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ОБЩИЕ ПОЛОЖЕНИЯ

1.1 Настоящая методика поверки распростаняfiся на комплексы алларатно-
програJt мные <АвтоУраган-ВсМ2-М) (далее - комплексы) и устанавливает объем и методы
первичной и периодической поверок.

l .2 ПРОСлеживаемость результатов измерений при поверке комплексов обеспечивается
к государственному первичному специальному этаJ,Iону единицы дrrины ГЭТ 199-2018 в
соответствии с государственной поверочной схемой для
координатно_временIiых средств измерений, }твержденной приказом Росстандарта от
29.1,2.2018 М 283l и к государственному первичному этiллону единиц времени, частоты и
национальной ш к:Lты времени ГЭТ | -2022 в соответствии с государственной поверочной
схемой для средств измерений времени и частоты, утвержленной приказом Росстандарта от
26.09.2022 N9 2360.

1.3 При определении метологических характеристик поверяемого комплекса
используется метод непосредственного сравнения результата измерения поверяемого
средства измерений (СИ) со значением, определенным этtшоном.

1.4 В результате поверки должны быть подтверждены след}.ющие метрологические
требования, приведенные в таблице 1.

Таблица l - Подтве ыем ологические ования
Наименование характеристики Значение

.Щиапазон измерений скорости движения ТС, км/ч
в зоне контроJIя радиолокационньш методом*
в зове контроJIя по видеокадрам
на контролируемом )частке дороги

от 0 до 350
от 0 до 350
от 0 до 350

Пределы допускаемой абсолютной погрешЕости измерений
движения ТС, км/ч
- в стационарном и передвижном размещении комплекса:

в зоне KoHTpoJUl радиолокационным методом
в зоне контоля по видеокадра}'t

- на контролируемом участке дороги
- в движении при мобильном размещении комплекса:

в зоне контроля радиолокационным методом
в зоне контроля по видеок аJра\l

скорости

+1

+l
+1

tl
+2

Пределы допускаемой абсолютной погрешности синхронизации внутренней
шкalлы времени комплексов к шк{LlIе времени UTC (SU), мкс
Пределы допускаемой абсолютной погрешности присвоения временной метки
видеокадру к шкале времени UTC(SU), мс

для моноблоков любой модели и видеодатчика модели RN с платой
синхронизации
дJIя остlцьньD( видеодатчиков

.Щиапазон измерений интервапов времени. с от 1 до 86400
Пределы допускаемой абсолютной погрешности измерения интерваJIов
времени, с +l
граяицы допускаемой абсолютной погрешности (по уровню вероятности 0,95)
определения координат в планеi*, м

- при стационарном и передвижном рzвмещении комплекса
- при мобильном ршмещении комплекса

+3

+4,5

Диапазон измерений расстояния от рвметки на дорожном полотне до ТС, м отOдо30
Прелелы допускаемой абсолютной погрешности измерений расстояния от
разметки на дорожном полотне до ТС, м +0,25

+з

+l
+1000
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.Щиапазон измерений расстояния межлу ТС, движущимися в одной полосе
дороги, м от5до50
Пределы допускаемой абсолютной погрешности измерений расстояния между
ТС, движущимися в одной полосе дороги, м +0,25

* - максимальное значение вс,гречной скорости при измерении скорости движения ТС в
движении - З50 км/ч
** - метрологическzц характеристика определена по сигнalлalм от сп}тников GPS и ГЛОНАСС,
принимаемьrх одновременно, при значениJrх PDOP S 3

ПЕРЕЧЕНЬ ОПЕРАЦИЙ ПОВЕРКИ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

2.1 При проведении поверки должнь! бьпь вьшолнены операции, ука} lные в

таблице 2.

Таблица 2

Наименование операций Номер пункта
методики
поверки

Проведение операции при
первичной

поверке
периодическои

поверке
Внешний осмотр средства измерений 7 Да Да
Подготовка к поверке
средства измерений

опробованиеи
8 Да Да

Проверка прогрzшltмпого обеспечения (далее

- ПО) средства измерений
9 Да Да

определение метрологических характеристик и подтверждение соответствия си
метрологическим требованиям
определение абсолютной погрешности
синхронизации внугренней шкаJIы времени
комплексов к шкале времени UTC (SU)

10.1 Да Да

Опрелеление абсолютной
погрешности присвоения временной метки
видеокадру к шкале времени UTC(SU)

|0.2 Да Да

Определение абсолютной погрешности (по

уровню вероятности 0,95) определения
координат в плане в стационарном и
передвижном размещении комплекса

l0.з Да Да

Определение диапазона и абсолютной
погрешности измерений скорости движения
транспортньIх средств (далее - ТС) в зоне
контоля радиолокационным методом в
стационарном и передвижном размещении
комплекса

10.4 Да Да

Определение диапазона и абсолютной
погрешности измерений скорости движения
ТС в зоне контроля по видеокадрам в
стационарном и передвижном размещении
комплекса

l0.5 Да Да

Опрелеление диапазона и абсолютной
погрешности измерений скорости движения
ТС на контролируемом rIастке

l0.6 Да Да

Определение диапазона и абсолютной
погрешности измерений расстояния от
разметки lra дорожном полотне до ТС

l0.7 .I[a Да
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определение диапtвона и абсолютной
погрешности измерений расстояния между
ТС, движущимися в одной полосе дороги

l0,8 !а Да

определение абсолютной погрешности (по

уровню вероятности 0,95) определения
координат в плalпе в движении при
мобильном размещении комплекса

10.9 Да Да

определение диапrвона и абсолютной
погрешности измерений скорости движения
ТС в зоне конlроля радиолокационньIм
методом в движении при мобильном
ра}мещении комплекса

10. l0 Да Да

Определение диапазона и абсолютной
погрешности измерений скорости движения
ТС в зоне KoHTpoJuI по видеокадрalь{ при
мобильном размещении комплекса

l0.11 Да Да

Определение
погрешности
времени

диапазона и абсолютной
интерваловизмерений l 0.12 Да Да

Оформление результатов поверки 1l Да Да

2.2 ,Щопускается проведение поверки меньшего числа измеряемых величин, которые
используются при эксплуатации по соответствующим пунктzlм настоящей методики поверки.
Соответствующм з{lпись должна бьrгь сделана в сведеIlиях о результатах поверки,
передаваемьD( в Федеральный информационный фонд по обеспечению единства измерений.

2.3 .Щопускается проводить поверку по п}нктаIчr 10.1 - l0.4 в лабораторных условиях.
2.4 Внеочередн}.ю поверку, обусловленнуо ремонтом комплексов, проводить в

объеме первичной поверки.
2.5 При нЕtличии функции измерения скорости движения ТС по видеокадрам

внеочередн}.ю поверку, обусловленную изменением места расположения комплексов,

допускается не проводить.

2.6 Прлl наличии фуr*ци" измерения скорости движения Тс на контролируемом

)цастке дороги внеочереднlц поверка, обусловленнaUl изменением места расположения
комплексов, проводится в объеме пункта l0.б.

2.7 Прп наличии функции измерения расстояния от разметки на дорожном полотне

до ТС, внеочередrую поверку, обусловленнlто изменением места расположения комплексов,

допускается не проводить.
2.8 При н:uшчии функции измерения расстояния между ТС, движущимися в одной

полосе дороги, внеочередную поверку, обусловленную изменением места расположениJl
комплексов, допускается не проводить.

2.9 Операчия по rгуrкту l0.4 выполняется для комплексов при стдIионарном или
передвижном рд}мещении, оснащенньD( радиолокационным модулем и использующих

радиолокационньй метод измерений скорости двиr(ения ТС в зоне контроля.
2.10 Операчия по пункту 10.5 выполняется для комплексов при стационарном иJпл

передвижном размещении, использующих метод измерений скорости движеЕия ТС в зоне
контоJIя по видеокаш)аLl.

2.1l операчия по пункту 10.6 выполняется для комплексов при стационарном

размещении, состоящих из дв}х и более моноблоков моделей RNC, NEXT и/или
видеодатчиков модели RN с платой сиЕхронизации, проводящ}rх измерения скорости
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движения ТС на контролируемом yracтKe дороги.
2.12 Операчия по п}нкту l0.7 вьшолняется для комплексов при стационарном

рff}мещении, проводящих измерения расстояния от разметки на дорожном полотне до Тс.
2.13 Операчия по пункту l0.8 выполняется для комплексов при стационарном

размещении, проводяIщ.rх измерения расстояния между ТС, двпкущимися в одной полосе

дороги.
2.14 Операчия по Iryнкгу 10.10 вьтполняется для комплексов при мобильном

размещении, оснащенных радиолокационным модулем и использ},ющих радиолокационЕьй
метод измерений скорости движения ТС в зоне контроля.

2.15 Операчия по гryнкту 10.1l выполняется для комплексов при мобиlьном

размещении, использующих метод измерений скорости движения ТС в зоне коятроля по

видеокадрам.

2.16 В случае поJryчения отрицательньD( результатов по rпобому гryнкту таблицы l
комплексы бракуются и направляются в ремонт.

ТРЕБОВЛНИЯ К СПЕЦИАЛИСТАМ, ОСУЩЕСТВЛЯЮЩИМ ПОВЕРКУ
4.1 К провелению поверки допускаются лица, являющиеся специалистами органа

метрологической службы, юридического лица или индивидуальЕого предпринимателя,

аккредитованного на право проведения поверки, непосредствеЕно осуществляющие поверку

средств измерений.

4.2 Персонал, проволящий поверку, должен быть ознzlкомлен с руководством по
эксплуатации комплекса и настоящей методикой поверки.

МЕТРОЛОГИЧЕСКИЕ И ТЕХНИЧЕСКИЕ ТРЕБОВЛНИЯ К СРЕДСТВЛМ ПОВЕРКИ
5.1 При проведении поверки должны применяться средства поверки, указанные в

таблице 3.

Таблица 3

Операции
поверки.

требlтощие
применения

средств поверки

Метрологические и технические
требования к средствatм поверки,

необходимые для проведения поверки

Перечень рекомендуемьIх
средств поверки

пп.7-10
Контроль
условий поверки

Средства измерений температуры
окружаюшей среды в диапzвоне измерений
от -60 до +60 ОС с абсолютной
погрешностью не более l "С:

Средства измерений относительной
влажности возд}ха в диапазоне измерений
от 0 до 98 О% с погрешностью не более 2 7о

Термометры сопротивления
платиновые вибропрочные
эталонные ПТСВ. рег.
Ns 23040-14
Измерители влажности и
температуры ИВТМ-7,
рег.No l5500- l2
Измерители параJt етов
микрокJIимата Метеоскоп-М,
рег. JФ 32014-1l

ТРЕБОВАНИЯ К УСЛОВИЯМ ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ
3.1 Поверка проводится при рабочих условиях эксплуатации поверяемых комплексов

и используемых средств поверки, Средства поверки должны быгь подготовлены к работе в

соответствии с руководствil},tи по их зксплуатации.



6

п.l0 Определение
метологических
характеристик й
подтверждение
соответствия си
метрологическим
тебованиям

Срлства измерений, предназЕаченные для
воспроизведения единиц времени и шкалы
времени, синхронизировirнньD( по
сигн.lлilI\.r ГНсс ГЛонАс/GРS с
абсолютной погрешностью сиЕхронизации
шкarлы времени в режиме синхронизации
по сипlалам ГНсс ГЛонАСС/GРS не
более 1 мкс;
Средства измерений формы и временных
параметров электических сигналов с
полосой пропускания не менее 200 МГц,
диапазон значений коэффиrrиента

развертки от l нс/дел до 50 с/дел;

средства измерений координат объекгов с
доверительными гр:lпиц:u!rи абсо.lпотной
погрешности опр€деления координат при
доверительной вероятности 0,997 в плане
не более 1200 мм;

Средства измерений, предназначенЕые для
имитации и воспроизведения скорости
движения танспортньrх средств в

диапzвоне скоростей от 1до 350 км/ч с
абсолютной погрешностью имитации
скорости не более 0,3 км/ч;
Средства измерений расстояний в
диапазоне до 120 м с абсолютной
погрешностью измерения расстояний не
более 1,0 мм;
Срелства измерений скорости в диапазоне
от 0 до 350 км/ч с погрешностью
измерений скорости не более 0,3 м/с;

Средства измерений, применяемые в
качестве этаJIонов и предназначенные для
формирования коордиЕат потребителя
ГНСС с пределом допускаемой
погрешности формирования координат
местоположения в плане не более 1.5 м

Источники первичные
точного времени УКУС-ПИ
02.ЩМ, рег. Nч 60738-15

Leica
D5l0,

.I[апьномер лазерный
DISTo
рег. М 53755-13

Аппаратура нaвигационно-
временнаJI потребителей
глобальньп< навигационньж
сп)тниковьж систем
глонАсс/GрS/GАLILЕо/S
BAS NVO8C-MCM, NVO8C-
CSM и NVO8C-CSM-DR.
рег. N 52614-13
Рабочий этаJIон координат
местоположения 2 разряда
по ГПС для коордиЕатно-
временных средств
измерений, 1твержденной
приказом Росстандарта
Ns 283l от 29.12.2018

п. l0.2 Индикатор времени с точЕостью
отображения времени до 0,0001 с

Индикатор времени <ИВ-l >

п. l0.3 Срелства измерений расстояний до
1000 мм с погрешностью не более *0,5 мм

Линейка измерlтгельнaUI
мепL.IJIическая

Прuuечанuе [опускаеmся uспользоваlпь прu поверке dpyzue упверэюdенньtе u
аmпесmованньlе эmалоны еduнuц велuчuн, среdсmва uзмеренuй уmверэtdенноzо muпа u
поверенньlе, уdовлеmворяющuе меmроло?uческлlч пребованuялl, указанньtм в tпаблuце.

Осциллограф цифровой
дкип-4126/2в,
рег. }Ф 75675-19
Осчиллограф цифровой
запоминающий с8-205/4,
рег. Nл 647б7-1б
GNSS-приемник
спугниковьй геодезический
многочастотньй GCX3.
рег. }Ф б8539-17
Аппараryра геодезическм
спутниковшI РriпСе i50,

рег. JФ75443-19
Имитаторы параметров
движения транспортньD(
средств кСАПСАН 3М)
литера 2, рег. Nл 73015-18
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5.2 Все средства поверки должны бьпь исправны, поверены и иметь сведения о

результатах
измерений,

поверки в Федерапьном информационном фонде по обеспечению единства

ТРЕБОВАНИЯ (УСЛОВИЕ ПО ОБЕСПЕЧЕНИЮ БЕЗОПАСНОСТИ
ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ

6.1 При проведении поверки комплексов следует собJrюдать требования безопасности,

устанавливаемые руководством по эксплуатации на комплексы и р}ководствами по
эксплуатации используемого при поверке оборулования.

ВНЕШНИЙ ОСМОТР СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
7.1 При проведении внешнего осмотра проверить соответствие комплексов

следующим,гребованиям :

- отс}тствие механических повреждений и ослабление элементов креплепия,
четкость фиксации их положения;

- четкость обозначений, чистоту и исправность разъемов и гнезд, наличие и

целостность печатей и пломб;

- наJIичие маркировки согласно требов:lяиям эксплуатационной документации.
7.2 Результаты поверки по п. 7.1 считать положительными, если комплексы

удовлетворяют перечисленным в пуIlкте 7.1 требованиям.

ПОДГОТОВКА К ПОВЕРКЕ И ОПРОБОВАНИЕ СРЕДСТВЛ ИЗМЕРЕНИЙ
8.1 Подготовка к поверке
8.1.1 Перел проведеЕием поверки поверитель должен изуrить р}ководства по

эксплуатации поверяемьж комплексов и испоJIьзуемых средств поверки.
8.1.2 Подготовить комплексы к работе в соответствии с руководством по

эксплуатации, проверить включение электопитания комплексов.
8.2 Опробование
8.2.1 Подкrпочить внеrшrий персональный компьютер (далее - ПК) к комплексу с

помощью коммутационного кабеля. Используя прогрzл}.tму удаленного доступа на внешнем
ПК, подключиться к ПК из состава комплекса. В программе кАвтоУраган@) в окне
<Управление> перейти в раздел кКомплекс>.

8.2.2 Заводской номер комплекса, указанный в окне кКомплексD, должен совпадать с
заводским номером, записанным в формуляре комплекса.

8.3 Результаты поверки по пп. 8.1 и 8.2 считать положительными, если обеспечивается
соответствие всех перечисленньтх требований.

ПРОВЕРКА ПРОГРАММНОГО ОБЕСПЕЧЕНИЯ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИИ
9.1 Подготовить комплекс к работе, проверить включение элекгропитания комплекса.
9.2 Проверить наличие изображения с видеок!rмеры.
9.3 Проверить соответствия заJIвленньD( идентификационньIх данньD( По комплекса в

след}тощей последовательности :

- проверить идентификационное наименование ПО в соответствии с руководством по
эксплуатаIlии;

- проверить номер версии (идентификациояный номер) ПО в соответствии с

руководством по эксплуатации.
9.4 Результаты поверки по данному пункту читать положительЕыми, если

идентификачионные данные По соответствуют идеятификационным данным, приведенЕым в



руководстве по эксплуатации комплекса и данным, приведенньм в таблице 4, с yreToM
комплектности поставки комплекса.

Таблица 4

ОПРЕДЕЛЕНИЕ МЕТРОЛОГИЧЕСКИХ ХАРАКТЕРИСТИК И
ПОДТВЕТЖДЕНИЯ СООТВЕТСТВИЯ СИ МЕТРОЛОГИЧЕСКИМ ТРЕБОВЛНИЯМ

l0.1 Опрелеление абсолютной погрешности синхронпзации вн}треппей шкалы
времени комплексов к шкале времени UTC (SU)

l0.1 .1 Собрать измерительн}.ю схему согласно рисунку 1 .

|,I,S

1,1,S

Катrt.т l KaHa_rr ]

Рисlтlок 1 - Схема проведения измерений

10.1.2 Включить и настоить осциллограф двухкмальный, установив следуюшие
параметы:

- коэффициент развертки l мкс/дел для обоих каналов осциллографа дв}хкан.rльного;
- синхронизация по переднему фронту;
- уровень синхронизации 50 7о;

- 1 (первый) канал синхронизации.
l0.1.З Включить источник перви.rньй точного времеЕи УКУС-ПИ 02ДМ

(далее - источник времени).

10.1.4 Обеспечить радиовидимость сигналов Еавигациопньrх космических аппаратов

ГЛОНАСС в верхней полусфере лля источника времени.

10.1.5 Убедться, что источник времени синхроЕизирован со шкалой времеви

UTC (SU),

l0.1.6 По изображению на экране осциллографа двухканального определить разность

Идентификационное наименование ПО Номер
версии
(идентификачио-

нный номер) ПО

Цифро
вой

идентифика-

тор ПО
Модуль <Измерение значений текущего времени> не ниже 1.5

Модуль кИзмерение скорости по видеокадрzll,rD не ниже 4.3

Молуль кИзмерение значений координат) не ниже 1.2

Модуль кИзмерение скорости межлу рубежами> не ниже 1.0

Молуль кИзмерение скорости по радару) не ниже 1 .1

Модуль кИзмерение интервaulов времени) не ниже 1.0

Источник
времени

Комплекс

Осrurллограф
.пв}4tканsльныйl

8
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передних фронтов прямоугольных импульсов, полу{енньж с комплекса и источника времени.
10.1.7 Результаты поверки по п. 10.1 считать положительными, если значение

абсолютной погрешности (разности передЕих фронтов прямоугольяых импульсов)
синхронизации внутренней ШВ комплексов к шкале времени UTC (SU) находится в пределах
*3 мкс (для каждого моноблока/компьютерного блока из состава комплекса).

10.2 Опрелелепrrе абсолютной погрешности присвоеппя временной меткп
вцдеокадру к шкале временп UTC(SU)

10.2.1 Подкrпочить истоtIник времени к иЕдикатору времени кИВ-l >.

l0.2.2 Используя коммугациоЕный кабель, подключить внешний ПК к комплексу.
l0.2.3 Включить источник времени и индикатор времеЕи.
l0.2.4 Используя программу уд:lленного доступа на вспомогательном ПК,

подклюtlиться к ПК из состава комплекса.
l0.2.5 Обеспечить радиовидимость сигналов навигационньrх космических аппаратов

ГЛОНАСС в верхней полусфере лля источника времени.
10.2.6 Убедиться, что источник времени синхронизирован со шкалой времени

UTc (SU).
l0.2.7 В программе кАвтоУраган@) в окне кУправление> перейти в раздел <Видео>.
l0.2.8 Отслеживzlя визучlльно видеоизображение в окне <Просмотр видео), поместить

индикатор времени в поле зрения видеодатчикrмоноблока комплекса одновремеЕно с
пластиной государственного регистрационного знaжа (ла,rее - ГРЗ) ТС дlя обеспечения
формирования видеокадров.

10.2.9 Сформировать не менее пяти видеокадров в течение 5 мин с изображением
индикатора времени. Наличие сформированньн видеокадров проверить, нажzв в окне
<просмотр видео) кнопку кпросмотр результата распознавания), в окне крезультат>
отобразятся видеокадры с индикатором времени и распознЕшным ГРЗ ТС.

10.2.10 В ПО комплекса открыть кЖурна.т регистрациц трalнспорта) и осуществить
выборку сформировмных видеокадров.

10.2.11 Операции по п}тктаI\.r 10.2.8 - 10.2.10 провести для каждого
видеодатчика,/моноблока комплекса.

10.2.12 Завершить соединение вспомогательного ПК с ПК из состава комплекса,
выключить источник времени и индикатор времени.

10.2.13 Сравнить в i-й момент времени значения времени 7"э (изображение индикатора
времени на видеокадре) с временем формировапия видеокадра Гк (значение времени,
записанное в верхнем левом углу видеокадра), определить их разность (абсолютнlто
погрешность присвоения временной метки видеокадру) по формуле:

ДТi=Т*i-Тзi,
где /z, - значение абсолютной погрешности присвоения временной метки видеокадру;
?"*, - время. присвоенное комплексом iму видеокадруi
L, - значение времени по индикатору времени на i-M видеокадре.

10.2.14 Результаты поверки по п.l0.2 считать положительными, если для всех
измерений:

- для моноблоков любой модели и видеодатчика модели RN с платой синхронизации
полr{енные значения абсолютной погрешЕости присвоения временной метки видеокадру к
шкале времени UTC(SU) находятся в пределах +1 мс;

- дJul видеодатчика модели RN без платы сш{хронизации, видеодатчиков обзорньп< и
поворотньD( любого типа полученные значения абсолютной погрешности присвоения
временной метки видеокадру к шкале времени UTC(SU) находятся в пределах +1000 мс.
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l0.3 Определенпе lбсолютной погрешности (по уровпю вероrгпости 0,95)
определешия коордпнат в плаше в стацпопарпом п передвижном рlзмещеппи комплекса

10.3.1 Разместить антенну приемника на расстоянии не более 10 см от антенны
поверяемого комплекса. Расстояние между антеннalми контолировать липейкой.

10.3.2 Определить действительные значения пlироты Во и долготы Lo координат места
расположения комплекса в плане: непосредственно по покаl}аниям GNSS-приемника
спушикового геодезического многочастотного GCX3 или при помощи аппаратуры
геодезической спугниковой PrinCe i50 и кМетодики измерения координат местоположения
пункта геодезического>, угвержденной ФГУП кВНИИФТРИ> 05.08.2015
J\ъ р. 1.27.201 6.2268 1.

10.3.3 Провести запись координат места расположения в плане (широта, долгота),
измеренньD( комплексом, согласно РЭ в течение 5 мин с частотой 1 сообщение в 1 с.

10.3.4 Выбрать из измеренных значений координат места расположеIlия комплекса в
плане не менее l00 строк измерительной информации с геометрическим фактором PDOP не
более 3.

10.3.5 Рассчитать абсолютн}то погрешность определения широты по формуле:

ЬВ, = В,-В,"r,

где Blg1- действительное зЕачение широты, секунда единицы плоского угла
(лалее - секlъда);

Bi - измеренное значение широты в i.й момент времени, секунда.
10,3.6 Расс.титать абсолютную погрешность определения долготы по формуле:

M,=L,-L,"t,

где Z, 
- долгота, измереннаJI комплексом, о;

Zref 
- долгота из сценария имитатора сигнмов ГНСС, О.

l0.3.7 Перевести полученные значения абсолютной погрешности определения широты
и долготы в метры по формулам соответственно:

- для широты:

ЬВ(м) - q7g1' ,
а(1- е2) .bB(ceKyHda);

(1 - е2 sin2 В)]

bL(M\ - ayg1" . .bL(ceKyHda),

11 - е2 sin2 В13

где с - большая полуось эллипсоида, м;
е - первьй эксцентриситет эJlлипсоида;
l " : 0,000004848 1 368 l 1 095359933 ралиап (arc 1 ").

10.3.8 Рассчитать математическое ожид.шие абсолютной
определения широты и долготы по формулам соответственно:

м_= | .тА8.-ь Na

- для до.,lготы

ML )м,,
l

где N- количество измерений.
'=]

погрешности

а(|- e2)cosB
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10.3.9 Рассчитать СКО абсо.тпотпой погрешности определения широты и долготы по

формулам соответствевно:

Ёtоq -r,)'
ол

о

l0.3.10 Опрелелить абсолютную
определения координат в плalне по формуле:

Z(M,-M,f

+ l;T-T,)

N_1

п
р

l0.3.1l Результаты поверки по п. 10.3 считать поло)ш,rтельными, если значение
абсолютной погрешности (по 1ровню вероятности 0,95) определения координат в плане в
стационарном и передвижном размещении комплекса находится в пределах *3 м.

10.4 Определение дпапазопа и абсолютной погрешпости пзмеренпй скорости
двпжения ТС в зопе коптроля радиолокдционным методом в стациопарном п
передвпжном размещении комплекса

10.4.1 Используя коммутационный кабель, подкJIючить внешний ПК к комплексу и

вкJIючить комплекс.
l0.4.2 Используя прогрzlмму уд:lленного доступа на внешнем ПК, подключиться к ПК

из состава комплекса.
10.4.3 В прогрllмме <АвтоУраган@) в окне <Управление> нажать кнопку <Запуск> и

перейти в раздел <Видео>.

10.4.4 Отслеживм визуально видеоизображение в окне <Просмотр видеоD,

разместить в зоне видимости видеодатчика./моноблока, совмещеЕного с радиолокациОННЫМ
модулем, на расстоянии от 3 до 30 м имитатор параметров движеЕия ТС (САПСАН 3М)
(дмее - имитатор). Требуемое расстояние от комплекса до имитатора определить с помощью

дllльномера лазерного (далее - дальномер).
10.4.5 Антенну имитатора сориентировать на соответствующий ралиолокачионный

модуль и вкJIючить имитатор.

10.4.6 В окне кПросмотр видео) соответств}.ющего видеодатчика./моноблока нажать

кнопку <Настройка измерения скорости>>. в открывшемся окне кСкорость> перейти во

вкладку <Поверка> и нажать кнопку <Поверка>.

10.4.7 На имитаторе устalновить имитируем},ю скорость движения ТС 1 км/ч.

10.4.8 Ввести значение, устtlновленное на имитаторе, в поле <Скорость на имитаторе

(км/ч)> и нажать кнопку кЗапуск>.

t0.4.9 Зафиксировать измеренное комплексом значение скорости, отображенное во

второй графе окна кПоверка>.

l0.4.10 Повторить операции по п}нкгаIt{ 10.4.7 - l0.4.9 для имитируемых скоростей из

ряда 20, 70, 90, 120, 150, l80,250 и 350 км/ч.

10.4.1 t Повторить операции по пунктам 10.4.4 - l0.4.10 мя каждого

видеодатчика/моноблока, совмещенного с радиолокационЕым модулем.

М}+ М| +2.



12

10.4.12 Завершить соединение вспомогательного ПК с ПК из состава комплекса,
выкJIючить имитатор.

10.4.13 Рассчитать для каждой имитируемой скорости абсолютнylо пофешность
измерений скорости движения ТС в зоне контоJlя по формуле:

дVi-vur-уr,,

rде zvi - значение абсолютной погрешности измерений скорости движения Тс в зоне
контроля, км/ч;

икt - значение скорости движениrl Тс, измеренное комплексом при имитируемой
скорости Иэl, км/ч;

Иэi - значение имитируемой скорости движения ТС, rо,r/ч.

10.4.14 Результаты поверки по п. 10.4 считать положительными, если для всех
измерениЙ зЕачения абсолютноЙ погрешности измерениЙ скорости движения ТС в зоне
контоля радиолокационньш методом в стационарном и передвижном размещении
комплекса на,ходятся в пределах +1 км/ч.

10.5 Определепие диапазона п абсолютпой погрешности измеренпй скорости
движепия ТС в зоне контроля по впдеокадрам в стационарном п передвижном
размещенши комплекса

10.5.1 Определение диапазона и абсолютной погрешности измерений скорости
движения ТС в зоне контроJIя по видеокадра},t проводить сравнением значения скорости,
измеренного комплексом, и значения скорости с навигациоЕного приемника.

10.5.2 Подключить навигационный приемник к ПК с установленньrм ПО для записи
данньж в файл с навигационного приемника и разместить их в ТС.

l0.5.З Установить частоry вьцачи дilнньIх навигационным приемником (темп

решения) l0 Гц. Начать запись данньtх с навигационного приемника.
10.5.4 Осуществить проезд зоны контоJIя кФкдого моноблока./видеодатчика модели

RN на ТС не менее пяти рaв со скоростями из диtшазояа от 0 до 350 км/ч, при этом две
скорости должны быть минимально и максимаJIьно возможными в данной зоне контроля.
Рекомендуется выбирать минимально и максимalJIьЕо возможяые скорости движения ТС,
основывlulсь, в перв},ю очередь, на обеспечении безопасности }^rастников движения в зоне
контоля во время поверки.

10.5.5 Остановить запись данньIх с навигационного приемника.
l0.5.б По данным с комплекса определить время фиксачии ТС в зоне контроля дJIя

всех проездов.
l0.5.7 Выбрать из записаlнньIх данньIх с навигационного приемника дzlнные,

соответствующие времеЕи фиксачии ТС в зоне контроля комплексов дJUI каждого проездъ
при этом исключить дilнные с PDOP > 3.

10.5.8 Рассчитать абсолютн}то погрешность измерений скорости движения ТС в зоне
контроля по формуле:

ДV,=у,_у",
rде ZV, - значение абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС в зоне

контроля, км/ч;

И; - значение скорости, измеренное комплексом дlя i-го проезда, км/ч;

Уз; - значение СкОРОСти по д{lнным с навигационнОГО приемника для i.ГО

проезда, км/ч.

10.5.9 Результаты поверки по п. 10.5 считать положительными, если для всех
измерений значения абсолютной погрешности измерений скорости
движения ТС в зове контроля по видеокадрам в стационарном и передвижном размещении
комплекса нЕlходятся в пределarх +1 км/ч.
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10.6 Определенпе диапазона и абсолютной погрешшостп измерепий скоростп
движения ТС на контролпруемом участке дорогп

10.6.1 Опрелеление абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС на
контролируемом участкarх дороги провести сравнением значения скорости, измеренного
комплексом, и значения скорости, измеренного навигационным приемником.

l0.6.2 Подключить навигационный приемник к ПК с установленяым ПО для записи
данных в файл с навигационного приемника и рirзместить rTx в ТС,

10.6.3 Установить частоту вьцачи даЕньIх навигациопным приемником (темп

решения) l0 Гц. Начать запись данньrх с навигационного приемника.
10.6.4 Осуществить презд контроJIируемого rrастка дороги на ТС не менее пяти раз

со скоростями из диапазона от 0 до 350 км/ч, при этом две скорости должны быть
минимltльно и максиммьно возможными на данном участке дороги. Рекомендуется выбирать
минимfu,Iьно и максимtлльно возможные скорости движения ТС, основываясь, в первую
очередь, на обеспечении безопасности г{астников движения на контролируемом участке
дороги во время поверки.

l0.6.5 остановить запись данных с навигационного приемника.
10.6.6 По данньш с комплекса определить время фиксации ТС на въезде и выезде с

контролируемого },I{астка дороги для всех проездов,

l0.6.7 Выбрать из записанньrх данньD( с навигационного приемника данные,
соответств},ющие интервалам времени нажождения ТС на контролируемом участке дороги
для всех проездов.

10.6.8 Опрелелить скорость движения ТС на контролируемом yiacтKe дороги по

данным с навигационного приемника по формуле:

Vэr = 'Ё, 
yj(D

где Иr, - значение скорости на контролируемом участке дороги по данным с

навигационного приемника для i-го проезда, выражеЕЕое в [кйч];
ИJ(i) - значение мгновенноЙ скорости по дalнным с нalвигационного приемника для i-го

проезда, выраженное в [км/ч];
N - количество значений мгновенной скорости по данным с навигационного

приемника для i.го проезда.
10.6.9 Рассчитать абсолютную погрешностъ измерений скорости движения ТС на

каждом контолируемом гlастке дороги по формуле:
лV, -- l/, -Vэ, ,

rде ДVi - значение абсолютноЙ погрешности измерениЙ скорости движения ТС на

контолируемом rIастке дороги, км/ч;

( - значение скорости на контролируемом г{астке дороги, измеренное комплексом

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

Vr, - значение скорости на контолируемом участке дороги по дllнньш с

навигационного приемника JUlя i-го проезда, рассчитalнное по формуле (l3), выраженное
в [км/ч].

10.6.10 Результаты поверки по п. 10.6 считать положительными, если для всех
измерений значения абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС на
контолируемом участке дороги находятся в пределах *1 км/ч.

10.7 Определение дпапазона п абсолютной погрешности измеренпй расстояния от

разметки на дорожном полотне до ТС
l0.7.1 Поверку по данному пункту проводить только для комплексов в стационарном

варианте размещения. При проведении поверки по данному п}ъкту использовать
горизонтчutьную дорожнуо разметку (далее - разметка), находящуюся в зоне контроля
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комплекса (стоп_линия, пешеходньй переход и т. п.).
10.7.2 Осучествить въезд в зону KoHTpoJul комплекса на ТС и остановиться на

расстоянии (1,0 + 0,5) м от ближнего к ТС края разметки до ГРЗ ТС. Расстояние от разметки
до ГРЗ ТС определить с помощью дальномера.

10.7.3 Зафиксировать измеренные дальномером и комплексом значения расстояния от

разметки до ГРЗ ТС.
10.7.4 Повторить действия по пунктzlм |0.7.2 - l0.7.З, разместив ТС на расстояниях

(15 + l) и(28+2) м от разметки.до ГРЗ ТС.
10.7.5 Повторить действия по пунктal},t 10.7 .2 - |0.'7 .4 для каждого

моноблока/видеодатчика с ф)пкцией измереЕия расстояния от разметки на дорожном
полотне до ТС.

10.7.6 Рассчитать для каждого результата измерений абсоrпоттуо пофешность
измерений расстояния от разметки на дорожном полотне до ТС по формуле:

ДDраз*=Dr,*-Dr,l,
rде zDpor" - значение абсоrпотной погрешности измерений расстояния от рt!зметки Еа

дорожном полотне до ТС. м:

D1,* - значение расстояниJl от разметки на дорожном полотне до ТС, измеренное

комплексом, м;

D1,1 - значение расстояния от разметки на дорожном полотне до ТС, измеренное

дальномером, м.
10.7.7 Результаты поверки по п. 10.7 cIlиTaTb положительными,

измерений значения абсолютной погрешности измерний
от разметки на дорожном полотне до ТС ваходятся в пределах +0,25 м.

10.8 Определенпе дllапазона и абсолютпой погрешности измерений расстояния
между ТС, двиr(ущпмпся в одной полосе дорогп

10.8.1 Поверку по данному п}ъкту проводить только для комплексов в стационарном

варианте размещеЕия.
10.8.2 ОсущесТвить въезД в зону контроJIя комплекса на двух ТС, движущихся в одной

полосе дороги, и остановиться таким образом, чгобы расстояние от ГРЗ ТС }ф 1 до ГРЗ ТС Ns

2 составило (7,5 + 2,5) м. Указанное значение расстояния определить с помощью дilльномера.
10.8.3 Зафиксировать измеренные дЕrльномером и комплексом значения расстояния от

ГРЗ ТС Ns l до ГРЗ ТС Ns 2.

10.8.4 Повторить действия по пунктам 10.8.2 - 10.8.3, разместив два ТС на

расстояниях (27,5 +2,5) и (45 + 5) м от ГРЗ ТС Ns 1 до ГРЗ ТС Ns 2.

10.8.5 Повторить действия по пункгаI\,t 10.8.2 - 10.8.4 дш каждого

моноблока/видеодатчика с функчией измерения расстояния межлу ТС, движущимися в одвой

полосе дороги.
10.8.6 Рассчитать для каждого результата измерений абсоrпотную погрешность

измерений расстояния между ТС по формуле:
ДDгрз = Dr,*- Dz,b,

где /Dллз - значение абсолютНой погрешносТи измерениЙ расстояния между ТС, м;

D2,6 - зночение расстояния между ТС, измеренное комплексом, м;

D2,д - значение расстояния между ТС, измеренное даJIьномером, м.

10.8.7 Результаты поверки по п. l0.8 считать положительными, если дlя
измерений значения абсолютной погрешности измерений расстояния между

движущимися в одной полосе дороги, н{tходятся в прелелах *0.25 м.

если для всех

расстояния

всех
тс,
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10.9 Определение абсолютяой погрешности (по уровню вероятности 0,95)
определения координат в плане в движенпп при мобильном размещении комплекса

10.9.1 Собрать схему в соответствии с рисунком 2. Подк.lпочить имитатор сигналов
глоба.пьньп< навигационньD( сп}тниковьtх систем (ГНСС), из состава рабочего этtL,Iона

координат местоположения 2 разряда к переизлучающей aштенне.

вЧ -ся гнал

ПеР еr' ЗJ!_1- ЧаЮЦ!а'
aBTeaia

t

Рисунок 2 - Схема выполнения измерений

10,9.2 Подготовить сценарий имитации с параметрами, приведенными в таблице 5, в
соответствии с руководством по эксплуатации Еа имитатор сигuалов ГНСС.

Таблица 5 - Сцена ий имитации

10.9.3 Запустить сценарий имитации на имитаторе сигнalлов ГНСС и записать
сообщения NMEA навигационного приемника из состава комплекса с частотой 1 Гц.

KorrBrexc

ЕсточЕIlк
пЕтания

ПОСТОЯЕНОГО

токý

Наименование парамsтра Значение параметра

Формируемые спутниковые
навигационные сигналы

ГЛОНАСС в частотном диапазоне Ll (код СТ).
GPS в частотном диапавоне Ll (код С/А)

Продолжительность сценария, мин 30

Количество НКА, не менее:
- глонАсс
_ GрS

.I[искретность записи, с 1

Формируемые
фуякциональньо< допоrпrений

сигнаrIы
нет

Параметры среды распространения
навигационньtх сигналов

модель тропосферы откJIючена
модель ионосферы откJIючена

Модель движения движение по окрlrкности с параметрами центра:
- широта 56"00'00" N;
- долгота 37О00'00" Е;
- высота 200 м;
и ралиусом 5000 м

Скорость движения, км/ч 150

l

l
l
I
l
l
l
l
l
l
I
l
l

1

l
a

l
l
l
l
l
l
l

_l

рабоч и й объе м
намеры

экранированной

lt }t rrTaTop
(II rHaJl(}It

6
6
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l0.9.4 Из записанного файла с измерениями выбрать измерения координат
местоположения (сообщения $**GGА или $**RMC) по широте и долготе на общем
интервале времени с измерениями из протокола сцеЕария имитатора сигналов ГНСС и
PDOP < 3 (сообщения NMEA $*+GSA).

i0.9.5 Выполнить действия по п}.нктЕш,t 10.З.5 - 10.З.10,
10.9.6 Результаты поверки по п. 10.9 считать положительными, если значения

абсоJпотЕой погрешности (при доверительной вероятности 0,95) определения координат в
плане в движении при мобильном размещении комплекса находятся в пределах +4,5 м.

10.10 Опрелелепие дпапазона и абсолютпой погрешности измерепий скорости
дви)ltепия ТС в зояе контроля радиолокациопным методом в движепии при мобпльном
размещении комплекса

10.10.1 Провести подготовку работы комплекса радиолокационным методом, согласно
руководству по эксплуатации.

10.10.2 Установить патрульньй автомобиль (далее - ПА) и вспомогательное
транспортное средство (да;lее - ВТС) на прямолинейном }пrастке дороги на расстоянии не
ближе 150 м так, чтобы они двигtчIись по направлению др)г к другу в соседних полосах
движения.

10.10.3 Подготовить и подкJIючить навигационньй приемник к персонaшьному
компьютеру с установленным програ},шным обеспечением дJ,Iя записи данньrх в файл с
навигационного приемника и разместить в ВТС.

10.10.4 Установить частоту вьцачи данньIх навигационным приемником (темп
решения) l0 Гц. Начать запись данньIх с Е;lвигационного приемника.

10.10.5 Проехать на ВТС навстечу ПА. Скорость движения ВТС при этом должна
бьпь примерно 60 кйч, скорость движения ПА - примерно 40 км/ч, движение должно бьlть
равномерЕым.

10.10.6 Повторить п. 10.10.5 не менее 3 раз с разньп,rи скоростями движения ВТС, при
этом максимальЕое значение встречной скорости не должно превышать 350 км/ч.

Прч,uечонuе - Рекомендуется выбирать минимально и максимально возможные
скорости движения ТС основываясь, в первую очередь, на обеспечении безопасности
участников движения во время поверки.

10.10.7 Выбрать из записанньD( данньD( с навигационного приемника данные о
скорости движения ВТС, соответствующие MoMeHTilM фиксации ВТС комплексом (Vх;).

10.10.8 Рассчитать значение абсолютной погрешности измерений скорости ТС
радиолокационным методом по формуле:

AVi : VKi - Vэi ,

где v*; - значение скорости Тс, измеренное комплексом для i-го проезда, выраженное
в км/ч;

Vэi - зЕпчоние скорости ТС для i-го проезда, полученное по данным
навигационного приемникц выраженное в км/ч.

10.10.9 Результаты поверки по п. 10.10 считать положительными, если дjul всех
результатов измерений значения погрешности измерений скорости движения ТС в зоне
контроля радиолокационным методом в движении при мобильном размещении комплекса
нalходятся в пределах *1 км/ч.

l0.11 определепие диапазона и абсолютной погрешности измерений скорости
движения ТС в зоне контроля по видеокадрам при мобильном размещении комплекса

10.11.1 Провести подготовку работы комплекса для измерения скорости по
видеокадрам, согласно руководству по эксллуатации.

10.11.2 Установить ПА и ВТС на прямолинейном )частке дороги на расстоянии не
ближе l50 м так, чтобы они двигались по направлению друг к другу в соседних полосах
движения.
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l0.11.3 Подготовить и подкJIючить навигационный приемник к персональному
компьютеру с устмовленным программным обеспечением дlя записи даuньп в файл с
навигационного приемника и разместить в ВТС.

l0.11.4 Уставовить часtоту вьцачи дzlнных нчlвигационным приемником (темп
решения) l0 Гц. Начать запись данньD( с навигационного приемЕика.

10.11.5 Проехать на ВТС навстречу ПД. Скорость движения ВТС при этом должна
бьlть примерно 60 км/ч, скорость движения ПА - примерно 40 км/ч, движение должно бьггь
равномерньм.

10.1 l .6 Повторить п. 10.1 l .5 не менее 3 раз с разньп.rи скоростями движения ВТС. при
этом одна скорость должны быть максимально возможной на данном rrастке дороги,
Скорость ПА не должна превышать l50 км/ч.

Прtмечанuе - Рекомендуется выбирать миним:UIьно и мaксимaшьно возможные
скорости движения ТС основываясь, в первую очередь, на обеспечении безопасности
rlастников движения во время поверки.

10.11.7Выбрать из записанньD( данньrх с нaвигациопного приемника дalнные о
скорости движениJ{ ВТС, соотвsтствующие моментам фиксации ВТС комплексом (V*i).

l0.11.8 Рассчитать значение абсоJrютной погрешности измерений скорости ТС
радиолокационным методом по формуле:

ДVi=V*i-V.i ,

где v*i - значение скорости Тс, измеренное комплексом для i-го проезда, выраженное
в км/ч;

vэi - знач€ние скорости Тс для i-го проезда, полученное по дalнным
навигационного приемникц выраженное в км/ч.

10.11.9 Результаты поверки по п. 10.11 считать положительными, если для всех
результатов измерений значения погрешности измерений скорости движения ТС в зоне
контроля по видеокадрalм в движении при мобильном размещении комплекса находятся в
предел.rх +2 км/ч.

10.12 Определение диапазона и погрешности измерений интервалов времени
l0.12.1 Собрать схему в соответствии с рисунком 3,

lГц

SIRF
Рисlток 3 - Схема проведения измерений

l0.12.2 Убедиться, что комплекс и УКУС-ПИ 02,ЩМ синхронизированы с
национальной шкалой времени UTC (SU).

10.12.3 с помощью По комплекса сделать фотографию средства визуализации
(фото 1). Через интервал времени примерно равный 15 с сделать еще одну фотографию
средства визуализации (фото 2). Интервал времени определить по нарr{ным часам.

10.12.4 Рассчитать значение интервма времени, пол}ченного с помощью УКУС-ПИ
02.ЩМ по формуле:

Тrr:Тzэ-Тtэ
где Тlэ - значение времени, покa}зываемого средством визуirлизации па фото 1, с;
Т2э - значение времени, покaвываемого средством визуаJIизации на фото 2, с.
10.12.5 Считать значение интервaUIа времени, измеренЕого комплексом Т*

отображенное на фото 2.
10.12.6 Сравнить значение интервlца Тэт с врем€Е€м Т* и определить их разность по

формуле (с yleToM поясЕого времени):
АТ:Т,,-Тк

10.12.7 Повторить пп. 10.12.3 - l0,12.б для интерва'lов времени 0,1 ч, 0,5 ч,

Источник
питания Комплекс Средс,uо

визуztлизации
укус-пи

02
Источник
питания
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10.12.8 Результаты поверки по п.10.12 считать положительными, если для всех
проведенньrх измерений значения абсолютной погрешности измерений интервалов времени
находятся в пределах +l с.

ОФОРМЛЕНИЕ РЕЗУЛЬТЛТОВ ПОВЕРКИ
l1.1 Результаты поверки комплекса подтвержд:lются сведениями о результатarх

поверки средств измерений, вкJIюченными в Федеральный информационный фонд по
обеспечению единства измерений. По змвлению владельца комплекса или лица.
представившего его на поверку, вьцается свидетеJIьство о поверке комплекса или вьцается
извещение о непригодности к применению средства измерений.

11.2 Результаты поверки оформляются в соответствии с действующими
нормати вньIми докрlентal]\rи.

Начапьник НИо-6 .Щобровольский В.И.


