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дорожного движения "аРУШеНШ "РаВИЛ
И методы первичной и периодических поверок. устанавливает объем

Интервал между поверками - 2 года.

1 ОПЕРАЦИИ ПОВЕРКИ

__________ — -  г -  ^  u p w i v i v n i g

6 Определение абсолютной инструментальной 
погрешности определения координат

2 СРЕДСТВА ПОВЕРКИ

2.1 При
це 2.
Таблица 2

проведении поверки должны применяться средетва поверки, указанные в табли-

Наименование 
средств повер

ки

Модуль кор
рекции време
ни

Осциллограф
цифровой

Технические характеристики средств поверки

диапазон изме
рений

число каналов 2, 
полоса пропус
кания 25 МГц;

пределы допускаемой аб
солютной погрешности 
измерений постоянного

АКИП- 
4115/1А

напряжения ± (3 х I0'z х и
мВ)

п. 7.5
+ 0,1 дел х коткл + 1
для значений Ко>5 мВ/дел

_



2 Аппаратура 
навигационно
временная по
требителей гло
бальных нави
гационных 
спутниковых 
систем ГЛО- 
HACC/GPS/GA 
LILEO/SBAS

- пределы допускаемой 
инструментальной по
грешности измерения ко
ординат в плане ± 1 м;
- пределы допускаемого 
среднеквадратического 
отклонения синхрониза
ции к UTC(SU) не более 
15 не.

п. 7.6

NV08C-CSM-
DR

2.2 Применяемые при поверке средства измерений должны быть поверены исправны и 
иметь свидетельства о поверке. Р исправны и

2.3 Допускается применение других средств измерений, обеспечивающих определение 
метрологических характеристик системы с требуемой точностью. Р у лен и е

3 ТРЕБОВАНИЯ К КВАЛИФИКАЦИИ ПОВЕРИТЕЛЕЙ

3.1 К проведению поверки могут быть допущены лица, имеющие высшее или среднее 
техническое образование, практический опыт в области радиотехнических измерений и агге-
стованные в качестве поверителей.

4 ТРЕБОВАНИЯ БЕЗОПАСНОСТИ

4 .1 При проведении поверки системы следует соблюдать требования безопасности уста
навливаемые руководством по эксплуатации „а систему и руководствами по эксплуатации™
пользуемого при поверке оборудования. "<у*'<щии ис

5 УСЛОВИЯ ПОВЕРКИ

5.1 Поверка производится при условиях:
- температура окружающего воздуха от минус 25 до + 50 °С,
- относительная влажность от 30 до 80 %,
- атмосферное давление от 84 до 106 кПа,
5.2 Поверка производится аккредитованными организациями в установленном порядке.

6. ПОДГОТОВКА К ПОВЕРКЕ

6.1 Поверитель должен изучить руководство по эксплуатации поверяемой системы и ис
пользуемых средств поверки.

6.2 Убедиться в правильности соединений составных частей системы.

7 ПРОВЕДЕНИЕ ПОВЕРКИ
7.1 Внешний осмотр
7.1.1 Без подключения системы к источнику питания проверяют:
- комплектность;

- отсутствие деформаций и трещин корпуса, изломов и повреждений кабелей;
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-целостность пломб, наличие заводского номера и маркировки 

указанной в фГр”  ™ Х у Г Г е  “ »  комплектность с о о т в ^ у е т

7.2.1 Подготовить систему к работе и включить ее

по* ̂ Г н Г г : : : ; г бочий режим- ™  шо6™  -  —
п о , текущее время и дату! Р самотестирования системы и запуск основного

На экране подключенного монитора должна появиться стартовая стоанипя WinHn
лее система должна войти в режим ПО. Время загрузки ПО системы не То™  ***'мин. системы не должно превышать 5

сан кц и ^2р о в « о Г р Г ;„ я  Z T h T  КЛЮЧ 3аЩИ™ Strealth USB ДЛЯ исключения не
ся в невозможности входа в режимы работы с Z S  3афУЗКИ СИСТШН°Г° П°  y 6 №

темы. В ы т т ь  СИСТШу' ^ и т ы  Stream USB и войти в рабочий режим с„с-

Проверку считать выполненной, если выполняется п. 7.2.2.
7.3 Проверка алгоритма работы системы

« ~ j <■<*/
®f=Lfkm 5BP4S7A19-
I i 515-ЮЖ-50Ш
Ьг srs-m& ’

фогю чп»
ялХ/щюй

тс

■ 'Л*

.z ,:xv v ^,v w y > 'v-5

_ _

\

1 /

Рисунок 1- Схема размещения системы
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'Автопатруль Полосп

Сет - 220В

Управляющий контроллер 
STS-528

ИК-прожектор STS- 
10235

Рисунок 2- Схема подключения системы

п о р т н о '^ с т о Г о Т о Г н Г е ^ Г н Г "  РеаЛЬН0Й ЭКСПЛ~  ‘  использованием транс-

Ь З Е Е г“£ £ ~ — Н € Е ::НН
кон троГ лф ^Т те 5 2 8 Т с аеМОе ОТ 1Р' ВИДе0КамеРы SDP-857A обрабатывается управляющим

пат^ль^олоса>^обнаруживается^а^ушеТиГппа°Г° “ МН0Г° (СП0)нарушение правил дорожного лвижения т х т я '1 м 
ся г „ Су Д а р ств е н н ы й  р е ги с тр а ц и о н н ы й  знак ( Г Р З )  ^ с п о р т  ° — -

ного средотваТтснаТЬ ^  РИб° РЧИВЬ,Х **Ч“  (дю  »6~ д а  т^анс

данных «ИБД Регион» путем сЬунюшй FT P Д  УГИБДД в Ф°Рмате передачил  ион» путем функции FTP-сервера средствами управляющего контооллепа
Систему считать выдержавшей испытание, если: о контроллера.
а) после включения системы сохранились параметры конфигурации- 
о) система зафиксировала нарушения; '
в) система отправила информацию по каналу связи.

7.4 Идентификация программного обеспечения
7.4. ] Определение идентификационных данных ПО.
В соответствии с руководством по эксплуатации на системы:
- проверить идентификационное наименование ПО;
- проверить номер версии (идентификационный номер) ПО-

~ ^ ; г : „ : : : р: “ з положительными’ ес™ Да„„Ые п о

б



Таблица 3

Идентификационные данные (признаки)--------- ----—-------- J ------^ « viiiiuiv ДЦППР!^
Идентификационное наименование ПО Значение

Специальное программное обеспечение 
«Модуль навигации» RU.CTAE.50526-01

Алгоритм вычисления идентификатора СПО

7.5 Определение абсолютной погрешности измерений интервалов времени
/.5.1 Собрать измерительную схему согласно рисунку 3

PPS

МКВ-02Ц
Канал 1

Осциллограф
двухканальный

Система видеофиксации 
нарушения правил до
рожного движения

Канал 2

«Автопатруль Полоса» PPS

Рисунок 3

7.5.2 Убедиться что эталонный источник секундных импульсов rMk’R rm n
со шкалой времени UTC (SU). (МКВ-02Ц) синхронизирован
7.5.3 Настроить двухканальный осциллограф:

™ ^ л Г г р а ф Г ФФИЦИеН™ ГОризо™ - ™ го 1 вольт/ деление для обоих
7.5.3.2 Установить типы входов «постоянный ток» (DC).
.5.3.3 Установить развертку 500 мкс/деление.

ка™ 4! ,!™ " 08™  ™" СИНХР°Н™ "  «автоматическая», «по заднему фронту», «„„очник

^ 1 ^ и г у= г п ™ : г те,°мссцилл0п,афа уб™  ™ <— «  ФР<™

L 5n ^ c Po 7 „:“ S ™  Z T  ПОЛОЖИте“ “' Р - о о ь  задних фронтов секундных 

п’ р е ^ ^  —  —

7.6 Определение погрешности определений координат.
. .1 Подключить эталонный навигационный приемник к COM-порту персонального компью 
ера с предварительно установленным программным обеспечением (например Terminal) для ~ 

вывода на экран текущих навигационных параметров полученных чепетГОМ ™ 
навигационного приемника. Вклк>чить
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его инструкцией по эксплуатации и добиться появления на экране значениа I гггординат. олспия Hd экране значения UTC времени и ко-

в1сдля ™ о„„ого „ р ,

строк в которых значение P m ^ 3 Cn o i ^ y ! l ^ ( l ) , m Û K™  определения кооРДинат для
ты): Ф Р У  ( )> (2), например, для координаты В (широ-

л в ф  =  B (j) -  B(j)m _ ( |)

1 N
“в = ¥ ^ т  (2)

лонным™ Z  ш ™ ”'  К00РДИНаТЫ В В j ' b™ “ МеНТ Времени- угл' Сек- опРеДеленное эта-

ВО) -  значение координаты В в j-ый момент времени, угл. сек., определенная сиоге- 

N -  количество измерений. 

р е д е л е н и ^ н Т ы ^ ^ ы Г ™ ™  СИС™ а™ТОК^  ™ ЮЩуЮ погрешности №

N

о  в '

1 2 > В ф - d B f
- 1 4=1

N - 1  ■ (3)

угловых секу^в3метр̂ ГпофТрмула̂ 4)Д̂ )еДеЛеНИЯ ° " ™ >  »
- для широты:

« > ”  •* <«

.г . , ,,, t f ( l - e 2)cosВ
’ '  ' /(, 2 2 V С)' (5)V ( l - e 2 s i n2 Bj  К )

для долготы:

где а -  большая полуось эллипсоида, м;



е первый эксцентриситет эллипсоида;

I" = 0.000004848136811095359933 радиан (arc I").

7.6.6 Определить погрешность (по уровню вероятности о 9 ^  ппп.
мер. для координаты В. в соответствии с формулой (6): ' ределения кооРД”нат, напри-

Пв =±^dE\ + 2crB). (6)

вероятности 0.95) оп^Т елениГтоорди^ ^  значения погрешности (по уровню
противном случае р е Т н Г  " ^  *  "• В

8. ОФОРМЛЕНИЕ РЕЗУЛЬТАТОВ ПОВЕРКИ

1— ™  г :«Г оГф: ; г  с — ~

- -  -

Заместитель начальника НИО-10 -  _______
начальник НИЦ ФГУП «ВНИИФТРИ» Э ф .  Х а м а д у л и н
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