10.1, l0.2, 10.3 и 10.6 - по заявлению зiж{tзIшка.

соотвегствующшl запись должна бьrгь сделана в сведениях о результатах поверки,

передаваемьD( в Федера;rъньй информачионньй фонл по обеспечению единства измерений.

2.3 .Щопускается проводить поверку по пyнKTzll,t 7, 8, 9, 10.4, l0.5, 10.6, l0.7, l0.8 и 11 в

лабораторньп< условиях.

2.4 Внеочерлную поверку, обусловленную ремонтом комплексов, проводить в объеме

периодtтческой поверки.

2.5 При нzллиIши функции измерения скорости движеЕия ТС в зоне контоля
безрадарньп.t методом (по видеокадрам) внеочередlая поверк4 обусловленная изменением

местоположепия комплексов, прводится в объеме гr}rrкта 10.2.

2.6 При нllлиtши фу"щии измерения скорости движения Тс на контролируемом

}лIастке дороги внеочередная поверка обусловленнм изменением местоположения комплексов,

проводится в объеме пуякга l0.3.

Да
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2.7 Операчии по пункту 10.1 (метол l) выполняются дш комплексов, работающих в

пеподвижноМ состояЕиИ прИ стационарном, передвижном или мобильном варианте

размещенltя, имеющих в составе рад{олокlщионньlе модули, производящих измерения

скорости движения ТС в зоне KoHTpoJuI радиолокационньш методом.

2.8 Операчии по пylrкту 10.1 (метол 2) вьшолняются для комплексов, работаЮщИХ В

движении при мобильном варианте ра:}мещения, имеющих в составе радиолокационные
модуJш, производящиХ измерения скорсти движения ТС в зоне KoHTpoJUI радиолокационным
методом.

2.9 Операчии по Iryнкгу 10.2 вьшолнлотся для комплексов, работающих в

неподвижном состоянии при стационарном вариilнте размещения, производящих измерения

скорости движения ТС в зоне KoETpoJп безрадарньш методом (по видеокадрам).

2.10 Операчия по гrу{кгу 10.3 выполняется для комплексов, работающпх в

неподвижном состоянии при стационарном ил передвижном вариzlнте размещения, состоящих

из ДвУх и более блоков фиксации и обработки данньD(, между которьши происходит обмен

информачией, и производящих измерения скорости движения ТС на контролируемом rIастке
дорогп.

2.11 Операчии по пункту l0.8 вьшолняются для комплексов, работающих в движении

при мобиJIьном вариiште размещения, опредеJIяющих координаты своего местоположения в

плане в динIмическом режиме.

2.12 В слуlае полуrения отрицательных результатов по любому ггуrкгу таблицы 2

комплексы бракlтотся и нaшрzлвJIяются в ремонт.

3 ТРЕБОВАНИЯ К УСЛОВИЯМ ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ

3,1 Поверка проводится при условиях экспJryатации поверяемьD( комплексов и

испоJIьзуемьD( средств поверки. Срелства поверки должны бьпь подготовлены к работе в

соотвgгствии с руководствами по Еr( эксшryатации.

4 ТРЕБОВАНИЯ К СПЕЦИАЛИСТАМ, ОСУЩЕСТВЛЯЮЩИМ ПОВЕРКУ

4.1 К проведению поверкИ допускаютсЯ лица, явJIяющИеся специалисТzllчtИ ОРГzlНа

метрологиalеской сrryжбы, юрид{ческого лица лtли индивидуального предприниматеlrя,

zлккредитованного на право проведения поверки, непосредственно осуществляющие поверку

средств измерепий.

4.2 Перонал, проводящий поверку, должен быгь озЕакомлен с руководством по

экспJryатации комплексов и Еастоящей мЕтодикой поверки.

5МЕтРологичЕскиЕиТЕхниЧЕскиЕТРЕБоВАнI{яксРЕДстВдм
повЕрки

5.1 При проведении поверки долrшы применяться средства поверки, указанные в

таблице 3.
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Таблица 3

Перечень рекомендуемьrх
средств поверки

Метрологические и технlr'lеские
,гребования к средствzlI\,t поверки,

необходимые для ведения по

Операчии поверки,
требlтощие применение

по
Термогигромегры
электронные (CENTER)
модель 311 с
термоэлектрическим
преобразователем с НСХ
типа <К>, рег. Nэ 22129-09;

Термогигрометры
iлвтономные ИВА-б
IIспоJIпение иВА-бн с

удлинитеJIьным кабелем
кУ-1 иJп{ кУ-2
модификация -Д2,

. Ns 82393-21

Средства измерений относительной
влФrclости окружающего воздуха в

диiшазоне от 0 % до 98 О/о с абсошотной
погрешностью не более t3 О/o

Срлства измерений температуры
окружающего возд}ха в диап lоЕе
от -60 оС до +65 оС с абсоrпотной
погрешностью не более *1,5 ОС;

п. п. '7 - 10 Контроль

условий проведения
поверки

Аппараryра
навигационно-временнiul
потребителей глобальньп
навигационньD(
спугниковых систем
глонАсс/GрS/GАLILЕо/
SBAS NVO8с_CSM-DR,
рег. JllЪ 52б14-13;

Аппаратура
навигационно-временн:UI
потребителей глобальньн
Е:вигдlионньD(
сп)тниковьIх систем
глонАсс/GрS/GАLILЕо/
SBAS NvO8c_cSM-DR,
рег. Nэ 52614-13;

Источники первиtшые

точного времени
укус_пи 02д]\4,

рег. N 60738-15;

Осциллографы цифровые
TDS2022C,
рег. ]ф 48471-1 1;

Средства измерний скорости в

диzшазопе от 0 до 350 пr/ч с

абсоrпотной погреItrностью (при

доверительной вероятности 0,95) не

более +0,5 км/ч;

Средства измерений, предназначенные

для вьцаtlи шк:цы времени,

сиЕхронизированной со шкшrой

времени UTC (SU), с абсолютной
погрешностью не более *300 нс;

Рабочие эталоны единиц времени

и частоты пятого разряда,
соответствуюшие требованиям ГПС для
средств измерений времени и частоты,

1твержлепной прикапом Росстандарта
от 26.09.2022 J'lЪ 2360, с пределами

доrускаемьж смещений рабочих пrкал

времени относительно национальной

шкztлы временu /Тц7615ц1 рш НЕ

более +300 мкс;

Срелства измерений временЕых
парzl}rетов элекгрических сигнzллов

с абсоrпотной погрепшостью не более
+30 нс;

п. 10 Определение
метрлогическrх
характеристик средства
измерений
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Продолжение таблицы 3

Перечень рекомендуемых
средств поверки

Метрологические и технические
требования к средств:м поверки,

необход.tмые для ведениJI по

Операчии поверки,
требующие применение

ств по
Частотомеры
универсмьЕые серии
CNT-90 модификация
CNT-90, рег. Nэ 70888-18,
секундомеры электронные
<Интеграл С-01>,

рег. Ns 44154-16;

Имитатор
СПУПЛЛКОВЬD(

навигшIионньD(
GSS6700, рег. Nч 82349-21;

Индикаторы времени ИВ-1;

Пластина государственного
регистрационного знака
ТС;

Переизлучшощая антенна;

сигнаjIов

систем

ванньй колпак

Средства измерений интервалов
времени в диапазоне от l до 86400 с

рабо.п,tе этalлоны координат
местоположения 2-го разряIа,
соответств),ющие,гребованияrr ГПС для
координатно-временньD( средств
измерений, 1твержденной приказом
Росстандарта от 07.06.2024
Ns |З74, с пределом допускаемой
абсолютной погрешности

формирования координат
местоположения потребителя ГНСС в

системах координат WGS-84 Д**о не

более 2,2 м;

Инд.rкаторы времени с отображением
времени в формате Tl:MM:cc.Mc
(ч: от 0 до 23; мин: от 0 до 59;

с: от 0 до 59; мс: от 0 до 9999)

погрешностью нес абсоrпотной
более +0,3 с;

примечание -,щопускается использовать при поверке друпrе угвержденные и

величин, средства измерений утвержденного

аттестованные

довлетво щие м

типаэталоны единиц
в таблице.ванIlя\1огическим

и поверенные,

5.2 Все средства поверки должны бьпь исправны, поверены, результаты поверки

подтверждalются сведениями о результатzrх поверки средств измерений, вкJIюченными в

Федеральньй информачионньй фонд по обеспечению единства измерений,

бтРЕБоВАния(УсЛоВия)пооБЕспЕчЕниЮБЕЗоПдсности
ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ

6.1 ПрИ проведении поверки комплексов следует соблюдать требования безопасности,

УстlшавливаемыерУководствомпоэксплУатациинакомплексыир}ководстВ:lмипо
эксплуатациИ используемого при поверке оборудоваIrия.
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7 ВНЕШНИЙ ОСМОТР СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

7,1 При проведении внешнего осмотра проверить соответствие комIшексов следУюЩим

трбованияv:

- отс)пствие механических поврхцений и ослабление элементов креплеНИЯ, ЧеТКОСТЬ

фиксачии их положенll-,l;

- четкость обозначений, Iшстота и исправность разъемов и гнезд, нlшиIше и

целостность печатей и пломб;

- нarличие марКировки согласно ,гребованияrл эксплуатационноЙ докрлентации.

7.2 Результаты поверки по данному пункту сщrтать положительными, если

обеспе.ллвается выполнение всех переtмсленньD( в п}нкте тебований.

8 ПОДГОТОВКА К ПОВЕРКЕ И ОПРОБОВАНИЕ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИИ

8,1.1 Перел проведением поверки поверитель должен изу{ить руководства по

эксплуатациИ поверяемьD( комплексов и испоJIьзуемъж средств поверки,

8.1.2 Подготовить комплекс к работе в соответствии с руководством по эксплуатации,

проверить вкJIючение элеюропитzlния комплекса.

8.2 Опробование

8.2.1 Загryстпть на вЕешнем персонzlльном компьютере (дшее - ПК) программу

<Служба настройки и мониторинга комIшексов фиксации нарушений Пff.Щ Призма> и в

открывшемся окне <выбор комплекса> нажать на кнопку <ввести данные вргпrую),

8.2.2 Выполнить подключение к блоку фиксачии и обработки данньD(, введя в

открьвшейся строке соответствующий ему IР-адрес и на;к:lв кнопку <ОК>,

8.2.3 Перйти во вкJIа,дку кМетрлогия> и в открывшемся окне E:DKaTb на кнопку

<3агрlзить данные>.

8.2.4 Заводские номера комплекса и блока фиксации и обработки данньD(, укiванные в

левой части окна прогрalммы, должны совпадать с заводскими НОМеРаI\,tИ, нzlнесенными на

шильд, расположенньй па корпусе блока фиксации и обработки д:lнньн, и з:шисанными в

паспорте комплекса.

8.2.5 Вьйти из програ {мы кСлужба настройки и мониториЕга комплексов фиксачпи

нарушений П!,Щ Призма>.

8.2.б Операчии ПО ПУПКГаIr.l 8.2.1 _ 8,2.5 выполнить дя всех блоков фиксачии и

обработки данньD( из состава поверяемого комплекса.

8.з Резулътаты поверки по данному пункту считать

обеспечивается соответствие всех перечисленньп в п}нкте требований
положительными, если

8.1 Подготовка к поверке
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9 ПРОВЕРКЛ ПРОГРАММНОГО ОБЕСПЕЧЕНИЯ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

9.1 Проверить соответствие з.rявленньгх идентификационньо<

метологически значrдлой части программного обеспечения (лалее -
последовательности:

данных (признаков)
ПО) в следующей

- выполнить операции, приведенные в пунктах 8,2.| - 8.2.3;

- проверить идентификациоЕное н:шменоваfiие мегрологически значrтмой части По на

соответствие )тазанному в паспорте;

- проверить номер версии (илеrrшфикачионньrй номер) метрологшIески значrтмой

части ПО на соответствие указанному в паспорте;

- вьйтИ из програIt{мЫ <Служба настройки и моIlиторинга комплексов фиксачии
нарушений П!.Щ Призма>;

- повторитЬ действиЯ по дalнномУ пункry щя всех блоков фrксачии и обработки

д {ных из состава поверяемого комплекса.

9.2 Результаты поверки cImTaTb положительными, если идентификационные данные

(признаки) метрологи.Iески значимой части ПО соответствуют идентификационным данным,
приведенным в пlюпорте комплекса и данЕым, приведенньпrr в табrшце 4,

Таблица 4

10опРЕДЕJIЕниЕмЕТРоЛогиЧЕскиххАРлкТЕРистикСРЕДсТВд
ИЗМЕРЕНИЙ

l0.1 Опрлеление абсолютной погрешности измерений скорости двюкениJ| ТС в зоне

KoHTpoJUI радиолокационным методом

10.1.1 В зависимости от фyT{кционала комплексов поверку по данному пункry провести

по методу 1 и/или по методу 2.

ЗначениеИденти икационные данные изнаки
module-mИденти онное наименование Поикаци

не ниже 1.0.8Ном икационньй ном поиденти
вой иденти по исполняемого кода.,IbHfuIикато ко

10.1.2 Меmоd 1 - Опреdеленuе абсолюmной поzреuлносmu uз.uеренuЙ скоросmu

dвuэсенuя ТС в зоне конmроля раduолокацuонным меmоdом dля комrurcксов, рабоmаюtцuх в

непоdвuэrном сосmоянull прч спацuонарном, переdвuэено,u tl"tu мобuльном варuанmе

размеlценlЕl

10.1.2.1РазместитьвТСшпаратУрУн.lвигационпо.временнУюпотребrгелей
глобальньп< н.вигаIшоЕньD( спугниковьD( систем глондсс/GрS/GдLILЕо/SвдS
NVO8C_сSM_DR (дшее - навигационньй приемник) и внешний ПК с установленньш По для

настройки и з{шиси данньD( в файл с навигачионного приемник4 обеспечить.радиовидимость

сигнiIлов навигдlионньD( *o""n"""*" iшпаратов ГЛОНАСС и GPS в верхней поrryсфере лля

навигационного приемника.
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10.1.2.2 Подклюц,tть навигационньй приемник к внешЕему ПК и установить частоту
вьцаIш д:tнных навигационным приемником (темп ршения) 10 Гч.

l0.1.2,3 Убедиться, что устzlновлена связь навигационного приемника с

навигационными космическими аппаратarми глондсс и Gps, а значение геометического

фактора 1ху,чшения точности не превышает 3.

10.1.2.4 Начать зчlпись данньD( с навигациоЕного приемника.

10.1.2.5 Осуществить проезд зоны (зон в слrrае наличия в составе поверяемого

комплекса более одного блока фиксации и обработки даrньп<) контроJIя комплекса на Тс не

менее пяти раз с разными скорстями, при этом две скорости должпы бьггь минимально и

мiжсимально возможными в данной зоне (данньIх зонах) контроля. Рекомендуется выбирать

минимalльно и мzксиммьно возможные скорости движения Тс, основьваясь, в первую очередь,

на обеспечении безопасности rIастников движения в зоне (зонах) контроJIя во времJI поверки.

10.1.2.6 остановить зtшись дilнньD( с н:lвигационItого приемника.

l0.1.2.7 По данным с комплекса определить врмя фиксачии и скорость движения ТС в
зоне (зонах) контроJlя для каждого проезда.

10.1.2,8 Выбрать из зrшисанньD( дalнньD( с нatвигационного приемника дalнные,

соответств}.ющие времени фиксации ТС в зоне (зонах) KoHTpoJUl комплекса дJUl каждого

проезда.

10.1.2.9 Призвести расчет абсолютной погрешности измерний скорости движения ТС
в зоне концоJIя радиолокационным методом по п}чкту 1 1 .1 .l .

l0.1.2.10 Операчии по пункгllм l0.1.2.1 - 10.1.2.9 выполнить для всех блоков фиксации
и обработки дzшньD( из сост:ва поверяемого комплекса работающих в неподвижном состоянии

при стациоIrарном, передвижном или мобильном варианте размещения.

10.1.3 Меmоd 2 - Опреdеленuе абсолюпной поzрешносmu uзмеренuй скоросmu

dвчэrенчя ТС в зоне конmроля раduолокацuонньtм меmоdом dля комплексов, рабоmаюлцuх в

dвuэrенuu прu мобuльном варuанпе размеlценllrl

l0.1.3.1 Выбрать прямолинейпый ytacToK дороrи с одной презжей частью и не менее

чем двумя полосами для движения в обоих ЕапрalвлениJD(, при этом разметка на дilнном участке

дороги должна позвоJtять совершать опережение и обгон с послед}'ющим перестроением

)частникalми Тilнспортного потокц двигiлющегося в одном н:шрltвлении,

10.1.3.2 Для проведения поверки комплекс4 предназначенного для работы в движении

при мобиrьном вариаЕте размещения, потребlются патрульный автомобr,rль для размещения
комплекса и первого навигациовяого приемника и вспомогательное Тс для размещения

второго навигационного приемника, явJUIюцееся целью для комплекса,

l0.1.3.3 Разместить в патуJIьном и вспомогательном ТС навигационные приемники и

внешЕие пк с установленньп.r по для настройки и з Iиси данпьD( в файлы с нiвигационньж

приемников, обеспечить радиовидlмость сигнilлов навигационньD( космических аппаратов

глонАсС и GPS в верхпей поlryсфере лля н.lвигационньD( приемников,

10.1.3.4 Подlсшочить нilвигационные приемники к внешним ПК и установить частоту

вьцачи данньrх навигационными приемникil lи (темп решения) 10 Гц,
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10.1.3.5 Убедиться, что установлена связь нaвигационных приемЕиков с

навигационными космическимИ zШПаРаТаIr{и глонАсС и GPS, а значение геометрического

фактора цуrшения точности не превьппает 3.

10.1.3.6 Установить комплекс в патрульньй автомобиль в соответствии с РЭ и

подготовить его к работе.

10.1.3.7 Настроить комплекс на формирование и вьцачу данньD( о скорости движенпя

цели, то есть вспомогатеrьного ТС.

10.1.3.8 Начать запись данных со второго навигационного приемника, ра:}мещенного во

вспомогатеrьном Тс.

10.1.3.9 Осутчествить проезд выбранного по пункту 10.1.3.1 ylacTKa дороги тiким
образом, чтобы вспомогательное ТС двига.пось в попуIном нzшравлении отяосительно

патрульного автомобиля, при этом вспомогательное ТС, двигаясь левее патруJIьного

автьмобиля со скоростью, превышаюшей скоршь патульного автомобиля по показаниям

спидометров, дол)кно совершить его опережение и выехать из зоны KoHTpoJUI комплекса.

Фиксация комплексом вспомогательного ТС во время дfirного проезда должна произойти в

зоне KoHTpoJUI комплекса в момент совершения вспомогательным ТС опережения патрульЕого

ilвтомобиJIя.

10.1.3.10 Действия по rry{Kтy 10.1,3.9 провести пе менее пяти раз с разпьши скоростями

движения вспомогательного Тс и патрульного автомобиля, при этом две скорости должны

бьпь минима.lIьно и максимально возможными на д:lнном rlacтKe дороги как дJIя

вспомогательного ТС, так и дIя патрульного автомобиля. Учесть, что скорость движения

патрульного автомобиля должна бьггь не более l50 км/ч. Рекомендуется выбирать минимtlльно

и мaксимzлльно возможные скорсти движения вспомогательного ТС и патуJIьного

автомобиля, основывilясь, в перв},ю очереlь, на обеспечении безопасности всех rlастников
движения на данном гlастке дорги во время поверки.

10.1.3.11 Осуществить проезд выбранного по rryтrrгу 10.1.3.1 }п{астка дороги таким

образом, чгобы вспомогательное Тс двигалось в поп}тном нtшр!влении относительно

патрульного автомобиля, прп этом вспомогательное ТС, двигаясь левее патруJьного

автьмобиля со скоростью, превышающей скорость патрульного автомобиля по показаниям

спидометров, должно совершить его обгон с последующим перестроением в одну с патрульным

автомобилем полосу движенllя и выехать из зоны контроJlя комплекса. Фиксация комплексом

вспомогатеJIьного ТС во время дilнного проезда должна произойти в зоне контроJlя комплекса в

момент перестоения вспомогательного Тс в одну с патульным ,lвтомобилем полосу

движения,

l0.1.3.t2.ЩействияпопУнrry10.1.3.1lпровестинеменеепятиразсУслоВиями'
анalлогичными }казанным в пункте 10.1.з.10.

l0.1.3.13 остановить запись дaнньн со второго нIlвигационного приемника'

размещенного во вспомогательном Тс.

10.1.3.14 По данньпЛ с комплекса определить

движения вспомогатеJIьЕого Тс в зоне KoIrTpoJп для

в п},нюм l0.1.3.9 - l0.1,3.12.

время фиксачии и скорость
каr(дого проезда, указzшного

10.1.3.15 Выбрать из записанньD( дzшньD( со вторго навигационного приемника,

размещенного во вспомогательном ТС, дtlнные, соответствующие времени фиксации

""по*оaаaе*rого 
ТС в зоне контроJIя комплекса для кzl)кдого проезда 1казzurного

в п},нкт.rх 10.1.3.9 - l0.1.3.12.
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10.1.3.16 Произвести расчет абсо.rпотной погршпости измерений скорости движенIiя
ТС в зоне коЕгроJIя рад{олокдшонным методом по ггункту 1 1 .l .1 .

10.1.3.17 Настроить комплекс на формирование и вьцачу данньж о суммарной
скорости движения, включающей скорость движения цеJIи, то есть вспомогательного ТС, и

собiтвенную скорость движенлtя, то есть скорсть двихения патуJIьного автомобиля.

10.1.3.18 Начать запись дalнньD( с первого и второго пaвигационньD( приемников,

рrвмещешъж в патрульном автомобиле и вспомогательном ТС соответствеЕно.

10.1.3.19 ОсуществитЬ презд выбраНного по пункту 10.1.3.1 yIacTKa дороги тIким
образом, .побы вспомогатеJIьпое ТС двига.гtось во встречном напр:влении относительно

патрульного автомобиля, при этом оба уrастника должны двигаться в блиrкrих к линии

разметки, разделяющей танспортные потоки противоположЕьD( направлений движения,
полосах по своему нtшрllвJlению движения.

10.1.3.20 .Щействия по пунrгу 10.1.3.19 провести не менее пяти раз с условиями,
шt:lлогичными указанЕьш в гr},нкте 10. 1 .З. l0.

10.1.3.2l остановить запись дalнньD( с обоrх навигационньD( приемпиков,

|0.1.з.22 По данньш с комплекса определить время фиксации вспомогательного тС
в зоне KoHTрJUI и суlrмарную скорсть движения для кDкдого проездц указанного
в пунктirх l0.1.3.19 - 10.1.3.20.

l0.1.3.23 Выбрать из зtшисанньп дlмньD( с обоих навигационньD( приемников данные,

соответствуюшше времени фиксации вспомогательного ТС в зоне KotrтpoJul комплекса для

каждого проезда, }казанного в пункт:lх 10.1.3.19 - 10.1.3.20.

10.1.3.24 Произвести расчет абсо.rпотной погршности измерний скорости движения

ТС в зоне коктроJIя радиолокационным методом по пlъкту 1 1 .1 .2.

l0.1.3.25 Операчии пО П}нктаlt{ 10.1.з.1 - 10.1.3.24 вьшоJIнить для всех блоков

фиксации и обработюr данньD( из состава поверяемого комIшекса работающих в движении при

мобильном варианте размещенrlя.

l0.2 Опрелеление абсолютной погрешности измерний скорости двихения Тс в зоне

контроля безраларным методом (по видеокадрам)

l0.2.1 Выполнить операции, приведенные в пункта( 10.1,2,1 _ 10,1,2,8,

10.2.2 Произвести расчет абсоrпотной погрешности измерний скорости движеяия ТС в

зоне контроля бJзралuрrьпr ,етодом (по видеокадраru) по rrуrrкгу 1 1.3.

10.2.3 Операчии по пункт:rм 10.2.1 - 10.2.2 выполнитъ для всех блоков фиксации и

обработки дalнньD( из cocтzlBa поверяемого комплекса, производящих измерения скорости

д"rжен* ТС в зоне контроJlя безрадарньпr методом (по вилеокалрам),

l0.3 Опрлеление погрешности измерний скорости движения ТС на контролируемом

у{астке дороги

10.3.1 Все операции по данному п}ъкгу провести на образованном с использовzшием

блоков фиксачии и обработки дarнньD( коЕтрлируемом )частке дороги, ограниченном двр{я

рубежамi контроJlя. Пример контролируемого r{астка дороги приведен на рисlъке 1,
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10.3.3 ОсущесТвить проезд контолируемого комплексом у{астка дороги на ТС не

менее пяти раз с разными скорстrIми, при этом две скорости долrIсIы бьггь минима,тьно и

мzжсимально возможными на данном rrастке дорги. Рекомепдуется выбирать минимаJIьно и

мaжсимально возможные скорости движения Тс, основьвмсь, в первую очередь, на

обеспечениИ безопасностИ участникоВ движепиJI на коЕгрлирУемом )пrастке дороги во время

поверки.

10.3.4 Остлrовить зaшись данньD( с нllвиIационного приемника.

10.3.5 По д tным с KoMImeKca опредеJIить время фиксации ТС на въезде и выезде с
контоJпrруемого участка дорги и скорсть .щиженшI ТС на контр.lшруемом }п{iютке дорги
дя всех проездов.

10.3.6 Выбрать из записанньD( дzшньD( с навигационного приемника данные,
соотвЕтствующие интервilлal { времени нarхождепия Тс на контролируемом rlастке дороm дtя
всех проездов.

10.3.7 Произвести расчет скорости движения Тс па контролируемом )пrастке дороги по

дднным с н:вигационного приемника и погрецшости измерений скорости движения Тс на

контрJIируемом rrастке дорги по пркry l 1.5.

10.4 Определепие абсолютпой погрешности сиЕхронизации внугренней uжалы времени

комплексов с национаJIьной шка:rой врмени UTC (SU)

10.4.1 Собрать измерительtтуIо схему согласно рисlнку 2.
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условные знаки:

L - пртяженность коЕгроJпrруемого }лrастка дорги.

t1 - ВРеМЯ ВЪеЗДа На КОНТОЛИРУеМЬD( rrаСТОК ДОРГИ,

t2 - ВРеМЯ ВЫеЗДа С КОНТОJШРУеМОГО rIаСТКа ДОРГИ.

Рисрок l

10.3.2 Вытlолнить операции, приведенные в п}тrкт.D( l0.1.2.1 - |0.1.2.4.



навигационная
антенна

навигационная
пенна

Блок фиксации и
обработки данньв

навигационный
приемник

Осциллограф
цифровой TDS2022C

14

PPS PPS
BNC BNc

Канал 1 Канал 2

Рисунок 2

10.4.2 Вкпочить и настоить осциллограф цифровой TDS2022C (да:lее - осциллограф

дв}хкана.'lьный), установrrв след},ющие парarметры:

- коэффициенТы разверткИ и откJIонения, позволяюIщlе провестИ llНаJIИЗ ПаРzlI\,lеТРОВ

передних фронтов импульсов PPS, полl.ченньD( с блока фиксачии и обработки дzлнньD( и

навигационного приемника для обоих к:tнzlлов осци.тrлографа ,щцканаJIьного;

- синхронизация по переднему фронту;

- }ровень синхронизаЦrИ 50 9/о;

- 1 (первьй) канал синхронизации.

10.4.3 Вк.тпочить навигшIионньпi приемник.

10.4.4 обеспечить радиовидимость сигнllлов навигационньD( космических аппаратов

ГЛОНАСС в верхней по.tryсфере лля навигационного приемЕика.

10.4.5 Убедиться, что н:вигационньй приемник синхронизирован по сигнalл.lм ГНСС и

формирует шкzrлу времени.

10,4.6 Используя изображение на экр rе осциллографа двухкчlн:шьного с передними

фронтами импуJьсов PPS, поrцr.rепньп< с блока фиксацпи и обработюл данньD( и It:вигационного

приемникa' произвести расчет абсолютной погрешности сиID(ронизации вrrуценней шка,ты

времени комплексов с национ.uьIrой шкмой врмени UTC (St) по пункгу 11.7.

1 0.4.7 Выклю.п,rть нaвигационньй приемник и осциJшограф двlхкана,пъный,

10.4.8 ОперачИи по пунктаJt,l 10.4.1 - 10.4.7 вьшолнить для всех блоков фиксации и

обработки дllнньD( из состава поверяемого комплекса.

10.5 Опрлеление абсолютной погрешности присвоения времеЕи видеокадру

10.5.1 Собрать измерительную схему согласно рисlъку 3.
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Рисунок 3

10.5.2 Обеспечить радиовидимость сип{алов навигационньD( космIгIеских аппаратоВ

гло}lдсс в верхней полусфере для источника первичного точного времени укус-пи 02дм
(далее - исто.лrик времени).

10.5.3 Вктпочить источник времени и индикатор времеЕи ИВ-1 (дапее - индикатор
врмени).

10.5.4 Убедиться, что источпик времеЕи сиЕхрнизирован по сигналаI\,t ГНСС и

формирует шка.пу вр€мени.

10.5.5 запустить на внешнем пк программу кслужба настройки и мониторинга

комплексов фиксации нарушений П,щ,щ Призма> и в открывшемся окне <выбор комплексаl>

HaDKaTb на кнопку <Ввести данные врушlто>>.

10.5.б Выполнить по.щJIючение к блоку фиксации и обработки дllнньD(, введя в

открывшейся сцоке соответствуюший ему IР-адрес и HaDKaB кнопку <ОК>.

10.5.7 Перейти во вкла,дку кобъекгив и сенсор) и поставить галоц(у напротив опции

<Онлайн-прсмот). В правой части окна прГРiЛJt{Мы отобразится трансJIяция с видеок:ti{еры из

состам блока фиксацип и обработки дшrньrх.

10.5.8 отслеживм визуilльно видеопоток в правой части окна ПРОГРalIr,tМЫ, поместить

индкатор времени в поле зрения видеокzл}rеры и при помопц ее настроек пол}пrить четкое

изобрахение индикатора времени, после чего перйти во вкJIадку кМетрология>,

10.5.9 Сформировать видеокадр с изображением инд{катора времени, HiDKaB в

открывшемся окне на кнопку (Зафузить изображение>. В правой части окна пргрzllt{мы

отобразится сформированньй видеокад) с изобрiDкением индикатора времени и подписью в

ниrсlем поле видеокад)а.

10.5.10 Осуществить выгрузку сформиров.lнного видеокадрц H.DKaB на кнопку
<Сохранить изображение >.

10.5.11 ПовтоРяя действия, приведенные в пункпD( 10.5.9 - 10.5.10, сформировать не

менее пяти видеокадров с изображением индикатора времени в течение не менее 5 мин.

l0.5.12 Вьйти из прогрilммы кСлужба настойки и мониторинга комплексов фиксаuии
нарушений ПДД Призма>, выкJIючитЬ индикатор времени и истоtIник времени.

l0.5.13 Сравнить в i-й момент времени значения времени Z,;,n (изображение индикатора
времепи на видеокадре) со временем формирования видеокадра 7*,;n (значение времени,

зчшисанное в нижнем поле видеокадра) с 1"leToM местной часовой зоны и произвести расчет
абсолютной погрешности присвоения времени вшIеокадру по пункту l 1.9.

Навигационная
антенна

Индикатор
времени ИВ-l

Источник первичньй
точного времени
yKyC_IIи 02дм

Блок фиксации и
обработки данньп<
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10.5.14 ОпераЧИИ ПО IryHKTzlI\{ 10.5.1 - 10.5.13 вьmолнить для всех блоков фиксации и

обработки дalнньп из состава поверяемого комплекса.

10.6 Определение абсолютной погрешяости измерний интервirлов времени

10.6.1 Собрать измеритеJIьн},ю схему согласно рисунку 3,

10.6.2 Выполнить операции, приведенные в пунктzlх 10,5,2 - 10,5,8,

10.б.3Воткрывшемсяокнен.Dкатьпакноm(УкНачатьизмерениеинтерВала
времеЕи), одlовр€менно с этим зalпустив частотомер риверсальньй серии CNT-90

модификация CNT_90 (далее - частотомер) или сец/ндомер элекгронньй <Интеграл С-01>

(далеi - сек}цдомер). Успешное вьшолнение ком.нды подтвердится отображением в окне

прогрtlммы соотвеrствующего сообщения.

10.6.4 По прошествии интервала времени l мин, концоJшруемого с помощью

частотомера/секундомер4 нФкать на кнопку <завершить измерение интервала времени), после

чего остtlновить частотомер/секундомер. В правой частп окна прогрalммы отобразится пара

сформированньп< видеокадрв с изображением инд{катора времени и подписью в нижнем поле

каждого видеокадра.

10.6.5 Осуществить вьгрузку пары сформированных видеокадров, нажав на кяопку

<Сохранить изображение >.

10.6.б Повторить действия, приведенные в пуЕктrrх 10.6.з - 10.6.5, для значений

интервarлов времени из ряда 2, 3, 4 и 5 мин.

10.6.7 Вьйти из прогрrш\,rмы <Слркба настройки и мониторинга комплексов фиксации

нарушений П!.Щ Призма>, выкJIючить индикатор времени и источник времени,

l0.б.8 Произвести расчет интервiIлов времени между парами сформировшлньж

видеокадров |-2, з-4,5_б, 7_8 и 9-10 по показаниям индикатора времени на видеокадрах и

абсоrпотной погрешности измерений интервzrлов времени по пункry l 1.1 l,

10.6.9 Операчии по пункгаLr l0.б.l - l0.б.8 вьшолнптъ для всех блоков фиксации и

обработки данньD( из состава поверяемого комплекса.

l0.7 Определение абсолютной погрешности (при доверительной вероятности 0,95)

определения коордлнат местоположения комплексов в плане при геометрическом факторе

PDOP не более 3 в статическом режиме

10.7.1 Собрать измерительную схему в соответствии с рисlчком 4, используя имитатор

сигналов ГНСС (из состава рабочего этzллоЕа координат местоположепия 2-го разряла) с

подкпоченной к нему переизJryчающей антенной и поверяемьй блок фиксачии
и обработки д:lнньD( с подсоединенной к нему навигационной антенной из состава встроенного

в блок фиксации и обработки данньD( приемЕика сигнllлов глоба;tьньп< навигационньD(

спугниковьD( систем ГЛОНАСС/GРS.
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Рисрок 4

10.7.2 подготовить сценарий имитации с парalJtlетрами, приведенными в таблице 5,

в соответствии с руководством по эксплуатации на имптатор сигнаJIов ГНСС (из состава

рабочегО эталона координаТ местоположения 2-го разряла), при этом контролировать, чтобы

значение геометрического факrора 1хулшения точности не првьrшало 3.

Таблица 5

1 0.7.3 Воспризвести сценарий.

10.7.4 Осуществить зrшись NМЕА-сообщений во внуценнюю пап.tять блока фиксации

иобработкидalнньжвтечение5минсчастотойlсообщениевlсспоследующейвыгрузкой
файла с измерительной информачией.

прrrмечанпе - ,щанные с блока фиксачии и обработки данньD( включают в себя

измеренllя в формате протокола NMEA 0183.

10.7.5 Выбрать из измеренньD( значений коордиЕат местоположенIrя комплекса в плане

не менее 100 строк измерительной информачии с геометрическим фактором pDop не более 3.

Имитатор
сигналов Гнсс

Переизлуlающая
антенна

навигационная
антенна

Поверяемый
блок фиксации и

обработки д:lнньD(

Значение

Продолжительность 30 мин

Форм ируемые сигналы ГНСС глонАсс (Ll, ст), GPS (Ll, с/А)

Параметры среды

навигационньD( сигнllлов
распространения тропосфера прис}тствует (модель STANAG)

ионо ера прис)"r ствует (модель SUMMER)

Формируемые
дополнений

сигнalлы фlнкциона:Iьньпt нет

модель движения объекта статика

Формируемые значения координат в системе

координат WGS-84:
широта
долгота
высота над эJlлипсоидом, м

произвоJIьн r

ПРОИЗВОJIЬН:UI

не более 800

Наименование характеристики
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l0.7.б Произвести расчет абсолотной погрешности (при ловерительной верятности

0,95) определения координат местоположения комплексов в плlше при геометрическом факторе

PDOP не более 3 в статическом режиме по пункry l1.13.

10.7.7 Операчии по пунктам 10.7.1 - 10.7.б выполнить для всех блоков фиксации и

обработки данньD( из состава поверяемого комплекса.

l0.8 Определение абсолютrrой погрешности (при доверительной вероятности 0,95)

определениJI коорд{нат местоположения комплексов в плане при геометрическом факторе

PDOP не более 3 в длнамическом режиме

10.8.1 Собрать схему в соответствии с рисунком 4.

10,8.2 подготовить сценарий имитации с параметрами, приведенными в таблице 6,

в соответствии с руководством по экспJryатации на имитатор сигналов ГНСС (из cocTllBa

рабочего эталона координат местоположения 2-го разряла), при этом контолировать, ,побы

значение геометического фактора цулшеЕиJI точности не превышало 3.

Таблица 6

l0.8.3 Вьmолнить операции, приведеIIЕые в пупктах 10.7,3 _ 10,7,5,

10.8.4 Произвести расчет абсолютной погрешности (при ловерительной вероятности

0,95) опрлелеНия координат МестополоrкениЯ комплексоВ в плане прИ геомЕцическом факгор

PDOP не более 3 в динамическом режиме по rryнкгу 11.15.

10.8.5 Операчии по пунктам 10.8.1 - 10.8.4 выполнить дIя всех блоков фиксации и

обработкИ дllнньD( из состава поверяемого комплекса, определяющих координаты своего

местоположения в Iшане в динitмическом режиме.

Нмменование характеристики Значение

Продолжительность

Формируемые сигналы ГНСС глонАсс (L1, ст), GPS (L1, ciA)

Параметры среды

навигzшlионIIьD( сигналов
распространения тропосфера прис}тствует (модель STANAG)

ионосфера присугствует (модель SUMMER)

Формируемые

дополнений

сигна-,Iы функчиональньп< нет

модель движения объекта

движение по кругу ралиусом 2500 м

в направлении по часовой стелке
со скоростью 150 км/ч

Формируемые значешtя координат в системе

коорлинат WGS-84:
шпрота

долгота
высота над эллипсоидом, м

произвольнаJI

произвольнtц
не более 800

30 мин
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11ПОДТВЕРЖДЕНИЕ СООТВЕТСТВИЯ
МЕТРОЛОГИЧЕСКИМ ТРЕБОВАНI[ЯМ

СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИИ

l1.1 Прочелуры обработки результатов измерений, поJryченньD( при определении

абсо.lпотной погрешности измерений скорости движения тС в зоне K9HцoJUI

радиолокаllионным методом

11.1.1 Рассчитать абсолютную погрешность измерений скорости движения Тс в зоне

контоJIя радиолокациоЕным методом для каждого проезда, указанного в пунюах 10.1.2.5

и l0.1.З.9 - 10.1.З.l2, по формуле (l):

ЬVi,р=Vi,р-Vзi, (1)

|де ZI/i,p_ значение абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС в зоне

контоJIя радиолокационным меIодом, кйч;

V1p - ЗНаЧение скорости, измеренЕое комплексом радиолокационным методом

при Ётом измерении, км/ч;

I/з1 - 3НаЧ€Ние скорсти по данньш с навигационпого приемника при t-ToM

измерении, кйч.

l1.1.2 Рассчитать абсоJIютную погрешность измерений скорсти движения ТС

в зоне коятроJп радиолокационным методом дUr кФtцого проезда, указанного в

пунктzlх 10.1.З.l9- 10.1.3.20, по формуле (2):

ДV1р = Vi,р2 - (Уэ1, + Уэ2i), Q)

rДе /T/i,p - ЗНачение абсоJпотной погрешности измерений скорсти движеЕия ТС в зоне

контроJIя радиолокационным методом, км/ч;

vi,p2 - Значёнtле срrмарной скорости, измеренное комплексом радиолокационным

методом при Ётом измерении, клtr/ч;

Vэt, значение скорости по данным с первого навигационного приемникц

размещенного в патрульном автомобиле, при Ётом измерении, кл,t/ч;

Vэz, зЕачение скорсти по дzlнным со второго навигационного приемникц

размещенного во вспомогательном ТС, при Ётом измерении, км/ч

l1.2 Результаты поверки по определению абсолютной погрешности измерений

скорости движения ТС в зоне контроJIя радиолокационным методом считать положительными,

если для всех измерений полуrенные по пуrкту 11.1 значепия абсолютной погрешности

измерений скорости движения ТС в зоне контоJIя радиолокационным методом нzlходJlтся в

пределах +1 IФ,l/ч в диапазоне от 0 до 350 км/ч.
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11.3 Прочелуры обработки результатов измерений, полуIенных при определении

абсо;потной погрешности измерний скорсти ,щижения ТС в зоне контрJlя безрадарньпr

методом (по видеокадрам)

рассчитать абсозпотную погрешность измерний скорости движения Тс в зоне

конlроJIя безрадарным методом (по видеокадрам) для каждого проезда по формулам (3):

ДV16 = Vц6 - Vзi, (3)

fде zvii - значение абсо.lпотной погршности измерений скорости .щижения Тс в зоне

концоJIя безрадарньп,I методом (по видеокадрам), км/ч;

vi,6 - значенйе скорости, измеренное комплексом безрадарньш методом (по

видеокадршrr) при Ётом измерении, юл/ч;

И3; - ЗНПЧ€Ние скорсти по данным с навигационного приемника при iтом
измерении, юr/ч.

l1.4 Результаты поверки по определению абсоrпотноЙ погрешности измерений

скорости движен14я ТС в зоне контрJIя безраларньп,r методом (по вилеокалрам) считать

положительными, если дlя всех измерений полr{еItные по пункry 11.3 значения абсо-тпотной

погрешностИ измерениЙ скорстИ движениJI ТС в зоне KoETp6JUl безрадарньм методом (по

видеокадрам) находягся в прлелах +1 км/ч в диапазоне от 0 до 350 rо/ч.

11.5 Прочелуры обработки результатов измерений, полrIенньD( при определении

погрешности измерний скорсти движения Тс на конгролируемом }частке дорги

1 1.5.1 Рассчитать скорость движения Тс на контролируемом rlастке дороги по данным

с навигациопного приемника по формуле (4):

., Еу=,иj(0Vr,=,#, (4)

где Vэi - значепие скорости на контролирУемом ylacTкe дороги по данным с

навигациоЕного приемника для i.го проезла, tол/ч;

vj (i) - значенпе мгновенной скорсти по дarнным с н:вигационного приемника для i-го

проезда, км/ч;

ly' - количество значений мгновенной скорости по дllнным с навиглIионного приемника

для i-го проезда.

1 1.5.2 Расс.штать погрешность измерний скорости движения ТС па контролируемом

)частке дорогИ для каждогО презда по формулам (5) и (б):

АЦ,* = И,* - Уэi, (5)

бу _ = IJЛIД. 100 о/о, (6)
Уэi

где zvi,* - значение абсоrпотной погрешности
ТС на контрОJIируемоМ rlастке дорги для скоростей

вк.lпочительно, кr"r/ч;

измерений скорости
в диaшазоне от 0 до

движения
l00 км/ч
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dИ,* - значенИе относительной погрешности измереЕий скорости движения ТС на

контролируемом }пrастке дороги для скоростей в диапазоне свьшlе 100 до 350 кйч, %;

И;,* - ЗНаЧеНИе скорости на KoнтpoJпrpyeмoм уIасже дороги, измеренное комплексом

для i-го проезда' км/ч;

Vэ, значение скорости на контоJшруемом r{астке дороги по дllнным с

навигационного приемника для i-го проезд4 рассчитанное по формуле (4), км/ч.

l1.6 Результаты поверки по определению погрешности измеренпй скорости движения

ТС на концолируемом участке дороги сrштать полоrоlтеJIьными, ecJ1ц для всех измерений

полr{енные по п}нкту 11.5.2:

- значенIIя абсолютной погрепшости измерений скорости .щижения Тс на

KolrтpoJmpyeмoм участке доргя нalходятся в пределах +l ю,r/ч в д{апазоне от 0 до 100 км/ч

вкIIючительно;

- значения относительной погрешности измерений скорости дижения ТС на

KoнlpoJnrpyeMoм уIасже доргп находятся в пределах *1 О/о В Д,tаПаЗОНе свыше 100 до 350 км/ч.

l1.7ПрочелУрыобработкирезУльтатоВизмерний,полrIеннЬгхприопределении
абсолютной погрешности сиЕхронизации внутренней шкалы времени комплексов с

национальной шкалой времени UTC (SU)

рассчитать абсолютную погрешность синхрнизации внутренней шкмы времени

комплексоВ с национ:лльной Iшtалой времени UTc (SU) по уровню 0,5 от максим,tJIьного

значения ампJIIrryды импульсов по формуле (7):

Ат=тк-Тнп, (7)

где /т - значение абсо,lпотной пофешности синхронизации внутренней шкalлы времени

комплексов с национальной шк.rлой времени UTC (SU);

тк - значение времени по оси абсцисс, полученное с блока фиксачии и обработки

данньгх;

Тн' - ЗНаЧеЕИе времеЕи по оси абсцисс, поJryченное с навигационного приемника,

l1.8РезУльтатыповеркипоопределениюабсолютнойпоГрешностисинхронизации
вIrгренней шкалы времени комплексов с ндIионаJьной шкалой времени UTC (SU) сIштать

положительЕыми, если для всех измерений полученные по пункту 11.7 значения абсолютной

погрешностисинхронизацииВЕУгреЕнейшкалывременикомплексоВснациона.пьнойшкаJIой
врмени UTC (SU) нахолягся в пределах +1 мкс,
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l1.9 Процедуры обработки результатов измерений, поJryченньD( при определении

абсо.тпoтной погрешпости присвоения времени видеокадру

Расс.п-rтать абсоJIютную погрешность присвоения времени видеокадрУ по формУле (8):

ДТi' = Т6'1- T"цn, (8)

где /Г;,п - значение абсо.тпотной погрешпости присвоенItя времени видеокадру;

1617 - вр€мя, присвоенное комплексом Ёму видеокад)у;

73;,7 - знllч€нпе времени по индикатору времени на i-M видеокадре.

11.10 Результаты поверкИ по определению абсолютной погрешности присвоеЕия

времени видеокадру считать положительными, если для всех измерений полуlенные по

пркry l1.9 значениЯ абсолотной погрешности присвоеЕпя времени видеокадру нlжодятся в

пределах +l мс.

11.11 Прочелуры обработки результатов измерений, полгIенIIьD( при определении

абсоrпотной погрешности измерений интерваIов времени

11.11.1 Рассчитатъ интервалы времени межд/ парiлми сформирванньп< видеокадров

1-2, з-4,5-6,7-8ll9-10 по показаниям шIдикатора времени на видеокадр:rх по формуле (9):

Tri," = Tzrt," - Trri,", (9)

lде Тэi.ч - значение интервала времени ме)rщу i-ой парой видеокадров по покff}:lнlrям

индикатора времени, с;

123;,1 - зночеЕи€ времени по инд.rкатору времени на вторм в Ёой пар вшIеокадре, с;

2П13;,1- знпч€ние времени по индикатору времени на первом в i-ой паре видеокадре, с.

11.11.2 Рассчитать абсоJIютную погрешность измерений интервалов времени по

формуле (10):

ДТi," = Тц1п - Tri,n, (10)

ГДе /I,., - ЗНаЧение абсоJIютной погрешности измерений иЕтервirлов времени, с;

iг*;,ч - Значение интермла времени, измереЕное комплексом и зzlписанное в нихсlем

поле второго в Ёой паре видеокадра, с;

79;,ц - ЗНаЧ€Нriе интервала временИ между Ёой парой видеокадрв по показllниям

индикатора времени, с, paccтmт:lнHoe по формуле (9).

11.12 Результаты поверки по определению абсоJпотной погрешности измерениЙ

интервалов времени считать положительными, если для всех измерений поJryченные

по п}цкту 1 1.1 1.2 значения абсоrпотной погрешности измерений интервалов времени находятся

в пределм +1 с в диапазоне от 1 до 8б400 с.
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11.13 Прочелуры обработки результатов измерний, получепньD( при определении

абсоrпотной погрешности (при доверительной верятности 0,95) определения координarт

местоположения комплексов в IIлане при геометическом факторе pDop не более 3 в

статическом режиме

l1.13.1 Рассчитать абсолютную погреrпность опр€деления ширты по формуле (l1):

ABi - В"1 - Boi, (ll)

ГДе lBl - значение абсоJпотной пофешности определения пшрlы, градус едиЕицы

плоского угла (далее - градус);

в,; - пзмернное комплексом значение ширты в i-ьй момент времени, градус;

&i - действительное значение широты в Ёьй момент времени, градус,

11.13.2 Расс,птать абсолютную погрешность определения долготы по формуле ( 12):

ДLi = Ln, - 1о,, (12)

где /zi - Зночение абсолютной погрешности определения долготы, градус;

.L1; - ПЗМеР€НЕое комплексом значение доJIготы в i-ьй момент времени, градус;

.Lo, - деЙствительЕое зЕачение доJготы в i-ьй момент врмени, градус,

l1.13.3ПервестипоJrriецныезначеншIра}ностейВметрыпоформУлам(13)'(lа):

n*, _ АВl,п a,(r-e2) .. (1з)
'"i - 1во JС=rýi,l,-Б;F'

дц=Д#ffi, (l4)

где /в, - абсолютная погрешность определения ширты на i-ю эпоху, градус;

/zi - абсоrпопrая погрешность определения долготы на j-ю эпоху, градус;

с - большая полуось общеземного эJIлипсоид4 м (WGS-84: а = б378137 м);

е - эксцентриситsт общеземного эллипсоида (WGS-84: е2 = 0,006б9437999).

11.13.4РассчитатьсистематическУюпогрешностьопреДеленияширотыпо
формуле (l5), долготы по формуле (16):

(15)м" = i.xl!,^Bl,

м, = i.EI!,ALi,

где N- число измерений.

( l6)



l1.1З.5 Расс.п.rтать СКО результата определения широты по формуле (17), лолготы по

формуле (l8):

(17)

oL= Е|!,(дьi-мr)'
N_1

( l8)

( 19)

(20)

11.13.6 Рассчитать абсолотную погрешность (при доверительной вероятпости 0,95)
определения координат местоположения комплексов в плане при геометическом факгоре
PDOP не более 3 в статическом режиме по формуле (l9):

П=+ м в +м +2, ов2 + oL2(

(

)

)

11.14 Результаты поверки по определению абсоrпотной погрешЕости (при

доверительной вероятности 0,95) опрелеленшr координат местоположения комплексов
в плане при геометрическом фактор PDOP не более 3 в статическом режиме считать
положительными, если для всех измерений полученные по пункгу 1 1.13.6 значения абсо.rпотной

погрешности (при доверительной вероятности 0,95) определения координат местоположения
комплексов в плане при геометрическом факторе PDOP не более 3 в статическом режиме
нirходятся в пределaж +4,5 м.

11.15 Прочедуры обработки резуJьтатов измерний, полrlенньн при определении
абсолютной погр€шности (при доверительной вероггности 0,95) определеншr координат
местоположения комплексов в плане при геометрическом факrоре PDOP не более 3 в

дина {ическом режиме

11.15.1 Провести операции по пунктаIt{ 11.1З.l - 11.13.5.

11.15.2 Рассчитать абсопmную поФешность (при доверительной верятностя 0,95)
определенпя коорд{нат местоположения комплексов в плане при геометрическом фактор
PDOP не более 3 в диналлпческом реr(име по формуле (20):

L

LП=* мв +м +2. ов2 + cL2

l1.16 Результаты поверки по определению абсоrпотной погрешности (при

доверительной вероятности 0,95) опрелеленlrя координат местоположения комплексов
в плане при геометрическом факторе PDOP не более 3 в дипalмическом режиме считать
положительнымп, еслй Nя всех измерений поlDленные по п}цкту 11,15.2 значения абсоrпотной
погрепшости (при доверительной вероятности 0,95) определения координат местоположения
комплексов в плtlне при геометрическом фаrгоре PDOP не более 3 в динамическом режиме
нzD(одятся в пределах +4,5 м.

_ _ БI!J^,йJ
"B-\j N-1 '
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12 ОФОРМЛЕНИЕ РЕЗУЛЬТАТОВ ПОВЕРКИ

l2.1 Результаты поверки комплекса подтверждаются сведениями о результатzц поверки
средств измерений, вкJlюченными в Федеральный информационный фонл по обеспечению
единства измерний. По заявлению владельца комплекса или JIица, представившего его Еа

поверку, вьцается свидетельство о поверке комплекса, и (или) в паспорт вносится зaшись о

прведенной поверке, заверяемм подписью поверитеJUI и знaжом поверки, с }казанием даты
поверки, иJIи вьцается извещение о непригодности к применению средства измерений.

12.2 Результаты поверки оформляются по установленной форме.

Начальник нио-10
ФГУП КВНИИФТРИ>

заместитель начllльника
НИО-10 - начальник НИЦ
ФГУП КВНИИФТРИ>

Вед}rций инженер-метролог НИI_{

ФГУП КВНИИФТРИ>

Шкlркин

Е.В. Рак

Е.С. Николаев
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