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1 Общие сведеншя

ЗначениеНаименование характеристики

1602 + Ё.0,5625 ')
|246 + k-0,4з,75

l575,4200
|227,6000

Номинальные значения выходных частот, МГц

- снс глонАсс (Ll)
- снс глонАсс (L2)
_ снс GPS (Ll)
- снс GPS (L2)

+ 5. lгl0Пределы относительной вариации частоты внутреннего опорного генФа_

тора за l сугки
0Прелельный уровень мошности выходного сигнала, дБмВт, не менее

0,8
0,002

,Щогryскаемое среднее квадраТическое отклонение (СКО) оrу,Iайной со-

ставляющей погрешности формирования беззапросной дальности, м:

- по фазе дальномерного кода

-поф азе несущей частоты

0,0l,Щопускаемое СКО случайной составляющей погрешности формирования
сти изменения беззапроснскоро ой дальности, йс

+ 100

.щоверительные границы доrryскаемой погрешности (по уровню вероятно-

сти 0,0Z) синхронизации шкалы времени имитатора (выход сигнала мOтки

времени (1PPS)) с меткой времени, перелаваемой в навигационном сиг-

нале, нс

от 0 до 515

.щиапазон скорости при моделировании параметров движения о

сителя навигационной аппаратуры по,гребителя в навигационном поле

иковых навигационных систем, йс

бъекга-но-

спутн
6,7 4kегдеичнo}l раболитерыер

1.1 Настоящая методика поверки распрострашIется на имитатор сигнzIлов

глобальных навигационных спуп{иковых систем ГЛОНАСС/GРS SMBVIOOB
зав. JtlЪ 506050 (далее по тексту - имитатор сигнzrлов), изготоыIенный фирмой
<Rohde & Sсhwагz zavod Vimperk, s.r.о.), Чешскм Ресrryблика, и устанавливает
методы и средства его первичной и периодической поверок.

l .2 При проведении поверки должна быть обеспечена прослеп<иваемость к

государственному первичному специаJIьному эталону единицы длины

ГЭТ 199-2018 по государственной поверочной схеме для координатно-времен-

ных средств измерений, утвержденной прикiц}ом Росстандарта Ns 2831 от

29.|2.2018 г,, и к государственному первичному этаJIону единиц времени, ча-

стоты и национальной шкалы времениГЭТ 1,2022 по государственной повероч-

ной схеме для средств измерений времени и частоты, утвержденной приказом

Росстандарта Ns 2360 от 26.09.2022 г.

1.3 В результате поверки должны быть подтверждены следующие метро-

логические характеристики, приведенные в таблице 1 .

Таблица 1

l) ,- частоты,
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l .4 При определении меlрологических характеристик в рамках проводи-

мой поверки обеспечивается передача единицы длины в соответствии с государ-

ственной поверочной схемой, утверхленной прик.r:}ом Росстандарта от

29 декабря 20l8 г. Ns 283l, подтверждающая прослеживаемость к государствен-

ному первичному эт.rлону ГЭТ 199-201 8, и передача единицы частоты в соответ-

ствии с государственЕой поверочной схемой, утвержденной прика:}ом Росстан-

дарта от 26 сентября 2022 г. Ns 2360, полтверждающ.ш прослеживаемость к гос-

ударственному первичному эталону ГЭТ 1-2022.

1.5 При проведении поверки необходимо руководствоваться настоящей

методикой и эксплуатационной документацией на используемое при поверке

оборудование.
1.6 Методика поверки реаJIизуется посредством методов прямых измере-

ний.

2 Перечень операций поверки средства измеренпй

2.1 При поверке выполняют операции, представленные в таблице 2.

таблица 2 - Перечень операций, выполняемых при поверке

Наименование операции поверки

Обязательность выполненюI
операций поверки при

Номер раздела
(пункга) методики по-
верки, в соответствии
С КОТОРЫМ ВЫПОЛШI-

ется операция поверки
первичной

поверке
периодической

поверке

1 2 з 4

Внешний осмотр средства измерений да да
,7

Подготовка к поверке и опробование сред-
ства измерений

да 8

Проверка программного обеспечения срел-
ства измерении

да 9

Определение метологических характ€ри-

стик средства из]\,ерении
l0

Определение номинальных значений выход,
ных частот

да ,]а

Определение относительной вариации ча-

стоты вну]реннего опорного генератора за

l срки
да да l0.2

Определение предельного )ровня мощности
выходного сигнаJIа

да да l0.3

Опрелеление СКО случайной составляющей
погрешности формиромния беззапросной

дальности по фазе даJIьномерного кода

,]а l0.4

да

да

10,l

да
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Определение СКО сrryчайной составляющей
погрешности формирования беззапросной
дальности по фазе несущей частоты

да да l0.5

Определение СКО случайной составляющей
погрешности формирования скорости изме-
нения беззапросной дальности

да да l0,6

Определение погрешности (по уровню веро-
rшости 0,67) синхронизации шкаJш времени
имитатора (выход сиIнала метки времени
<IPPS>) с меткой времени, передаваемой в

навигационном сигнале

да да l0.7

Определение диапазона скорости при моде-
лировании параметров движеншI объекга-но-
сителя навигационной аппаратуры потреби-
теля в навигационном поле сп)тниковых
навигационных систем

да нет l0.8

Подтвержление соответствия
ским ,гребованиям

метрологиче- Jа да ll

Продолжение таблицы 2

2.2 Приполучении отрицательных результатов выполнения любой из опе-

раций, привеДенной в таблице 2, поверка прекращается, и имитатор бракуется,

2.3 Не лопускается проведение поверки отдельных измерительных кана-

лов или отдельных автономных блоков или меньшего числа измеряемых величин

или на меньшем числе подltиапа:}онов измерений.

3 Требования к условиям проведеншя поверки

3.1 При проведении поверки имитатора должны соблюдаться следующие

условия:
- температура окружающего воздуха, ОС .......,........,.....от плюс l5 ло плюс 25;

- относитеJънiш влzDкItость воздуха при томпературе 20ОС ,Yо, """" От З0 до 80;

- напряжение питания от сети переменного тока, В от 100 до 240;

- частота напряжениЯ питаниЯ от сетИ переменного тока, Гц"""",от 48 до 63,

прtLмечанuе - ,щопускается проведение поверки в реально с1rцествующих услов}r,Iхl

кроме особо оговоренных в данной методике поверки, если они не выходят за пределы рабо-

чих условий, установленных в руководствах по эксплуатации средств измерений, применяемых

при поверке.

4 Требования к спецпалистам, осуществляющим поверку

4.1 Поверка Лолжна осуцествляться лицами с высшим или средним техни-

ческим образованием, квалифицированными в качестве поверителей в области

координатно-временных средств измерений.

5
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Таблица 3 - Срелства измерений, используемые при поверке

5.2 Все средства поверки, применяемые при поверке имитатора сигнiUIов,

должны быть исправны, аттестованы или поверены.

б Требования ýс;rовия) по обеспечению безопасности проведе-

ния поверки

6.1 При проведении поверки должны быть соблюдены все требования без-

опасности в соответствии с ГоСТ l2.з.0l9-80.

Перечень рекомеядуемых
средств поверки

Операции поверки,

цебующие примене-
ния средств поверки

Метрологические и технические требовавия к средствам
цоверки, необходимые дlя проведеншr поверки

Комплскс этмонный фор-
мировilния и измер9ния

радионавиIациошrых па-

рамецов ЭФИР
рег. М 60460-15

8.2, 10.8 Рабочий эталон едиllиц координат местоположения
l разряда согласно государственной поверочной схеме для
коордпiатно-временных средств измерений, уIверждён-
ной приказом Росстанларта NФ831 от 28.12,2018 г.: прелел

,лопускаемой погрешности измереttиJl скорости изменения
беззапросной дальности, не более 0,0l м/с; предел допус-
каемой погрешности измереlIиJr скорости поцебителя
гнсс, не более 0,02 м/с

Анализатор сигналов
Agilent N9030A,
рег. Nе 82567-2l

Средство измеренrrr моцности в диапл}оце частот
от 3 до 3,6,109Гц в диапазоне моцности до 30дБм: пре-

делы допускаемой абсолютной rrогрешности измерен}ur

мощности + 0,6 дБ; пределы доItускаемой относительной
погрешности при измерении мощности + 0,05 дБ; пределы

доrryскаемой абсолютной погрешност,t измереЕий частоты
по маркеру *[( 1,55, l0',A) + 0,1] Гц, гдс А - зцачспие по
маркеру (Гч)

WaveMasteт 820zi
рег. Nэ 40232-08

Осчиллограф чифровой запоминающий: вертикальное раз-

решенис не менее 8 бгг; межканальный лжrrгтер не более

250 фс; частота диск?етизации нс мсЕее 40 ГГц

l0.4, I0.5, l0.7

l Станларт частоты руби-
диевый FS 725,

рег. Л! 3l222-06
(п. l0.2, l0.5, 10.6)
2 Частотомер универсалъ-
ный CNT-9lR"
рег. Nч 41567-09
(l0.2)

Рабочий эталон времени и частоты 3 рл}ряда согласЕо

государствсвной поsерочной схеме для средств измере-

ний sремени и частоты, угвержлёнкой прш(л}ом

Росстаrцарта Лs 2360 от 26.09.2022 г.; допускаемая отно-

сптеrъная поФешIlостъ по частоте выходных сиIнaшов нс

болсс + 5,0,10 Il; диапазон измерений часготы от l до
300 МIц; доrryскаемм относительная погрешность к}ме-

ревия частоты при работе от вн)гфевнего генераторц вре-

мени измерепия 200 мс 2,0,10 7

требованиям, указанным в таблице

5 Метрологtлческие и технические требования к средствам
поверки

5.1 Рекомендуемые средства поверки имитатора сиIн!шов приведены в

таблице 3,

l0,1, l0.з, l0.6

l0.2,
l0,5, l0.6

примечашше -,щопусмется использовать при поверке другие лвсржденные к аттсстованные эт:ulоgы едиltиц

величин, средства измерсЕий }твсркденяого типа и повереflныс, удовJIетворяющие метрологическим
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7 Внешний осDtотр средства измерений

7,1 При проведении внешнего осмота имитатора сигнatлов проверить

отсутствие механических повреждений и ослабления элементов, чёткость фик-
сации их положения, читаемость обозначений, чистоту и исправность разъёмов
и гнезд.

7.2 Результаты внешнего осмотра считать положительными, если отсут-

ствуют механические повреждения и ослабления элементов, фиксация их поло-

жения чфкая, обозначения хорошо читаемы, разъёмы и гнёзда чистые и исправные.

8 Подготовка к поверке п опробование средства измерений

8.1 Подготовка к поверке

8. l .1 ПоверrгеJъ доJDкен изу{ить техничесlсую и эксшryатационЕую док1n{ен-

тацию изготовrгеля и РЭ пршrеIfiемьIх средств поверки.

8.1.2 Перел проведением операчий поверки необходимо:

- проверитъ комплектность имитатора ситналов согласно эксптryатационной

документации;
- проверить комплекгность рекомендованньIх (или аналогичных им)

средств поверки;
- заземлить (если это необходимо) рабочие эт.rлоны, средства измерении и

включить питание заблаговременЕо перед очередной операцией поверки (в соот-

ветствии со временем установления рабочего режима, указанным в РЭ),

8.2 Опробованпе

8.2.1 Собрать схему измерений в соответствии с рисунком 1, подкlпочив

выход имитатора сигнaIлоВ с помощью радиочастотного кабеля ко входу НАП из

состава рабочего эталона координат местоположения l разряда,

в с€ть

Рисунок 1 - Схема измерений дJUI провсденlrя опробования

имитатора сигналов

8.2.2 ВключиТь НАП и настРоить егО для приёма навигационных сигналов,

согласно его Рэ.
8.2.3 Включить имитатор сигнаJIов ггутем перевода в верхнее положение

тумблера на задней панели корпуса и }tажатия соответствующей кнопки вкJIюче-

ния на передней панели корпуса.

Имчгпоmор счzноло0

^220 в RF

нАп

ANT -2?0ii в сетьi'\t
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8.2.4 Загryстить на имитаторе выполнение сценария с сигнаJIами

СНС ГЛОНАСС (L1) и GPS (L1) в соответствии с РЭ и проконтролировать от-

сутствие ошибок в работе имитатора сигнаJIов.

8.2.5 Удостовериться по индикации НАП в приеме сигналов НКА СНС, за-

данных в сценарии имитатора.
8.2.6 Результаты поверки п. 8.2 считать полохительными, если НАП при-

нимает навигационные сигнЕIлы с имитатора сигнzlлов.

9 Проверка программного обеспечения средства измерений

9.1 Включить имитатор сигнaUIов путем перевода в верхнее положение

ryмблера на задней панели корrryса и нa)катия соответствующей кнопки вкJIюче-

ния на передней панели корпуса.

9.2проконтролировать номер версии программного обеспечения

(R&S SMBVIO0B firmwаrе>, который отображается в интерфейсном окне:

<System Config > Sefup > Instrument Assembly >Vеrsiопs / Options>,

9.3 Идентификационные данные ПО представлены в таблице 4,

таблица 4 - Илентификационные данные По имитатора сигн,шов

9.4 РезультатЫ поверки п.9 считать положительными, если идентифика-

ционные данЕые ПО имитатоРа сигншIоВ соответствуют данным, указанным в

таблице 4,

10 Определение метрологпческих характеристик средства из-

мерений

10.1 0прелеленпе шомшнальных значенпй выходных частот

10.1.1 СобраТь схемУ измереrтий в соответствии с рисунком 2, подкlпочив

выход имитатора сигналов с помощью радиочастотного кабеля к входу аЕшIиза-

тора сигнarлов. Подать сигнал опорной частоты 10 Мгц со стандарта частоты на

вход анаJIизатора сигнаJIов.

ЗначениеИлентификачионные данные (признаки)

(R&S SMBVIOOB firmwаrе>Идентификационное наименование

версия не ниже 5.00.044.43номер версии (идентификачионный номер), не ниже
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D,, а сеть

Рисунок 2 - Схема измерений длrI определения работоспособности имитатора

l0.1 .2 .Щождаться установлениJI рабочего режима для каждого из средств

измерений в соответствии с их экспJryатационной документацией.
l0.1.3 Настроить анапизатор сигналов согласно его РЭ, чтобы уровень его

собственных шумов был не более минус 1l5 дБмВт.
l0.1.4 В соответствии с РЭ имитатора сигншIов поочередно устанавливать

выдачу доступньж навигационньrх сигнt}лов ГНСС в каждом частотном диапа-

зоне (дальномерный код откJIючен, доплеровский сдвиг частоты отключен, уро-
вень мощности не менее минус l00 дБВт) в соответствии с таблицей 5.

Таблица 5

l0.1.5 Фиксировать значения номиншьных несущиr( частот на анализаторе

сигнаJIов.

10.2опрелеленпе относительной вариации частоты вн}треннего

опорпого генератора за 1 суткп

10.2.1 Собрать схему измерений в соответствии с рисунком 3, подкпtочив

выход опорнОго сигнала имитатора сигналов <Ref. Out> с помощью радиочастот-

ного кабеJUI к измерительНому входу частотомера, Подать сигнал опорной ча-

стоты 10 Мгц со стандарта частоты на вход внеtшней опорной часготы частOтомера,

ИfiUmогпор сU?ноло0

-220 в

Анолuзопор rчzволоЬ

_220 вR

-+._:

-е
Imонdорm чосmоmы

10 HHz . -:-

Значение
харакгеристикиНаименование характеристики

1602 + k.0,5625 ')
|246+ k.0,43,15

l575,4200
1221,6000

Номинмьные значения вьподных частот, МГц
- снс глонАсс (Ll)
- снс глонАсс (L2)
_ снс GPS (Ll)
- снс GPS (L2)

l) &-номер лттсры рабочей чаgгgш,где k: -7 , -6, . 6

(t---------)

сигнаJIов

l --:. RF

-220 в
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Иппспор auzнмоЕ

l-i Rё:.ouf | -220 Б

\ в оеть

l0.2.2 Вывести стандарт частоты на номинальный режим работы, согласно

его РЭ.
10.2.3 Включить имитатор сигнzIлов и частотомер, согласно их РЭ.

l0.2.4 Выждать время прогрева средств измерений 2 ч для установлениJI их

рабочего режима.
10.2.5 Измерить значение частоты внутеннего опорного генератора ими-

татора сигналов с помощью частотомера на интервarле измерений 5 мин.

l0.2.6 Выждать интерв.rл времени l сут и повторить измерение согласЕо

п. 10.2.5.

10.3 Опрелеленше предельного уровня мощности выходяого сигнаJIа

10.3.1 Собрать схему измерений, приведённую на рисунке 4, подключив с

помощью радиочастотного кабеля выход <RF> имитатора сигнitлов к измери-

тельному входу анzшизатора сигнzIлов.

в с8т5

В сеть J:__

Имumаmор сuаноло0

-220 в RF в сеть

Рисунок 4 
- 

Схема измерений дJи определения относительного уровнJI
помех, обусловленного паразитными составляющими

10.3.2 ВшпочИть имитатор Сигнilлов и ан:Iлизатор сигн:rлов, согласно их РЭ.

10.3.3 Вывести имитатор сигналов и анализатор сигнalJIов на номинальный

режим работы, согласно их РЭ.
l0.3.4 На имитаторе сигнzlлов сформировать сценарий имитации в режиме

кОтслеживания> (п. 15 РЭ) в диапазоне Ll (литера 0) СНС ГЛОНАСС.
l0.3.5 УстанОвить нулевыМ значение скорости изменения беззапросной

дtшьности и максимальный доступный уровень мощности выходного сигнаJIа,

10.3.6 Измерить значение мощности вьD(одного сигнzша с использованием

анarлизатора сигналов.

Сmчнdорm чосmоmrl

. ]20 в lc Hl: lxT вrг | 
-lzo в

Чоt]]оmйер

-+-l А

нол UэаmOр сUенол0

lN1 -220 в

.#)

Рисунок 3 - Схема измерений относительной вариации

частоты внутреннего опорного генератора
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l0.3.7 Выполнить пп. 10.3.4-10.3.6 для остrцьньtх сигналов, приведенных
в таблице 5.

10.4 Опрелеление СКО сл}чайпой состаRIIяющей погрешносги формирь
ваншя беззапросной дальности по фазе дальномерного кода

10.4.1 Собрать схему измерений, приведенную на рисунке 5, подключив

выход многоцелевого сигнiша <<User 1> и выход высокочастотного сигнала <<RFr>

имитатора сигншIов к первому (СН 1> и четвертому (СН4> каналам

осциллографа соответственно. В качестве внешнего источника опорной частоты

осциллографа использовать сигнzlJI l0 МГц с выхода <Ref, оuЫ имитатора

сигнiUIов.

#,
.в сетьв сеть

рисунок 5 - Схема измерений для определения погрешности

формирования беззапросной дальности по фазе дальномерного кода

l0.4.2 Включить имитатор сигнatлов и осциллограф, согласно их РЭ

10.4,3 Вывести имитатор сигнaIлов и осциллограф Еа номинальный режим

работы, согласно их РЭ.

10,4.4 На имитаторе сип{irлов сформировать сценарий имитации в режиме

<,tотслеживания> (п. 15 РЭ) в диапазоне Ll (литера 0) снс глонАсс,
10.4.5 УстанОвить нулевыМи значениЯ скорости изменения беззапросной

дшtьности и дальности до НКА.
10.4.6 Настроить мощность выходного сигнала не менее минус 70 лБВт,

10.4.7Настроитьвыход<Usеrl>имитаторасигнtlловнавоспроизВеДение
сигнаJIа IPPS согласно РЭ.

10.4.8 Настроить на осциJIлографе запись временной решIизации входного

сигнала канала 4 ((СН4)) с частотой дискретизации не менее 40 ГГц, длитель-

ность записи Ее менее l00 мкс. В качестве триттера использовать сигнал lpps в

канале l ((СН 1>) с запуском по восхомщему фронry с уровнем l В,

10.4.9 Записать временн)rю реализаIцlю входного сигнала на осцилло_

графе.

Ref 0ut

uSег 1

RF_220 в

0сччллоzроф

_-4) RЕF l}l

_-a_) сн 4 _220

Инчmоmор сцzнмо0

.-+J ttl l
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l0.4.10 По.ггуT ить с осциллографа дискретную выборку записанного сиг_

HmIa и соответствуюцtуIо ей дискретную выборку меток времени.

l0.4.1l Провести не менее 30 измерений.
10.4.12 Выполнить пп. 10.4.4-10.4,11 для всех литер сигнrrлов с частотным

разделением и выборочно для пяти НКА с кодовым разделением всех ГНСС в

соответствии с таблицей 5.

10.5 Опрелеление СКО случайной составляющей погрешности форми-

рования беззапросноЙ дальности по фазе несущеЙ частоты

l0.5.1 Собрать схему измерений, приведенную на рисунке 6, подключив

выход многоцелевого сигнала <User l > и выход высокочастотного сигнала <RF>

имитатора сигнаJIов к первому (СН 1> и четвертому (СН 4> каналам

осциллографа соответственно. В качестве внешнего источЕика опорной частоты

имитатора сигнаJIоВ и осциллографа использовать сигнчIJI l0 МГц с выхода KRef.

out> стандарта частоты из состава рабочего этаJIона 1 разряла едrниц времени,

часюты и шкаJш времени. На канал 2 <<СН 2r, осциллографа подкJIючить выход

опорной частоты имитатора сигналов.

)i al

[поfiаорm чос попlь]

]- t] г+Е

1-1_ l.J 11Е -22U в [:r в сеть

.a

рисунок б 
- 

Схема измерений для определения погрешности

воспроизведения беззапросной дальности

l0.5.2 Выполнить пп. 10.4.2-1 1.4.1.

l0.5.3 Опрелелить угол поворота Дrр сигнrчъного созвездия до момеЕта ра-

венства средЕих значений реальной и мнимой частей комплексной огибающей

сигнiUIа дя сигнirлов снс GрS (при наличии сигнtчIов СТ и ВТ) и равенства

мнимой части нулю для сигнzlлов снс глонАСС (при наличии только сигнаJIов

ст), что соответствует разности фаз между воспроизводимым сигналом имита-

тора и математически моделируемым гармоническим сигнilлом той же ампли-

туды с нулевой начальной фазой.
10.5.4 Провести не менее l00 измерений.

Ихчпоmор счzноло0

пгг lл Ё

RF ,1--

Rы out ii-
_lzo Bl u,ес t "_.--

0(цUллO2рцФ

a] Rrr DJ

-i] сн 1

-+- (н 2

-220 вtн l.

]j, i,j
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10.5.5 Провести измерениJI пп. 10.5.2-10.5.4 по всем литерам сигнала с ча-

стотным рчвделением и выборочно по пяти НКА с кодовым рчвделением всех
гнсс в соответствии с таблицей 5.

10.б Опрелеленпе СКО случайной составляющей погрешности форми-

рования скорости измепения беззапросной дальности

10.6.1 Собрать схему измерений в соответствии с рисунком 2, подключив

выход имитатора сигналов <RF> с помощью радиочастотного кабеля к входу

<INl> анализатора сигналов. Подать сигнал опорной частоты l0 МГц со стан-

дарта частоты на вход <REF lш анализатора сигн.tлов,

10.6.2 Вшючить имитатор сигнzIлоВ и анализатор сигналов, согласно их РЭ,

10.6.3 Вывести имитатор сигнalлоВ и аЕаJIизатор сигнzIлов на номинапьный

режим работы, согласно их РЭ.
10.6.4 На имитаторе сигн,UIов сформировать сченарий имитации в режиме

<отслеживанио (п. 15 РЭ) в диапазоне Ll (литера 0) снс глонАсс,
10.6.5 УстаноВить нулевыми значения скорости изменения беззапросной

дмьности, дirльности до НКА и отключить модуляцию сигнала ПСП,

10.6.6 ИзменЯя на имитаторе сигналов скорость изменения беззапросной

дальностИ с шагоМ 20 м/с В диапа:}оне от 0 до 1300 йс (включительно), измерить

анализатором сигналов в режиме измерений маркером частоту воспроизводи-

мого сигналаf,
10.6.7 Провести измерения пп. l0.6.4-10.6.6 для оста:tьных сигналов в со-

ответствии с таблицей 5.

10.7 Опрелеление погрешности (по уровню вероятности 0,б7) сппхро-

низациШ шкалЫ временИ имптатора (выхоД сигнала метки времени <lPPS>)

с меткой временп, передаваемой в навигационном сигнале

10.7.1Выполнитьпп.l0.4.1-10.4.1lдляВсехлитерсигналоВсЧастотным

разделением и выборочно для шlти НКА с кодовым разделением всех ГНСС в

соответствии с таблицей 5.

10.8 Опрелеление диапазона скорости при моделировапии параметров

движениЯ обьекгд-посИтеля навигационной аппаратуры потребителя в

навигационном поле спутниковых павигацпопных систем

10.8.1 Выполнить пп. 8.2.|-8.2,4,
l0.8.2 Подготовить и запустить сценарий имитации с параметрами, приве-

денЕыми в таблице 6.



ЗначениеНаименование характеристики

глонАсс Ll
GPS Ll

Формируемые спутниковые навигационные
сигнiллы

15 минПродолжительность

lc.Щискретность записи

Текущая группировкаКоличество НкА GРS/ГЛонАСс

Молель тропосферы присутствует
Модель ионосферы присутствует

Параметры срелы распростанениJI
навигационных сигналов

l ) На неподвихсной точке - 5 мия
2) Оставшееся время в сценарии -
равноускоренное движение до 515 йс и
равномерное движеЕие в течении 3 мин по

окружности с параметрами:
а) координаты центра:

- широта 56'00'00'N
- долгота 37"00'00" Е
- высота 1000 м

б) ралиус 10000 м

Модель движения объекта

\4

10.8.3ИзпоJIгtеннЬжприемникомизмереЕийвыбратьизмерениlIскоро-
сти на общем интервчIле времени.

11 Подтверждение соответствия средства пзмерепий метро-

логическим требованиям

11.1 Обработка результатов измерений rrоминальных значенпй вы-

ходных частот

l1.1.1 РезульТаты поверкИ п. 10.1 считать положительными, если поJгучен_

ноезначениечастотынааналиЗаторесигнаJIоВсоотВетстВУеТзначениюноМи-
наJIьrrой частотЫ проверяемогО навигационнОго сигнала с учетом погрешности

анarлизатора. Таким образом, номиЕаJIьные значения выходных частот сигналов,

формируемых имитатором, составляют значениJI, приведенные в таблице 5,

11.2 Обработка результатов измеренпй частоты впутреннего опорного

генератора

l t .2.1 Опрелелить значение относительной вариачии частоты по формуле:

.f"- fло
f"."

I]де f^ -измереЕнiul 
начiutьная частота имитатора сигн,Iлов, Гц;

/в - 
ИЗМеРеннчUI частота имитатора сигналов через 1 сут, Гч;

f'ом - номйншIьная частота l0 МГц,

(1)

Таблица б 
- 

Параметры сценария
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l 1.2.2 Результаты поверки п. 10.2 считать положительными, если значение

относительной вариации частоты внутреЕнего опорного генератора имитатора за

1 сут находится в пределах t5, 10-10.

11.3 Обработка результатов измерений предельного уровня мощности
выходного сигнала

l 1.3.1 Результаты поверки п. l0.3 считать положительными, если значение

предельногО уровнЯ мощностИ выходногО сигнil,,Iа составляет не менее 0 дБмВт,

11.4 Обработка результатов измерепий формированпя беззапросной

дальности по фазе дальномерпого кода

l 1.4. 1 .Щемолулировать полученный навигаtионный сигнал,

1 1.4.2 Опрелелить пО сглаженному демодулированному сигнаIry интерв,LII

временИ между импульсным сигнiшом времени 1 Гц и событиями в Еавигацион-

ных сигналаХ, характеризующихся изменением фазы высокочастотного сигнаJIа,

то есть переходом фронта демодулированного навигационного сигнала через

ноль (отдельно провести оценку по синфазной и квадратурной составляющей за_

писанного навигационного сигнаJIа, при этом учесть групповое время запазды-

вания сигнала в соединительных кабелях на соответствующих частотах).

l 1.4.3 Рассчитать значения невязок фронтов Псп отпосительно номиналь-

ного положения:

tт - rоuпd
chip t

4n,o
t

(2)

(3)

4n'o

i - номер перехода чипа ПСП через нуль;

lchip 
- 

измеренное время начarла чипа ПСП;
Г"ьiр 

- 
ДлительнОсть чипа ПСП;

rоuпd(х) - функuия округления до ближайшего целого числа,

l1.4.4 РассчиТать среднее значение рассчитанных невязок фроrпов ПСП

по формуле:

chip i

где

формуле

м У.1
к

т к

где К- число переходов фронтов ПСП в записанной выборке,

11.4.5 Рассчитать СКо значения рассчитанных невязок фронтов ПСП по

б т

где N - число измерений.

*Ёt*-м.)'
(4)
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(5)

где К 
- 

число чипов ПСП в записанной выборке.

l|.4.7 Щля каждого измерения вычислить среднее значение рассчитанных
невязок фронтов ПСП по формуле (3).

l1.4.8 Вычислить среднее средних значений рассчитанных невязок фрон-

тов ПСП по формуле:

о_о rоо

1
к

м ZM,,, (б)
к

где К - количество проведенньж в п. 10.4.11 изморений,

11.4.9 РассчиТать СКО средниХ значениЙ рассчитанных невязок фронтов

ПСfI по формуле:

1
о (7)

где N- число измерений.
l 1.4. 1 0 Рассчитать СКО погрешности формированиJI псевдодальности по

фазе дальномерного кода относительно секундной метки шкаJIы времени имита-

тора по формуле:
(8)

м

2б б +б
т

l 1.4.1 1 ПереВести СКО формирования псевдодtшьности по фазе дально-

мерногО кода G из секуЕД в метрЫ Ор }МНОЖ€НИ€м на скорость электромагнит_

ной волны в вакууме с = 299'792458 Mlc,

11.4.12 Результаты поверки п. 10,4 сцтгать положительными, есJIи значение

СКО случайной составляющей погрешност,r формиромrмя беззапросной даьности

по фазе дальномерного кода не более 0,8 м,

l1.4.б Пересчитать СКО погрешности формирования псевдодirльности
имитатором сигналов к СКО пика взаимной корреляции функчии на выходе кор-

релятора НАП:

Е
!7

т

К 
-. 

,

'(м.,-м,)-

п=l
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11.5 Обработка результатов измерений формирования беззапросной
дальности по фазе несущей частоты

l 1.5.1 Рассчитать pzвHocтb фаз между моделируемым гармоническим сиг-
Hautoм и исследуемым навигационным сигналом по формуле:

ьр,,=*[* Дr,- ,,-r, (9)

где К- число измерений,
,Sry't - моделируемыЙ гармоническиЙ сигнал;

Sor- новигirционный сигнаJI с имитатора сигналов;

д,е|- аМпЛИтуда моДеJIирУемого гармонического сигнаJIа,

11.5,2 Учитывая, что разЕость фаз лля сигн.шов, содержащих только код

СТ, представляется в виде:

Ь9,=ЬQц_о,+п,п,rдеп е Z, (10)

а разность фаз дrя сигн:Iлов, содержащих коды СТ и ВТ вместе, представJUIется

в виде:

Ь9,=Ьр,"r_о,*п,;,гдеп eZ, (l1)

рассчитать Ско сlryчайной составляющей погрешности формирования псевдо-

д.}льности по фазе несущей частоты по формуле:

1

N_l ,lо*-* Ё*i ( 12)оо,

где Дtрi 
- рассчитанные разности фаз;

N- число измерений.
1 1.5.З Перевести СКО С.Тгу,rайной составляющей погрешности формирова-

ния псевдодальности по фазе несущей частоты из радиан в метры умножением

на длину волны несущей и делением на 2 п,

11.5.4 Результаты поверки п. 10,5 считать положительными, если макси-

маJIьное рассчитанное значеЕие СКО слуlайной составляющей погрешности

формирования беззапросной дarльности по фазе несущей частоты не более

0,002 м.
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l
N_l Ё{^,-* Ё^,I

(l4)оьу =

где N - количество измерений
l1.6.3РезУльтатыпоВеркип.10.6считатьположительными,еслиМакси-

маJIьЕое рассчитанное значение СКО слryчайной составляющей погрешности

формирования скорости изменениJl беззапросной дальности не более 0,0l м/с.

11.7 Обработка результатов измеренпй спнхронизации шкалы вре_

мени имитатора (выход сигнала меткп времени <lPPS>) с меткой времени,

передаваемой в навигационпом сигнале

l 1.7.1 Выполнить пп. 1 1.4.1-1 1.4.4,

l1.7.2 Рассчитать погрешt{ость (по уровню вероятности 0,67) синхрониза-

ции шкаJIы времени имитатора с меткой времени, передаваемой в навигацион-

ном сигнале по формуле:

п. = t(|M.l- а). (15)

11.7.3РезУльтатыпоВеркип.l0.7считатьположительными'еслиДляВсех
ГНСС значеНия погрешЕости синхронизации шкzrлы времени имитатора сигна-

лов (выхоД сигнала метки времени <IPPS>) с меткоЙ времени, передаваемой в

навигационном сигнале, находится в диапазоне tl00 нс,

11.8 Обработка результатов измерений скорости при моделированип

параметроВДВиженияобъекта-посштелянаВигационнойаппаратурыпотре-
бите.пя в навпгационном поле

l1.8.1 Результаты поверки п, l0,8 считать положительными, если НАП

определяет скорость в диапазоне 0 до 515 йс,

11.6 Обработка результатов измерений формирования скоростп пзме-
неппя беззапросной дальностп

1 l .6.1 Рассчитать погрешность скорости изменения беззапросной дaшьно-

сти по формуле: r-{
[|,l _!j___!-9-.6 (1з),л

где fr - измеренное анализатором сигнiIлов значение частоты сигнarла при ну-

левой скорости изменения беззапросной дЕtльности.

1 1.6.2 Рассчитать СКО слуrайной составляющей погрешности формирова-
ния скорости изменениJI беззапросной дaцьности по формуле:
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12 Оформление результатов поверки

1 2. l Результаты поверки имитатора сигналов подтверждаются сведениями

о результатах поверки средств измерений, включенными в Федеральный инфор-

мационныЙ фонд по обеспечению единства измерений.

l2.2 при положительных результатах поверки по заявлению владельца

имитатора сигнtlлов или лица, представившего его на поверку, }la средство изме-

рений выдается свидетельство о поверке имитатора сигн€UIов,

12.3ПротоколпоВеркиВыДаетсяпозаяВлениюзак€!зчика'привоДитсяна
оборотной стороне свидетельства о поверке или оформляется в виде приложения

к свидетельству.
l2.4 В случае отрицательных результатов поверки поверяемый имитатор

сигналов к дальнейшему применению не допускается, на него выдается извеще-

ние о непригОдностИ к да.пьнейшей эксшryатации с укЕванием приtIин забракования,

Заместитель начальника отделения

Фгуп <внииФтри> .Щ,С. Печерича

Начальник отдела

ФГУТI (ВнИИФТРИ)

Инженер-программист
ФГУТI <ВНИИФТРИ) .С, Мальцев

й

Ф
С.Ю. Бурчев
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Перечень сокращений

global positioning system (United states of America)
(рус., глобальн€ш навигационная система навигации
(Соединенные штаты Америки))
глобальная навигационная сгryтниковая система (Российская Фе-

дераuия)
глобальная навигационная сгryтниковая система
методика поверки
научное исследовательское отделение
навигационный космический аппарат
программное обеспечение
псевдосrryчайная последовательность
персональн€ш электронно-вычислительнЕUI машина

руководство по эксплуатации
средство измерений
среднее квадратическое откJIонение

спутниковая навигационная система
специальное программное обеспечение

гнсс
мп
нио
нкА
по
псп
пэвм
рэ
си
ско
снс
спо


