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1 ОБЩИЕПОЛОЖЕНИЯ
1.1. Настоящая методика поверки распространяется на сканеры лазерные

мобильные AlphaGEO Falcon Х (да:lее - сканеры), предназначенные дJul измерений
геометрических размеров инженерньrх объектов и сооружений по полученному в процессе
сканирования массиву точек, измерений приращений координат и геодезических
определений относительного и абсолютного местоположения объектов.

1.2. В результате поверки должны быть подтверждены следующие
метрологические требования, приведенные в таблице l .

1.3. Первичная поверка проводится до ввода в эксплуатацию, а в процессе
эксплуатации, в том числе после ремонта - периодическая.

|.4. При определении метрологических характеристик в рамках проводимой
поверки обеспечивается передача единиц величин и подтверждается прослеживаемость
к государственному первичному специаJlьному этмону единицы длины ГЭТ |99-2024
в соответствии с кГосударственной поверочной схемой длrI координатно-временных
средств измерений>, утвержденной приказом Росстандарта от 07 июня 2024 г. }Ф 1374.

1.5. В методике поверки реaшизован метод передачи единицы - непосредственное
сличение.

1.6. !опускается проведение периодической поверки для меньшего числа
измеряемых величин в соответствии с зzrявлением владельца сканера с обязательным
указанием информации об объеме проведенной поверки.

Таблица 1 - М о-цогические о ые к скан
наименование характеристики Значение
Реlсuм кСmоmuка> |)

.Щоверительные границы абсолютной погрешности
измерений длины базиса (при вероятности 0,95), мм:

в плане
по высоте

+2.(2,5+0,5.10{.D) 2)

+2.(5,0+0,5. 10-6.D) 2)

Реэюuмьt кКuнемаmuка с поспобрабоmкой> u < Кuнемаmuка
в реально,м временu (RTK) D D З'

Щоверительные цр:lницы абсоJlютной погрешности
измерений длины базиса (при вероятности 0,95), мм:

в плане
по высоте

+2.(5+0,5.10-6.D) 2)

+2.(10+0,8.10{.D) 2)

Pectttц KKuHe",,laпuqa в реальном временu (RTK)> с
uспо-lьзованuем uнерцu(цьноzо (IM{J) dаmчuка l) З) а)

Щоверительные грzlницы абсолютной погрешности
измерений дlины базиса (при вероятности 0,95), мм:

в плане
по высоте

+2.(5+0,5. 1 0-6.D+0,2.0) 2) 5)

+2.(1 0+0,8. l 0-6.D+0,2.0) 2) 5)

Р ежшu tt [uфференцuа,пьньtе KoDoBbte uзмеренuя> |)

Щоверительные границы абсолютной погрешности
определения координат (при вероятности 0,95), мм:

+2.(250+1.1
+2.(500+1.1

0-6

0-6
)
)

2)

2)
D
D

реэюuu кдвmономньtйлl

!оверительные грalницы абсошотной погреп]ности
определения коорлинат (при вероятности 0,95), мм:

в плане
по высоте

+2.3000
+2.6000

- в плане
_ по высоте
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!иапазон измерений расстояний, м от 0,1 до 70,0
Прелелы допускаемой абсолютной погрешности измерений

расстояний, мм +50

l) 
.Щиапазон длин базисов от 0,07 до 30 км, зzlявлевные точностные характеристики

достигаются при совмещенном приеме сигншов Гнсс.
2) D - измеряемое расстояние, мм.
3)При 

работе аппаратуры в режимiD( <<Кuнемапuка с посmобрабоmкоi>> и <<Кuнемаmuка
в pealbчou вре,ценu (RTK) > необходима базовая станция, метрологические харакгеристики
которой должны бьпь не хуже, чем метрологические характеристики сканера.
4| IMU - инерциzцьн:rя система коррекции H:lKJIoHa оси аппаратуры от направления
на зенит.
5)а - коэффициент от l до l20 соответствующий углу откJIонения вертика.пьной оси
сканера от направления на зенит в градусzlх.
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2,1

в таблице 2.

ПЕРЕЧЕНЬ ОПЕРЛЦИЙ ПОВЕРКИ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
При проведении поверки должны выполняться операции, приведенные

Таблица 2 - оп ации по ки
Обязательность проведения

операции приНаименование операции

Номер
пункта

методики
поверки

первичнои
поверке

периодической
поверке

l Внешний осмотр 7 Да Ща
2 Подготовка к поверке и опробование
средства измерений 8 Да Да

3 Проверка программного обеспечения
средства измерений 9 Да Да

4 определение метрологических
характеристик 10

4. l Определение абсолютной
яниишности изме ниипо

l0.1 !а Да

4.2 Определение доверительньtх границ
абсолютной пофешности
(при вероятности 0,95) измерений
длины базиса в ме (Статика))

10.2 Да Да

4.3 определение доверительных границ
абсолютной погрешности
(при вероятности 0,95) измерений
длины базиса в режимах <Кинематика
с постобработкой > и кКинематика
в ре.tльном времени (RTK)>

l0.3 Да !а

l0.4 Да Да

4.4 Определение доверительньж границ
абсолютной погрешности
(при вероятности 0,95) измерений
длины базиса в режиме <Кинематика
в реальном времени (RTK)>
с использованием инерциЕцьного (IMU)
датчика
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4.5 Определепие доверитеJьньD( цр.lншI
абсоrпотпой погрешцости
(при вероятносм 0,95) определения
коордшат в pe)IйMe
<.ЩпфференщаlьЕые кодовые
измереншI)

10.5 ,Ща

4.6 Определение доверптеJьньп цранш]
абсоrпотной погрешЕости
(при верояпrостп 0,95) определеЕия
коордшат в perrgrr,re <Автономньй>

10.6 !а ,Ща

5 Подтверждение соответствtrя средства
измереtшй метрологи.Iеским
требовашляrл

11 Ща .Ща

3 ТРЕБОВАНИЯ К УСЛОВИЯМ ПРОВЕ.ЩНИЯ ПОВЕРКИ
З.1 При проведении поверrc,I долlIс{ы соблодаться сле.ryющ{е условия:
- температура окружlющего воздrха, 'С от +15 до +25.

З.2 Полевые измереЕия (измереlпля на открытом воздrхе) долlлспы проводиться
при отсутствии осащов и порывов ветра при т€мпературе оцружающего воздуха от -35

до +55 ОС.

Прuмечанuе - Прu провеdенuu поверочньtх рабоп услоаý окрусtсаюtцей cpedbt
среdсtпв поверкu (рабочtlх эtпмонов) dолэtсньt сооmвепrcmвовалпь реzлсменmuруемьlм в lM
uнспрукцлuй по эксплуаmацuu mребованuям.

4 ТРЕБОВАНИЯКСIIЕIЦIАJIИСТАМ,ОСУЩЕСТВЛЯЮЩИМПОВЕРКУ
4.1 К проведению пoBepIo,I доIryскalются специаJшсты оргtlнизlццп.r,

аюсредrrованпой в соответствии с з!жоfiодатеJIьством Россdской Федеращлr
об аrо9едrгации в нацпоIIаJБIIой системе кред{тащи Еа проведепие поверки средств
измереtшй данного впда, ознrlкомленные с руководством по эксшIуатаIци на скаЕер
и настощей метощ<ой поверки.

4.2 .Ддя проведешя поверrc{ тахеометов достаточно ошого поверитеJuI.

5 МЕТРОЛОГИЧЕСКИЕ И ТШGIИ{IЕСКИЕ ТРЕБОВАНИЯ К СРЕДСТВАМ
повЕрки

При проведеш,tи поверки доJDкны примешIться средства поверки, укrванные5.1

в таб.тшце 3.

Таблшrа 3 - по

Перечеш
рекомеЕд/емьD( средстъ

поверIсl

Операrши поверки,
требуюIцие

применения средств
поверки

Метрологические и технические
требования к средств:lь,t поверки,

необхо,щvые дчя проведения
поверки

Измеритеrь параметров
микроruIимата
Метеоскоп-М,
рег. Ns 32014-11

п. 8 По,щотовка
к поверке и
опробовшrие
срсдства измерекd

Средство измереппй тtмпературы
воз.ryха в,щtшазоне от -35 до +55 ОС,

с абсоrпотной погрешностью
пзмереш,tй температ}ты *0,2 ОС

рабо.пй эта.ilон единицы
дIиЕы и црцращеЕия
коордд{ат 1 разряла -
комплекс базисньй
эталоlшой в длапазоне
значеrмй от 1,5 до 2904 м
и е.щaницы дIшlы

Этыrоны едиrп.rц веJIичип,
соответствующие требовашlшr
к рабочшrл эталоЕaм 1-го r,uп,r 2-го

разряла (коIчrплексы базисные
эталонrrые) по прпказу Росстшцара
от 07 шопя 2024 г. ]ф 1374
<Об утверждении Государствеrпrой

п. 10.1 Определешс
абсоrпотной
погрешности
измерепий
расстошшi

.Ща
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повероIIЕой схемы дu коордпнатпо-
BPeMeEEbD( средств измеренrйD

Эталоны еддшц веJIичиц,
соответствуюIщ{е требоваIшяt{
к рабо.лш эталонам 3-го разряла
(леtrты измеритеrьные) по прш(азу
Росстандарта от 29 лекабря 20l 8 г.
М 2840 <Об утвержлении
Государственной поверотrой схемы
дIя средств измеренd дшшt
в,щzшазоне от 1,10-9 до 100 м и дlин
воJIв в.щrшазоне от 0,2 до 50 моц>

и прЕращения коорд{нат
3 разрядд - по;пгон
простршtствешъп1
эгалоттньй в дzшазОВе
значений m 778 до 1074 м
(З.7.ЮХЪ.0005.2025) шш
рабо.пrй эталон едшиIщ
дшI2 разряда
в ,щlшlвоне значеlп,tй от 0
до 2016 м
(3.1.ZБн.2938.2023)
Левта вмерrrтеrьная
эта.тrошrая 3 -го разряла
(рг. Nч 36469-07)

п. 10.2 Определеше
довер!IтеJIьIIьD(
границ абсоrпотяой
погрешпости (при
вероrпrости 0,95)
пзмерешлй рпшы
базиса в pexшrre
<Статика>

Эта.тlопы ещшrц веJIII.Iин,
соответствуюпце требовашяv
к рабочrаr этilлонам 3-го разряда
по приказу Росстандарта от 07 шоня
2024 г Jф 1374 <Об утверждении
Государственпой поверо.пrой схемы
для коордшапlо-временньD( средств
измереrшй>.
Эта.поны единиц веJIЕчин,
соответствующ{е требоваlшяrr
к рабошrr эталонztм 2-го разряла
(шrrrгаторы спгна.ltов ГНСС)
по приказу Росстандарта
от 07 шоня 2024 г N l374
<Об утвержденшl Государствеlшой
поверочrrой схемы для координатпо-
BpeMeIшbD( средств измерешrй>
Средства измерений прирачевrй
коорд{нат с доверIттельными
грilЕицlll{и абсопотной погрешности
измерешлй д;шны базиса
(при верояпrосш 0,95) в режиме
кСтатика> в плане +2,(2,5+0,5,1 0-6,D)
мм, по высоте +2,(5,0+0,5,10-6,D) ш{,
где D - измеряемое расстояние, мм

Коrшлекс геодези.Iесктх
базисов ФГУ к32
fТIИИИ Минобороны
Россrд.r>
(рег. N 42877-09)

устаяовка
пзмерптеJьIl rя _

Ш,МГа,mР СИГНаЛОВ

прещзиовяьй
мвоюфушщиовальrъй
Ю-99 (рг. Nэ 71594-18)

Аппараryра
геодезlFIескаJI
спутниковая
AlphaGEO А10
(рег. N 94929-25)

п. 10.3 Определешrе
доверитеJБЕьD(
грашц абсо.тпотяой
погрешlости (при
верояпrости 0,95)
измереlrrй дпtшt
базиса в реrrmмж
<кшrемаппса с

Эта,lтонт.т едttплц веJIичин,
соответствующ{е требовшпrпr к
рабочм эталоЕам 3-го разряда по
приказу Росставдарта от 07 пювя
2024 г },{Ъ l374 <Об утверждении
Государствевной поверошой cxelm
для коор,щIатно-временньD( средств
измерешй>.

Коrдшекс гюдезп.Iескж
базисюв ФfУ <32ГllJfuIJ"|
Мшоборtш Россlл,t>
(рг. N 42877-09)
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постобработкоЙ) и
(кинематика в

реilльном времени
(RTK))

эталоны елиниц величин.
соответствующие требован и ям
к раОочим эталонztм l-го разряда
(имитаторы сигналов ГНСС)
по приказу Росстандарта
от 07 итоня 2024 г Ns l 374
<Об утвержлении Государственной
поверочной схемы для координатно-
временных средств измерений>
Средства измерений приращений
координат с доверительньми
границalми абсолотной погрешности
измерений длины базиса (при
вероятности 0,95) в режиме
<Статика> в плане +2.(2,5+0,5. l0-6.D)
мм, по высоте +2.(5,0+0,5.10-6.D) мм,
где D * измеряемое расстояние, мм

установка
измерительная _

имитатор сигналов
прецизионньй
многофункциональный
ю-99
фег. JФ 7l594_18)

Алпараryра
геодезическм
спуп{иковiц
AlphaGEO А10
фег. Nэ 94929-25)

п. l0.4 Определение
доверительных
границ абсолютной
погрешности (при
вероятности 0,95)
измерений дпины
базиса в режиме
ккинематика
в реальном времени
(RTK)>
с использованием
инерциаJIьного
(IMU) датчика

Этмоны единиц велиIмн,
соответствующие требованиям
к рабочим этalлонам 3-го разряда
по приказу Росстандарта от 07 июня
2024 г Ns 1374 (Об утверждении
Государственной поверочной схемы
для координатно_временных средств
измерений).
Средства измерений углов
в диапазоне *120О с пределами
допускаемой абсолютной
погрешности измерений углов +30"
Средства измерений приращений
координат с доверительными
границами абсолютной погрешности
измерений длины базиса
(при вероятности 0,95) в режиме
кСтатика> в плане +2.(2,5+0,5. l0-6.D)
мм, по высоте +2,(5,0+0,5,10-6.D) мм,
где D - измеряемое расстояние, мм

Комrшекс геодезических
базисов ФfУ к32I\IVМИ
Миноборны России>
(рг. Nч 42877-09)

Квадрагп оrпический
ма,'IогабаритньЙ КО- 10

фег. Nэ 1947-75)

Аппараryра
геодезическаJI
сItутниковац
AlphaGEO А10
фег. JФ 94929-25)

п. l0.5 Определение
доверительньж
границ абсолютной
погрешности
(при вероятности
0,95) определения
координат в режиме
к.Щифференциальные
кодовые измерения)

Эталоны единиц величиfl,
соответствующие,требованиям
к рабочим этzIлонам 3-го разряда
по прикiву Росстандарта от 07 июня
2024 г Ns 1374 кОб утверждении
Государственной поверочной схемы
для координатно_временных средств
измерений>.
Средства измерений приращений
координат с доверительными
границами абсолютной погрешности
измерений длины базиса
(при вероятности 0,95) в режиме
кСтатика> в плане +2,(2,5+0,5.10-6.D)

Комп,rекс геодезшIеских
базисов ФГУ <32ГIмИИ
Минобороны России>

фег. Nч 42877-09)

Аппараryра
геодезическм
сгryтниковiUI
AlphaGEO Al0
фег. JФ 94929-25))
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мм, по высоте +2.(5,0+0,5. l0{.D) мм,
где D - измеряемое расстояние, мм

п. l0.6 определение
доверительпьж
границ абсолютной
погрешности
(при вероятности
0,95) определения
координат в режиме
КАВТОНОМНЫЙ>

Этмоны единиц величин,
соответствующие требованиям
к рабочим эталонам 3-го разряла
по приказу Росстандарта от 07 июня
2024 г }ф 1374 кОб утверждении
Государственной поверочной схемы
для координатно-временных средств
измерений>.

Комплекс геодgзи.Iеских
базисов ФГУ <32ГIмИИ
МинборныРоссии>
(рг. Nч 42877-09)

5.2 Все средства поверки должны бьпь исправны и иметь действующие сведения
о результатах поверки в Федеральном информационном фонде по обеспечению единства
измерений.

5.3 .Щопускается применение других средств поверки, удовлетворяющих
требованиям настоящей методики поверки и обеспечивающих точность передачи единиц
длины поверяемому сканеру.

б ТРЕБОВАНИЯ (УСЛОВИЯ) ПО ОБЕСПЕЧЕНИЮ БЕЗОПАСНОСТИ
ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ

6.1 При выполнении оперчщий поверки должны бьпь соблюдены все требования
техники безопасности, регламентированные ГОСТ |2.|.019-2017, ГОСТ l2.1.038-82,
ГОСТl2.3.019-80, действующими кПравилами техническоЙ эксплуатации
электроустановок потребителей>, кПравилами техники безопасности при эксплуатации
электроустановок потребителей), а также всеми действующими местными инструкциями
по технике безопасности.

6.2 Все блоки и узлы, а также используемые средства измерений должны быть
надежно заземлены. Коммутации и сборки электрических схем дJlя проведения измерений
должны проводиться только на выкJlюченной и полностью обесточенном сканере.

7 ВНЕШНИЙ ОСМОТР СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
7.1 Внешний осмотр производится визуalльно.
при проведении внешнего осмота должно быть установлено соответствие сканера

следующим требовани-m.r:
- соответствие внешнего вида cкalнepa описанию типа средства измерений;
- отсутствие мехllнических повреждений и других дефекгов, способных оказать

влияние на безопасность проведения поверки или результаты поверки;
- на боковой поверхности сканера должен быть нанесен заводской номер cKalнepa;
- комплектность сканера должна соответствовать руководству по эксплуатации;

8 ПОДГОТОВКА К ПОВЕРКЕ И ОПРОБОВАНИЕ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
8.1 Перед проведением поверки выполнить следующие подготовительные

работы:
- провести контроль температуры окружающей среды, условия поверки должны

соответствовать требованиям п.3 настоящей методики;
- проверить наличие в Федеральном информационном фонде по обеспечевию

единства измерений сведений о результатzж действующей поверки на средства поверки;
- сканер и средства поверки привести в рабочее состояние в соответствии

с их эксплуат Iионной дощlментацией.
8.2 При опробовании установить соответствие следуюпцм тебованиям:
- отсутствие качки и смещений неподвижно соединенных дета:rей и элементов;
- плавность движения подвижных деталей и элементов;
- правильность взаимодействия с комплектом принадлежностей;
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- работоспособность всех функциональных режимов и узлов.

9 ПРОВЕРКА ПРОГРАММНОГО ОБЕСПЕЧЕНИЯ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
9.1 Идентификачия встроепЕого программного обеспечения (далее ПО) МПО

выполняется в следующем порядке:
_ запустить сканер;
- версия встроенного ПО отобразится на экрarне cK tepa в момент зzшуска сканера.
Идентификация ПО модификации Alphastudio вьшолЕяется в следующем порядке:
- запустить ПО AlphaStudio;
- выбрать пункт меню KSetting>;
- выбрать подпункт KAbout>
- считать номер версии встоенного ПО в строке <Счпепt чеrsiоп>.
9.2 Идентификация По sчrрrо выполняется в следующем порядке:
- запустить ПО SчrРrо
- выбрать пункт меню кИнформация>;
- считать номер версии в строке кВерсия ПО>.
9.3 Идентификационные данные ПО долrкны соответствовать данным,

приведенным в таблице 4.

Таблица 4 - Иденти икационные данные ого обеспечения

l0 ОПРЕДЕЛЕНИЕМЕТРОЛОГИЧЕСКИХХАРЖТЕРИСТИКСРЕДСТВА
ИЗМЕРЕНИЙ

l0.1 Опрелеление абсолютной погрешности пзмерений расстоянrrй
l0.1.1 Выбрать пункты базиса из состава комплекса базисного эталонного

со следующими длинalми линий между пунктarми: наименьшая из линий базиса, длина
котороЙ охвачена диапазоном измерениЙ расстояниЙ сканера; нiмбольшzш из линиЙ базиса,
длина которой охвачена диапазоном измерений расстояний сканера; линии с длинzllt{и,
охватываемыми каждым поддиапазоном измерений расстояний скalпера (не менее одной
линии дJlя каждого поддиапд}она измерений сканера). Установить марки на выбранные
пунrгы базиса.

10.1.2 В случае, если длина линии, упомянутаJI в п. l0.1 не охватывает верхний
предел диапaвона измерений расстояний сканера, то выбрать rryнкr базиса, с которого
обеспечивается прямая видимость на расстоянии, соответствующем верхнему пределу
диапазона измерений расстояний сканера и устilновить цIтатив на удzrлеЕии,
соответствующем верхнему пределу диапазона измерний расстояний сканера. Установить
тахеометр из состава комплекса базисного этtллонного на пункт базиса. Установить марку
на штатив. Измерить тахеометом расстояние между IryHKToM базиса и маркой. Установить
марку на пункт базиса вместо тахеомета.

10.1.3 В случае, если длина линии, упомянутм в п. l0.1 не охватываЕт нижний
предел диапазона измерений расстояний сканера, то устанавливать штатив на удалении
от пункта базиса, соответствующем нижнему предеJry диапазона измерений расстояний
сканера. Установить марки на штатив и пункт базиса. Измерить лентой расстояние между
пунктом базиса и штативом.

10.1.4 Включить поверяемый сканер и привести его в рабочий режим согласно
руководству по эксплуатации.

Идентификачионные данные (признаки) Значение
Иденти фикационное наименование ПО SчrРrо AlphaStudio мпо
Номер версии ПО не ниже 6.0 не ниже з.4.з.2 не ниже V2
I {ифровой идентификатор ПО



9

l0.1.5 Провести скiширование местности скапером, двигiuсь по траектории,
огибающей все выбранные пунrгы базиса (выбранные пункгы базиса должны находится
внутри описываемой при сканировtlнии траектории движения).

l0.1 .6 Сохранить данЕые, полученные при сканировании.
l0.1 .7 Обработать данные, полученные при сканировании.
10.1.8 Локатизовать точки облака, относяпшеся к отсканированным MapK:lM,

при помощи программного обеспечения.
l0. l .9 Вычислить расстояние между выбранньrми пунктами базиса.
l0.2 Определенпе доверительпых границ абсолютной погрешности

(при вероятности 0,95) измереншй длины базиса в режпме <<Статпко>
l0.2,l ,щля определения доверительных грапиц абсолютной погрешности измерений

длины базиса в режиме кСтатика> следует выбрать базисную линию протяженностью
(l00+l0%) м, входящую в состав комплекса геодезических базисов ФГУ к32 ГНИИИ
Минобороны России> (рабочий эталон 3-разряла) (да;lее - комплекс). В качестве базовой
станции, устанавливаемой на опорном пункте комплекса испоJIьзовать аппаратуру
геодезическую спутниковую AlphaGEO Al0.

l0.2.2 Разместить аппаратуру геодезическую спутниковую ДрhаGЕО Al0 на пункг
из состава комплекса, вкJIючить ее в соответствии с РЭ на нее и внести опорные
координаты.

10.2.3 Установить испытываемьй сканер на пункт, расположенный на базисной
линии, произвести измерения в режиме кСтатика> в соответствии с РЭ. Повторить
измерения, указанные в данном пункге не менее 10 раз.

l0.2.4 fuя определения доверительных фаниц абсолютной погрешности измерений
длины базиса в режиме кСтатика> в диапазоне длин базисных линий до 30 км использовать
установку измерительную _ имитатор сигналов прецизионный многофункциональный
к2-99.

10.2.5 Собрать рабочее место в соответствии со схемой, представленной
на рисунке l .

2з

Рисунок l - Схема рабочего места: 1 - установка измерительн.ul - имитатор
сигнalлов прецизионньй многофункциона,тьный К2_99; 2, 3 - переизrryчающая аптенна; 4,
5 - камера экранированн:ц ТДЦК.442259.019; 6 - аппараryра геодезическЕц спутниковая

AlphaGEOAl0; 7-сканер

l0.2.6 С помощью специalлизированного прогрчrммного обеспечения (срела
создания сценария) ТДЦК.8025З-0l, входящего в состав установки измерительной -
имитатора сигвtlлов прецизионного многофункционllльного Ю-99, сформировать пять
сценариев для многоэлементного объекга, имитирующие дпину базисных линий 1000, 5000,
10000, 20000 и 30000 м соответственно. Параметры сценариев имитации
радионавигационного поJuI для вышеперечисленных длин бщисных линий приведены
в таблице 5.

1

.t

6

о

!D aЕ



Таблица 5 - Па

10

ысц иев имитации онавигационного поля
Наименование характеристики Значение

об mрьt dля всех сценарuевlle
Формируемые спутниковые радионalвигационные сигн!цы
глонАсс
GрS
GALILEo
BeiDou
QZSS
Количество НКА текущiUI группировка
Щрqдолжительность, с l800
Щискретность формирования спутниковых
радионавигационных сигн:Iлов, с 0,1
Параметры среды распространения навигационных сигнаJIов тропосфера присутствует

ионосфера присутствует
!,lя dltuHbt базuсной лuнuu ] 000 .u
Координаты точки 1 (база - AlphaGBO А10) В = 60"00,0000000'N

L :030"00,0000000,Е

Н:200 м
Координаты точки 2 фовер - сканер)

lltя dлuньt базuсно лuнuu 5 000 .u
Координаты точки l (база - AlphaGEO А10) В = 60'00,0000000'N

L : 030"00,0000000,Е
Н=200м

Координаты точки 2 (ровер - испытываемый сканер) в :60"02,692б920,N
L:030"00,0000000,E
Н=200м

!ля dлuньt базuсltой лuнuu ] 0 000 .u
Координаты точки l (база - AlphaGEO А10) в = 60,00,0000000,N

L :0з0"00,0000000,Е
Н:200 м

Координаты точки 2 (ровер - испытываемый сканер) в:60"05,3853б56,N
L = 030'00,0000000'Е
Н:200 м

,Щля dлuньt базuсной лuнuu 20 000 м
Координаты точки l (база - AlphaGEO Al0) в = 60,00,0000000,N

L = 030'00,0000000'Е
Н:200 м

Координаты точки 2 (ровер - испытываемый сканер) в = 60,10,7706575,N
L :030"00,0000000,Е
Н:200 м

,Щля dлuньt базuсной лuнuu 30 000 м
Координаты точки l (база - ДрhаGЕО Al0) в = 60"00,0000000,N

L = 030,00,0000000,Е
Н=200м

Координаты точки 2 (ровер - испытываемый сканер)

LloF, L2oF
Ll с/А, Llc, L2c,L5
Е1, Е5а и Е5Ь
в1
Ll с/А

В = 60'00,5385399'N
L = 030,00,0000000,Е
Н=200м

B:60"16,1558760,N
L : 0з0.00,0000000,Е
Н=200м
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10,2,7 Провести измерения в режиме <Статика> в соответствии с РЭ
с периодичностью записи измерительной информации l измерение в секунду. Повторить
измерения для каждой длины базисной линпп не менее 10 раз.

10.2.8 Учитывая, что данные измерений накапJIиваются во внутренней памяти,
используя USВ-кабель, произвести передачу результатов полученньп измерений в ПК,
на котором установлено ПО для постобработки геодезических измерений. С помощью
данного ПО произвести постобработку результатов выполЕенных измерениЙ и получить
приращения координат пунктов, определяющих базисные линии в метрах

^Bnr",,r, 
ДLп.r.,_ , ЬНпз".ij, гдеi - номер измерения,7 - номер базисной линии.

Методика расчета доверительных границ абсолютной погрешности
(при вероятности 0,95) измерений длины базиса в режиме кСтатика> приведена в п,l1.2.

l0.3 Определение доверптельных границ абсолютной погрешности
(при вероятности 0,95) пзмерений длпны базиса в ре?кимах <<Кипематшка
с постобработкой), и <(Кинематика в реальном времепш (RTK)))

l0.3.1 fuя определения доверительных границ абсолютной погрешности измерений
длины базиса в режимах <Кинематика с постобработкой> и <Кинематика в реarльном
времени (RТК)>слелует выбрать базисную линию протяженностью( 1OGt l07o) м, входящую
в состав комплекса геодезических базисов ФГУ (32 ГНИИИ Минобороны России>
(рабочий этмон 3-разряда). В качестве базовой станции, устанавливаемой на опорном
пункте комплекса для формирования фазовых поправок к измерениям псевдодмьностей
испытываемого сканера, использовать аппаратуру геодезическую сгryтниковую AlphaGEO
Al0.

l0.3.2 Разместить аппаратуру геодезическую спутниковую AlphaGEO Al0 на пункт
из состава комплекса, включитъ ее в соответствии с РЭ на нее, внести опорные координаты
и настроить на вьцачу фазовьн поправок для реализации режима кКинематика в реальном
времени (RTK)> в сканере.

10.3.3 Установить испытываемый сканер на определяемьй пункт, расположенный
на базисной линии, провести измерения в режимах в режимах <Кинематика
с постобработкой> и <Кинематика в ре.rльном времени (RTK)), выбрав время
инициализации и время наблюдений в соответствии с Рэ. Повторить измерения, указанные
в данном пункте не менее 10 раз.

l0.3.4 fuя определения доверительных границ абсолютной погрешности измерений
длины базиса в режимах <Кинематика с постобработкой> и <Кинематика в реauьном
времени (RTK)> в диапазоне длин базисных линий до 30 км использовать установку
измерительную - имитатор сигнtl,лов прецизионный многофункциона,тьный Ю-99.

l0.З.5 Собрать рабочее место в соответствии со схемой, представленной
на рисунке l.

l0.3.6 С помощью специализированного прогрzlммного обеспечения (среда создания
сценария) ТДЦк.80253-0l, входящего в состав установки измерительной - имитатора
сигнalлов прецизионного многофункционального Ю-99, сформировать пять сценариев для
многоэлементного объекта. При этом сценарии имитации формируют ралионавигационное
поле для одного статического объекта (База) и одного динilмического объекта (Ровер),
движущегося относительно статического объекта с постоянной скоростью. Параметры
СЦеНаРИев имитации радионавигационного поля для вышепереrшсленньrх длин базисных
линий приведены в таблице 6.
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таблица б - Па ы сцена иев имитации онавигационного поля
Наименование характеристики Значение

Обulug парацепрьl dля всех сценарuев
Формируемые спутниковые радионавигациопные сиIпiллы
глонАсс
GрS
GALILEo
BeiDou

QZSS

LloF, L2oF
Ll с/А, Llc, L2C, L5

El, Е5а и Е5Ь
Bl

Ll с/А
Количество НКА текущая группировка
Продолжительность, с l800
парамецы движения точки 2 (ровер - испьrгываемьй сканер)
относительно точки l (база - AlphaGEO Al0):
l ) стоянка в течение, с
движение в направлении на север:
- скорость, м/с
- длительность, с
2) стоянка в течение, с
движение в направлении на север:
- скорость, м/с
- длительность, с
3) стоянка в течение, с
движение в направлении на север:
- скорость, м/с
- длительность, с
4) стоянка в течение, с
движение в направлении на север:
- скорость, м/с
- длительность, с
5) стоянка в течение, с
движение в направлении на север:
- скорость, м/с
- длительность, с

янка в течение, с6 сто

60

0,1

240
20

0,1

280
20

0,1

280
20

0,1

280
20

0,1
280
300

.Щискретность формирования спутниковьIх
радиоЕавигационных сигцалов, с 0,1
Параметры среды распространения н:lвигационных сигн:lлов тропосфера

присутствует
ионосфера присутствует

север
dлuны базuсной лuнuu l 000 м

Координаты точки l (база - AlphaGEO Al0) В = 60'00,0000000'N
L = 030"00,0000000'Е
Н=200м

Координаты точки 2 (ровер - испытываемый сканер) ло
начала движения

в :60"00,5з85399,N
L = 030'00,0000000'Е
Н=200м

dлuньt базuсной лuнuu 5 000 ,ц,,lя

Координаты точки l (база - AlphaGEO Al0) В = б0'00,0000000'N
L = 030"00,0000000'Е
Н=200м

Направление движения точки 2 (ровер)



Координаты точки 2 (ровер - испытываемый сканер) ло
начала движеЕия

В = 60'02,6926920'N
L = 030"00,0000000'Е
Н:200 м

Для dлuньt базuсной лuнuu l0 000 м
Координаты точки l (база - AlphaGEO Al0) В = 60"00,0000000'N

L = 030"00,0000000,Е
Н=200м
В = б0"05,3853656'N
L = 030,00,0000000,Е
Н=200м

Д.lя d:tuHbt базuсной .пuнuu 20 000 .u
Координаты точки l (база - AlphaGEO Al0) в = 60"00,0000000,N

L = 030"00,0000000'Е
Н=200м

Координаты точки 2 (ровер - испытываемый сканер) до
начirла движения

В = 60"l0,7706575'N
L = 030'00,0000000'Е
Н=200м

!.пя dлuньt базuсной lluнuu 30 000 м
Координаты точки l (база - AlphaGEO Al0) В = 60"00,0000000'N

L = 030'00,0000000'Е
Н=200м

Координаты точки 2 (ровер - испытываемый сканер) ло
начала движения

в = 60,16,1558760,N
L = 030,00,0000000,Е
Н=200м

lз

l0.3.7 Провести измерения в режиме (Кинематика с постобработкой>, выбрав время
инициализации и время наблюдений в соответствии с Рэ.

l0.3.8 Учитывая, что данные измерений накапливаются во внутренней памяти.
используя USВ-кабель, произвести передачу результатов полученньж измерений в ПК,
на котором установлено ПО для постобработки геодезических измерений. С помощью
данного ПО произвести постобработку результатов выполненных измерений и получить
приращения координат пунктов, опредеJuющих базисные линии в Meтarx
А8пз",ii,^luз"..,ЬНпзll,ij,гдеi-номеризмерения,7-номербазиснойлинии.

методика расчета доверительных границ абсолютной погрешности
(при вероятности 0,95) измерений длины базиса в режимах (Кинематика с постобработкойD
и <Кинематика в реальном времени (RTK)> привелена в п.11.3.

10.4 Определепие доверительпых гранпц абсолютной погрешностп
(при вероятности 0,95) пзмерений длrrны базиса в реr(име <<Кинематпка в реальном
времени (RTK>) с использованием инерциального (IMU) датчика

l0.4. l fuя определения доверительньж границ абсолютной погрешности измерений
длины базиса в режиме кКинематика в реzrльном времени (RTK)> с использовtlнием
инерциаJIьного (IMU) датчика следует выбрать базисную линию протяженностью
(l00+l0%) м, входlщую в состав комплекса геодезических базисов ФГУ к32 ГНИИИ
Минобороны России> (рабочий эталон 3-разряда). В качестве базовой станции,
устанавливаемой на опорном пункте комплекса для формирования фазовых поправок
к измерениям псевдодzrльностей испытываемого сканера, использовать аппаратуру
геодезическую спутниковую AlphaGEO А l0.

10.4.2 Разместить аппаратуру геодезическую спутниковую ДlрhаGЕО Al0 на пункт
из состава комплекса, включить ее в соответствии с РЭ на нее, внести опорные координаты
и настоить на вьцачу фазовых поправок для реализации режима <Кинематика в реальном
времени (RTK)> в сканере.

Координаты то.rки 2 фовер - испьшываемь!й сканер) ло
начаJIа движения



10.4.3 Разместить испытываемый сканер на определяемом пункте комплекса
и настроить на прием фазовых поправок, формируемых аппараryрой AlphaGEO Al0.

l0.4.4 На пункте провести калибровку инерциаJIьного (IMU) датчика в соответствии
с РЭ. Произвести на пункте совместные измерения в режиме кКинематика в реальном
времени (RTK)), выбрав время инициzlлизации и время наблюдений в соответствии с РЭ.
При измерениях производить накJIон сканера относительно линии отвеса в диапазоне
от нуля до ста двадцати градусов в следующем порядке: на первой точке задать угол
накJIона равный 0О, далее изменять угол наклона с шагом l0o, угол наклона задавать при
помощи оптического квадранта.

l0.4.5 Используя USВ-кабель, произвести передачу поrryченных результатов
измерений на ПК и получить приращения координат пунктов, определяющих базисную
линию в метра\ -^&зir.., АLпз',. , ДНпr,r.i, где i - номер измерения.

Методика расчета доверительньж границ абсолютной погрешности
(при вероятности 0,95) измерений длины базиса в режимах кКинематика с постобработкой)
и кКинематика в реальном времени (RTK)> привелена в п.l 1.4.

l0.5 Определенпе доверптеJIьных граншц абсолютной погрешности
(при вероятности 0,95) определения коордпнат в режиме <.Щифферепциальные
кодовые измерения))

l0.5.1 Для определения доверительных границ абсолютной погрешности
определения координат в режиме к!ифференциальные кодовые измерения) использовать
пункты из состава комплекса геодезических базисов ФГУ (32 ГНИИИ Минобороны
России> (рабочий этмон 3-разряла) с известньши координатalми и их взаимного планового
и высотного положенlIя дополнительно к центальному пункry комплекса. В качестве
базовой станции, устанавливаемой на опорном пункте комплекса для формирования
кодовых поправок к измерениям псевдодzlльностей испытываемого сканера, использовать
аппаратуру геодезическую спутниковую AlphaGEO А l 0.

l0.5.2 Разместить аппаратуру геодезическую спутниковую AlphaGEO Al0 пункт
из состава комплекса, включить ее в соответствии с РЭ на нее, внести опорные координаты
и настроить на вьцачу кодовых поправок шш реzцизации режима <,,Щифференциальные
кодовые измеренияD в сканере.

10.5.3 Поверяемый сканер поочередно устанавливать на выбранных пунктах
комплекса. Произвести на них измерения в режиме <.Щиффернчиа:Iьные кодовые
изNlерения) с записью измерительной информации во внутреннюю пalмять сканера
в формате NMEA-Ol83 в течение l часа на каждом пункте, выбрав время иници.rлизации
и время наблюдений в соответствии с Рэ.

10.5.4 Коорлинаты пункта из состава комплекса геодезических базисов ФГУ
кЗ2 ГНИИИ Минобороны России> при расчетzrх принимать в качестве опорных.

Методика расчета доверительных границ абсолютной погрешности (при
вероятности 0,95) опрелеления координат в режиме к.Щифференциальные кодовые
измерения) приведена в п.l 1.5.

l0.б Определеппе доверительных гранпц абсолютной погрешности (при
вероятности 0,95) опрелеления координат в режпме <rАвтономный>>

l0.6.1 Для определения доверительных границ абсолютной погрешности
определения координат в режиме к!ифференчиальные кодовые измерения) использовать
пункты из состава комплекса геодезических базисов ФГУ к32 ГНИИИ Минобороны
России> (рабочий эталон 3-разряда) с известными координатами.

l0.6.2 Поверяемый сканер установить на выбранном пункте комплекса. Произвести
на них измерения абсолютных значений координат без использования дополнительной
внешней корректирующей информации с записью измерительной информации
во внутреннюю память аппаратуры в формате NMEA-0I83 в течение l часа на пункте,
выбрав время иницимизации и время наблюдений в соответствии с РЭ.

l4
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10.6.3 Коорлинаты пункта из состztва комплекса геодезических базисов ФГУ к32
ГНИИИ Минобороны России> при расчеmх принимать в качестве опорных.

Методика расчета доверительных гр:tниц абсолютной погрешности
(при вероятности 0,95) опрелеления координат в ржиме <Автономный) приведена в п.1 l .6.

l l подтвЕрждЕниЕ соотвЕтствия срЕдствА измЕрЕниЙ
МЕТРОЛОГИЧЕСКИМ ТРЕБОВАНИЯМ

I1.1 Определить абсолютную погрешяость измерепий каждого из расстояний
л411 по формуле

лl =l

1.т

l, (l)

где lu.u_i - р€3}льтпт измерений i-го расстояния сканером; lэй_i - действительное
значение дlины i-ой линии базиса; l: l ...п - порядковьй номер линии базиса, п24.

l 1.2 Подтверждение значенпй доверительных грапиц абсолютной погрешности
(при вероятности 0,95) измерений длины базиса в режиме <<Статика>

l1.2.1 Определить расстояние, полученное по 7'-ой линии с помощью
испытываемого сканера в i-oM приеме измерений между пунктами в плане по формуле

с_Jизlч,i; - лв '+лL 2 (2)ИЗМ.ii ИЗМ.ij

l 1.2.2 Опрелелить систематическую состrвJIяющую погрешности измерения длины
базиса в плане по формулам

ДSlj=Sur".i;-Sn*,i,

dSi дs

(3)

(4)

где Sисг.i, - действительное значение длины базиса; i - номер измерения; N - количество
измерений.

l 1.2.3 Определить систематическую составJIяющую погрешпости измерения длины
базиса по высоте по формулам

ДHii = Н"rу.r, - Hn.',j, (5)

ан, -f,.,!=tдHti, (6)

где Нисг.i - деЙствительное значение высоты; i - номер измерения; N - количество
измерний.

l1.2.4 Опрелелить СКО сJryчайной составляющей погрешности измерения длины
базиса в плане по формуле

xy=1(^sl, - dE),
N-1

l1.2.5 Опрелелить СКО случайной составляющей погрешности измерения длины
базиса по высоте по формуле

Xjlr(^Hli - dH;)2

N_1

d5 (7)

(8)Ор

l1.2.б определить доверительные границы абсолютной
(при вероятности 0,95) измерений длины базиса в плане по формуле

погрешности



lб

п,,=*(lаsr|*zоз,) (9)

и по высоте по формуле
Ппi = t (laHl+zo",) ( l0)

l1.2.7 Результаты поверки считать положительными (подтверждено соответствие
метрологическим требованиям, установленным при утверждении типа), если значения
доверительных границ абсолютной погрешности измерений длин базиса при верятности
0,95 для выбранньrх длин базиса н.tходятся в пределiD( *2,(2,5+0,5,10-6,D) мм в плане
и +2'(5+0,5,10-6,D1 мм по высоте, где D - измереннirя длина базиса в миллимеlрах.
При получении отрицательньш результатов (несоответствие метрологическим
требованиям, установленным при утверждении типа) поверку cкzlнepoB прекращают.

l 1.3 Полтвержление зндчепий доверительпых гранпц абсолютной погрешности
(при вероятпостп 0,95) измерепий длины базиса в режимах <<Кинематика
с постобработкой>l и <<Кпнематика в реальпом времени (RTK))

l1.3.1 опрелелить по полученным данным расстояние, полученное с помощью
испытываемого сканера в i-oM приеме измерений между пунктап,tи в плане по
формуле (2).

l 1.3.2 Опрелелить систематическую составJIяющую погрешности измерения длины
базиса в плане и по высоте по формулам (3), (а) и (5), (6), соответственно.

l1.3.3 опрелелить Ско случайной составляющей погрешности измерения длины
базиса в плане и по высоте по формулам (7) и (8), соответственно.

l1.3.4 Определить доверительные границы абсолютной погрешности
(при вероятности 0,95) измерений лшrны базиса в плане по формуле (9) и по высоте
по формуле (l0).

11.3.5 Провести измерения анмогично п.10.3.6, 10.3.7 в режиме <Кинематика
в реальном времени (RTK))), выбрав время инициtlлизации и время наблюдений
в соответствии с Рэ.

l1.3.6 Вычислить доверительные грalницы абсолютной погрешности
(при вероятности 0,95) измерений длины базиса в плане и по высоте по формулам (2) - (l0).

l1,3.7 Результаты поверки считать положительЕыми (подтверждено соответствие
метологическим требованиям, устilновленным при утверждении типа), если значения
доверительных границ абсолютной погрешности измерений длины базисов
при вероятности 0,95 мя выбранных длин базиса в режиме <Кинематика
с постобработкой)) находятся в пределzrх:

- в плане - +2,(5+0,5,10{,D) мм;
- по высоте - +2,(l0+0,8 l0-6,D) мм.

где D - измеренная длина базиса в миллиметрах;
а в режиме кКинематика в реrrльном времени (RTK)> нахолятся в пределarх:
_ в плане - *2,(5+0,5,10{,D) мм;
- по высоте - +2,( l0+0,8,10-6,D) мм.
где D - измеренная длина базиса в миллиметрах.
При получении отрицательньtх результатов (несоответствие метрологическим

требованиям, установленным при утверждении типа) поверку сканеров прекращalют.
l 1.4 Подтвержление значений доверительных границ абсолютной погрешности

(при вероятности 0,95) шзмерений длины базиса в режиме <rКинематика в реальном
временш (RTK)>, с использовапием инерциального (IMU) датчика

l1,4.1 Опрелелить по полученным данным расстояние, полученное для базисной
линии с помощью испытываемого сканера в i-oM приеме измерений между пунктalми в
плане по формуле (2).



l l ,4.2 Опрелелить систематическую состtвJIяюш{ую погрешности измерения длины
базиса в плане и по высоте по формулам (3), (а) и (5), (б), соответственно.

l1.4,3 опрелелить Ско с;ryчайной составляющей погрешности измерения длины
базиса в плане и по высоте по формулам (7) и (8), соответственпо.

l1.4.4 Опрелелить доверительные границы абсолютной погрешности (при
вероятности 0,95) измерений длины базиса в плане по формуле (9) и по высоте по формуле
( l0).

l1.4.5 Результаты поверки считать положительными (подтверждено соответствие
метрологическим требованиям, установленным при утверждении типа), если значения
доверительных гранич абсолютной погрешвости измерений длины базиса при вероятности
0,95 в режиме кКинематика в реальном времени (RTK)> с использованием инерциального
(IMU) датчика нirходIтся в пределаж:

_ в плане - +2.(5+0,5.10{.D+0,2.0) мм;
- по высоте - +2,(l0+0,8,10{,D+0,2,a1 мм,

где D - измеренная длина бzц}иса в миJlJIиметр:rх, 0 - коэффициент от 0 до l20,
соответствующий угJry наклона сканера в градусах.

При получении оцицательных результатов (несоответствие метологическим
требованиям, установленным при утверждении типа) поверку сканеров прекращают.

l 1.5 Подтверждение значений доверительных границ абсолютной погрешности
(при вероятности 0,95) определенпя координат в режиме <<!ифференциальные
кодовые измерения)

l l .5.1 Рассчитать абсолютную погрешность измерения широты по формуле:
/B(i) = B(i) - B."l (l l)

где B(j) - широта, измеренная аппаратурой, rрахус; В,"r- широта пункта из состава

комплекса геодезических базисов ФГУ к32 ГНИИИ Минобороны России>, градус.

1 l .5.2 Рассчитать абсолютную погрешность измерения долготы по формуле:
/L(j) _ L(il - L*t (12)

где L(j) - долгота, измереннzля аппараryрой, rралус L*r- долгота пункта из состава

комплекса геодезических базисов ФГУ (32 ГНИИИ Минобороны России>, градус.
l 1.5.3 Перевести полученные значения абсоrпотной погрешности измерения широты

и долготы в метры по формулам:
- ДJIЯ ШИРОТЫ

l7

lВQ.лt a,(l_е')
^в l80 (|- е1 ,sin2 В.rlЗ/2

(l3)

- для долготы

^L

ZLQ,T a,cos В,",
( l4)l80 (l - е2 .siп' В,"r1'|'

где ZB(j), ZL(j) - абсолютная погрешность измерения широты и долготы наj-ю эпоху,
гралус; а - большtц полуось эллипсоида, м;е - первьй эксцеЕтриситет эллипсоида.

l1.5.4 Рассчитать математическое ожидание абсолютной погрешности измерения
широты и долготы по формулам:



м !мв

L

l

1

1/

м Iдд,

(l5)

( 16)

(l7)

(2l )

(22)

.м

где N- количество измерений.
l1.5.5 Рассчитать СКО абсолютной погрешности измерения широты и долготы по

формулам

Itдв, - м ),
ов

N_1

ItM, -м,), (l8)
oL

N_l
11.5.6 Рассчитать доверительные гр?lницы абсолютной погрешности (при

вероятности 0,95) измерения координат в плане по формуле

п t( М'r+ М| +2. 4*о1) (l9)

1 1.5.7 Рассчитать абсолютную погрешность измерения высоты по формуле
/H(j) = H(il - H,"l (20)

ще н0 - высота, измеренная аппараryрой, ,; Цс высота пункта из cocTalBa комплекса
геодезических базисов ФГУ к32 ГНИИИ Минобороны России), м.

l1.5.8 Рассчитать математическое ожидание абсолютной погрешности измерения
высоты по формуле

l
м ZzHol

|{zH{il- м )'
//_1

грtlницы абсолютной

N
1 1.5.9 Рассчитать СКО абсолютной погрешности измерения высоты по формуле

о

l1.5.10 Рассчитать доверительные
(при вероятности 0,95) измерения высоты по формуле

П 
" 

_ t(lM 
"l+ 

2.о о)

погрешности

(2з)

11.5.11 Результаты поверки считать положительными (подтверждено соответствие
метрологическим требованиям, устalновленным при утверждении типа), если значения
доверительных границ абсо.потной погрешности определения координат в режиме
к.ЩифференциМьные кодовые измерения)) при вероятности 0,95 нiжодягся " пр"д"пч*

l8
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+2 (250+1,0 l0-6,D) мм в плане и +2,(500+1,0,10-6,D) мм по высоте, где D - длина базиса
в миллиметрах.

11.б Подтверждеяие значепий доверительных границ абсолютной погрешностп
(при вероятности 0,95) определения координат в режиме <<Автономный>>

l1.6.1 Рассчитать доверительные границы абсолютной погрешности (при
вероятности 0,95) определения координат в автономном режиме по формулам (l l) - (23).

l 1.6.2 Результаты поверки считать положительными (подтвержлено соответствие
метрологическим требованиям, установленным при утверждении типа), если значения
доверительньtх границ абсолютной погрешности (при вероятности 0,95) определения
координат в режиме <Автономный> находятся в пределах +2.3000 мм в плане и +2.6000мм
по высоте.

12 оФормлЕниЕрЕзультАтовповЕрки
l2.1 Обязательное оформление протокола поверки не требуется. По змвлению

владельца сканера или лица, представившего его на поверку, возможно оформление
протокола поверки.

12.2 Сведения о результатах поверки сканера передаются в Федеральный
информационный фонд по обеспечению единства измерений.

l2.3 По змвлению владельца сканера или лица, представившего его на поверку,
в случае положительных результатов поверки (подтверждено соответствие сканера
метрологическим требованиям) вьцается свидетельство о поверке.

12.4 По заявлению владельца сканера или лица, пр9дставившего его на поверку,
в случае отрицательньtх результатов поверки (не подтвержлено соответствие сканера
метрологическим требованиям) вьцается извещение о непригодности к применению.

12.5 Способ защиты средства измерений от несанкционированного вмешательства
представлеН в описаниИ типа, дополнительньD( деЙствий по соблюдению требований
по защите средства измерений от несанкционированного вмешате а не требуется.

Начальник отдела ФГБУ кГНМI_{> Минобороны России
К.А. Шарганов


