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1ОБЩИЕСВЕДЕНИЯ
1.1 Настоящая методика примеЕrIется для поверки Систем измерительньж

прогрzlIr,rмно-технических <Азимут 5> (ла.пее - Система) всех исполнениЙ, используемьrх в

качестве рабочих средств измерепий и устанавливает объем и методы первичной и

периодических поверок.

1.2 При проведеIlии поверки обеспечена прослеживаемость к ГЭТ |-2022, по

государственной поверо.пtой схеме дJUI средств измерений времени и частоты, утвержденной
приказом Росстандарта от 26.09.2022 JS 2360, ГЭТ 218-2022 по государственной поверочной

схеме для координатно-временных средств измерений, утвержденной приказом Росстандарта от
07.06.2024 М 1374 и лока.пьной поверошrой схеме дIя средств измереншr скорости движения
трzrнспортньD( средств (далее - ТС).

1.3 fuя определенIrI метрологических характеристик поверяемой Системы используется

метод прямьD( измерений.

1.4 В результате поверки должны быгь подтверждены следующие метрологические

требования, приведенные в таблице 1 .

Таблица l - Подтверlкдаемые метрологические требования

Нмменование характеристики Значение

.Щиапазон измерний скорости двиrкения ТС, кrr/ч:

- при измерении по видеокадр:l}t в зоне контоJIя в стационарном
варианте размещения (BMl, ВМ2, ТВДДl, ТВДД, МБl, МБ3, МБ5)

- при измереЕии радиолокационным методом в зоне контроJIя в

стационарном вариilнте размещения (МБ2, МБ4, МБ6), в передвижном и
мобильном* варианте размещения (МБ2, МБб)

- при измереIrии Еа контоJIируемом участке в стационарном
варианте размещевия (все кроме ТВДI3)

от 0 до 350 включ.

от 0 до 350 включ.

от 0 до 350 включ.
Преде.пы доrryскаемой абсолютной погрешности измерений скорсти
движения ТС в диапазоне скоростей от 0 до 350 км/ч вкrпоч., км/ч:

а) при измерении по видеокадрrlм в зоне KoнтpoJur в стационарном
варианте размещения (BMl, ВМ2, ТВДДl, ТВДД2, МБl, МБ3, МБ5)

б) при измерении радиолокационным методом в зоне контроJIя в

стационарном варианте размещения (МБ2, ММ, МБ6), в передвижном и
мобильном* варианте размещения (МБ2, МБ6)

в) при измерении на контролируемом участке в стационарном
варианте размещения (все кроме ТВ,Щl[3)
Пределы догryскаемой погрешности измерений скорости движения ТС при
измерении по видеокадрtм в зоне контоля в стационарном варичlнте

размещеЕия (ТВДД2):

- абсолютной в диlшапоне от 0 до l00 км/ч включ., км/ч

- относительной в диапазоне св. 100 км/ч до 350 км/ч включ., %

Пределы допускаемой инструментarльной погрешности измерений
скорости движения ТС в диапазоне скоростей от 0 до 350 км/ч включ. при
измереЕии радиолокa lионным методом в зоЕе контроJIя в стaulионарном
вари.лнте размещения (МБ2, МБ4, МБ6), в передвижном и мобильном*
варианте раlзмещения (МБ2, МБ6), км/ч

+1

+1

+0,2

Пределы доrryскаемой абсолютной погрешности формирования шкалы
времени относительно национа.пьной шкalлы времени UTC(SU) в режиме
синхронизации по сигн:rлаJt{ ГНСС ГЛОНАСС, нс +200

Пределы доrryскаемой абсоrпотной погрешности формирования шкаJIы

времени относитеJIьно национальной шкалы времени UTC(SU) в режиме
синхронизации по протокоrry NTP, мс +200

)

+1

+2

+2



Пределы догryскаемой абсолютной погрешности присвоеяия временной
метки видеокадру Системы относительно национа:rьной шкzUIой времени
UTC(SU) в режиме синхронизации по сигн.lлап.l ГНСС ГЛОНАСС, мс:

-твдд,твддз_вм1 , вм2, твдд1, мБ1, мБ2, мБ3, мБ4, мБ5, мБб
+50
+1

Пределы догryскаемой абсолютной погреrrпrости присвоенЕя временной
метки видеокaдру Системы относительно национапъной шкмой времени
UTC (SU) в режиме синхронизации по протоколу NTP, мс +200
Границы допускаемой абсоrпотной инстументtlJIьной погрешности (по

уровню вероятности 0,95) определения координат Системы в плане**, м:
- при стационарном (BMl, ВМ2, МБ1 - МБ6) или передвижном

(МБ2, МБ6) вариrlнте размещения Системы
- при мобильном варианте размещения Системы в диaшlвоне

скоростей от 0 до l50 п.r/ч (МБ2, МБб)

*3

+3

Диапазон измерений интервалов времени, с от 1 до 86400
Пределы доrryскаемой абсолютной погрешности измерений интервалов
времени, с +1

Диапазоц измерений расстояния от ТВДД или моноблоков до ТС, м от 1до ll0
Пределы допускаемой абсолютной погрешности измерений расстояния
от ТВlЦ или моноблоков до ТС, м

+0,1 5

* - максимальное значение скорости сближения при измерении скорости движения ТС
в движении - 350 км/ч
** - метрологическм характеристика определена по сип{аJIам от спутников GPS и ГЛОНАСС,
принимаемьrх одновременно, при значениях PDOP < 3
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2 ПЕРЕЧЕНЬ ОПЕРАЦИЙ ПОВЕРКИ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
2.1 !ля поверки Системы измерительной прогрaR{мно-технической <Азимут 5> должны

бьпь выполнены операции, указанные в таблице 2.

Таблица 2 - ипо

Да

Да

Проведение операций при
поверкеНаименование операции

}ft пункта
методикЕ

первичной периодической
Внешний осмотр средства измерний ,7

Да
Подготовка к поверке и опробование средства
измерений 8 Да

Проверка прогрtммного обеспечения средства
измереIiий 9 Да

Определение метрологических характеристик и подгверждение соответствия средства
измерений метрологическим требовilниям
Определение абсолютной погрешности
присвоения временной метки видеокадру Системы
относительно национlлльной шкшlой времени
UTC(SU) в режиме синхронизации по сигн.lлzlri.l
ГНСС ГЛОНАСС

1 0 1

Определение абсолютной погрешности
присвоеЕия временной метки видеокадру Системы
относительно национа.,,тьной шкатой времени
UTC(SU) в режиме синхронизации по протоколу
NTP

10.2 Да Да

J

Да

!а Да



Определение абсолютной погрешности
формирования шкаJIы времени относительно
национа,rьной шкалой времени UTC(SU) в режиме
синхронизации по сигналаI\,l ГНСС ГЛОНАСС

10,3 Да Да

Определение абсоrпотной погрешности
формирования шкалы времени относительно
национальной шкалой времени UTC(SU) в режиме
синхроЕизации по протоко.тry NTP

l0.4 Да Да

Да
Определение абсолютной погрешности измерений
интервtulов времени

l 0 5 Да

Определение абсо.lпотпой инструментальной
погрешностп (при доверительной вероятности
0,95) определения координат Системы в плане при
стационарном и передвижном размещении
Системы

10.6 Да Да

l0.7

Определение абсолютной инструмента.llьной
погрешности (при доверительной вероятности
0,95) определения коордлнат Системы в пл:lне при
мобrrпьном размещении Системы в ди{шазоне
скоростей от 0 до 150 юл/ч

.Ща

Определение погрешности измерений скорости
двихения ТС при измерении по видеокадр:м в
зоне KoHlpoJUI в стационарном вари:lнте
р:rзмещеЕия

10.8 Да

Определение инсlрументaчrьной и абсолютной
погрешностей измерений скорости движения ТС
радиолокационным методом в зоне KoHц)oJUI в
стационарном и передвижном варианте
размещениJl

10.9 .Ща Да

Определение инструмеrrгarльной и абсолютной
погрешностей измерений скорости движения ТС
радиолокационным методом в зоне KoHTpoJUl в
мобильном вари:lнте размещения

10, l0 Да Да

Определение абсолютной погрешности измерений
скорости движения ТС на контролируемом
участке в стациоIlарЕом варианте размещения

l0.11 Да

Определение абсошотной погрешности измерений

расстояния от ТВДД или моноблоков до ТС 10.12 !а !а
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Да

Поверка по п. 10.1 вьшолняется дJlя ВМ1 и ВМ2 с ТВ,Щ.Щl-ТВ,Щ!3, МБl - МБ6,
Поверка по п. 10.2 вьmолняется дJlя ВМ1 и ВМ2 с ТВ.Щ.Щl -ТВ.Щ.Щ3, МБ1 - МБб.
Поверка по п. 10.3 вьшолняется дJuI ВМ1 и ВМ2 с ТВ,Щ,Щl-ТВ.Щ.Щ3, МБl - МБ6.
Поверка по п. l0.4 выполняется для BMl и ВМ2 с ТВ.Щ.Щ 1-ТВ,Щ,,Щ3, МБ1 - МБб.
Поверка по п. l0.5 выполняется для BMl и ВМ2 с ТВ.Щ.Щ 1-ТВ.Щ.Щ3, МБ1 - МБ6.
Поверка по п. 10.б вьшолняется для BMl, ВМ2, МБ1 - МБ6.
Поверка по п. 10.7 выполняется для МБ2, МБ6.
Поверка по п. 10,8 выполняется для ВМ1 и ВМ2 с ТВ.Щ.Щ1 и/или ТВДД2, МБ1, МБ3, МБ5.
Поверка по п. 10.9 выполняется для МБ2, МБ4, МБб в стационарном варианте р.вмещения,

шtя МБ2, МБб в передвижном варианте размещения.
Поверка по п. 1 0. 10 вьmолняется для МБ2, МБб в мобильном варианте размещения
Поверка по п. l0.11 выполняется для всех компонентов Системы кроме ТВДД3.
Поверка по п. 10.12 вьmолняется для ВМ1 и ВМ2 с ТВДДl-ТВДД3, МБ1 - МБ6.

4

.Ща

,Ща
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2,2 Объем первичной поверки опредеJIяется исходя из пзмерительньж задач, решаемых
каждым компонентом Системы. Метрологические характеристики компонента Системы указаны
в его паспорте.

2.3 .Щоrryскается проведение поверки меньшего числа измеряемых величин, которые

используются при эксшryатации по соответствующим пункгlм настоящей методики поверки.

Соответствующая запись дол]кна бьггь сделана на осЕовании решения экспJryатирующей
организации в экспJryатационньD( докуменпж и сведенIrrD( о резуJIьтатах поверки, передаваемьD(

в Федера.пьньй информационньй фонл по обеспечению единства измерний.
2,4 Прп поJryчении отицательнь,D( результатов поверки по rпобому rryнкry таблицы 2,

поверка прекряrцаЕтся и Система признаётся непригодным к применению.

3 ТРЕБОВАНИЯ К УСЛОВИЯМ ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ
3.1 Поверка производится при рабочих условиях эксплуатации поверяемой Системы и

используемьrх средств поверки.

3.2 Средства поверки Системы должны бьrгь подготовлены к работе в соответствии с их

инструкциями по экспJryатации.

4 ТРЕБОВАНИЯ К СПЕЦИАJIИСТАМ, ОСУЩЕСТВЛЯЮЩИМ ПОВЕРКУ
4.1 К проведению поверки допускzlются лица с высшим или средним техническим

образованием, атгестовalнные в качестве поверителей в области радиотехнических средств

измерений и изучившие настоящую методику, документацию на Систему и экспJryатационную

документацию на используемые средства поверки.

5 МЕТРОЛОГИЧЕСКИЕ И ТЕХНИЧЕСКИЕ ТРЕБОВАНИЯ К СРЕДСТВАМ
повЕрки

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

Таблица 3,
Перечень рекомендуемых
средств поверки

Источники первичные точного
времени УКУС-ПИ 02ДМ,

рег. Nл 60738-15

Операчии поверки,
требующие
применения
средств поверки

Метрологические и технические
требования к средствtlм поверки,
необходимые для проведеЕия
поверки

пп.7-10Контроль
условий поверки

Средства измерений температуры
окружающей среды в диaшазоне
измерений от -70 до +70 ОС с
абсолютной погрешностью не более
l ОС; средства измерений
относительной влФкности воздуха в
ди:шазоне измерений от 0 до 98 % с
погрешностью gе более 2 О/о

Измерители
температуры

рег. Nч 71394-18

влажности и
ивтм_7,

п.10 Определение
метрологических
характеристик и
подтверждение
соответствия
средства
измерений
метрологическим
требованиям

Средства измерений, примеЕяемые в
качестве этаJIонов не ниже 5-го

разряда (по ГПС для средств
измерений времени и частоты,

утвержденной прикtвом
Росстандарта от 26.09.2022
N 2З60) единиц времеЕи,
СИНХРОНИЗИРОВalННЫе ПО СИГНаЛаIl.t

ГНсС ГЛонАс с абсолютпой
погрешностью синхронизации пIкаJIы

5
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времени вьIходного сигнаJIа частотой
1Гц (l PPS) относительно шкмы
времени UTC(SU) не более +0,3 мс;
Средства измерений.
предназначенные для имитации и
воспроизведения скорости движениJI
ТС в диапазоне скоростей от 1 до350 км/ч, а также
дJuI имитации од{ноtIной цели при
измерении ее скорости из
движущегося паlрульного
автомобиля, абсоJIютнаr{ погрешность
имитации скорости не более
+0,07 км/ч;
Средства измерений, применяемые в
качестве этzlлонов не ниже 2 р*р"дч
(по ГПС дJuI координатЕо-временньж
средств измерений. утвержденной
приказом Росстшrдарта J\b 1374 от
07.06.2024), предназначенные дJIя
воспроизведения координат
стационарных объектов и объекгов,
движущихся в диапазоне скоростей
от 0 до l 50 км/ч. предел доrryскаемой
погрешности воспроизведения
коорд,lнат потребителя ГНСС в
системах координат WGS-84, ПЗ-
90.1l, ГСК-20l l не более 1,5 м;
Средства измерений,
предназначенные д,rя измерений
расстояний в диапазоне до 100 м с
абсолютной погрешностью
измерения расстояний не более 1 мм;
Срдства измерений скорости в
диапазоне от 0 до 350 км/ч с
погрешЕостью измерений скорости
не более 0,3 м/с;

Средства измерений, применяемые в
качестве этчlлонов единиц времени не
ниже рабочих эталонов 1-го разряда
(по ГПС дл, средств измерений
времени и частоты, утвержденной
приказом Росстандарта от 26.09.2022
Ns 2З60, пределы допускаемьD(
смещений формируемой ШВ
относитеJIьно национальной шВ
UTC(SU) не более +65 нс;
Средства измерений,

lвначенные д'Iя изм

Имитаторы скорости движения
(ис-2413DМ,

рег. Nл 91907_24

комплекс эталонный
формирования и измерения

радионавигационньн параI\,lетров
ЭФИР, рег. JФ 82567_21:

.Щальномеры ла}ерные ADA
Cosmo l00. рег. JФ 69904-17:

Аппараryра нalвигационно-
временнаJI потребителей
глоба:Iьньтх нtlвигационньж
спутниковьrх систем
глонАсс/GрS/GАLILЕо/SвАS
NVO8С-МСМ, NVO8C-CSM и
NvO8c-cSM-DR,
рег. JФ 52614-13;
Государственный рабочий
эталон l разряда единиц времени
в диапaвоне значений от 1,0 нс до
9,(9) с, частоты номинztльЕьtх
значений 1 Гц, 5 МГц, 10 МГц,
100 МГц и шIкалы времени
фег. }Ф 3, 1.ZZТ.OЗ7 8.202l

Частотомеры универсalльные
CNT-90 г. Ns 4t567-09

6
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5.2 Вместо yKtBaHHbIx в таблице 3 средств поверки допускается применять другие
аналогиIшые, обеспечивающие определение метрологических характеристик поверяемых
Систем с требуемой точностью.

5.3 Все средства поверки должны быть исправны, поверены и иметь сведениJl о результатах
поверки в Федеральном информационном фонде по обеспечению единства измерений.

б ТРЕБОВАНИЯ ПО ОБЕСПЕЧЕНИЮ БЕЗОПЛСНОСТИ ПРОВЕДЕНИЯ
повЕрки

6.1 При проведении поверки необходимо собJподать:

- ,требования по технике безопасности, указанные в эксплуатautионной документации (далее

- Эф на используемые средства поверки;
- прalвила по технике безопасности, действуюLщrе на месте поверки.

7 ВНЕШНIЙ ОСМОТР СРЕДСТВЛ ИЗМЕРЕНИЙ
7.1 При вЕешнем осмоте Системы установить:
- комплектность Системы и наличие маркировки (заводской номер, тип) гryтём сличения с

Э.I[ на Систему, наличие поясняюпшх надписей;
- целостность раlъемов и внеuших соединительпьD( кабелей;

- отсутствие коррозии, мехаЕических повреждений и других дефектов, влияющих на

экспJryатационные и метрологические характеристики.

,7

BpeMeHHbD( интервалов в диапазоне от
мишус 5 нс до 86400 с, пределы
допускаемой абсо,:лотной
погрешности измерения интервzIлов
времени +0,62 нс (для интервалов
времени не более 100 мкс), предеJIы

допускаемой абсоrпотной
погрецшости измерения интервarлов
времени +200 нс (для икгервалов
врмени не более l с)

Вспомогательное оборудование
ГРЗ по ГоСТ Р 50577-20l8

штатив со штативной
головкой Manfrotto 410
Индикатор времени <ИВ-1 >

Линейка измерительнаrI
мет:шлическzц Г оСТ 427 -'l 5

NTP серверы первого уровня
(Snatum l) ФГУП
кВНИИФТРИ>, работающие от
сигна,,Iов Государственного
первичного эталона вре]\rени.

частоты и национальной шкалы
времени ГЭТ 1-2022 и вторичных
эталонов ВЭТ 1-5, ВэТ 1-19.

вэт 1_7, вэт 1-4l

Государственный регистрачиоrшьй
знак (ГРЗ)
Штатив со штативной головкой дтя
установки лазерного дальномера;
Инликатор вр€мени с точностью
отображения врмени до 0,0001 с;

Средство измерений расстояний в
диапазоне 5- 15 см с погрешностью не
более 0,1 см
Средства передачи информации о
точном значении времени и
календарной дате через сеть
< Интернег>
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7,2 Результаты поверки по раздеlry 7 считать положительЕыми, если результаты внешнего
осмотра удовлетворяют п. 7.1. В противном случае Система бракуется, дальнейшие опердiии
поверки Ее производят.

8 ПОДГОТОВКА К ПОВЕРКЕ И ОПРОБОВАНИЕ СРЕДСТВАИЗМЕРЕНИЙ
8.1. Подготовить Систему к работе, при этом:
- вклюIмть питание Системы, дождаться вьIхода Системы на рабо.rий режим согласно

<Руководства по эксплуатации> (лалее - РЭ1 и <Руководства операторФ) (лалее - РО);
- подкJIюrIить ноубук к Системе согласно РЭ;
- запустить wеЬ-браузер и подкJIючиться к Системе согласно РО.
8.2 Согласно укarзаЕиям РЭ и РО, на экран монитора Системы вывести информационное

окна канала визуZIJIьного KoEIpoJUI.
8.3 Резуrьтаты опробовalния по р:вдеJrу 8 считать flоложительными, если на экране

монитора указ Iы текущ r дата, время и координаты Системы

9 ПРОВЕРКА ПРОГРАММНОГО ОБЕСПЕЧЕНИЯ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
9.1 Используя wеЬ-интерфейсе Системы, перейти на стрalницу (Система>).

9.2 На странице система в подразделе <ИдентификационЕые данные ПО> считать версию

файла,
9.3 Результаты поверки по р }деJry 9 считать положительными, если идентификационные

данные соответствуют укzrзанньш.r в таблице 4.

Таблица 4

10 ОПРЕДЕЛЕНИЕ МЕТРОЛОГИЧЕСКИХ ХАРАКТЕРИСТИК СРЕДСТВА
ИЗМЕРЕНИЙ И ПОДТВЕРЖДЕНИЕ СООТВЕТСТВИЯ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

МЕТРОЛОГИЧЕСКИМ ТРЕБОВАНИЯМ

l0.1 Определепие абсолютной погрешиости присвоения временной метки видеокадру
Системы отпосительпо пациональной шкалой времени UTC(SU) в режиме синхронизации
по сигЕалам гнсс ГЛонАсс

10.1.1 Подготовить к работе источник первичный точного времени УКУС-ПИ 02ДМ и

Систему в соответствии с их руководства {и по экспlryатации.
10.1.2 Обеспечить радиовидимость сигнаJIов навигационньtх космических аппаратов

ГЛОНАСС в верхней поJryсфере. Убедиться, что УКУС-ПИ 02.ЩМ синхронизирован с ШВ
ГЛОНАСС (четыре индикатора светятся зеленым светом). Убедиться, чго Система
синхронизирована с ШВ ГЛОНАСС. .Щля этого в wеЬ-йнтерфейсе Системы перейти на страницу
к.Щата и время> и убедиться, чго значения, указанные в таблице "Синхронизация", соответствуЮт
таблице 5.

Таблица 5

8

ИдентификациоЕные данные (признаки) Значение

Идентификационцое наименовшие ПО Азимчт 5

Номер версии (илентификационньй номер) ПО не ниже 5.0.0

IJифровой идентификатор ПО (контрольнаJI сумма
исполняемого кода)

Наименование ршделов Значение
Источник синхронизации PPS
Отклонение, мс от -1 до +1

Нестабильность, мс от -1 до +1

Посл. синхр., с не более 60
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Пример корректных значений приведен на рисунке 1,

Ilrт+ ,p.la:

20.09.2019 '1'li00:02

tbcoвo* пояс

G[lтю5:ф

С,охранить

Рисунок 1 - Странича <.Щата и время) wеЬ-интерфейса Системы

10.1 .3 Собрать схему в соответствии с рисунком 2.

Рисунок 2 - Схема проведения измерений

10.1.4 Поместить инд{катор времени (ИВ-1) в поле зрениJI каI\,rеры одновременно с
пластиной ГРЗ для обеспечения формирования кадров.

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

минут с изображением (ИВ-lD. На фотографии должны бьrгь видны время на <ИВ-1> и время,

формируемое Системой в соответствии с рисунком 3.

-220вАС in

АС iп

1 PPS1 PPS

SIRF SIRF

укус-пи-
02дм

Индикатор
времени
кИВ-1>

-220в АС in

Система
Монитор

Клавиаryра
кМышь>

компьют9Dнtц

9

Сrlнхрон9зация

Источниfi синхронизация Отхлоненrв, rac Н€стабильность, tic Посл. синхр,, с

PPS 0.000 0,004
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_

Время, на,тоженное на изображение
Системой

II5з ll
,1оg

Рисунок 3 - Время на <ИВ-l > и время, нiшоженное на изображение Системой

l0.1.6 Определить абсолютную погрешность присвоения временной метки видеокадру по

формуле (с учетом времени часовой зоны):

/T(i) _T(i) -тdrurл
где дт(7) _ абсоJпотнlu погрешность присвоения врменной метки видеокадру вj-й момент

времени;
Т@ - время, нalложенное на изобр:Dкение Системой вj-й момент времени, с;

Таеьп - действительное значение ШВ UTC(SU) в j-й момент времени, с.

10.1.7 Результаты поверки по п. l0.1 считать положительными, если для кlr)кдого результата
измерений значениJI абсолютной погрецшости присвоения временной метки видеокадру

Системы относительItо национапьной шкалой времени UTC(SU) в режиме сш{хронизации по

сигнал.м Гнсс Глондсс находятся:
- для ТВДД2, ТВ,Щ.Щ3 в пределах +50 мс;
- для ТВ,ЩЩl, МБ1 - МБб в пределах *1 мс.

10.2 Ошределеппе абсолютной погрешностц присвоения временной метки видеокадру

Системы отпосштеJIьпо пlциональпой шкалой временп UTC(SU) в ре,кпме спнхронпзации
по протоколу NTP

10.2.1 Собрать схему в соответствии с рисунком 4.

Время на <ИВ-1>

10
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-220вАС in

АС in

l PPS l PPS

SIRF

укус_пи_

SIRF

Индикатор
времени
(иВ-1)

NTP-cepBep
Фгуп

(ВниИФТРи)

-220в АС in

Система

пэвм

Маршрутизатор

10.2.2 С помощью ПЭВМ и в соответствии с РЭ на Систему обеспечить уда,тенный
доступ к ней. На ПЭВМ в адресIrой строке wеЬ-интерфейса указать IP адрес Системы, ввести
логин и пароль.

10.2.3 Зайти в меню <,Щата/Время>. В разделе KNTP серверы> добавить NTP сервер
ФГУП (ВНИИФТРИ> исходя из территориirльной близости, из списка Приложения А, и

сохрalнить выбор. Снять выбор <Синхронизация по данным ГНСС). И пажать обновить <Стаryс
синхронизации со шка,той UTC(SU)> (в сlryчае успешной синхронизации н.шротив выбранного
NTP сервера высветится статус KSYNC OKl).

10,2,4 Перейти в меню <МетрологияD, затем нажаiь кПоверка>. Установить значение
FРS равное 25 dc. Навести Ktl .repy Системы на индикатор времени <ИВ-1> и произвести

фиксацию текущего значения времени путем сохранения снимка нажатием кнопки
кСНИМоК9>.

10.2.5 В загрузкllх компьютера в течении l0 минут сохрalнить не менее десяти снимков
текущего значениJI времени с отображением времепи Системы.

10.2.б Абсолютную погрепшость присвоеншI временной метки видеокадру при условии
синхронизации шкllJIы вр€мени Системы с национа:ьной шкалой времени UTC(SU) через NTP
протокол рассчитать по формуле:

ДТштр;= Тсисrе*r", i - ТиВ-l i ,
где Тс""r"*r", - i-oe значепие текущего времени систеfuы, отображаемое на снимке;
Тив_t i - i-oe значение текущего времени кИВ-l >, зафиксированное Системой на снимке.

10.2.7 Резуьтаты поверки по п. 10.2 считать полохительными если д'rя кiDкдого результата
измерений значения абсолtотной погрешности присвоения временной метки видеокадру
Системы относительItо национа.пьной шкалой времеЕи UTC(SU) в режиме синхронизации по
протоколу NTP находятся в пределах *200 мс.

10.3 Определенпе абсолютпой погрешностп формпроваппя шкаJIы времени
отшосптнrьпо пацшопальшой шкалы времепи UTC(SU) в режиме синхронпздцпп по
спгнlulам гнсс глонАсс

10.3.1 В соответствии с руководством по экспlryатации подготовить Систему к работе в

режиме синхронизации по сигн.lлlltr{ ГНСС ГЛОНАСС. Убедиться, что Система
синхронизироваяа с ШВ ГЛОНАСС (выполнить операции по п. 10.1.2)

ll

Рисунок 4 - Схема проведения измерений
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10.3.2 Собрать схему в соответствии с рисунком 5, где РЭ1 - Государственный рабочий
этмон 1 разряда единиц времени в диzшазоне значений от 1,0 нс ло 9.(9) с, частоты номинальных
значений 1 Гц,5 МГц, l0 МГц, 100 МГц и шкzллы времени.

Txrбt Твд:

Рисунок 5 - Схема выполнения измерений

10.3.3 На вход кА> частотомера универс.rльного CNT-90 подать имгryльсньй сигнал
1 Гц от РЭ1, на вход (BD частотомера универсального CNT-90 подать имrryльсный сигнlц
l Гц от Системы. Частотомер универсальный CNT-90 устalновить в режиме измерений
интервirлов времени.

Настроить входы (А) и <В> частотомера универсального CNT-90 в соответствии с
парalNrеIрzlJ\.rи имrryльсньIх сигналов 1 Гц:

- импульсный сигнarл;
- измер€ния по переднему фропrу;
- входное сопротивлепие 50 Ом;
- уровень напряжения точки привязки по переднему фронry 1,0 В.
10.3.4 Произвести не менее 1000 измерений интерва;rов времени межд/ вьгходными

импульсными сигнzlлаIr,Iи l Гц РЭ1 и Системы. Зафиксировать максим{lльное и минимальное
значения АТмд<с и АТмин, отображаемые на частотомере универсальном CNT-90.

10.3.5 Абсолютную погрешность синхронизации внутренней шкалы времени Системы с
национаJIьно ш<а.пой врмени UTC(SU) в режиме синхронизации по сигн:цzlм ГНСС ГЛОНАСС
pacctмTaTb по формуле:

АТмжс tминl = АТмдкс (АТмин) + Т*доr - Txaвz

где T*uot, Ткаб2 - зн8чеЕия задержек прохождения имIryJIьсньD( сигналов l Гц в кабелях,
подкJIючаемьD( к РЭl и Системе соответственно.

10.3.6 Результаты поверки по п. 10.3 считать положительными, если значения абсолютной
погрешности формирования шк:шы времени относительно национальной шкалы времени
UTC(SU) в режиме синхронизации по сигнllлам ГНСС ГЛОНАСС находятся в пределах +200 нс.

10.4 Опрелелеппе абсолютной погрешностп формrrрования шкалы времени
относительно национальной шкалой временп UTC(SU) в режпме сиЕхронизации по
протоколу NTP

10.4.1 Собрать схему в соответствии с рисунком 6.

<l ГФ>

Свстемарэ1

(l

'Iмttюполер уuверсаzьнu СNТ-90

<1ýl_ (В)

l2

о.гр,Ф
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-220вАС in

АС in

l PPS l PPS

Индикатор
времени
(иВ-1)

SIRF

Система

@ м

NTP-cepBep
Фгуп

(ВнИИФТРИ)

пэвм

Маршрутизатор

Рисунок б - Схема выполнения измерений

10.4.2 С помощью ПЭВМ и в соответствии с РЭ на Систему обеспечить уда.тенньй
доступ к ней. На ПЭВМ в адресной строке wеЬ-интерфейса указать IP адрес Системы, ввести
ломн и пароль.

10.4.3 Зайти в меню к.Щата./Время>. В разделе KNTP серверы> добавить NTP сервер
ФГУП (ВНИИФТРИ> исходя из территориlцьной близости, из списка Приложения А, и
сохрtlнить выбор. Снять выбор <СпнхроIIизация по д:lнным ГНСС>. И нажать обновить кСтаryс
синхронизации со шкалой UTC(SU)) (в с.lryчае успешной синхронизации напротив выбранпого
NTP сервера высветится статус (SYNC ОК)).

10.4.4 Перейти в меню <Ме,грологияD, затем нажать <Поверка>. Установить значение
FPS равное 25 к/с. Навести камеру Системы на индикатор времени (ИВ-lD и произвести

фиксацию текущего значения времени гryтем сохрапения снимка нажатием кнопки
кСНИМоК9>.

10.4.5 В зzгрузкrх компьютера в течении 10 минут сохрalнить не менее десяти снимков
текущего значениJI времени с отображением времени Системы.

10.4.б Абсо.шmную погрешность присвоения врменной метки видеокадру при условии
синхропизации шк.rлы времени Системы с национа,rьной шкалой времени UTC(SU) через NTP
протокол рассчитать по формуле:

АТштрi= ТСисте"оr; - Тив-t; ,

где Тсr"r"*", - i-oe значение текущего времени системы, отображаемое на снимке;
Тив_t ; - i-oe значение текущего времени кИВ-l >, зафиксировalнное Системой на снимке.

10.4.7 Результаты поверки по п. l0.4 считать положительными если дш каждого результата
измерений значения абсолютной погрешности формирования шкzллы времени относительно
национа.llъной шкzlлы времени UTC(SU) в режиме синхронизации по протокоrry NTP находятся в
пределах +200 мс.

l0.5 Определенце абсолютной погрешности измерений пятервалов времепп
10.5.1 Собрать схему в соответствии с рисунком 2.
10.5.2 Убедиться, что комплекс и УКУС-ПИ 02lЩ4 синхронизировапы с национальной

шкапой времени UTC(SU) (выполнить операции по п. l0.1.2),

lз

укус-пи-
02дм

SIRF

иЕтернет
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10.5.3 В wеЬ-интерфейсе комплекса перйти на сlрапицу <Метрология>. Нажать кнопку
<Поверка>. В открывшемся окне выбрать вкJIадку <Поверка к:lмеры). Нажать вирryальную
кнопку <<Начать интерв:rл), комплекс при этом сделает фотографию индикатора времени <ИВ-l >

(фото l). Через интервал времени примерно равный 5 с (время контолировать по <ИВ-l>),
нажать виртуальrrую кнопку <Закончить интервал). При этом комплекс сделает еще одну

фотографшо <ИВ-l > (фото 2).
10.5.4 Рассчитать значение иЕгерв{rла времени, поJIученного с помощью УКУС-ПИ 02ДМ

по формуле:
T..=Tz.-Tl,

где Тlэ - значение времеЕи, показываемого <ИВ-1> на фото 1, с;

Тzэ - значение времени, показываемого (иВ-1) на фото 2, с.

10.5.5 С.п.rтать значение интервала времени, измеренного комплексом Тк, отображенное на

фото 2.

10.5.6 Сравнить значение ицтервала Т..с временем Т* и определить их разность по формуле
(с учетом поясЕого времени):

ДТ=Тr,-Т*
10.5.7 Повторить пп. 10.5.3 - 10.5.6 для интерваIов времени примерно 60 с, l800 с.

10.5.8 Результаты поверки по п.10.5 считать положйтеJIьными, если для всех проведенньп
измеренrй зЕаченпя абсо.lпотной погрешности измерний интервzллов времеЕи IIаходятся в

пределах *1 с.

10.6 Определение абсолютной инструментальной погрешности (при доверительной
вероятЕостп 0,95) определеппя коордппат Системы в плане при стациопарном и
передвпrкном размещенпп Спстемы

10.б.1 Собрать схему в соответствии с рисунком 7. Подключить имитатор сигналов
глобальньп< навигационItьD( спутниковых систем (ГНСС), из состава комплекса этаJ'IОННОГО

формирования и измерения радионaвигационных пара}rетров ЭФИР к переизлучающей антенне.

Рисунок 7 - Схема вьшtоlпlения измерний

10,6,2 Подготовить сценарий имитации с парaметрапд{, приведенными в таблице б.

t I

ll}lllTaToP
спгп8-,lов

CBcTerrl

Значение параметраНаименование параметра

Формируемые сrryтниковые
навигационпые сигпшш

ГЛОНАСС в частотном диап:воне Ll (код СТ),
GPS в частотном диzшазоне Ll (кол С/А)

30Продолжительность, мин

Таблицаб Сцена ии имитации

l4

pJo.li обtсg

жr*r9Фa}.t.оi

пстозЕвк
Ептlslя

ПОСТОЯВЕОГО

ToKl



Наименование парaметра Значение пара}.1ета

Количество НКА, не менее:
_ глонАсс
- GPS

4
4

Ионосфера, модель весна

Тропосфера, модель Stanag

.Щискретность зiшиси, с l
Формируемые сигнllJIы

функциональньп< допоJпений нет

Имитируемые коордлнаты - широта 56'00'00" N;
- долгота 37"00'00" Е;
- высота 200 м

МП 651-2+036 ГСИ, Счсmемы uзмерumельньlе проераммно-mехнчческче кАзuмуm 5>

МеmоOuка поверкч

Таблица 7 - ии

10.6.5 Расс.штать абсолютную погрешность определен}rя широты по формуле:

ЬВ,-В,-вr,
где В; - Iшrрот4 измереннчUr Системой, О;

B,.r - широта из сценария имитации, О.

10,6,6 Рассц.lтать абсолютrrуrо погрешность оцределения долготы по формуле:

Щ=L-Ц,
где 

', - 
долгота, измереннlul Системой, ";

'ref - 
ДОЛГОТа ИЗ СЦеНаРИjI ИМИТаЦИИ, О.

10.6.7 Перевести поJryченные значения абсолютной погрешности определения широты и

долготы в метры по формулам соответственно:

А.в, _^4 Е а ( )|-е2

180 (t-e'.sb'B.r)

а.юsВ"

ФорматТип данньrх

время от начала дня в шкaL,Iе времени UTC, сВремя
градусы, Ю(.ЮОfiХХОШирота
градусы, ХХ.)СОС(ХХО,Щолгота

над эллипсоидом, мВысота

l5

|-ё ,sпХ В.r'

10.6.3 Запустить сценарий имитации на имитаторе сигналов ГНСС и записать сообщения
NМЕД навигационного приемника из состава системы с частотой 1 Гц. Из зaшисalнного файла с
измерениями выбрать измерения координат местоположения (сообщения $**GGА или

$**RMC) по широте и долготе на общем интервале времени с измерениями из протокола
сценария имитатора сигналов ГНСС и PDOP < 3 (сообщения NMEA $**GSA).

10.6.4 Выполнить преобразование данньtх измерений из строк $**RMC и $**GGA в

формат, описанный в таблице 7.

bL,.lT 
.

l80
bL'=
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где ДВi, ДZi - абсоJIютнtu погрешЕость определения широты и долготы на i-ую
эпоху, О;

а 
- 

большая полуось общеземЕого эJIлипсоида, м;
е - эксцентриситет общеземного эллипсоида.

10.6.8 Рассчитать математическое ожидание абсоJпотной погрепшости
определениJI широты и долготы по формула.r соответственно:

1

N i=l

1

'N
м |м,,

i=l

где N- ко.lплчество измерений.
10.6.9 Рассчитать СКО абсолютной погрешности определения широты и долготы по

формулам соответственно:

ол N-l

N-l
Lw,-r,f

п М}+ М| +2, ва)

oL

+
р

10.6.11 Результаты поверки по п. 10.5 считать положительными, если значение абсоrпотной
инструментальной погрешности (при ловерительной вероятности 0,95) определения коордияат
Системы в плд{е при стациоЕарном и передвижном размещении Системы находится в пределах
+3 м.

l0.7 Определеппе абсолютной инструмептаJrьной погрешности (при доверптельной
вероятпостIл 0,95) определения коордиIlдт Системы в плане прп мобильном размещенпш
Системы в дшапазоне скоростей от 0 до 150 км/ч

10.7.1 Собрать схему в соответствии с рисунком 7. Подк,шо.плть имитатор сигнмов
глоба:lьньrх нilвигационньrх сгryтниковьD( систем (ГНСС), из состава комплекса эталонного

формирования и измереЕия радионавигационньD( параметров ЭФИР к переизrryчающей
антенне.

10.7.2 Подготовить сценарий имитации с парa rrетраlJ\{и, приведенными в таблице 8, в
соответствии с руководством по экспlryатации на имитатор сигналов ГНСС.

ма Удв.

Ёlоq -r,r

10.6.10 Опреде.lпать абсо.тпотную инструментальную погрешность (при доверительной
вероятности 0,95) определения координат Системы в плане при стационарном и передвижном

размещении Системы по формуле:

lб
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Нмменование параJ\,rетра

Формируемые спутниковые
нllвигационные сигнzlJБI

ГЛОНАСС в частотном диапазоне Ll
(код СТ),

GPS в частотном диапазоне Ll (код С/А)
Продолжительность Ее менее 30 минут
- Параметры среды распрострtlнения тропосфера присутствует (модель STANAG)

ионосфера присутствует (модель SUMMER)
Модель движения объекта (система
координат WGS-84)

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

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

Таблица 8 - Сц ий имитации

10.7.3 Запустить сценарий имитации на имитаторе сигналов ГНСС и зalписать сообщения
NMEA навигационного приемвика из состава комплекса с частотой 1 Гц.

l0.'7.4 Из записzlнного файла с измерениями выбрать измерения координат
местоположения (сообщения $**GGд или $**RMC) по широте и долготе на общем интерваJ,Iе
времени с измерениями из протокола сценария имитатора сигн:L'tов ГНСС и PDOP < 3
(сообщения NMEA $**GSA).

l0.7.5 Вьшолнить действия по пунктill,t l0.6.4 - 10.6.10.
10.7.6 Результаты поверки по п. 10.7 с.п.rтать положительными, есJ]и значения абсоJпотной

инструментальной погрешности (при доверительной вероятности 0,95) определения координат
Системы в плане при мобильном размещении Системы в диапазоне скоростей от 0 до 150 кйч
наtходятся в пределах *3 м.

10.8 Определение поц)ешности измерений скорости двпжения ТС при измерении по
видеокадрам в зоне контроля в стациопарном вариапте рдзмещепия

l 0.8. l Варuанп l - прu напuчuu сuzнацов ГНСС ГЛОНДСС/GРS
10.8.1.1 Подкпlочить навигационньй приемник к ПК с устаЕовлеЕньь{ ПО дlя записи

данньrх в фйл с этого приемника, и разместить их в ТС.
10.8.1.2 Установить частоту вьцачи дzlнЕьIх навигационным приемником (темп решения)

10 Гц. Начать запись дilнных с нalвигациоЕного приемника.
10.8.1.3 Проехать на ТС зону контроJIя не менее 5 раз с разньми скоростями, при этом две

скорости должны быгь минима,чьцо и максимально возможными на данном участке. ,Щвижение в
зоне KoHTpoJUl должно быть равномерным и прямолинейным.

Прur"tечанuе - РекомендуЕтся выбирать минимalльно и максимzlльно возможные скорости
движения ТС основьrваясь, в первую очередь, на обеспечении безопасности участников
движения во время поверки.

10.8.1.4 Остановить запись данньж с навигационного приемника. По данным с Системы
определить время фиксации ТС в зоне KoцTpoJuI дJIя всех проездов. Выбрать из записанньIх
дzrнньIх с навигационного приемника данные, соответствующие моментам времени,
зафиксировашньrх Системой, дJIя всех проездов.

10.8.1.5 Рассчитать значение абсолютной погрешности 
^ 

и, измерений скорости ТС при

измерении ло видеокадраIчr в зоЕе I(oHTpoJuI в стационарном варианте размещения по формуле:

bV,=V,-V.,,
где Vr- значеЕие скорости в зоне контоJIя, измеревное Системой для i-го проезда,

выраженное в км/ч.
Иэ,- значение скорости измеренЕое навигационным приемником дJlя i-го проезда.

|1

Значение параметра

навигационньD( сигнtIлов
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10.8.2 Варuанп 2 - прu оmсуmсmвuu сuzнацов ГНСС ГЛОНДСС/GРS
Относительную погрешность измерений скорости d рассчитывать по формуле:

d:|d,|+|d,|,

где 
'I 

- относительная пофешность измеренпй р:юстояния;
бr - относпт9льнtц погрешность измерений времепи.

10.8.2.1 Опрлеление относительной погрепшости измерения расстояния бr в зон€
KoHTрJUI проводить в следующем порядке:

- устttновить лазерный да.пьномер Еа штативIrую головку;
- устtlновить на лазерном дальномере pe]rqм измерения расстояния от передней

поверхности прибора (см, руководство по экспJryатации используемого да,lьномера);
- в (зоне конlроJIя) устaшовить ТС так, чгобы передний ГРЗ находился в нижней четверти

изображения; передние колеса автомобиля устalновить в положение (прямо> фисунок 8);

Рисунок 8 - Установка лазерного дальномера к ГРЗ

- в диzlлоге <Живое видео> wеЬ-интерфейса Сисгемы ввести ГРЗ ТС;
- в диalлоге <Живое видео> wеЬ-интерфейса Системы HaDKaTb кЕопку кСтарт измерений>;

- дождаться, когда после распознавания ГРЗ, кпопка <Старт измерений> станет неактивной,

а кнопка <Стоп измерений> - акп,tвной;
- установить штатив с ла}ерным д{lльномером так, чгобы передняя поверхность дalльномера

упирirлась в середину ГРЗ;
- переместить ТС задним ходом вдоль напрalвлениJr движенrlя автотрulнспорта так, чтобы

ГРЗ оказался в верхней четверти зоны распознав{rния; при перемещении ТС дальномер должен

остаться неподвижным;
- в димоге <Живое видео> wеЬ-интерфейса Системы нажать кяопку <Стоп измерений>,

считать измеренное значение расстояния (рисунок 1 1), записать его в таблицу 9 в графу 3;

-спомощьюл.lзерногодальномерапроизвестиизмерениерасстояния'накоторое
переместился Грз, результат зaшисать в таблицу 9 в графу 2. Расстояние нужно измерять,

прицелив{UIсь в ту же точку ГРЗ, в которую была уперта передця поверхность дальномера.
10.8.2.2 Повторить измерения по пункту 10.8.2.1 три раза.

г?з

о579оо5918ol178

lЬсrов rадроб отобpaх€fiия: 4 16 кlс

ГТЗ: о579оо59

Ьшрal дaстaлцхr ! !оф rorfiPorý

Старт ;1з,,iерёhий СIоп в!u€9Фýrй

Blraa9alfr 9ctСlr Ll

Тrl' Дat,

cz 21.06.а19.
1r]OЕ:Еб

l8

Жиюе видео

!

{

\ I
aа

/
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Таблица 9

Рисунок 9 - Окно измерний расФояпия с помощью комплекса

10.8,2.3 Абсопотную погрешность измерений расстолrия Д опрделить по формуле:

Ь= LK- Lp,
где IK - расстояние, измеренное Системой, мм;

lp - расстояние, измеренное дальномером, мм.
10,8.2.4 Относительную погрешЕость измерений расстояния бL определить по

формуле:

бL =A.too и
Lp

где Д - абсолютнм погрешItость измерения расстояниJI, мм
Lp - расстояние, измеренное даJIьномером, мм

10.8.2.5 ОпреЛеление относиТельной погреШности измереЯия временИ 6'" (погрешности

времени следов:lния кадровьD( синхроимпульсов).
l0.8.2.5.1 Собрать схему в соответствии с рисупком l0.

Перемещение ГРЗ в зоне коII,гроJIя

Ns
Измер

Расстояние,
измеренное

дщIьномером
[Ipl,MM

расстояние,

рассчитанное
комплексом [IK], мм

Абсоrпотяая
погрешность

измерения [А], мм

относительнм
погрешность

измерения [r. ],%

] 2 з 1 J

2

J

&2

ч-фt...дрфоФ69@rзэз!.

рз: о57ф

llr...r.* всrц. g иt l
Спр, r*P..}t

ll..*.ФLl

l9

l

ll

Из результатов измерений относительной погрешности выбрать максимllльное значение.

,r
|1

,:r
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ЧастотомерСистема
<Азимут 5> Синхро

Рисунок l0 - Схема выполнениJI измерений

Вход частотомера кА> подкJIючается к вьD(оду кСинхро> панели инженера
вьr.lислительного мо.ryJIя Системы или инхенерIrого ра}ъема моноблока.

l0.8.2.5.2 Подготовить частотомер к проведению измерений в соответствии с р}товодством
по экспJryатации, Нажать кнопку (means func>, дваrкды нФкатъ кнопку, соответствующую
надписи на экране <Frеq>.

10.8.2.5.3 Нажать кнопку, соответствующую Еадписи на экране кА>. На экране отобразится
измеренное значение,

10.8.2.5.4 В соответствии с руководством по экспJryатации частотомера, произвести три
измерения периода следовllния кадровьж синхроимгryльсов. Для каждого измереЕия рассчитать
абсолютную М tl относительную бт погрешности периода следования кадровьж

синхроимrryJъсов по формулам соответственно:

^г 
= |r"...., _ г.,.l

rде Таrц,"- усtановленныЙ период следовtlниJI кадровьц синхроимrryJIьсов (40 мс);
7*u - измеренньй период следоваЕия кадровьD( синхримпульсов;

6| = 
М .l00./o

T*n *
Результаты внести в таблицу l0.

Табли 10

Из результатов измерний относительной погрешности выбрать максима,.rьt{ое значение.
10.8.2.6 Рассчитать относительную погрешпость измерения скорости по формуле:

а: |а.|+|а,I
10.8.2.7 Расс.штать абсолютную погрешность измерения скорости ТС АИдля скоростей 1,

100,250,350 кйч по формуле:
ди - 6 .ч/100%,

где J - относительная погрешЕость измерения скорости;
И- значение скорости из ряда 1, 100, 250, 350 км/ч.

Период следования кадровьD( синхроимпульсов

Номер
измер.

устмовленньй
период

следованЕя
ITa"b,J,Mc

Измеренный период
следования [I,-], мс

Абсолютнм
погрешность

измерения [ДТ], мс

относительнм
погрешность

измерения [r. ], %

l

z

J
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10.8.3 Результаты поверки по п. l0,8 считать положитеJьными, есJш дrя всех проведенньж
измерений значениJI погрешности измерний скорости движеншI ТС при измерении по
видеокадрам в зоне контроJIя в стационарном варианте размещеншя нalходятся в пределах:

- д.ш BMl, ВМ2, ТВДДl, МБ1, МБЗ, МБ5 +l кtrt/ч;
- для ТВДР:

- в диапазоне от 0 до 100 rо,r/ч вкпоч, +2 км/ч;

- в дичlпtlзоне св. 100 юл/ч до 350 км/ч включ. *2 О/о.

10.9 Определепхе инсц)ументальной и абсолютной погрешностей пзмерений скорости
двпжения ТС радиолокацпоппым методом в зоне контроля в стацпонарном п передвпrltном
варпанте размещеншя

10.9.1 Разместить в зоне видимости видеокtмеры Системы имитатор скорости. Расстояние
от имитатора до комIшекса выбирать в соответствии с руководством экспJryатации на имитатор
скорости.

10,9.2 Установить имитируемую скорость из ряда 0,, 1, 20, 90, l80, 250, 300, 350 км/ч.
Имитация скорости 0 tо,t/ч осуществляется путем выкJIючениJr имитатора скорости.

10.9.3 В wеЬ-интерфейсе Системы перейти на стр:lницу <Метрология>,
10.9.4 Нажать кнопку <Поверка>.
10.9.5 В открывшемся окне (рисунок 11) выбрать вкладку <Поверка ралара>.

Г!оаaре lai.epъl Поверка радара

Частотý хадров отоброхени, 25,о к/с

РФaI поаaрп,l

Вхл. Выкл Сiорость на иr.9татор€: 20

ПослGдr{ёс rrзuарGнra

Дата, вроaaя: -
Схорфть, шrч: -

ИtIсрсннrя АGс.
поrр., xra,/ Оff.

поrр., %

Рисунок l1- Поверка ралара

10.9.б Включить режим поверки нажав кнопку <Вкл.>.
10.9.7 Для отсечения посторонних целей и шумов указать скорость, установленную на

имитаторе.
1 0.9.8 Зафиксировать измеренное Системой значение скорости.
10.9.9 Првесм измерение значений скорости для всего ряда имитируемьD( скоростей.
10.9.10 Рассчитать зЕачение инстументальной погрешности д и, измерений скорости ТС

радиолокационным методом в зоЕе контроJlя в стациопарном и передвижном вари:ште

размещения по формуле:
bV,=V,-Vr,,

где И - скорость ТС, измеренная Системой при имитируемой скорсти Иэl;

Изi - имитируемая скорость ТС из ряд4 уст:lновленного п. 10.9.2.

2l

Скорость на
llrTa, 9l.arтaropG,
a9crff кurч
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10.9.1 l Резуrьтаты определениJI инсlрументaulьной погрешности считать положительными,
если значениrl ипстру^{ентаJIьной погрешности измерний скорости ТС радrолокационным
методом в зоне KoHTpoJи в стационарном и пер€движном варианте размещения нiжодятся в
пределах +0,2 кйч.

1 0,9. 12 При вьшолнении условия п. 10.9.1 1, значения абсолютной погрешности измерений
скорости ТС рад,rолокационным методом в зоне KoHTpoJп в стационарном и передвижном
варианте раi}мещеЕия паходятся в пределах +1 кйч. Результаты поверки по п. 10.9 считать
положитсльными.

10.10 Определеппе инструментальпой и абсолютпоfi погрешпостей измеренпй
скорости двшrкепшя ТС ралrrолокационным методом в зоне коптроля в мобильном варпанте
размещенпя

10,10.1 Собрать схему в соответствии с рисуЕком 12 (полключение питчшия не показано).

Рисунок l2 - Схема вьrполнения измерений

10.10.2 Установить имитатор скорости движения (ИС-24l3DМ перед Системой на

расстоянии, указанном в инстукции по экспlryатации и формуляре, и подготовить имитатор к

работе.
10.10.3 Перевести имитатор скорости движеншl (ИС-2413DМ в режим имитации скорости

в движении патуJIьного танспортного средства (мобильный режим). Установить имитируемую
скорость цели Vц ном = 90 км/ч, а скорсть патрульного автомобиля (ПА) - 60 кйч).

10.10.4 Используя интерфейс устalновить комплекс в режим измерения скорости в

движении.
10.10.5 Зафиксировать не менее 3 значений измеренных скоростей цели V ц изм.
10.10.6 Повторить измерения по п.10.10.3, поочередно устalнавливtlя номин.rльные

значения имитируемой скорости цели 130 и 270 кйч (при скорости IIА 80 км/ч).
10.10.7 ЛIя каждого результата измерений определить инструментzшьную погрешность

измерений скорсти движения ТС ралиолокачионным методом в зоне KoHтpoJuI в мобильном
варианте размещен}tя по формуле:

ДVд = Vц изм. - Vц ном.,
где Vц изм. - измеренное Системой значение скорости движения ТС (цели),
а Vц ном. - действительное значение скорости движения ТС (показания имитатора

скорости движения <ИС-2413 >М).
10.10.8 Результаты определения инстументальной погрешности считать положительными,

если дJUI всех резуJIьтатов измерений значения инстументальной погрешности измерений
скорости движения ТС радиолокациоЕным методом в зоне контроля в мобильном варианте

размещения Еzrходятся в пределах +0,2 кйч.
10.10.9 При выполпении условия п. 10.10.8, значенЕя абсолютной погр€шЕости измерений

скорости движения ТС радиолокационным методом в зоне контрJIя в мобильном варианте

размещеЕия на)(одятся в пределzж *1 км/ч. Результаты поверки по п. 10.10 считать
положительЕыми.

10.11 Опрелспепие абсолютной погрешности измерепrrй cкopocтtr движения ТС на
контролируемом участке в стацпонарном варианте размещения

10.11.1 ПодкlлоIмть навигационньй приемник к ПК с установленным ПО для записи

22
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скорости
движения
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д:мньD( в файл с этого приемника и разместить их в ТС.
10.11.2 Установить частоту вьцачи данньж навигационным приемпиком 10 Гц. Начать

запись дalнньtх с Еавигациопного приемника. Проехать на ТС контролируемый участок не менее
3 раз с разньпrи скоростями, при этом две скорости должны бьпь минимально и максимalльно
возможными на д:lнном участке. ,Щвижение на контролируемом участке должно бьшь

рzвномерным и прямолинейным.
Прuuечанuе - Рекомен,ryется выбирать минимzlльЕо и м:жсимzлльно возможные скорости

движения ТС основьтваясь, в первую очередь, на обеспечении безопасности участников
движения на контолируемом участке во время поверки.

10.1 1 .3 Остановить зaшись дrrнньD( с нarвигационного приемника.
10.11.4 По данным с Системы определить времJI фиксации ТС на въезде и выезде с

контроJIируемого участка для всех проездов. Выбрать из зaшисанньж данньD( с навигационного
приемника данные, соответствующие интервалatlt{ времеЕи Емождения ТС на контролируемом

участке для всех проездов.
10.11.5 Опрелелить скорость движения ТС на контролируемом участке по дмным с

нztвигационного приемника по формуле:
х

Zlri<il
Vr,

где Иr, - значение скорости на контролируемом участке по данным с навигационного
приемника для i-го проезда, выраженное в км/ч;

И:(i) _ arч.r"""я мгновенной скорости по данным с нllвигационного приемника для i-го
проездц вьrраженные в км/ч;

lй- количество значений мгновенной скорости по дzlнным с нllвигационного приемника для
iго проезда.

10.11.б Рассчитать значение абсоrпотной погрешности ди, измерений скорости ТС на

контроJIируемом участке в стационарном варианте рд}мещения по формуле:
ЛV,=V,-Vэ,

где Иr, - зЕачение скорости на контролируемом участке по данным с навигационного
приемпика дIя i-го проезда, выраженное в км/ч;

Vл
" , - значение скорости па контроJIируемом участке, измеренное Системой для i-го проезда,

выраженвое в кйч.
l0.11.7 Результаты поверки по п. l0.11 сtштать положительными, если для всех

проведенньD( измерений значения абсолютной погрепшости измерений скорости ТС на
контроJIируемом участке в стационарIlом варианте размещения нЕлходятся в пределах +1 км/ч.

10.12 Опрелеление абсолютной погрешностп измереппй расстояпия от ТВДД или
моноблоков до ТС

10.12.1 Размегить площадку, согласно рисунку l3, используя дальномер лазерный.
Тошtи разместить следующ{м образом:

расстояяие от точки l до m.п<и 2 равно 1+0,1 м;

расстояние от точки l до ю.п<и 3 равно 3}t0,1 м;

рассюяние от точки 1 до то.пси 4 равно бG}0,1 м;

рассmяние от ючки 1 до точки 5 равно l1}.10,1 м.

оо о оо
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Рисунок 13 - Схема проведения измерений
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Прuмечанuе. Прu перuоduческой поверке на месmе успановкu Сuсmемьt рассmоянuя
меэtф mокамu рекоменфепся вьtбuрапь uсхоdя uз располоэrенuя Сuсmемьt u обеспеченuя
безопасносmu провеdенuя рабоп по поверке.

10.12.2 Подключить ПК к Системе, вкJIючить Систему, зIшустить веб-браузер и
осуществить подкJIючение.

l0.12.3 Установить Систему в то.л<е 1 (см рис.l3). Разместить ГРЗ в точке 2.

10.12.4 Зафиксировать не менее 3 значениЙ дальности dизм, измер€нноЙ СистемоЙ.
Определить значения абсо.lпогной погрецшости измерений да,rьности Ad по формуле

Аd=dизм-dдеЯсrв,
где dдейgгв - расстояние, измеренное дальномером лазерЕым.
10.12.5 Вьшолнить операции по пп. 10.12.3 п 10.12,4 для ючек 3, 4, 5.

10,12.6 Результаты поверки по п. l0.12 считать полоrс.lтельными, если значения
абсоJпотной погрешности измерений расстояния от ТВДД или моноблоков до ТС находятся в

пределах +0,15 м.

l1 оФормлЕниЕ рЕзультдтов повЕрки
l1.1 Результаты поверки комплекса полгверждalются сведениями о результатм поверки

средств измерениЙ, вкJIюченными в ФедераьпыЙ информацпонньЙ фопд по обеспечению
единства измерений. По заявлению владельца Системы или лица, предст{lвившего его на
поверку, на средство измерений вьцается свидетеJьство о поверке или вьцается извещение о
непригодносtи к примеЕению средства измерений.

l 1.2 Результаты поверки оформить установленным порядком.

Начальник нИо-6 ФГУП кВНИИФТРИ> В.И. !обровольский
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