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l ОБЩИЕ ПОJОЖЕНИЯ

1.1 Настоящая методика поверки распространяется Еа шФат}ру геодезшIесý/ю спуг-
никовую AlphaGEO (далее - аrтпаратура), изготавливаемую фирмой (GUANGZHOU ALPHA
GEO-INFO СО., LTD.D, Китай, и устtlнавливtЕт методы и средства ее первичной и периоди-
ческой поверок.

1.2 Поверяемая аппаратура имеет прослеживаемость к Госуларственному первичному
специальному эталону единицы дтины ГЭТ 199-2024 по государственной поверочной схеме
дJIя координатво-временных средств измерений, утвержденной приказом Росстандарта от
07.06.2024 Ns 1374.

1.3 Методика поверки реzшизуfiся посредством методов прямьD( измерений.
1.4 Сокращенная поверка аппараryры не возможЕа.

2 ПЕРЕЧЕНЬ ОПЕРАЦИЙ ПОВЕРКИ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

2.1 Перел проведением поверки шпаратуры провести внешний осмотр и оперaщии
подготовки ее к работе.

2.2 Метрологические характеристики аппаратуры, подJIежащие проверке, и операции
поверки приведены в таблице 1 .

Таблица 1

Наименование операции

Номер
п}ъкта

методи_
ки

Проведение операlши при

первишtой
поверке

периодиче-
ской повер-

ке
l 2 J 4

1 Внешний осмотр средства измерений
,7

да да
2 Подготовка к поверке и опробование средства измерений 8

2.1 Подготовка к поверке 8.1 Jа да
2.2 Опробование 8.2 да да
3 Проверка програ,\лмного обеспечения срелства измерений 9 да
4 Опрделение метологических карактеристик средстм
измерний

10

4.1 Определение доверительньп границ абсошотной по-
грешности (при вероятности 0,95) измерений длины бази-
са в режиме кСтатика> l)

l0.1 .]а J,a

4.2 Опрелеление доверительных границ абсо.lпотной по-
грешности (при вероятности 0,95) измерений д,тины бази-
са в режимzlх кКинематика с постобработкой> и кКинема-
тика в ре.Lпьном времени (RTK> 2)

l0.2 .:1а да

4.З Определение доверительньD( грtшиц абсоrпотной по-
грешности (при вероятности 0,95) измерений дтины бази-
са в режиме кКинематика в реальном времени (RTK)> с
использованием инерциаJ]ьного (IMU) датчикаI)

10.3 Ja

4.4 Определение доверительньн грilниц абсолютной по-
грешности (при вероятности 0,95) измерений длины бази-
са в режиме кКинематика в реальном времени (RTK)> с
использованяем инерцнаJIьного (IMU) дат.+rка Е встроен-
ного лазерного дальномераl )

10.4 Ja да

4.5 Определение доверительных границ абсолютной по-
грешности (при вероятности 0,95) определения координат
местоположения в плане и по высоте удаленньrх объеюов

10.5 да да

да
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п должение таблицы l

3 МЕТРОЛОГИЧЕСКИЕ И ТЕХНИЧЕСКИЕ ТРЕБОВЛНИЯ К СРЕДСТВАМ
повЕрки

3.1 Метрологические и технические требования, рекомендуемые средства поверки, в

том числе рабочие эталоны и средства измерений, привелены в таблице 2.

Вместо указанньн в таблице 2 срлств поверки допускается применять др)тие анало-
гичные средства поверки, обеспечивающие определение метрологических характеристик с

цебуемой точностью.

Табrица 2

2 э 1l

относительно аппаратуры фотограмметрическим методом
в режиме <Кинематика в реальпом времени (RTK)> с ис-
пользоваIIием инерциального (IMU) латчикаЗ)

l0.6 да да4.5 Определение доверительньD( границ абсолютной по-
грешности (при вероятности 0,95) измерений длины бази-
са в режиме <.Щифференчиа.тьные кодовые измерения)

l0.7 Ja нет4.6 Опрлеление доверительньD( границ абсолютной по-
грешности (при вероятности 0,95) определения координат
в режиме кАвтономный>

l1 ilа да5. Подтверждение соответствия средства измерений метро-
логическим требованиям

l) Только для модификачий А2+, А8
2) Молификшrия 560III PRO поверяется только в рlкиме <Кинематика в реальном времени (RTK[
З) Только для модификации А8

Номер
пункта

методики

Метрологические и технические требования к сред-
ствам поверки, необходимые для проведения повер-

ки

Перечень рекомендуемых
средств поверки

1 2 J
Основные среdсmва

Рабочий эта.lIон 3-го разряда - эталонные базисы и
этzL.Iонные пространственные полигоны в диапазоне
д'Iин до 4000 км в соответствии с Государственной
поверочной схемой дrя координатно-временньIх
средств измерений, утвержденной Приказом Рос-
стандарта от 07.0б.2024 ]ф 1374, прелел лопускаемой
бсоrпотной погрешности эталонньD( базисов и уга-

лонньп прстранственньD( поJIиюнов Д от 1,5 до 300
мм

Комплекс геодезических
базисов ФГУ к32 ГНИИИ
Минобороны России> (ре-

гистрационный номер в

Федеральном информачи-
онной фонле по обеспече-
нию единства измерений
(рег. JФ) 42877-09)

l0.4,
l0.5

Рабочий эта,rон 2-го разряда - тlцеометр в диапазоне
длин до 5000 м в соответствии с Госулартвенной
поверочной схемой д,rя координатно-временньtх
средств измерений, 1твержденной Приказом Рос-
стандарта от 07.06.2024 Ns lЗ74, допускаемое СКО
измерений расстояний не более (0,6+1,10-6,D) мм, где
D - измеряемое расстояние, мм

Тжеометр электронный
Leica TS30 (рег. Nэ 40890-
09)

l0.1_
10.2

Рабочий эталон 2-го разряда - имитаторы сипlалов
ГНСС с несколькими радиочастотньIми вьжодами в
соответствии с Государственной поверочной схемой
д,lя координатно-временньD( средств измерений,

Установка измерительнalя -
имитатор сигпаJIов преци-
зионньй многфункцио-
нальный Ю-99

l0.1_
l0.7
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п должение таблицы 2

3.2 Все средства поверки должны быгь исправны, применяемые при поверке средства
измерений и рабочие эталоны должны бьпь поверены и иметь свидетельства о поверке с не
истекшим сроком действия Еа время проведения поверки или знак поверки на приборе или в
докр{еЕтации.

4 ТРЕБОВАНИЯ К СПЕЦИАЛИСТАМ, ОСУЩЕСТВЛЯЮЩИМ ПОВЕРКУ

4.1 К проведению поверки аппарат}!ы допускается инженерно-технический персонал
со среднетехническим или высшим радиотехническим образованием, имеющий опьгг работы
с радиотехяическими установкl!ми, ознакомJIенньй с рlтоводством по эксплуатации (РЭ) и
документацией по поверке и имеющий право на поверку.

5 ТРЕБОВАНИЯ ЁСЛОВИЯ) ПО ОБЕСПЕЧЕНИЮ БЕЗОПАСНОСТИ
ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ

5.1 При проведении поверки необходимо соблюдать требования техники безопасно-
сти, предусмотренные Приказом Минтрула России от 15.12,2020 J{b 903н <об утверждекии
Правил по охране труда при эксплуатации электроустчtновок>, ГОСТ 12.2.007.0-75, ГОСТ
12.1.019-20i7, ГОСТ l2.2.091-2012 и требования безопасности, указанные в технической до-
кументации на применяемьrе эталоны и всflомогательное оборулование. Любые подкJIюче-
ния производить только при отключенном напряжении питания аппарат}?ы.

5.2 К работе с аппаратурой допускtlются лица, из}..{ившие требования безопасности по
ГОСТ 22261-94, ГОСТ Р 51З50-99, инструкцию по правилам и мерам безопасности и про-
шедшие инстр}.ктаж на рабочем месте.

1 ) J
(рег. JФ 71594-18)угвержденной приказом Росстандарта от 0'7.06.2024

N9 1374, предел допускаемой абсолютной погрешно-
сти воспроизведения прираще,ний коорлинат (дlин
базисньп .lтиний) (0.004-0.5, l0'',L) м. где L - измеря-
емое расстояние, м

В с по.vоz апе -lьньt е с р е d сmв а
10.з,
l0.4

Средства измерений углов в диапазоне +120О с пре-
делами допускаемой абсолютной погрешности изме-
рений лтлов +30"

Квалраrг оггптческий мало-
габаритньй КО-10
(рег. Jф 1947-75)

10.1 _

10.6
Средства измерний прирычекий координат с абсо-
лютной погрешностью измерений длины базиса (по

уровню вероятности 0,95) в режиме <Статика> в
плане =2,(2.5+0.5,10{ D) мм. по высоте
+2,(5.0*0.5,10',D) мм. где D - измеряемое расстоя-
ние, мм

Термомсгр сопротивления
платиновьй вибрпр.*tьй
rcПВ-1.1 (рег. ЛЬ 5025б-12)

l0.1-
10.7

Средства измерений температуры окружшощей сре-
ды в диапазоне от -30 ОС до +65 ОС с пределalми до-
пускаемой абсолютной погрешности +l "С

Прибор комбинированный
Testo 622 (рег. Ne 44744-10)

10.1-
l0.7

Срелства измерений относительной влФкности воз-
д)ха в диапазоне измерений от 10Уо до 98%, пределы
допускаемоЙ абсолютноЙ погрешности +3Оlо, темпе-
рат)?ы воздуха в ди,шазоне измерений от -10 ОС до
+60 'с, пределы допускаемой абсо:потной погрешно-
сти измерений +0,4 ОС, абсолютного давления в диа-
пазоне измерений от 30 до 120 кПа, пределы допус-
каемой погрешЕости измерений +0,5 кПа

Аппараqра геодезическая
сп}тниковtUI мЕогочастотн{ц
South Galaxy G3
(рг. JФ 91121-24)
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б трЕБовлния к условиям провЕдЕния повЕрки

6.1 Поверку прводить при следующих условиях:
- температура окружzlющего возд}ха от -30 'С до +65 'С в полевьtх условиях;
- от!{осительнм вл!Dкность воздуха, О/o 65+15;
- атмосфрrос давленrе, кПа (мм рт. ст.) l00t4 (750t30).

7 ВНЕШНИЙ ОСМОТР СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

7.1 При внешнем осмотре проверить:
- отсутствие механltческпх повреждений;
- отс)пствие ослабления элементов;
- четкость фиксачии кх попожеrrия;
- чёткость обозначений;
- чистоту и испр:lвность разъёмов и гнёзд.
7.2 Результаты внешнего осмота считать положительными, если отс}тствуют впеш-

ние мехalнические повреждения и неисправЕости, влияющие на работоспособность поверяе-
мой аппараryры, оргarны упрalвJтеншl нtцодrгся в испрilвном состоянии.

7.3 Аппаратура имеющzлJI дефекты (механические повреждения), бракlтотся и
fiаправляется в ремонт.

8 ПОДГОТОВКА К ПОВЕРКЕ И ОПРОБОВАНИЕ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ

8.1 Подготовка к поверке
8.1 .1 Поверитель должен изуlить РЭ поверяемой аппаратуры и используемьD( средств

поверки.
8.1 .2 Перел проведением операчий поверки необходлмо:
- проверить комплектность aшпаратуры в соответствии с Э,Щ;

- проверить нали.rие действlтощих свидетельств о поверке средств измерений.

8.2 Опробование
8.2.1 ,Щ.tя.uоduфuкацuй Д2+ u А8:
8.2.1.1 Разместить :шпаратуру на геодезическом п}нкте из состава комплекса геодези-

ческих базисов ФГУ к32 ГНИИИ Минобороны Россииil таким образоlr, чтобы осуществлят-
ся уверенный прием радионавигационных сигналов различных ГНСС.

8.2.1.2 Включить аппаратуру п)пем нФкатия кнопки вкJIючения/вь!ключения питанttя
в течение 3 a (д"" модификации А8 в течение 1 с). После этого должны загореться индика-
торные лампочки. и загрузка должна дJIиться в течеяие 10 с с перехолом в режим поиска и
сопровождения радионавигационньп< сигналов Гнсс.

8.2.1.3 fuя подкJIючения контроллера с ПО SurPTo к аппарат}ре перейти во вкJIадку
Связь и открыть ярльп< Соедппевве. Перп выполненЕем подключеrrия к аппармур необ-
ходимо проверить, что в строке Оборулованrrе выбрано GNSS, Производtlте.,,tь - Al-
рhаGЕО, Модель - RTK(A2+, А8), Тпп соедппения - Bluetooth, затем выбрать заводской
номер (s/n) аппаратуры из сопряженных или доступных устройств, после чего H:DKaTb кнопку
Соединение для подкJIючения к аппаратlре фисlъок l ).
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8.2.1.4 Перейти во вкJIадку Связь и открыть ярль]к Статика, чтобы приступить к из-
мерениям в режиме статики. Аппараryра модификаций А2+ не имеет всlроенной памяти дJIя
зalписи статики, поэтому запись данньIх производится в память контроллера. Необходимо
постоянное подключение контроллера к аппаратуре во время сеанса записи статики (не вьг
ключайте экран контроллера и не свора.швайте ПО SчтРrо во время записи во избежание по-
тери данньп<). Перед началом зaшиси статических данньD( можно }казать пtlпку в пtl},fJlти кон-

толлерa куда будет сохрд{ен фаЙл. Аппаратура модификачиЙ А8 имеет встроенную п.lмять
дJIя записи статики.

8.2.1.5 Перел нача,Iом записи статических данIIьD( задать Имя, fiогrуск PDOP, Угол
отсечки (О), Интервал и Продолжительность записи данЕых, .Щля старта записи файла ста-
тики HaDKaTb кнопку Начать и провести измерения в течении 10 минlт фисунок 2).
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8.2.1.6 Остановить запись дчlнньD( на аппаратуре путем наrкатия кнопки Стоп. Файл
статики будет сохранен в формате 

*.txt.

8.2.1.7 Скачать записанный файл с измерениями в формате *.fxt. на персональный
компьютер (да.лее - ПК) и с применением штатного коЕвертора перевести его в формат
RINEX.

8.2.1.8 Открыть файл формата RINEX с применением .шобого текстового ред:lктора на
ПЭВМ и наблюдать результаты приема и обработки радионавигационньrх сигналов НКА
ГНСС фисунок 3).
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тllс ог rll9l o8s
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SYs / Pmj Sаlrl
9I! / рЕп5Е gаIlт
5Y5 / рвдrЕ sвIrт
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5:a3 / FпзЕ slrгт
lл.з ,/ PBlllE зllЕг
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sYз / рmзl silЕт
зi5 ./ рlа5Е 9аIIl
!lY! / PEL3E llЕIЕг
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сюmss slrl / пQ a
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Е ш -0.25000
Е 17Q -0,25000
G Llc 0.о0000
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с !5Q _0.230о0
., Llc 0.000о0
., 1,5Q -0.2s000
R Llc 0.000о0
l I.2c 0.00000
11 R01 1 R02

u! -t Bfg

1

-a ROз 5 tOз б t10 _? Rll 0 t12 -1 lц? ,
S l:a 2

Рисlъок 3 - Внешний вид файла формата RINEX

8.2.1.9 Результаты испытаний считать положительными, если zшпаратура принимает
радионzвигационные сигнaL,,Iы НКД в соответствии с таблицей 3.

Таблица 3

с
!
G
.,
R

12 c1I
12 сlс
12 сlс
а сlс
Е сlс

D:,I
Dlc
Dlc
Dlc
Dlc

l],I
Llc
lJc
11с

с

g1I
slc
slc
slc
31с

cбI

czl
c5Q
с2с

!6t

L2t
!.5а
L2c

Dбt
DsQ
D2l
D5q
D2c

s5о с?Q L?Q D?Q
32а csQ LsQ DsQ
з5о
з2с

Sбr c?I L?I D?! 3?

Наименовшrие характеристики Значение

Принимаемые сигналы:
- гнсс GPS
_ ГНСС ГЛОНАСС
- ГFIСС BEIDOU
- ГНСС GALILEO
- QZSS

LlC/A, L2, L5
LloF. L2oF
в1, в2, вз

Е1, Е5А, Е5в
Llc/A, L5
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Рисрок 4 - Внешний вид главной страницы ПО SчrРrо для подключения к:шпаратур€
S60III PRo

8.2.2.4 После подlспючения к приемнику необхо,щrмо выполнить настройку подкJIю-
чения к базовой станции. .Щля этого перейти во вкJIадке Связь в ярлык Ровер и HzDKaTb кноп-
ку Стоп. Выбрать Капал передачи данных Интернет коятроллера, затем зайти Режпм со-
единеппя NTRIP и прописать Настройкп CORS - данные для подк,Iючения к сети базовой
стzшции, после чего нажать ОК, затем кнопку Получить для загр}зки списка базовьп< стан-
ций. При наличии Интернет-соединения и коррекгно указанньн данных сервера (IР-алрес,
порт), список базовьrх станций булет загружен (рисунок 5).

8.2.2,[[lя .+l оduфuкацuu 560 I I I Р RO :

8.2.2.1 Разместить аппаратуру на геодезическом пункте из состава комплекса геодези-
ческих базисов ФГУ (З2 ГНИИИ Минобороны России> таким образом, чтобы осуществля".t-
ся уверенньй прием радионавигационньIх сигналов различньrх ГНСС.

8.2.2.2 Включить аппаратуру п}тем нzDкатия кнопки вкJIючения/выключения питания
в течение 3 с. После этого должны загореться индикаторные лампоltки, и загрузка должна
дJIиться в течение 10 с с перехолом в режим поиска и сопровождения радионавигационньD(
сигнапов Гнсс.

8.2.2.З fuя подключения контроллера с ПО SчтРrо к аппарат}ре перейти во вкладку
Связь и открыть ярльпс Соединение. Перед выполнением подключения к аппараryре необ-
ходимо проверить, что в строке Оборулование выбрано GNSS, Производпте.rь - Al-
phaGEO, Модель - PDA (560III PRO), Тип соединеппя - GPS контроллера, после чего
HzDKaTb кнопку Соединение дтя подкJIючения к aшпаратуре (рисунок 4).

т f_i т

с

€ Сл.д"*п" ё .,.., ?.
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Рисунок 5 - Внешний вид главной страницы ПО SчrРю для flастройки подкlIючения к
базовой станции аппаратуры S60III PRO

8.2.2.5 Нажать на кнопку Начать дJul подкJIючения к сети базовой стilнции. При кор-

ректном вводе учетньD( данньж (логин и парль), а также при наJIичии достута к сети у вве-

денного логина появится вспльваюцее сообщение Успешное подI&пючение к БС, начнется
прием поправок от базовой стаяции, после чего можно нФкать кнопку Применить дlя со-
храпепия и применения настоек Ровера. Дождаться фиксированного (FlxED) решения по-
сле применения настроек.

8.2.2.б Перейти на вкJIадку отслеживаемых спугников и убедиться в приеме всех ра-
дионttвигационньD( сигналов навигдIионньн космических aшпаратов ГНСС (рисунок 6).

il]tillri]]rl]r illi}1l1l]11l]ll1ilп]]]l

l
f с,..

в:55'55't5.з419'N
н:202,494

rBO
IsBAs

l... l,
f lнss
Задержка:З.000
L:з7'41271669'Е
UTc 08:25lz000

рисунок б - Внешний вид станицы По sчrрrо, отображающий прием радионавигаци-
ОННЫХ СИГНМОВ НКА ГНСС

8.2.3 Результаты поверки считать положительными, если выпол}tяются условlля п.п
8.2.1.2, 8.2.1.9, 8.2.2.2 ч 8.2.2.6.

ъ + ,,,,

?
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9 ПРОВЕРКА ПРОГРАММНОГО ОБЕСПЕЧЕНИЯ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИИ

9.1 Идентификационное наименование и идентификационный номер программного
обеспечения (да,тее - ПО) получить при подкJIючении аппарат}?ы к персонмьному компью-
теру средств.lми ОС <WindowsD, основное меню/свойства файла.

9.2 Результаты поверки считать положительными, если идентификационные данные
(признаки) метрологически значимой части ПО соответствуют приведенным в таблице 4.

Таблица 4

l0 ОПРЕДЕЛЕНИЕ МЕТРОЛОГИЧЕСКИХ ХАРАКТЕРИСТИК СРЕДСТВА
ИЗМЕРЕНИЙ

10.1 Опреле.пеппе доверптеJtьпых грдниц абсолютной погрешностш (при веро-
ятности 0,95) пзмерений длuны базиса в реяtиме <<Статпка>>

l0.1.1 Д'rя определения доверительньж границ абсолютной погрешности измерений

&цины базиса в режиме кСтатика> ддя аппаратуры молификачий Д8 и Д2+следуег выбрать

базисную линию протяlкенностью (100+10%) м, входящую в состав комплекса геодезических

базисов ФГУ к32 ГНИИИ Миноборны России> фабочий эталон 3-разряла) (да,'lее - ком-

плекс). В качестве базовой стalнции, устанавливаемой на опорном п}цкте комплекса исполь-
зокшь аппарат}ту геодезическую спуtккковую мвогоч.ютотнltо South Galaxy GЗ.

10.1,2 Разместить алпаратуру геодезическ},ю спугниковую многочастотн},ю South

Galaxy G3 на пункг из cocTilвa комплексц вкJIючить ее в соответствии с Рэ на нее и внести

опорные координаты.
l0.1.3 Установить поверяем},ю аппаратуру на определяемый пункг. расположенный

на базисной линии, призвести измерения в режиме кстатика> в соответствии с Рэ. Повто-

рить измерения, }ка.}анные в данном пункге не менее 10 раз.
10.1.4 Для определения доверительньгх граяиц абсолютной погршности измерний

длины базиса в режиме <Статика> в диапазоне дJIин базисньD( линий до 30 км использовать

установку измеритехьЕую - имитатор сигнzIлов прецизионный многофункциона,тьньй Ю-99.
10.1.5 Собрать рабочее место в соответствии со схемой, представJIенной на

рисlъке 7.

)7

Рисунок 7 - Схема рабочего места по п.10.1 :

1 - установка измерительная - имитатор сигналов прецизионньй многофункцион:L,Iь-

ньтй К2_99; 2, 3 - переизлучающ{rя антенна; 4, 5 - камера экрllнированная ТДЦК.442259.019;
6 - аппараryра South Galaxy G3, 7 - поверяемаrl аппараryра

идентификационные данные (признаки) Значение
Илентификачионное наименование ПО SчrРго Compass

Solution
Web-

интерфейс

Номер версии (идентификационньй номер) ПО 2.0.0 и выше 1.09

l {ифровой идентификатор ПО
6.0 и выше
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l0.1 .6 С помощью специ:tлизировilнного прогрalммного обеспечения (среда создания
сченария) ТДЦК.8025З-01, входящего в cocт:lB установки измерительной - имитатора сигна-
лов прецизионного многофункционального К2-99, сформировать сценарий для многоэлемент-
ного объектц имитирующий дrину базисной линии 30 000 м. Параметры сценария имитации

радионавигационного поля дJIя базисной линии приведены в таблице 5.

Таблица 5

Наименование характеристики Значение

Формируемые спугниковые радионавигациоЕные сигналы :

глонАсс
GPS
GAL]LEo
BeiDou

LloF, L2oF
Ll С/А. и L5
Е1, Е5а и Е5Ь

в1
Количество НКА текуцiu группировка

Продолжительность, с I800

.Щискретность формирования сп}тниковых радионавигацион-
Hblx сигнtlлов. с 0.1

Параметры среды распрострiшения нziвигационньп сигнarлов тропосфера прис}тствует
ионосфера прис}тствует

.Щлина базиспой линии, м з0 000

Координаты точки 1 (база - South Galaxy G3) в = 60,00.0000000,N

L = 0з0,00.0000000,Е
Н:200 м

Координаты точки 2 (ровер - поверяемая аппаратура) В = б0'16,1558760'N
L = 030"00,0000000'Е

Н=200м

l0.1.7 Провести измерения в режиме <Статикаr> в соответствии с РЭ с периолично-

стью залиси измерительной информаrrии 1 измерение в секунду. Повторить измереЕия для

длины базисной линии не менее l0 раз.
l0.1.8 Учитьвм, что дalнные измерений нмалливаются во внугренней памяти (для

модификации Д8) и в пzл[.tяти контр.гшера (лля модификации Д2+), используя USВ-кабель,

произвестИ передачУ результатоВ по,тученньrХ измерениЙ в ПК, на котором устаношlено ПО

для постобработки геодезических измерений. С помоцФю данного ПО произвести постобра-

ботку результатов выполненньй измерений и полs{ить приращения координат пункгов, опре_

деJlяющих базисные линии в метрах - АВизм.i.i, 
^lпзrt. 

,1,ДНпr".,1, ГДе i - номер измерения.j - но-

мер базисной линии.
10.1.9 Опрелелить расстояние, полученное по7-ой линии с помощью испьrгуемой ап-

парат}ры в i-oM приеме измерений между пункта}rи в плане по формуле:

(=
"ИЗМ.ii лвпзv.tj2 + дL 2

И3!,l.ii , (l)

Методика расчета доверительньD( фаниц абсолютной погрешности (при вероятности

0,95) измерений длины базиса в режиме кСтатика> приведеЕа в п.1 1.1 ,

10.2 Опредатенпе довернтеJIьных границ абсолютной погрешностп (при вероrг-
ностп 0,95) пзмерений длпны бдзиса в режимах <<Кинематика с постобработкой>l и <<Кп-

нематика в реальном времепи (RTK),
l0.2.1 fuя определения доверительньD( границ абсолютной погрешности измерений

длины базиса В режимirх ккинематика с постобработкой> и ккинематика в реальном времени

(RTK)> слелует выбрать базисн}rо линию протяженностью(l0Gt10%) м, вхолящ},ю в состав

комплекса геодезических базисов ФГУ к32 гнииИ Минобороны России> (рабочий эта-
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лон 3-разряда). В качестве базовой станции, устzшalвJlикrcмой на опорном пункге комплекса
лля формирования фазовьп< попрiвок к измерениям псевдодalльностей поверяемой aшпарату-

ры, использовать аппаратуру геодезическ}то сп}тников},Iо многочастотную South Galмy G3.
10.2.2 Разместить аппаратуру геодезическ},Iо сп}тниковую многочастотную South

Galaxy G3 на пункт из состава комплекса" внести опорные координаты и настроить на вьца-
чу фазовьп< поправок для реаJIизаllии режима кКинематика в реальЕом времени (RTK)> в ап-
парат}ре.

l0.2.3 Установить поверяем},ю аппаратуру на определяемьй пункт, расположенньй
на базисной линии, првести измер€ния в режимах в режимaж кКинематика с постобработ-
кой> и кКинематика в реальном времени (RTK)D, выбрав время иЕициzlлизации и BpeMrI

наблюдений в соответствии с РЭ. Повторить измерения, указанные в данном пункте не менее
10 раз.

10.2.4 fuя определения доверительньD( границ абсолютной погрешности измерений

длины базиса в режимzD( <Кипематика с постобработкой> и кКинематика в ре!шьном време-
ни (RTK)> в диlшазоне длин базисньrх линий до 30 км использовать ycтalнoBкy измеритель-
ную - имlrгатор сигнzlлов прецизионный мноюфlткчионатьный Ю-99.

10.2.5 Собрать рабочее место в соответствии со схемой, представленкой на

рисунке 7.

l0.2,6 С помощью специализировalнного програN{много обеспечения (срела создания

сченария) ТДЦК.80253-01, входящего в состав устilновки измерительной - имитатора сигна-
лов прецизионного многофlикционаJIьного К2-99, сформировать сценарий для многоэле-
ментного объеrга. При этом сценарии имитации формирует радионавигационное поле для
одного статического объекга (Ьза) и одного дин:lмического объекта (Ровер), дви}q/щегося
относительно статического объекта с постоянной скоростью. Параметры сценария имитации

радионавигационного поJlя для формирования базисной линий приведены в таблице 6.

Таблица 6
Значение

Формируемые сп}тниковые радионztвигационные сигнzlлы:
глонАсс
GPS
GALILEo
BeiDou

LloF. L2oF
L1 С/А, и L5
El, Е5а и Е5Ь

в1
Количество НКА текущ;ц группировка
Продолжительность. с l800
Параметры движения точки 2 фовер) относительно точки
(база):

1) стоянка в течение, с
движение в направлении на север:
- скорость, м/с
_ дJIительность, с
2) стоянка в течение, с
движение в нaлпрtlвлении на север:
- скорость, м/с
- длительность, с
3) стоянка в течение, с
двия(ение в налрвJIении tla север:
- скорость, м/с
_ длительность, с
4) стоянка в течение, с
движение в пtшрilвJlении на север:
-с ,м/с

60

0,1

240
20

0,1
280
20

0.1

280
20

0,1

Наименование характеристики
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_ дlитеJIьность, с
5) стоянка в течение, с
движепие в нzлпр:lвлении на север:
- скорость, Iи/с

- лпитеJIьность, с
б) стоянка в течение, с

,Щискретность формиромния сп}тниковьIх радионalвипщион-
HbIx сигяtUIов, с 0 l
Параметры среды распростtlнения навигационных сигналов тропосфера прис}тствует

ионосфера присугствует
Скорость движения точки 2 (ровер) относительно точки 1

(база), йс 0.1

Направление движения точки 2 (ровер) север

.Щ,лина базисной линии, м з0 000

Координаты точки 2 (рвер) до начalла движения в :60"l6,1558760,N

L = 030'00.0000000'Е
Н=200м

10.2.7 Провести измерения в режиме кКинематика с постобработкой>, выбрав время
инициaчtизации и время наблюдений в соответствии с Рэ.

l0.2.8 Учитывая, что д:lпные измерений вакапливtlются во внутренней памяти (д.пя

модификаrши А8) и в пiý!яти контроллера (лля модификачии А2+), используя USВ-кабель,
произвести передачу результатов полrlенньIх измерений в ПК, на котором установлено ПО
для постобработки геодезических измерений. С помощью данного ПО произвести постобра-
ботку результатов выполненных измерений и получить приращения координат пуЕкгов,
определяющих базисные линии в метрах - Аф"'.,,,,LLn 

".r1, 
ДНrru,;;, где i - номер измерения, j

- номер базисной линии.
10.2.9 Определить по полученным д!lнным расстояние, поJtrlенное с помощью пове-

ряемой :шпараryры в j-oM приеме измерений между пут{ктilýlи в плаЕе по

формуле (1).
10.2.10 fuя аппаратуры модификации 560ПI PRO в режиме <Кинематика в реальном

времеяи (RTK)> фиксировать значения координат местоположения во время стоянки в сце-
нарии имитации в ру{ном режиме с экрана аппаратуры.

10.2.11 Опрелелить по полученным дllнным расстояние, поJryченное с помоuФю по-
веряемой аппаратуры в i-oM приеме измерений между пунктаli,tи в плllне по

формуле (1).
Методика расчета доверительньо< границ абсолютной погрешности (при вероятяости

0,95) измерений длины базиса в режимах кКинематика с постобработкой> и <Кинематика в

речшьном времени (RTK)> привепена в п.l1.2.

l0.3 Определение доверительных граяиц дбсолютной погрешности (прп веро,
ятпостп 0,95) пзмеренпй длппы базисд в режиме <<Кинематпка в редльном временп

ЕТК)" с использованием внерцпrльного (IMU) латчпка
10.3.1 fuя определения доверительньD( гранич абсолютной погрешности измерений

длины базиса в режиме кКинематика в реальном времени (RTK)> с использованием инерци-
zшьного (IMU) латчика для аппарryры модификаций А8 м А2+ следует выбрть базисн}то
линию протяженностью (l0C}10%) м, входящуто в состав комплекса геодезических базисов
ФГУ к32 ГНИИИ Минобороны России> фабочий эталон 3-разряда). В качестве базовой
стilнции, устанавлимемой на опорном пункте комплекса для формирования фазовьп< попра-

вок к измерениям псевдодмьностей поверяемой аппаратlры, использовать аппаратуру гео-

дезическую спугниковую vногочастотнlrо South Galaxy G3.

280
20

0,1
280
300
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10.3.2 Разместить аппаратуру геодезическ}то спугников},ю многочастотн}то South
Galaxy G3 на пункт из состава комплексц внести опорные координаты и настроить на вьца-
чу фазовых поправок для ре:rлизации режима <Кинематика в реальном времени (RTK)> в ап-
парат}ре модификшrии А2+.

10.3.3 Разместить испытывirемую аппаратуру модификации А2+ на определяемом
пункте комплекса и настроить на прием фазовьrх поправок, формируемьп< аппаратурой South
Galaxy G3.

l0.3.4 На пункте провести ка,тибровку инерциального (IMU) датчика в соответствии
с РЭ. Произвести на IryHKTe совместные измерения в режиме <Кинематика в реальном вре-
мени (RTK)>, выбрав время инициаJIизации и время наблюдений в соответствии с РЭ, при
измерениях производить нzlклон аппарацры относительЕо линии отвеса в диапазоне от вуля
до сто двадцати градусов в след),юцем порядке: на первой точке задать угол наклона равный
0', далее изменять угол H:lIоIoHa с шагом 60О, угол HarKJIoHa задавать при помощи оптического
квадранта.

10.3.5 Вьшолнить действия согласно п.п. 10.3.2 - 10.3.4 для .шпаратуры модифика-
ции А8.

10.3.6 Используя USВ-кабель. произвести передачу полученньD( результатов измере-
ний на ПК, на котором устiшовлено ПО обработки дalнньD(, с помощью данного ПО произве-
сти обработку выполненных результатов измерений и полr{ить прирацения координат
п}цктов, опредеJlяюпшх базисную линию в MeTpllx - 

^&з".i, 
Аlизiо.i, ДНп.r,,,, где i - номер

измеревия.
10.3.7 Опрелелить по полученным данным расстояние, получеЕное для базисной ли-

нии с помощью поверяемой аппаратуры в i-oM приеме измерний между пунктzlми в плане
по формуле (l ).

Методика расчета доверительньIх границ абсоrпотной погрешности (при вероятности
0,95) измерений длины базиса в режиме <Кинематика в реаJIьном времени (RTK)> с исполь-
зованием инерциального (IMU) датчика приведена в п.11.3.

10.4 Опрелшеппе доверитепьпых гранrrц абсолютной погрешпости (при веро-
ятностп 0,95) нзмереппй шrины бдзпса в режпме <d(пнемдтпка в peaJrbпoм времени
(RTKD с использованием инерциаJIьного (IMU) датчпка и встроенного лазерного даJrь-
номера

10.4.1 Дlя определения доверительньж граrrиц абсолютной погрешности измерений

длины базиса в ре)юлме <Кинематика в реальном времеяи (RTK)> с использованием инерци-
1lльного (IMU) латчика и встоенного лазерного дarльномера для аппаратуры молификачий
А8 и А2+ использовать пункIы из cocTzвa комплекса геодезических базисов Фry (з2
ГНИИИ Миноборояы России> (рабочий эталон 3-разряла) с известньши координатами и их
взаимного планового и высотного положения дополнительно к центраJlьному п}ъrry ком_

плекса. В качестве базовой ст?lнции, устанавливаемой на опорном п}цкте комплекса для

формирования фазовьп< попрalвок к измерениям псевдодальЕостей поверяемой аппарат}ры,
использовать алпаратуру геодезическую спrгников},ю многочастотн},ю South Galмy G3.

10.4.2 Разместить zшпаратуру геодезическ},ю спуtников},ю многочастотную South
Galaxy G3 на пункт из состава комплексц внести опорные коордиЕатъ1 и настроить на вьца-
чу фазовых попрaвок для реализации режима <<Кинематика в реальном времени (RTK)> в ап-
паратуре молификачии А2*.

10.4.3 С применением тахеомета элекгронного Leica TS30 (рабочий эталон
2-разряла) отн(юительно опредеJIяемого пункта подготовить базисные линии длиной (2+10О/о)

м, (3+10%) м, (4+10%) м, (5+l0%) м, (lG*l0%) м, (15+l0%) м и (2}110%) м для определения
координат и дJIины базисной линии до удаленного объекта относительно баЗОВОй СТаНlШИ В

безотражательном режиме с примеIiением встроенного лазерного даJьномера аппарат}ры.
10.4.4 Разместить поверяемуо аппаратуру модификации Ю+ на пункте комIшекса и

настроить на прием фазовых поправок, формируемых аппараryрой South Galaxy G3.
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10.4.5 На каждом пункте устalновки испытываемой аппаратуры поочередно провести
калибровку ее инерциаJIьного (IMU) датчика и лазерного даJIьномера в соответствии с РЭ.
Провести на них совместные измерения в режиме кКинематика в реальном времени (RTK)> с
использоваЕием иЕерциального (IMU) латчика и встроенного лазерЕого дмьномер4 выбрав
время инициализации и время наблюдений в соответствии с РЭ. При измерениях }тол накJIо-
на аппаратуры модификачии А2* относительно линии отвеса установить равным 90". Угол
наклона задавать при помощи оптического квадранта.

l0,4.6 Выполнить действия согласно п.п. 10.4.2 - 10.4.5 дтя аппараryры модифика-
ции А8. При измерениях для аппарат}ры модификации А8 угол наклона установитъ равным
0О с применением опти!Iеского кваш)анта.

10.4.7 Используя USВ-кабель. произвести передачу полученных результатов измере-
ний на ПК, на котором установле}rо ПО обработки данньD(, с помощью данного ПО произве-
сти обработку выполненньIх результатов измерений и получить приращения координат
п}нктов, опредеJIяющих базисные линии в MeTpalx - 

^&.n.,;, 
ЛLп.r.r1, AH"r"..i, где i - номер

измерения,j - номер базисной линии до удаленного объекга.
10,4.8 Опрелелить по пол}п{енным дiшIЕым расстояние. пол}п{енное по7-ой линии с

помощью поверяемой аппаратуры в i-oM приеме измерений между пунктами в плане по

формуле (1).
Методика расчета доверительньж границ абсо:потной погрешности (при вероятности

0.95) измерений длины базиса в режиме кКинематика в реа..Iьном времени (RTK)> с исполь-
зованием инерциаJ-Iьного (IMu) латчика и встроенного лазерного дzrльномера приведена в

п.1 l .4.

10.5 Определение доверительных гранпц абсолютной погрешности (при веро-
ятности 0195) определеппя координат местоположения в плане и по высоте удаленных
объектов oTкocпTejlbrro аппаратуры фотограмметрпческпм методом в реяrпме <<Кппе-

матпка в реальном времени ЕТЮп с использованцем пЕерциаJIьного (IMU) датчика
10.5.1 Для определеF{ия доверительньD{ границ абсолютной погрешности (при веро-

ятIIости 0,95) определения местополохения удt}ленных объектов относительно tlппаРатуРЫ

фотограмметрическим методом в режиме <Кинематика в реarльном времени (RTK)> с ис-
поJIьзованием инерци{rльного (IMU) латчика дJul iшпаратуры модификации А8 использовать
пункты из состава комплекса геодезических базисов Фry (32 ГНИИИ Минобороны России>
(рабочий этмоя 3_разряла) с нзвестяьпrи координата}{н я нх взalимного планового и выСОТ-

ного положения допоJшительно к центраJlьному пункту комплекса. В качестве баЗОВОй СТаН-

ции, устанавливаемой на опорном пункте комплекса лля формирования фазовьrх поправок к

измерениям псевдодальностей поверяемой аппарат}ры. использовать аппаратуру геодезиче-

ск}.ю сп}тниковуо многочастотную South Galaxy G3.
10.5.2 Разместить аппаратуру геодезичесч/ю спуIников},Iо многочастотную South

Galaxy G3 на п}ъкт из состава комплекса, внести опорные координаты и настроить на выда-

чу фазовых поправок д!,lя реализации режпма кКинематика в реальЕом времеЕи (RTK)> в шt-

паратуре модификации А8.
10.5.3 С применеЕием T.txeoмeTpa электронного Leica TS30 фабочий эталон

2-разряла) относительно определяемого п},нкта, в качестве которого используется один из

пунктов комплекса с известными координатаL{и, подготовить базисн}то линию длиной
(l0+10%) м для определения местоположения удаленных объекгов относительно aшпараlУры

фотограмметрическим методом.
10.5.4 В соо.гветствии с требованиями РЭ на аппаратуру провести rтзмерения фото-

грамметрическим методом опредеJшемого пункта из состава комплекса для базисной lмнии,
подготовiенной в соответствии с п.1 0.5.З.

10.5.5 Коорлияаты пункта из cocTzlBa комплекса геодезических базисов ФГУ (32

ГНИИИ Минобороны России> при расчетtж принимать в качестве опорньш.



l7

Методика расчета доверительньD( границ абсолютной погрешности (при вероятности
0,95) опрлеления координат местоположения в плане и по высоте удaшенньD( объелсгов от-
носитеJIьно :шпарат}?ы фотограмметрическим методом в р€жиме <Кинематика в реальном
времени (RTK)> с использованием инерцичlльного (IMU) датчика приведена в п.1 l .5,

10.6 Определение доверительнь!х границ абсолютной погрешности (прп вероят-
носги 0,95) опредепевия координат в режиме <<flиффереtlчпальные кодовые пзмеренliо)

10.6.1 Дrя определения доверительньп границ абсолютной погрешности определе-
ния координат в режиме к,Щифференчиа,,lьные кодовые измерения) использоватъ п}нкты из
состава комплекса геодезических базисов ФГУ к32 ГНИИИ Минобороны России> (рабочий
эталон 3-разряла) с известными координатtlми и их взtlимного планового и высотного поло-
жения дополЕительно к центрalльному пункгу комплекса. В качестве базовой станции, уста-
навливаемой на опорном пункте комплекса для формировЕlния кодовых попрiiвок к измере-
ниям псевдодальностей поверяемой аппаратуры, использовать аппаратуру геодезическую
спутниковую многочастотную South Galaxy G3.

10.6.2 Разместить аппаратуру геодезическуIо сп}тниковую многочастотн}rо South
Gаlжу G3 на п}цкт из состава комплексц внести опорные координаты и настроить на вьца-
чу кодовьD( поправок для реarлизации режима <.Щифференчиальные кодовые измеренияD в

аппарат}ре.
10.6.З Поверяемую аппаратуру установить на выбранном пункте комплекса и в соот-

ветствии с РЭ настроить на прием лифференчиальньIх поправок. Произвести измерения в

режиме <,Щифференчиачьные кодовые измерения) с записью измерительной информации во

внутреннюю пчlмять аппаратуры в формате NМЕА-018З в течение 1 часа на каждом пункте,
выбрав время иници!цизации и время наблюдений в соответствии с РЭ.

10.6.3 Выбрать измерения из полученного файла. Коорлинаты п}цктов из состава
комплекса геодезических базисов ФГУ к32 ГНИИИ Минобороны России> при расчетa>( при-
ниматъ в качестве опорных.

Методика расчета доверительных границ абсо.lпотной погрешности (при вероятности
0,95) определения координат в режиме к.Щифференчиа,,tьные кодовые измерения) приведена
в п.1 1 .6.

10.7 Определение доверliтеJlьных грltll!ц абсолютной погрешности (при вероят-
посги 0,95) опредOтепия коордпЕат в рскпме <<Автономныйr>

|0.7.1 !;tя определения доверительньтх границ абсолютной погрешности определе-

ния координат в режиме <Автовомный> использовать п}ъкт из состава комплекса геодезиче-
ских базисов Фry (32 ГНИИИ Миноборны России> (рабочий эталон 3-разряла) с извест-
ными координатами.

10.7.2 Поверяемую аппаратуру установить на выбранном пункте комплекса. Произ-
вести на них измерения абсолютньrх значений координат без использования дополнИТеЛЬНОЙ
внешней корректирующей информации с записью измерительной информачии во внугрен-
нюю пalь{ять аппаратуры в формате NMEA-0183 в течение 1 часа на пуъкте, выбрав время
инициализации и время наблюдений в соответствии с РЭ.

10.7.3 Выбрать измерения из полученного файла. Коорлинаты пунктов из состава

комплекса геодезических базисов ФГУ к32 ГНИИИ Минобороны России> при расчетах при-

нимать в качестве опорных.
Методика расчета доверительньн границ абсолютной погрешности (при вероятности

0,95) определения координат в режиме кАвтономный> приведена в п.l l .7.
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l1 подтвЕрждЕниЕ соотвЕтствия срЕдствА измЕрЕнии
МЕТРОЛОГИЧЕСКИМ ТРЕБОВЛНИЯМ

1 1.1 Подтверцдение зпачений доверитеJIьных граппц абсолютпой погрешности
(прrr вероятностп 0,95) измерепrrй длипы базпса в режимах <CTaTrrKa>>

l1.1.1 Опрелелить систематическ},ю составляющую погрешности измерения дlины
базиса в плане по формулам:

AS;; = Sn.".,, - Sист.j ,

дSlj.

(2)

(з)dS; , i=1
1

где Sисг.;, - действительное значение длины базиса;

i - номер измерения;
N - количество измерений.

Опрлеrпать систематическую состllвJIяющую погрешности измерения длины базиса
по высоте по формулам:

ДНij = H"rn,ii-H"n.j, (4)

aHi =i.xfl=rAн;;, (5)

где l/ncr.i - действительное значение высоты;

i - номер измереяия;
N - количество измереяий.

1 1 .1 .2 Опрелелить СКО случайной составляющей погрешности измерения длины ба-
зиса в плане по формуле:

(6)

Определить СКО случайной составляющей погрешности измерения д,тины базиса по
высоте по формуле:

(7)

1 l .1.3 Опрелетить доверитеrIьные грнпцы абсо,тrоrяой погрешности (при вероятно-
сти 0,95) измерений длины базиса в плане по формуле:

пr, = t(lasll + zъ,) (8)

и по высоте по формуле:
П,;=t(lанl+zоr,). (9)

1 1.1.4 Результаты поверки считать IIоJIожительными, если значения доверитеIьIIьD(
границ абсолютной погрешности измерений дтин базиса при вероятности 0,95 для выбрш-
ных длин базиса находятся в пределах +2,(2.5+0,5,10-6,D) мм в плане и +2,(5+0,5,10{,D) мм
по высоте, где D - измеренная длина базиса в миллимеIрarх.

l 1.2 Подтверяtдение значений доверптнIьных гранпц абсолютной поrрешпостп
(при вероятпости 0,95) измерений длины базиса <<Кинематикд с посгобработкойr> и
<<Кинематика в реальном времепи (RTK),

l1.2.1 Опрелелить систематическ},ю составляющ},ю погрешности измерения дтины
базиса в плане и по высоте по формулам (2). (З) и (4), (5), соответственно.

l 1.2.2 Опрелелить СКО случайной составляющей погрешности измерения длины ба-
зиса в плане и по высоте по формулам (6) и (7),

l 1.2.3 Опрелелить доверительные границы абсолютной погрешности (при вероятно-

БjL,(*,-*,l,
о.- = l+.
",, \ N-1
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сти 0,95) измерений длины б.виса в плане по формуле (8) и по высоте по формуле (9).

11.2.4 Результаты поверки считать положительными, если значения доверительньD(
границ абсолютной погрешности измерений длины базисов при вероятЕости 0,95 для вьь
бранньrх дIин базиса в режимzлх <Кинематика с постобработкой> и <Кинематика в реalльном
времени (RTK)> пахолятся в предел.rх +2,(5+0,5,10{,D) мм в плане и +2,(10+0,8,10{,D1 мм
по высоте, где D - измеренная дrина базиса в миJlлиметрах.

1 1.3 Подтверяценпе значений доверительных гранпц абсолютной поrрешности
(при вероятности 0195) измереппй длины базпса в реrкпме <<Кпнематика в редльпом
времени (RTKD с пспользованпем инерциа.rьпого (IMU) латчпка

l1.3.1 Вычислить доверительные границы абсолютной погрешности (при верятно-
сти 0,95) измерений длины базиса в плане и по высоте по формулам (2) - (9).

l 1.3.2 Результаты поверки считать лоложительными, если значения доверительЕьD(
гр:lниц абсолютной погрешности измерений дrины базисов в режиме кКинематика в реаль-
ном времени (RTK)> с использов!tнием инерtш.rльного (IMU) датчика при вероятности 0,95

дrя выбранньп< длин бдзиса находятся в пределzrх *2,(5ю,5,10{,D+0,2,o) мм в плане и
+2,(10+0,8,10{,D+0,2,0) мм по высоте, где D - измереннм длина базиса в миJIлиметр.lх, о -
коэффициент от 0 до l20, соответств},ющий угJry накJIона аппаратуры в градусах.

l 1.4 Полтвержление зпачений доверительных грднпц абсолютной погрешпостtl
(при вероятпостп 0,95) измерений дrшны базвса в рея(име <rКинематпка в реальпом
времени (RТЮп с использованвем инерцпа.,Iьпого (IMU) датчика и встроенного лазер-
пого дальномера

l1.4.1 Вычислить доверительные границы абсолютной погрешности (при вероятно-
сти 0.95) измерений д,rины базиса в плане и по высоте по формулам (2) - (9).

l 1.4.2 Результаты поверки считать по,-Iожительными, если значения доверительньD(
границ абсолютной погрешности измерений &ш.rны базиса в режиме <кинематика в реальном
времени (RTK)> с использованием инерциального (IMU) латчика и встроенного лазерного

дальномера при вероятности 0,95 находятся в пределах +2,(5+0,5,10-6,D+0,2,o+5,0,S) мм в

пл.lне и *2,( l0+0,8,10-6,D+0,2,o+5,0,S) мм по высоте, где D - измеренншI лqина базиса в мил-
лиметрах, с - коэффициент от 0 до l20, соответствующий углу H:ltс,IoHa аппаратуры в граду-
сах, S - коэффициент от l до 20 (лля молификачий А8, М+), соответств}ющий измеренному

расстоянию от аппаратуры до точки съёмки с использовalнием встроенного лазерного да,'Iь-

номера в метрах.

1 1.5 Подтверясление значепий доверительвых гранпц абсолютной погрешностп
(прп вероятносгп 0,95) опредеJtепия коордипат местополоr(еппя в плане и по высоте

удаленных объектов относЕтельно аппаратуры фотограмметрическпм методом в рь
жиме <<Кинематика в реальном временп (RTK> с использованием инерциаJrьпого
(IMU) латчика

1 
'1.5.1 Рассчитать абсолютн}lо погрешность измерениJ{ широты по формуле:

lB(j)_ B(j)- B*t, (10)

где Ва) - широта" измеренн:rя аппараryрой, гралус;

В." - широта пункта из состава комплекса геодезических базисов ФГУ (32 ГНИИИ Ми-

нобороны России>, градус.
1 1.5.2 Рассчитать абсолютную погрешtlость измерения долготы по формуле:

/L(j)_ L(j)_ L*l, (l1)

где L(j) - долгота измереннurя аппаратурой, грмус;
Z." - долгота пункта из состава комплекса геодезических базисов ФГУ кЗ2 ГНИИИ Ми-

нобороны России>, гралус.
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1 1.5.3 Перевести поlryченные зЕачения абсолютgой погрешности измереЕия широты
и доJготы в метры по формулам:

- дu широты:

*,' =ДВ,(i!,r.._ ?,(.l-="') ,=. (12)*l l80 (1 -е2 .sin 2 в*,)" '

- для долготы:

nr,' -ilO'tt. u=''o'9' ,.., (1з)""t - l80 (l-e2.sin2 вr)' '

rде lВ0 , lLý1 - абсотпаяаrI погрешностъ измерения urироты и доJIготы на_/'-ю )поху, градус;

а - большая поJryось эллuпсоидц м;
е - первый эксцентриситет эJIлипсоида.

11.5.4 Рассчитать математическое ожидiшие абсоrпотной погрешности измерения

широты и долготы по формулам:
l

м Iдв,,в- (l4)

(15)

( l6)

(20)

N
lм Zol,N

где N- количество измерений.
11.5.5 Рассчитать СКО абсоrпотной погрешности измерения широты и долготы по

формулам:

оR
f,tbB, _м,у

N-1

|{ьъ, _м,1,

Ot =
J=|

( 17)
м-1

1 1.5.6 Рассчитать доверительные границы абсолютной погрешностlt (при вероятно-

сти 0,95) измерений коордиват в плане по формуле:
г-:.----------i

П п,о"=lq М;+ Mi +2, o'-+o|l (18)

1 1.5.7 Рассчитать абсолютную погрешность измерения высоты по формуле:

lH(j)-H(j)-H,"l, (19)

где H(j) - высотц измереннlц аппаратурой, м;

ff, - высота пункта из состава комплекса геодезическпх базисов ФГУ к32 ГНИИИ Ми-

нобороны России>, м.
11.5.8 Рассчитать математическое ожшIlшие абсо.пютной погрешности измереЕия

высоты по формуле:

м
t

ZzHol.
1 1.5.9 Рассчитать СКО абсолютной погрешности измерения высоты по формуле:

N

|{zHD- м 
")')=|

N-l
(21)
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11.5.10 Рассчитать доверитеjIьные границы абсолютной погрешности (при вероятно-
сти 0,95) измерений высоты по формуле:

П" _4Моl+2.оr), е2)
1 1,5,1 l Результаты поверки считать положительць!ми, если значения доверительньD(

границ абсолютной погрешности (при вероятности 0,95) определения координат местополо-
жения в плане и по высоте удаJIенньIх объектов относительно aшпаратуры фотограмметриче-
ским методом в режиме <Кинематика в реаJIьном времени (RTK)> с использовtlнием инерци-
:L,Iьного (IMU) дат.шка находятся в пределах +38 мм в плане и +40 мм по высоте.

11.б Полтвержление зпдчений доверЕтеJrьных грапиц абсолютной погрешвостп
(прп вероятности 0,95) опредеJtеншя коордппат в реrкпме <<.Щифферепчиальные кодовые
пзмерешияD

11.6.1 Вы.длслить доверительные грarницы абсолютной погрешности (при вероятно-

сти 0,95) определения координат в режиме к,Щифференчиальные кодовые измеренияD по

формулам (l0) - (22).
11.6.2 Результаты поверки считать положительными, если значения доверительньD(

границ абсолютной погрешности определения координат в режиме <{ифференчиальные ко-

довые измерения) при вероятности 0,95 в диапазоне работы режима до 30 км нzлходятся в

пределах +2 (250+1,0,10{,D) мм в плане и +2 (500+1,0,10j,D) мм по высоте, где D - измерен-

ная длина базиса в миJlлиметах.

11.7 Подтвержденпе значений доверЕтельныI грдпхц абсолютной погр€шности
(при вероятностrr 0,95) определеппя коордипат в режпме <<Автономttый>l

11.7.1 Вычислить доверительные фаницы абсолютной погрешности (при вероятно-

сти 0,95) определения координат в автономном р€жиме по формулам (10) - (22).

11.7.2 Результаты поверкИ считатЬ положительными, если значения доверительньD(

границ абсолютной погрешности (при вероятности 0,95) определения координат в режиме
<Автономный> находятся в пределzrх +2,1000 мм в плане и +2,1500 мм по высоте.

12.1 При положитsльных результатах поверки оформляется свидетельство о поверке с

нанесением знака поверки в виде оттиска клейма на оборотной сторне свидетельстВа о по-

верке записывalются результаты поверки.
12.2 Параметры, определенные при поверке, заносят в паспорт.
12.3 Сведения о результатarх поверки aчшартуры долl{сlы бьпь переданы в Фелера-гrь-

ный информачионный фонд по обеспечению единства измерений.
12.4 В случае отицательньD( результатов поверки поверяемая :шпаратура к да,тьней-

шему применению не допускается. На нее вьulается извещение о непригодности к примене-
нию с }казанием причин забракования.

начальник отдела
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Научньй сотрудник
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