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1ОБЩИЕ ПОЛОЖЕНИЯ
1.1 Настоящая метод,rка (далее - МП) распрострalняется на сканер лазерньй мобильный

Lixel опе (далее - сканер), изготовленньй SHENZHEN XGRIDS-INNOVATION Со., LTD, Ки-
тай, и устанавливаgт методы и средства его первичной и период{ческой поверок.

1,2 Необходлмо обеспечение прослеживаемости сканера к Государсгвенньшrt первичнь!м
этаJIонаIч! единиц велиIмЕ посредстъом использования aTTecToBarHHbD( (поверенных) в установ-
ленном порядке средств поверки.

1.3 В рзультате поверки доJDкны быть подтверждены следующие метрологические тре-
бования, приведенпые в таблице 1.

Таблица 1 - М гиtIеские ваниJI

По итогам проведеншl поверки доJDкна обеспечиваться прослеживаемость сканера к гос-

ударственЕому первичному специirльному этrлону единицы дпiны ГЭТ 199-2024 по Государ-
ственпой поверочной схеме для коор.щIнатно-временньD( средств измерний, угвержденной
прикl}зом Росстандарта М |З7 4 от '| llюня 2024 г .

Мето.щка поверки реаJшзуется посредством методов прямьD( измерений.

2 ПЕРЕЧЕНЬ ОПЕРАЦИЙ ПОВЕРКИ
2.1 При проведении поверки выполнить опер lии, }казанные в таблице 2.

Таблица 2 - Опе и ия по ки

Наименование характеристики Значение
от 0,5 до 120.Щиапазон скllнировilниJl, м

+10
+20

Предеrы допускаемой абсолютной погрешности
определения коорд-rнат точек отрil)кения лазерного
импуJьса в условной системе координат l), мм
в диапазоне измерений от 0,5 до 60 включ. м
в диzлпазоне измерений св. 60 до l20, м
Примечание:
1) Скшер обеспечивает заJIвлеIIЕуIо тоIшость определения координат точек отаDкения ла-

зерного имrryльса в условной системе координат (прямоугольной системе коорлинат) при
отражательной способности поверхности объекга сканирования более 20%, скоростях ска-
нера до 2 м/с и использовании круглых светоотФкzlющих марок диа}rеIром от 250 мм и бо-
лее на маршр}те движения протякенностью пе более 1000 м. Светоотражающие марки
необходимо устzlнzlвливать через кtDкдые 80 м по маршругу движения. Прдел погрешяости
определения расстояния до цеIrтра светоотrDкающих марк Ее более +(4+1,5,10{,D) мм, где
D - расстояпие от точки, относительно которой задается система координат, до центра све-

тоотражающей марки, мм. Условная система координат задается относительно первоЙ кон-
трольной точки, расположенной в начме маршрута движения сканера.

обязательность выпоJпlения
операций поверки при

периодиче-
ской поверке

Номер раздела
(пункrа) методики
поверки, в соот-
ветствии с кото-

рым выпоJIIшется

l операция поверки

Наименование операции поверки
первичной

поверке

7даВнешний осмотр средства измерений

да 8
Подготовка к поверке и опробование
средства измерений

да

да 9
Проверка программного обеспечения
средства измерений

да

10да

Определепие метрологиtIеских ха-

рактеристик и подтверждение соот-
ветствиJl средства измерений метро-
логическllм требованиям

да



обязательность вьшолненtlя
операций поверки при

периодиче-
ской поверке

Номер раздела
(rryнrга) методики
поверки, в соот-
ветствии с кото_

рым выполняется
операция поверки

Наименование операции поверки
первrrчrrой

поверке

l0.1дада

Опрделение абсоrпотной погрешно-
сти определения координат точек от-

ражения лiверного импульса в

условной системе координат
llда даОформление резуJIьтатов поверки

J

п олжение таблицы 2

2.2 Не допускается проведение поверки меньшего Iшсла измеряемьD( величин,
2.3 При поJIучении отрицательньD( резуJIьтатов при вьшолнении rпобой из операций,

приведенньrх в табrп,rце 2, поверка прекр:шlается и сканер признается непригодным к приМе-

нению.

З ТРЕБОВЛНИЯ К УСЛОВИЯМ ПРОВЕД,НI{Я ПОВЕРКИ
3.1 Поверка должна проводиться в кпиматических условItях, соответствующих условиям

применения этilлонов, средств измерений и поверяемого сканера:
- температура окружающего воздуха от миЕус 20 ОС до пrпос 45 ОС.

4 ТРЕБОВАНИЯ К СПЕЦИЛЛИСТЛМ, ОСУЩЕСТВЛЯЮЩИМ ПОВЕРКУ
4.1 Поверка сrcнера осуществJUlется аккредитовlшными в уст:lновленном порядке юри-

ДИЧеСКИМИ ЛИЦЕlItlИ И ИНДИВИДУzrлЬНЬШИ ПРеДПРИНИМаТеЛЯМИ-

4.2 К проведению поверки допускаются JIица с высшим или средним техническим обра-

зованием, аттестов:lнные в качестве поверителей в области геодезических средств измерений

и изуtшвшие настоящую мgгодику, док},ментацию на сканер и экспlryатационн},ю документа-

цию на используемые средства поверки.

5 МЕТРОЛОГИЧЕСКИЕ И ТЕХНИЧЕСКИЕ ТРЕБОВАНИЯ К СРЕДСТВАМ ПО-
вЕрки

5.1 .I[ля поверки применять средства поверки, приведенные в таблице 3.

Таблица 3 - ства по ки

Перечень рекомендуемьD(
средств поверки

Операчии повер-
ки, требующие

применение
средств поверки

Метрлогические и технические те-
боваrrия к средствalм поверки, необхо-

димые дul проведения поверки

ном нде

Средство измерений длины, рабочий
эта.пон 1-го разряда - комплексы ба-
зисные этalлонные, диапазон измере-
ний длин от 0 до 6000 м, предел допус-
каемой абсоrпотной погрешности при-

рацений координат 0,2+0,5, l0-6,L мм,
где L - измеряемшI длина в мм, по гос-

ударственной поверочной схеме для
координатно-временньD( средств изме_

рний в соответствии с Приказом Фе-

дерального агентства по техническому

регулирвzшию и метологии N9 1374

от 7 июня 2024 г.

10.1 Определение
абсо.lпотной по-

грешности опреде-
ления координат
точек отрФкения

лaверного импульса
в условной системе

координат

рабочий эталон едлпицы дли-
ны и приращения координат
1 разряла - комплекс базисньй
эталонный в диапазоне значе-
ний от 1,5 до 2904 м и единицы
длиЕы и приращеЕия коорди-
нат 3 разряла - полигон про-
странственньй эта.llонньпi в

диrшазоне значений от 778 до
1074 м, регис,грашионньй но-
мер эта.пона 3.7.АЖЬ.0005.2025
в Федеральном информачион-



Перечень peKoMeн,ryeмbD(

средств поверки

Измеритель влtDкIlости и тем-
пературы ИВТМ-7, мод.
ИВТМ-7 М 5-.Щ, регистрачион-
ный номер 15500-12 в Феде-

р:rльном информационном

фонде (вспомогательЕое сред-
ство)

Средство измерений температуры,
давлеЕия, влzDIсlости, д{aшазоIlы изме-

реяия влiDкностл от 0Yо до 99Оlо, темпе-

ратуры от -20 ОС до +60 ОС, давления
от 840 до 1060 гПа; пределы допускае-
мой погрешности измерений влrDкно-
g1|| +2Уо, температуры +0,2 ОС, давле-
ния *3 гПа

Рулетка измерительнlц метм-
лическiul UМЗМ, регистаци-
онньй номер 2200Э-0'7 в Феде-

р:rльном информационном

фонде (вспомогательное сред-
ство

Примечшшя:
l) Сведения о резуJътатах поверюi (аттестшц1и) средств измерений (эталонов), применяемьD(

при поверке, доJDIоIы бьгь оrryбrикованы в Федераrьном информ шонном фонде по обеспече-

нию ед{нства измерний.
2).Щогryскается применение средств поверюr, не приведенньп в рекоменд/емом перечне, но

обеспецлваюпцrх определение (коrгроль) мсгрлогirчесrс{х харlктеристик поверяемого сред-

ства измерний с требуемой ючностью, передачу ед{ницы веJшIIины средству измершrй при

его поверке и прслеживaЕмость эт:lлонов и средств измерений, применяемьD( при поверке, к
эталонам ед,Iниц веJIиIшн.г

4

п должение таблицы 3

б ТРЕБОВАНИЯ ПО ОБЕСПЕЧЕНИЮ БЕЗОПАСНОСТИ ПРОВЕДЕНИЯ
повЕрки

б.1 При проведении поверки необходrмо собJподать:

- тебования по текшке безопасности, укапанные в экспJryатационной документации
(далее - Э.Щ) на используемые средства поверки;

- правила по технике безопасности, действуюIщ{е на месте поверки;
- ГОСТ 12.1 .040-83 (ССТБ. Лазерная безопасность. Общие положения>;
_ гост |2.2.00,1.0-,l5 (сстБ. изделия элекгротехнические. общие тебования безопас-

ностиD.

Операчии поверки,
трбующие приме-
нение средств по-

верки

Метрологические и технические те-
бования к средствIм поверки, необхо-

димые д'Iя прведения поверки

Средство измерний длины, диапазов
измерепий от 0 до 3000 мм, кJIасс точ-
ности 3

? ВНЕШНIЙ ОСМОТР СРЕДСТВЛ ИЗМЕРЕНИЙ
7.1 При внецIнем осмотре сканера устalновить:
- комплеюность сканера и нмичие маркировки (заводской номер, тип) путём сличения с

Э.Щ на сканер, нzцичие поясЕяющих надписей;
- исправIIость перкrпочателей, рабоry подсветок, испрllвность р{въемов и вIlешних со-

единительньD( кабелей ;

- качество гalльвllнических и лакокрасочньж покрьггий;
- отсутствие коррозии, мехaшических поврждений и других дефекrов, влшIющих ва

эксплуатационные и метрологические харzlктеристики.
7.2 Результаты операции поверки считать положительными, если результаты внешнего

осмота удовлетворяют п. 7.1. В противном сJryчае сканер бракуется, дальнейшие операции

поверки не производят.
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S ПОДГОТОВКА К ПОВЕРКЕ И ОПРОБОВАНИЕ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
8.1 Перел проведением поверки выполнить следующие подготовительные работы:
- проверI{гь комплектность сканера в соответствии с экспJryатационной документацией

(ла.пее - Э!1;
- проверить н:lличие сведений о результатarх поверки средств измерний (вспомогатеlъ-

ньж средств поверки), вкJIюченньж в Федераьный информачионньй фонд по обеспечению
единства измерений;

- сканер и средства поверки должны быь вьцержаны при нормarльньD{ условил( не ме-

нее l ч.
8.2 При опробовании установить соответствие cкalнepa следуюtцим требовани-шt,t:

- отсутствие качки и смещений неподвижно соедлненньD( деталей и элементов;
- плiвность и paBlroмepнocтb движепия подвижньпк частей;
- прtlвильность взчшмодействия с комплектом принадлежIrостей (в СООТВеТСТВИИ С УКаЗа-

ниями гл:вы 2 документа <Сканер лазерный мобильньй Lixel One. Руководство по экспJryата-

ции> (далее - РЭ);
- работоспособность сканера (в соответствии с указаниями п. 2.4 РЭ).
Если перш,rсленные тебования не выполняются, сканер признiлют негодным к приме-

нению, да.пьнейшие операции поверки не производят.
8.3 Результаты операции поверки считать поло)юлтельными, если результаты опробова-

Еия и проверки работоспособности удовлетворяот п.п. 8.1, 8.2.

9 IIРОВЕРКА ПРОГРАММНОГО ОБЕСПЕЧЕНИЯ СРЕДСТВЛ ИЗМЕРЕНИЙ
9,1 Илентификационное нмменовaшие и идентификационньй номер прогрil},tмного

обеспечения (да;lее - По) пощ^rить при под(JIючении сканера к персонilльному компьютеру

средствill\.lи ОС <Windows>, основное меню/свойства файла.
Результаты операции поверки считать положительными, если идентификационные дан-

ные (признаки) метологическИ значимоЙ части ПО соответствуют приведенrrым в таблице 4.

Таблица 4 - Иденти икационные данные

l0 ОПРЕДЕЛЕНИЕ МЕТРОЛОГИIIЕСКИХ ХАРАКТЕРИСТИК И ПОДТВЕР_
ждЕниЕ соотвЕтствия срЕдствл измЕрЕний мвтрологиrIЕским трЕ-
БовАниям

10.1 Определение абсоJпотIrой погрешности определения координат точек отрirжения ла-

зерного импульса в условной системе координат
l0.1.1 Для определения абсолютной погрешности определения координат точек oTpaDkc-

ния лазерного имIryльса в условной системе координат првести подготовительные работы,
включающие в себя:

- составление маршрута движения' с учетоМ расположениЯ этalлонньD( пунктоВ (далее _

ЭП) из рабочего эталона 1 разрядц а тtкже BpeMeHHbD( IryHKToB, определеЕньн эталонными

средствilми из состава рабочего этzlлона l разряла и закрепленными Еа местности временными

знака1i{и, обеспечивдощие их сохранность на время прведеЕия работ. Маршрут доJIжен пр-
ходить на удalлении от ЭП в диапазоне от 0,5 до l20 м, при этом в начальной и конечной то,п<е

"up1цpyru 
ЭП должнЫ располzгаться на удалении 0,5 м и 120 м соответственно. .Щrпrпа марш-

рута должна составJlять не менее l000 м, количество ЭП на протяжении маршрута Ее менее 13

(i: l3).
- определение и маркировку светоотрrDкающИМИ МаРКalJrrи коЕтрольньD( точек (далее -

КТ) по всей протяженности маршрута необходимьп< для инициаJIизации cк{lнepa на всем

Значениеизнакиикационные данныеИденти
Lixelstudioмпоикационное наименование ПоИденти

2.5.2.1 и выше1 .1 .1 и вьппе
Номер версии (илентификационный номер
по)

LixelGo

1.4.3 и выше



6

маршруте движения. Расстояние между контрольными точкal}lи по ходу двюкения маршрута
не должно превышать 80 метров. При этом КТ Nsl совпадаgг с ЭП Nsl и Еzlходится в начaше

условной системы координат. ,Щля равномерного покрытия маршрута двихения определить и
замаркировать 13 КТ.

пункт ,l

\

Рисунок 2 - смещение по высоте центра
координат условной системы координат

h

Примечание: условнau система координат - это прямоугольIlrц система координат, нача-
ло которой соответствует условной точке пересечения осей вращения вертикarльного и гори-
зонтального круга тахеометра (далее - этмон) из cocTiвa эталона l разряла. Ось Z направлена
по оси вращения горизонтilльного круга этarлон4 ось Х перпендикуJIярна горизонтмьной оси
вращения вертикalльного круга, а ось Y дополняет систему до правой, расположение осей в

условной системе координат приведено на рисунке 1, смещение по высоте центра координат

условной системы коордйнат приведено на рисунке 2.
10.1.2 Для определения координат ЭП выбрать в начале маршрута ЭП из состава эт.tлона

l разряла, прш{ять его за начало условной системы координат. Принять данньй пункт за
ЭП Nql и одновременно за КТ Nsl (далее - ЭП МlКТ Nчl). Установить на ЭП МlЖТ Nsl эта-
лон. Измерить высоry h от цента координат эталона, расположенного на корпусе этalлона, до
основаlния ЭП MI/КT Nsl, как показ:lно на рисунке 2 при помощи рулетl<и измерительной ме-
та.llлической UM3M (далее - рулежа). Ввести в эт:rлон координаты ЭП NslЛТ Nэl в условной
системе координат (Х=0, Y=0, Z=0). Установить на ЭП N2 отражатель. Ввести в этzллон зна-
чение высоты отрzDкатеJIя над ЭП N92, предварительЕо измеренное рулеткой. Навести эта.пон

на центр отOкатеJIя, установленного на ЭП }ф2 и выстчвить Еулевое значение горизонтмьно-
го угла (угол в плоскости прведения измерений), тем сllмым выполнив ориентирование за-

данной условной системы координат. Определить координаты ЭП JS 2 в соответствии с руко-
водством по экспJryатации на эталон, вьшолнив измерения расстояния, вертикчrльного и гори-
зонтального угла. Сохранить резуJIьтаты измерений в п:lп{яти этмона, Проложить полигоно-
метрический ход по всем ЭП, находящихся на выбранном маршруте, тем самым определив их
координаты. .Щля этого снять эталон с ЭП NэlКТ J,'lЪ1. Установить эта,тон на ЭП N2. Измерить
высоry h от центра координат этllлона, расположенного на корпусе этмон4 до основilния
ЭП JФ2 при помощи рулsтки. Установить на ЭП NlКТ J{bl отражатель. Перейти в режим из-
мерений кОриентирование по известной задней стalнции>. Ввести в эталон координаты
ЭП М 2, сохр lенные во внутренней па}{яти эталона. Ввести в эталон значение высоты отра-
жатеJIя над ЭП Ml/КT Jфl, предварительно измеренное рулеткой. Ввести в этalлон координаты
ЭП.}{!1КТ Nэl, сохраненные во вIrутренней памяти этalлона. Навести этllлон на цент oTp.DKa-
теля, установленного на ЭП Nql/КT М1. Вьшолнить измерения координат ЭП NslЖТ JФl, тем
самым выполнить ориентирование эталона на ЭП Nр 2 в условной системе координат. Устано-
вить на ЭП },l!3 отражатеrь. Ввести в этмон значение высоты отzDкате:rя над ЭП Nч3, прлва-
рительно измеренвое рулеткой. Навести эталон Еа центр отрaDкатеJIя, установлеЕного на

z

a
l

о
:l
G

'l

Рисунок l - расположение осей в

условной системе координат
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ЭП N93. Опрделить координаты ЭП Ns 3 в соответствии с руководством по эксплуатации на
этzшон, выполнив измерениJI расстояния, всртикального и горизоIIтaшьного угла. Сохранить

результаты измерений в пalмJIти этаJIона. Повторить вышеуказанные операции дtя проложения
полигонометрического хода по всем ЭП, на(одящихся на выбршrном маршруте. При отсуг-
ствии прямой видимости межлу ЭП, доrryскaЕтся закрепить на местности допоJIнительные
временные знаки (добель-гвоздь) с таким расчетом, .rгобы обеспечива;rась взaммная видl-
мость и сохранность BpeMeHHbD( знzжов на время проведения работ. Сохранить результаты
определения координат ЭП в памяти этtlлона иJш в журнarле измерпий произвольной формы.
Журнм измерений доIryскается вести в электронном виде. Пример схемы расположения ЭП
представлена на рисунке 3.

10.1.3 Для определеншI координат КТ установить на ЭП ]фlКТ Nsl эталон. Измерить
высоry h от центра координат эталона, расположенного на Koprryce эталопа, до основ:lпия
ЭП NglКТ Nl, как показано на рисунке 2 при помощи рулЕтки. Ввести в эталон коорд{наты
ЭП NslKT Nчl (Х=0, Y=0, Z:0). Установить на ЭП NФ отФкатель. Ввести в эт.lлон значение
высоты отaDкатеJIя над ЭП М2, предварительно измерепное рулsткой. Вести в этilлон значе-

ния координат ЭП Ns2, полученное в п. 10.1.2. Навести эталон Еа ценlр отФкатеJIя, ycT:lHoB-

ленного на ЭП J,,l!2 и выполнить ориентиров:lние этalлона в задllнной в п.l0.2 условной системе
координат в соответствии с руководством по экспJryатации на этzллон, Проложить полигоно-
метрический ход по всем КТ, нахолящихся на выбранном маршруте, тем сlмым определив их
координаты, выполItяя операции, указанные в п. 10.1.2. При отсутствии прямой ВиД{МОСТИ

между КТ, допускается закрепить на местности допоJIпительныс временные знаки (добеш-
гвоздь) с тaжим расчетом, чтобы обеспечивzlлась взzммнalя видимость и coxp{lнHocтb ВРеМеН-

HbIx знalков на время проведения работ. Сохршrить резуJIьтаты определения коор.щтнат КТ в

пtlмяти эталона или в журнtlле измерений произвольной формы. Журна.lI измерений доrryска-
ется вести в электонном виде. Пример схемы расположения КТ представлена на рисунке 3.
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рисунок 3 - Пример схемы расположения эталонньгх пунктов и

KoHTpoJIbHbIx точек полевого стенда
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ДХi; = Xii - Xt o"on,
bYi1 = Yi1 - Ц д";","
ЛZij Zii - Zi o"o",,

(1)

где: &j, Yij, Zij - координаты, поJryченпые из обработки сканиров:lния i - го ЭП Haj -

ом сканиров:lнии;

xi 
д"л..", Ц д"л..", 

Z i o"on.- эталонные (деЙствительные) координаты, i - го ЭП.

10.1.10 Вы.пrслить абсолютIrую погрешность определения координат точек оlрzDкения

лzверного имrryльса в условной системе координат по формуле (2):

Цcoordii- (^&;)r + (^ц;) + (лZц)z . (2)

Максима;rьное значение абсошотной погрешности определения координат точеК ОТРа-

жения лазерного импульса в условной системе коорд.rнат сIштается значением абсолютной
погрешности определенI,Iя координат точек оlраrкения лазерного имIryльса в условной системе

координат (Д"оо.а tj) поверяемого сканера.

l0. 1 . l 1 РезульТаты операциИ поверки сIlитать положитеJьпыми, ecJm в диaшазоне ск:lни-

ровalflия от 0,5 до 60 м вк.lпочительно, значение абсолютной погр€шности определеЕия коор-

динат точек отрФкеншI л }ерного импульса в условной системе координат находштся в преде-

ллц +l0 мм, в диrшазояе определенI.tя координат точек отiDкения лазерного ИмrryJIьса В

условной системе коорд{нат от свыше 60 до 120 м вкJIю.штеJIьно, значеЕие абсолютной по-

грешности определения координат точек отрaDкения л }ерного имrryльса в условной системе

координат нilходится в пределах +20 мм.

11 ОФОРМЛЕНИЕ РЕЗУЛЬТЛТОВ ПОВЕРКИ
l 1 ,l Сведения о результатм поверки сканера передаются в ФедеральныЙ информачион-

ный фонд по обеспечению единства измерений в соответствии с поря,щом создzlния и ведения

Федера.льного информационного фонла по обеспечению единства измерний, передаIш сведе-

ний в него и внесения изменений в дzlнные сведения, предостaвления содерждцихся в нем до-
кументов и сведений, предусмотренным частью 3 статьи 20 Федерального закона Ng 102_Фз.

11.2 По заявлению владельца сканера или лица предстzlвившего его Еа поверку, положи-

тельные резуJIьтаты поверки оформляют зшшсью в паспорте, удостовернной подписью пове-

l0.1.4 Привести поверяемьй cк:rнep в рабочее состояние и выпоJIнить тестирование го-
товности в соответствии с укаиниями главы 2 РЭ кУстановка и прверка устойства).

10.1.5 Выполпить,щижение по состzвленному маршруту со сканирокlнием ЭП не менее
10 раз (Z10) во всем ди.шд}оне сканировzшия, в том числе на мшtимальном и м:жсимальном

расстояпии скirнировilниrl со скоростью 1 и 2 йс.
10.1.6 После зiвершения маршрута произвести передачу результатов поrryченньD( изме-

рениЙ необработilнньп дilнньtх, поJryченньD( сканером в персональныЙ компьютер.
10.1.7 Ввести значения координат КТ в программу обработки фирмы-изготовитеJlя, по-

JryченньD( при выполнении операции п.10.1 .2.

10.1.8 Вьшолнить обработку дzrнньrх, полученньD( в результате скalнирования в условной
системе координат с использованием програл]\{м обработки фирмы-изготовитеJlя в соответ-
ствии с указаниями rryнкга 6.3 РЭ <Процесс работы в ПО LixelStudio)), и поrryIшть координаты
эп.

10.1.9 Вьгцлслить абсолютную погрешность определения координат эталонньD( IryHtсгoB

отакения лазерного имrryльса в условной системе координат для координат xil,yi1, zii по

формулам ( 1):



9

ритеJIя и нанесением знilка поверки или выдalют свидетеJIьство о поверке по установлеIrной
форме, соответствующей действующему з:lкоЕодательству.

11.3 По змвлению владеJIьца скtц{ера или лица' предстilвившего его на поверку, в сJrучarе

отрицательньD( результатов поверки, вьцается извещение о нецригодности к применению
средства измерений.
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