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настоящая методика поверки примеIrяется для поверки Систем телеметрических

автоматитIеского распознавчlния танспорта стдрт 24 (далее - Системы), используемьD( в

качестве рабочиr средств измерёний и устaнаышвает порядок и объем их первичной и

периодической поверки.
При определении метрологических характеристик в paмK:lx прводимой поверки

обеспечивается передача единиц времени, частоты и национальЕой шкалы времени в

соответствии с государственной повЪрочной схемой, угвержденной прикarзом Росстандарта

от 26.09,2022 Ns 2360, подтверждzlющzля прслеживаемость к государственЕому первичному

эталону ГЭТ 1-2022; единицы длины в соответствии с лока.пьной поверочной схемой, структура

которой приведена в приложении д к настоящей методике поверки, подтверждalющaul

прослеживаемОсть к государсТвенному первичному эталоЕу ГЭТ 199,2024; единицы коорд,Iнат

в соответствии с государственной поверочной схемой, 1твержденной прикд}ом Росстандарта от

О7.06.2О24N91374,поДтВержДаюЩirяпрослеживаемосТькГосУдарственIrомУпервичпомУ
этмону ГЭТ 218-2022; обеспечивается прослеживаемость к локiшьной поверочной схеме дJIя

1 общие положения

средств измерения скорости движения транспортIIьD( средств,

При определении мецологшlеских хар,lктеристик поверяемой

метод непосредственного срчшнения резуJътата измерения поверяемого

(СИ) со значением, определенным этlшоном и метод прямьD( измерений,

Системы примеЕrIют
средства измерений

в резуrьтате поверки должяы быть подтверждены следующис метрологические

требованлtя, приведенные в таблице l.

таблица l - По ждаемые м ологические вания
Значение

от 0 до 350
от 0 до 350

,Щиапазоп измерений скорости движения
наименование

ТС, км/ч:

+l
+l

пределы допускаемой абсоrпотной погрешности измереlrи

движенпя ТС, км/ч:
- в зоне KoHTpoJи

й скорости

_ на коЕ о }t

+100

допускаемой абсолютной погрешности определения текущего

времени, сиIfiронизировaшного с национа"tьной шкалой

координIrрованного времени UTC(SU), нс

Пределы
значения

для \1оди икации СТАРТ 24

Пределы допускаемой абсоrпотной погреlшlости

значения времени, сиЕхронизировzшного с нацио

координиров.шного времени UTC(SU), мс

определения текущего
нальной шка,rой

моди икации СТАРТ 24

+l

прaдaлu, допу"каемой абсо.lпотной погрепшости изм
вв

емеItи, мс

ени UTC SU

ерений интерва.тов

иоe}l II}1вси оеЕиявостиоп реио прабсолютникаемс о грешноп еjlы дел пур оио шкiL,IaL-]ыlонсон нацииванItсинхетк}l ll изировидео рокаДрУ

коо II ваIiного
иапазон изм ени. с

]\lc
отlдо 86400

+1

+7,2

(пр

ости

нтель oI{о ииости д верио поолютнабсои грепшдопчскаем
еленияорDoр\I предкоом)9 ге фактореи0Tll етричесяверо

}lII.-lанвстемы е.Сиоп ложенияесIl тоок о динат
мтсля\I довII еоотост дя}tияииIlоа:, н з\{ап

от 1 до l50

+0,1
й погрепшости измерений расстояния от

видео}lо
Прелелы допускаемой абсо:rютно

ля до ТС \t

2

+l
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отOдо50ом полотне до Тс, мяния отн етки на

+0
пределы допускаемой абсолютной погрешности измерени

ом полотне до Тс, метки на до

й расстояния от

от2до60,Щиапазон измерений расстояния между ТС,,щижущдlися в одной полосе

мгид

+0 1
пределы допускаемой абсолютной погрешности измерен

ся в одной полосе дмежд мтс
ий расстоятпля

+30оавлением на Тсосью видеомо ляин изм м

пределы допускаемой абсоrпотной пофеuшости изм
ением tla Тсосыо видеомо

ерний 1тла между

ll

п должение таблицы 1

2 Перечень операций поверки средства измерений

При проведении поверки выполнJIют операции, },казlшные в таблице l,

таблица l - оп п

+lo

обязательность вьшоJп{ения

оп по
Номер пункта

методики
поверкипериоди-

ческойпервичной
поверке

Нммеlrование операции поверки

4J21

,7

.Ща.ЩаВнешний осмотр средства измерений

8.1.Ща!аусловий поверки (при подготовке к
ства измобовании нии

Контроль
пове кеио

8.зДа!аОпробование (при подготовке к поверке и

а из\{овании с ниио
9.Ща!аПроuер*u программного обеспечения средства

из!l 1lии

Определение метрологических характеристик средства измерений:

10.1,Ща!а
Определение абсолютной погрешности
определепия текущего значениJI времени,

синхронизиров:lнного с национальной шкалой

II вания UTc SU

l0.2!а.Ща

Определение абсо;потной погрешности

присвоения временяой метки видеокадру
иош KzL,Iиональноио санн нацивниинхс зироро

Stlен UTгонованкоо
l0.зДаДаОпределение абсоrпотной погрешности

валовнии ин ени

10.4ЩаДа

Определение абсолютной пбгрешности

доверительной вероятности 0,95 и

геометическом факторе PDOP < 2)

определения координат местоположениJ{

системы в плане

(при

l0.5fla[аостипоиин абсо.гпотное грешно еделпр
тсодотия видеозмIl l0.6

еление абсолютной по остиОп
J

l

Да Да



Наименоваrше операции поверки

обязательность вьшоJlнения
операчий по веjццJ_рц_ Номер пункта

методики
поверкипервичной

поверке

периоди-
ческой
поверке

измерений расстояяия от ршметки на

ло ом полотне до ТС
Определение абсоrпотной погрешЕости
измерений расстояния между ТС,
дв ися в одной полосе до

!а Да 10.7

Определение абсо.lпотной по!решности
измерений скорости движения ТС при
Ilз}, в зоне

!а [а l0.8

Определение абсоrпотной погреlrшости
измерений скорости движения ТС при
изм лlи на

!а fla 10.9

Определение абсолютной погрешности
измерений }тла между осью видеомодуля и

на ТС
!а !а l0.10

Подтверждение соответствия средства
измерений метрологическим требованиям

!а !а 11

поверке подлежит каждьй основной блок, компьютерньй блок из состава Системы.

Оперiчии поверки опредеJIяется в зависимости от cocTzlBa п зatявленньIх фуякций
(измеряемьп< велич.rн) Системы. При выполнении поверки всех зzшвленньD( измеряемъD(

величин, поверка считается выполненной в полном объеме, На осповании письменного

заJIВленияВладельцаДопУскаетсяпроВедениепоВеркимеЕьшегочислаз:UIВленЕьD(измеряемьD(
величин или отдеJьньгх измеритеJIьньгх модулей из состава Системы,

.Щопускается про"од"r" поверку по пп. 10,1, 10,2, l0,3, t0,4, l0,5, 10,8,2, 10,10 в

лабораторньтх условиJrх.

3.1. При проведении поверки в лабораторньп< условиях должЕы собrподаться

нормальные условия, y"ru*ro"n""r"r" в ГоСТ 8.395_80 <ГосударственнaUI система обеспечения

aдrrrarrЧ измЪрений. Fiop"u*""ra уaловия измерений при поверке, Общrе требования>:

- температура окрlтtшощей среды, ОС """""",от 15 до 25

- относитеJьпzlя влаDкность воздуха, Yо ...-.""""", ,от 30 до 80

3.2. Поверка на месте эксплуатации Системы производrтся при рабочих условил(

З Требования к условиJIм проведения поверки

изу{ившие настоящую методику поверки,

Персона.п, проводящий поверку, доJDкея

эксплуатации поверяемоЙ Системы и примеЕяемьD( средств поверки,

4 Требование к специuшистам, осуществляющим поверку

4.1.КпроведениюпоВеркиСистемыдопУскaютсяспециаJIисты'имеюIщiенеобходrшУю
квалификаrщю, освоившие рабоry с Системами и примешIемыми средствzlь{и поверки,

бьrгь ознакомлен с р}ховодством по

4

эксплуатации Системы и настоящей методикой поверки,



Таблица 2 - С по KIl

Частотомер

универсальньй
90xL,
рег. JФ 415б7-09

CNT-

Перечень

рекомендуемьD(
по

Метрологические и технические
требования к средствам поверки,

необходимые дrя по

Операции поверки,
требующие применения

по
32l

Термогигрометр
UNITESS ТНВ 1, рег.
Ns 70481-18

Средства измерений температ}ры
окр}.кающей среды, диапазон измерений

от 0 до +50 ОС, пределы допускаемой
абсо.lпотной погреtrшости измерений

темпераryры *0,5 ОС

Средство измерений относительной
вл:Dкности воздуха, диапaвон измерепий от

l0 % до 90 %, пределы догryскаемой
абсоrпотной погрешпости измерений

относительной влФкности +з,0 уо

п.8.1-10.10 Контроль

условий поверки (при
подготовке к поверке и

опробовании средства
измерений)

Аппаратура
геодезиIIескаJI
сrrуп{иковбI NV2lбС-
RTK-MA рег. ]ф

86206-22

Средства измерений времени и частоты,

соответствующие трбованиям к эт:шон:ll'l

не Еиже 5 разряла по Приказу

Росстапдарта Ns 2360 от 26.09.2022,

предеJIы допускаемой абсо.гпотной

погрешности (при доверительной
вероятности 0,95) привязки метки времени

(IPPS) относительно шкаJIы времени

UTC(SЦ при нzшичии синхрнизации по

сигнzшzlм ГНСС не более 30 нс для

проведении поверки модификации СТАРТ
24Н ll, не более 300 мкс при проведении

икации стАрт 24мпо }!

Эталоны единиц времени и частоты,

соответствующие требованиям к рабочим
этarлонitь{ не ниже 4 разряла по Приказу

Росстандарта }Ф 2З60 от 26,09,2022,

диzшазон измерений BpeMeHHbD(

n"r"p"-ou от минус 5 нс до 106 с,

абсо.lпотная погрешность не более 0,б2 нс

l 00 мкс
Источник первичньй
точного времени
укус_пи 02д,{,
рег. Nэ 60738-15

Эталоны единиц времени и частоты,

соответствующие требованиям к рабочим
этalлонalм не ниже 5 разряла по Приказу

Росстшrдарта М 2З60 от 26,09,2022,

абсо.lпотная погрепшость синхроЕизаrши

шкlшы времени вьtходного сигнiша

частотой 1 ГЦ (1 PPS) к шкале врэмени
it опниза исинхежим роS вUT рU)с(

н болееPSGо CClнАлгссгнсигнiL,Iа.м

5

5 Метрологические и технические требования к средствам поверки

5.1 При прведении поверки Систем применяют средства поверки, указанные

в таблице 2.

5.2 Средства поверки доJIжны быть подготовлены к работе в соответствии

с руководством по их эксплуатации.

п.10.1 Определение
абсоJ,Iютной погрешности
определения текущего
значения времени,
синхронизироваIlного с

национальной шкалой
координирования
времени UTC(SU)



l мкс

Источник первичньй
точного времени
yKyc-IM 02дм,
рег. Nч 60738-15

Эталоны единиц времени и частоты,

соответств},ющие требоваrи-п,t к рабочим
этirлонalм не ниже 5 разряла по Приказу
Росстандарта Nч 2З60 от 26.09.2022,

абсолютная погрепtяость синхронизации
IIIкZIJIы времени вьD(одного сигнала

частотой 1 ГЦ (1 PPS) к шкале времени

UTC(SU) в режиме синхронизации по

сигналам Гнсс ГЛоНАСс/GРS не более

l мкс

п.l0.2 Определеtтие

абсолютной погрешности
присвоения временной
метки видеокадру,
синхронизированной с
национальной шкалой
координированного
времени UTC(SU)

Источник первичный
точного времени
укус_пи02дм,
рег. JФ 60738-15

Эта-поны единиц времени и частоты,

соответствующие требованияr,t к рабочим
эталонzм не ниже 5 разряла по Приказу

Росстандарта JФ 2З60 от 26.09.2022,

абсолютнм погрепшость синхроЕизаIши
шкzцы времени вьrходного сигнalла

частотой l ГЦ (1 PPS) к шка.пе времени

UTC(SU) в режйме сиЕхронизации по

сигналаri{ Гнсс ГлонАСС/GРS не более

1мкс
Имитатор сиIналов
сн_3803м,
рег. No 89702-23

Рабочий этilлон координат

местоположени я 2 раэрма по Приказу

Росстандарта Nэ |З'l4 от 0'l .06.2024,
предел допускаемой погрешности

фЪрмирования коордлнат не более 3,6 м;

,I[альномер лазерный
Leica DISTO 5910,

рег. No б0792-15

Рабочий эталон единицы дlины в

соответствии с лока.пьной поверочной

схемой, приведенпой в приложении А,

диaшазон измерений расстояний от 0,05 до

150 м, допускаемм средняя

квадратическаJl погрешностъ не более 3l
яния 150 м\{м

п. 10.5 Определение
абсолtотной погрешности
измерений расстояния от
видеомодуJIя до ТС

,Щальномер лазерньй
Leica DISTO 5910,

рег. Nч 60792-15

рабочий эталон единицы длины в

соответствии с локальной поверочной

схемой, приведешrой в приложении А,

диапазон измерений расстояний от 0,05 до

l50 м, допускаемtц средняя

квадрамческrш погрешность не более 31

стояния 150 ммм

п. 10.6 Определение
абсолютной погрешности
измерений расстояния от

разметки на доро)l(ном
полотне до Тс

п. l0.3 Определение
абсошотной погрешности
измерений интервалов
времепи

п. 10.4 Определение
абсолютной погрешности
(при доверитеrьной
вероятности 0,95 и

геометрическом факторе
PDOP < 2) определения
координат
местоположения
системы в плане

6



.Ща;ьномер лазерньй
Leica DISTO S910,

рег. JФ 60792-15

Рабочий эт.lлон единицы длины в

соответствии с лока.пьной поверочпой
схемой, приведенпой в приложении А,

диzlпазон измерений расстояний от 0,05 до
150 м, доIryскаем.rя средrяя

квад)атическtц поцрешность не более 3l
\l}t длJI стояния 150 м

п. \0.7 Определение
абсолютной погр€шности
измерений расстояния
между ТС, движущимися
в одной полосе дороги

Аппаратура
геодезическм
сtlутникокrя NVS-
RTK-MD,
рег. Nч 75078-19

Срелства измерений скорости в диапазоне

от 0 до 500 йс (от 0 ло 1800 км/ч),

грчшицы допускаемой абсолютной

погрешности измерений скорости (при

доверительной вероятности 0,95) не более

0 36 км/ч1м/с 0
Имитатор параметров

дви)кениJI
трalЕспортшD( средств
<Сапсан 3> литера 2,

рг. Nе 51426-12

Средства измерений, предlазпачеЕные дIя
имитации и воспроизведения скорости

двюкения ФilнспортЕьD( средств в

диzшазоне от l до 400 кйч с абсоrпотной

погрешностью не более 0,03 км/ч

Аппараryра
геодезическzul
спуп{иковм NVS-
RTK_MD,
рег. Nч 75078-19

Средства измерений скорости в диапазоне

oi 0 до 500 йс (от 0 ло 1800 км/ч),

границы допускаемой абсолютной

пЪ.р.rпо.r" измерений скорости (при

довЪрительной вероятности 0,95) не более

0 36 км/чl м/с 0

п. 10.9 Определение
погрешности измерний
скорости движения ТС
при измерении на

контролируемом гIастке

.Ща:lьномер лазерньrй

Leica DISTO 5910,

рег. Nэ 60792-15допускаемая средняя
погрешность не более

расстояния l50 м)

Средства измерений длины, диапазон

иiмерений расстояий от 0,05 до 1 50 м,

вспомогате льные техЕические с
времени в формате
от 0 до 59; мс: от 0 до

Иtrшrкатор времени
iп:мм:сс.мс (ч: от 0 до

ИВ-1: отображение
23; мин: от 0 до 59;с:

9999)
Пластина государственного регистрационного знака транспортного

ства дzUIее - ГРЗ ТС

!о
Iiны}lждеео ке утверп Другиверльзоватьоспи приII каетсяаlIиeti еIl и1l уср итипагоо,tз\l }твержденнеренииве-,Iичиtlн средстваице.lИныоэтал выN{указанногическиIчlе метролвл щиое д1lыII етворяюпо увере чнтос остью,измо еренийоll му средствувеличиныни веряе tцыедипиваюбесо п щие ередачу

чныхвано иямщеиовлд

п. 10.8 Определение
абсолютной погрешности
измерений скорости
движения ТС в зоне
KoHтpoJUI

п. l0.10 Определение
абсолютной погрешности
измерений угла между
осью видеомодуJIя п

направлением на ТС в

предел:rх зоны концоJIя
системы

6 Требования (условия) по обеспечению безопасности проведени,I поверки

6.1 При проведеЕии поверки необходимо собrподать:

- обпц,rе прlrвила ,ех,п"сr безопасносrи " 
,***u* с трбоваэияvи гост 12,2,003

кСистема стдцаргов Ooon""-uo-, т)ца, Оборудомние призводственное, Обще требоваtlия

1

безопасности>;

квадратическzul
3l мм (дtя

атгестовilнные таблице,требованиям,

схем.



- (Правила по oxpzlнe труда при эксILтryатации элеюрустzlновок), уtвержденные

Приказом Миrшстерства трулчnn .оЙч*"оi запц.rты Российской Федеращи от 15 декабря 2020 г,

Nо 903н <Об угВержлеrпш ПраВIlп по охране труда при эксIшуатащt электруст:lновок>;

- }казшия по технике безопасности, приведенные в эксILтryflацiонной докуl{екгдши Еа

средства повфки;
.}казшияпотехникебезопасности,цриведенныевэксILтУатациош{ойдок}тиеmшцп,rпа

средство измерений;
- указaшия по тсхнике безопасности, действующие на месте проведеЕиJI поверки,

6.2 К прведеrппо поверки допуск:lются спещ{аIисты, изушвшие тф,lч* бgзопасност,l

по ГоСТ 222бi-94 <Срлстм измереtптй элекгрическю( и мапlитньD( веJIичип, общ,lе технические

y.nou*. с ИзменениiМ Npl> и ГоСТ |2.2,о91-2002 <Безопасность элекгршIескID( KoHTooJ'uHo-

измерительньD( приборов и лабораторного оборудовлшя. часть l. обпцrе трбовдп,rя>>, имеющие 3

;йy ;й* "о 
,о,*,роб"-пасности И прше,цrrп{е инструсгаж по технике безопасности на

рабочем месте.

7 Внешний осмотр средства измерений

7.1IlрипроВеденииВнешнеГоосмоТраУстановитьсоотВетстВиеСистемследУющlлtл
требованиям :

- внеппrий вид Сисгем доJDкен соответсIвомть рисункzм, прIiведёштьш в оIIисании типа па

дчшное средство измерншi;

- маркиро"* доп*rrч aоо,вегсгвовать трбомниям эксгLrryатаIц,lонной докуменrдIии;

- отсугсгвие мехaши.IескID( повреждений и ослаблеrrие элемеЕтов креплевLu, четкость

фиксаши ш положения;

- четкость обозначений, щrсютУ и исправЕостъ разъемоВ и гявл нlUIиIпlе и целоФностъ

накJIеек от несд{кшонирмЕного доступа_

7.2 Резу.ьтаты вьпоJIнения опер,цши считать поло)юлтеJъными, есJIи выпоJпUIются

переlмсленные в п.7.1 требованпя,

7.3 ПрИ поJIучениИ ОТРИЦаТеJ-БНЬD( резуJБт:шоВ по ддпrой опершши, прц9дуру поверки

необходrмо прекратить, р".r;;;;;"",рЙ обор*о, в соответствии с п,12 дашIой метощки

поверки.

8 Подготовка к поверке и опробование средства измереЕий

fti.ý;;жa;ж;хз",iffi*о прведения поверкп на соответствие разлеrry з

настоящей методики поверки,

Впротивномслr{аепоВеркаСистемыприостанаыIиваетсядоВыпоJIненIIяУслоВии'
}казiшных в разделе 3.

8.2 По.щотовка к повеDке

Проверить no*"ai"a элекгропrrгiшвJl Систсмы. Вк.тпочить Спстему и выпоJIнЕть

операциипозаIryскУпрограммногообеспечениясоГласнорУкоВоДстВУпоэкспlryатации.
Вьцержать средства поверки во вкJIючеЕном состояпии в течение времени, указанного в

их руководствах по экспJryатации,

8.3 Опробовшл,rе
при опробовании првер€тся работоспособялость 

Сястемы,

ПЬд*rо*r, Систему к ПК черз сете_вой кабель,

В Йресноr строке браузера набрать IP адlес 
_Lистемы,

Ввести на странице zlвторизации логин и 
"upon" 

noou,ouaтeJul и перейти в интерфейс

ar",aъrп"rч*, 
опрбования сIrитать удовлетворитеJIьными, если обеспештвается передача

8



данньD( и в иЕтерфейсе отображается изображение, поJryчеIIное от Системы,

При получепиИ отицатеJIьIIьD( резуJIьтатов по данной опердши, процедуру поверки

необходлмо црекратrrгь, результаты поверки оформrl:ь в соответствии с п,l2 данной методики

поверки.

9 Проверка прогрtlмш{ого обеспечепия

9.1 Используя интерфейс (ПО) Системы проверить идентифlкационные данные

метроло гически значlлr,tой части По.
Идентификационное нaмменование и номер версии ПО доJDкны соответствовать

указанному в опис:lЕии типа на данное средство измерений,

При поlryчении оцицатсльньD( резуJьтатов по данной операции, процедуРу поверки

необходимо прекрамть, результаты по"ър*, оформить в соответствии с п.l2 данной методики

поверки.

l 0 Определение метрологшlеских характеристик средства измерений

l0.1опрлелениеабсошотнойпогрешностиопределепиязначенийтекУцеговремеЕи'
синхронизиров:шЕого с национальной шка,llой координирования времеrrи UTC(SU)

l0.1.1опрелелениеабсошотнойпогрешностиопDеделениязначенrдiтекУщегоВремени'
синхронизиров:lнного с национа,тьной шкалой коор,щ""ро"*п" "р:':ilллU]9!:U), 

проводят

методоМ измерениrI временных интервалов с помощью частотомера универсального,

Выполнить*о"',У,*"о.рл.,uизмерпийВсоотВетствиисосхемой,привеДённойна
рисунке 1.

глонАсс стАрт 24

CNT_9OxL

глонАсс
Nv2l6C-RTK-MA

Ант

lPPS

Рисунок l. Схема измерений

Перевести Систему в режим поверки времеЕи и убедлться в поJtучении Системой

нzвигационньD( даЕньD(, _ частотомера
после по.тrуrения нirвигационного рсшенItя произвести настоику

y"ru"pa-u"o.o Clti-яoxl ",оответствии 
с руководством поJьзоватеJIя,

Установитьрежи,vизмерен}rяивтермJrовлВремени'фронтывхода<д>и<В>
положительные, .onpo"un,n"," "i"o, "О" 

и <В> 50 t)", у",*о"'ь р}"rной режим порога

срабатывания по половивному значениЮ ЕlIt{ПЛИТУДЫ 
лИМПУЛЬСа,

Соединrгь *uo,o" " *o",u*' разъёма ' uiоод""*, сигнzллом метки времени

поверяемого Системы i" 
'"oo,"""""" 

" Ру*о"ол";; ;" эксплуатаци) с входом <<В>>

.ru.roro""pu 1rиверсlшьного CNT-90XL,
9

1PPS

Uпит.

Ант

Вход В

Вход А



НавхоД(А>частотомераУниверс.rльЕогоСNТ.90ХLпоДатьсигЕ:lл<lРРS>свьпсода
аппаратуры геодезrчеiкой спупrиковой NV2Iбс-Rтк-мА,

в слуIае если результаты измеренrdi бrпrзки к 1 с, то следует помен,Iть входы

частотомера }ниверФшьного CNT-9OXL и знzж погрешности,

в- процессе измерений на дtсIшее частотомера инд{ццруются результаты

ежесек}.ндныхсJIFIений'**","р.""*,форrrмрУемойСистемойиатrпарацройгеодезической
спутниковой NV2 1 бС-RТК-МА.

Установить Еа частотомере cNT_9OxL количество измерний 300, что соответствует 5

мин}тному цикrry.
в результате измерений за указанньй интервал времени на экране частотомера

y""uapa-ruoab отображается мzlксимальное значение абсошотной погрешности определения

значений тек}пIегО времени, синхронизированного с национальной шкалой координированIUr

времени UTC(SU). Зафиксировать результат измерепий,

|0.|.2 ДJБ модификации СТАРТ 24М определение абсоrлотной погрешности

определениятекУЩеГозначеЕияВремени'синхрпизироВаЕногоснационаJБнойппсалой
координировzlния времени uTЙsul', методом ФоЪоФксачи, шифрвого табло отображения

времени источника первичного точного врмепи УКУС-ПИ 02ДМ,

включить и подготовить к рабьте систему, источЕик первичlьй точного времени

укус-пи 02дч1, а также внешнее цифровое табло отобрмепия времени в соответствии с

руководствоМ пользоватеJU{. Перевести 
- -Сис,""у 

u р,*"Й поверки времени и убедиться в

поJIучении Системой ЕавиТационньD( данньD(,

Установить следующие режимы работы источника первичного тошrого времени УКУС-

ПИ 02[М:
- прием сигналов ГНСС - To,rbKo ГЛОНАСС;

- опорнм шкала времени - UTC(SU);

- часовiul зона - UTC+O.
Разместить цифровое табло отображениJI времени источника первитIного точного

up"".", УКУС-пи 02дЙ 
".о""*оrrро- 

iИ n уб.л"r"." в четкости его изображения,

Произвести ". "."."Б 
qо,офиксачий шiФговог1_1191олотображения времени, при этом

си присвоит каждому кадру значение времени проведения измерении,

10.2 Определение абсо:потной пофепшости присвоения временной метки видеокадру,

сиЕхронизироВдrной С национальной шкалой коордиЕированного времени UT9ýIJ) проводят

методом фотофиксачии u"Op""",","О"о отображiния времени источника первиtIпого точного

времени УКУС-ПИ 02ДМ. Е__^ .\_.л_л_.аI r,..глqя,"к пепвпчЕьй точпого ВреМеНИ
включить и подготовить к работе Систему, источник первпчпьй точп<

укус-пи 02,ЩМ, а ,"**, Т,","" i,фр"о, таблЬ отображения времени в соответствии с

р}ководствоМ no*ouu"-, Перевести 
^ -Сис,""у 

" р,*,* поверки времени и убедиться в

;Ь**1,i,."х"J#:".;frffi;:ъ:нJllii*_,",очItика первичного точного времепи укус_

ПИ 02[М:---- 
]lon"" сигналов ГНСС - только ГЛоНАСС;

- опорнzц шкlша времени - UTC(SU);

- часоваrI зона - UTC+0,
разместить ц,фро"о" табло отобрмения времени источника первичного точного

времени УКУС-ПИ 02ДМ -";;" ;Йоля iИ и убелиi""" " 
.lе,кос,и его изобраяtения,

Произвести ," 
"";;;Т;;;Й;-;;; 

цифрового табло отображениJI времени, при

этом СИ присвоит кtuкдому кадру значе,и" "рме,и 
прведения измерений,

,Щоrryскается *" "";fi;';;;ёiБi'lЧ:- 
наличии в составе Системы только

блоков измеритa*,,* оч"Jйп}пкт операции "о,"р,* 
объединить с п,l0,1,2,

10



10.3 Определение абсо.тпотной поцреuшости измерепий интерв:rлов времени

Определение абсолютЕой погрешности измерений интеркшов времени проводят

методом фотофиксачии чифрового табло отображеЕIбI времени источника перви-Iного точного

времени УКУС-ПИ 02ДМ.
разместить цифровое табло отображения времени источника первитшого точного

временИ укус-пИ 0Z.{M в зоне KoHTpoJUI СИ и убедrться в четкости его изображения,

Используя веб-интерфейс СистЪмы произ;ести фотофиксачию чифрвого тбло (фото 1),

ЧерезинтервалВремениравньйб}+5спроизВестипоВторнУюфотофиксацrлоuифровоготабло
(фото 2). Интервал времени оцределить по показаЕиям цифрового табло (Тз1),

Повторить измерениJI дUl интервала времени 60Gr5 С,

Примечание: поверка проводится дJuI

(метрологическiu харiжтеристика) заявлена,

Системы, у которого данная функция

Примечание: поверка проводится дJIя

(метрологическм хар:ктеристика) заявлена.

Таблица 3. Па a}l сцена имитации

Системы, у которого даннм функция

10.4 Определение абсолютной погрешItости (при доверительной вероягности 0,95 и

aaо""rр".r"a*о" фаlrrоре PDOP < 2) определения координат местоположен}tя Системы в плане

Определение чо"оr*r"й 
' no,p"*o,- (при ,човерительной вероятности 0,95 и

..о".rр".rЪ"*о, факторе PDOP s 2) определения_l9ординат местоположенllя Системы в плilне

проводят с помощью имитатора сигнаJIов сн-3803м, 
'on.'l' - i,аплл,

Расположить излуч:lюlltyо zштенну имитатора ёигналов сн-3803М в непосредствеЕнои

близости с приемной антенной навигационного приемника Системы,

перевести Систему в режим поверки местоположения, н!Dкаэ в интерфейсе Системы

кнопку кОпредaпa""" *оордr"ат>, и убедЙться влолучении Системой н.вигационньD( данньD(,

КажДоеизмере'п.*оор*п",п,,..,опопо*"'-СистемыВплzше'ВремениизначенияРDоР
булет индичироваться отдельной строкой таблицы в интерфейсе Системы,

10.4.1 При стационарном и передвижном рzвмещении Системы

ЗапУститьсценариЙимитацииспар.метр.lл,{и'Приведецнымивтаблице3,приэтом
контролировать, "rоб, 

arru"ar"" ,"oi"p""",*o,o Е*,ор, цулшения пе превыша"rо 2,

Значение
Наименовавлtе параметра

2l
ГЛОНАСС (кол СТ), GPS код (С/А)Формируемые сп}тниковые

навигаци онIiые сигналы

Продолжительностъ сцеЕария

8

8

количество каналов:
глоtlАсс
GPS АN GтS Аtl )одельсll (п уетт пр угствосфераро UMSмодельаониПараллетры среды распростzшения

ионных сигЕаловIIавигац

60,00,000000 N
030,00,000000 Е

l00,00
18 00

Координаты в системе координат
(стояпка):

- широта

- долгота
- высота, м

- высота геоида, м

WGS_84

Не менее 20 мин
Прололжительностъ стоянки

l1

Не менее 20 мин



осуществкть зlшись местоположений из сообщений навигационного приемника

Системы с частотой 1сообщение в l с в течение 20 миrгуг,

Примечание: поверка проводится для
(метрологическ:ц харiжтеристика) зzrявлена

Системы, у которого данная функция

10.4,2 ПрИ мобильноМ варианте размещения (на борry лвижущегося ТС):

Запустить сценарий имитации С ПаРаМеТРalI\,Iи, приведенными в таблице 4, при этом

*onrponrpo"uru, тгобы значение геометрического фактора рулшения не превьшало 2,

Таблица 4. Па сцена имитации

осуществить зiлпись сообщений навигшщонного приемника системы с частотой 1

сообшение в 1 с в течение 20 минlт.

Примечание: поверка проводится для

(метрологическая характеристика) змвлена,
Системы, у которого данная функция

10.5определениеабсолютнойпогрешностиизмеренийрасстояIrI{яотВидеомоДУJIядо
тс

определениеабсолютнойпогрешностиизмеренийрасстоянийдообъектовпроводят
методом сличения результатов измерений расстояяий Системы с значени,Iми измерений

дальномера лазерного Leica DISTO S910,

Расположлrть,,*"р'о**о-о"омерLеiсаDISТоS9l0подвидеомоДУлемтак'чтобы
начало отсчета Leica и пачало отсчета 

"ид"оrодlуоя, 
совпадающее с геометрическим цен,тром

его защитного окяа паходились на одной вертика:ьной оси, др}т под другом,

перевести Систему в режим поверки скоросги и положеrтия Тс,

Разместить макет государственного регистациопного знака (далее - ГРЗ ТС) взоне вид,rмости

Системы на миЕим.JIьном pu""ro""n" "оaйоо 
табrпце 5 и схеме, приведенной на рисунке 2,

ЗначениеНаrдленование параlvетра
,)

1

, GPS код с/АглонАсс код СRые навигационные ситнilлы
Не менее 25 минп ительность

8

8

количество кalналов:

глонАсс
GPS

Тропосфера прис)тствует (модель

STANAc)
Ионосфера прис}тствует (модель

SUMMER
с и гIl a,,:I ов

60,00,000000 N
030"00,000000 Е

100,00
l8 00

Координаты в системе координат WGS-84 (

- широта

- долгота
- высота, м

- высота геоида, м

стоянка):

5 минп олжительность стоянкиJl

35 м/сСкорость движения (пряr,rолинейное, равномерное
45 вдвижеIIие аз

Не менее 20 минп лжительность движениядо
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Таблица 5. Расстояния от видеомо до ТС

Рисунок 3. Схема измеренrrй

Произвести измерение расстояния Li Системой до объеrга,

Произвести измереЕие расстояния Lэi ДzuЬНОМеРом до объеrга. Повторить измерение

расстояпиJI до объекга для всех значений, указаяяьп< в табличе 5,

Примечание: поверка проводится дul
(метрологическая характеристика) змвлена.

Системы, у которого ланнм фlтп<чия

10.бопределениеабсолютнойпогрешяостиизмеренийрасстоfilияотрtL:}меткина
дорожном полотне до ТС

определениеабсоrпотнойпоГрешностиизмеренийрасстоянияотразметкинаДорожном
полотне до ТС проводят методом сли.Iенrlя резуJьтатов измерепия расстояЕия Системой с

значениями измерний да;rьпомера л.верного Leica DISTO 5910,

ПрипроведениипоВеркиподilнномУпУЕктУиспользоВатьгоризоЕтальпУюдороЖIУю
р*"ar*У 1д-ее - раз"етка), находящуюсЯ в зоЕе контроJIя СистемЫ (стоп-линия, пешеходrьй

переход и т. п.).

осУществитьразмещениеГРЗТСвзонеконтроJUIСистемынакр.lюлинииразметкии
провести измерение расстояния Системой,' Перемеiт"r" iрз Тс на расстояние 1 м и зфиксировать измеренные д:uьвомером и

Системой значения pu""ro*", oi |*r"r*" до ГРЗ Ti. Провести измереЕпя, разместив грз тс
на расстояниях 25,0 и 50,0 м от разметки до ГРЗ ТС,

Примечшrие: проверка проводится дчя образчов Системы в стационарЕом варимте

размещения и у KoTopbD( данная фlнкчия (измеряемzrя величина) заявлена,

10.7 Определение абсолотной погрешпости измерений расстоянпя межлу ТС,

движуцимися в одной полосе дороги
Определение абсолютной погре шности измерений расстояния меж.ry Тс, движущимися

резуJIьтатов измер€ния расстояпия

lз

Значения, мНомер измереяия
1l

502
1003
1504

грз тс DISTO 5910

Li

Lэl

в одной полосе дороги проводят мЕгодом сJIIгIеЕия

I

l
I

I

I

I

I

I
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Системой с значениJtrми измерений даьномера лазерного Leica DISTO S9l0,
ОсуществитЬ рлlмещение двух ГРЗ ТС в зоне контоJIЯ СистемЫ в одной_полосе дороги,

таким обiазом, чтобЬ расстояние от ГРЗ ТС Ns l до грз тс N 2 составило 2 м. Указанное

значеЕие расстоянrtя определитъ с помопЕю дzлльномера, Зафиксиромть измеренные

д-"по""ро" и Системой значениJI расстояния от ГРЗ ТС Ns 1 до ГРЗ тс J,l! 2,

ПоЪторить действия, p*"".i"" два ГРЗ ТС яа расстояниях з0 п 60 м от ГРЗ ТС N 1 до

ГРЗ ТС Ng 2.

Примечание:проВеркапроводитсядляобразцовСистемыВстационарномВариаIIТе
размещения и у koтopbD( дiшная фркчия (измеряемая величина) заявлена,

10.8 Определение абсошотной погрешности измерений скорости ,щижени,{ ТС при

измерении в зоЕе контрJIя
10.8.1 ОпределЬние абсо-тпотной погреrчности измерний скорстп ,щшкеЕйя ТС прп

изМерениивзонекоIfiроляметодомпоВидеокадр:tмпристационарномилипередвижпом
вари1lIтте размещенЕя системы

Подключить аппарат}ру геодезическую спугников),ю IWS_RTK-MD к персоЕальному

компьютеру a уaaчооuо"rr"Тй програN,rмным обеспечением д,Ul зiшиси данньD( в файл и

рапместить их в :lвтомобиле.
Установи.тьприпомоЩиПочастотУвьЦачид:rнньD(NVS.RТК.МDравкУrоlOГч'

Начать запись данньп< с NVS-RTK-MD.
Осуществить проезд зоны KoHTpoJUI Системы на автомобиле не меЕее З проездов с

разными скоростями, при этом скорости должны бьпь минимarльЕо и максимzlJьно возможными

на дaшном участке дороги.
Остановить з.шись дt!нньIх с NVS-RTK-MD,
используя веб-иптерфейс Системы определить время фиксации и скорость в зоне

KoHтpoJUr дJUI всех проездов.
Выбрать из записrшньD( данньD( с NVS-RTK-MD данные, соответствующие времени

фиксачии автомобиля в зоне контроJIя дIя всех прездов,
Произвести расqет скорости движения ТС в зоне KoHTpoJUI, зафиксировать резуJIьтат,

Примечание: поверка проводится для
(метрологическiц характеристика) заявлена,

Системы, у которого данная функция

10.8.2 ОпредеЛение абсолпотНой погрешносТи измерений скорости движения ТС при

измерении в зоне контрJlя при стационарном иJIи пер€двюкЕом варианте размещения Системы

радиолокационныМ методом производ-rтся пуIём измерения скорости, имитируемой

имитатором параметров движения транспортньrх средств <<Сапсан 3> mтера 2,

Размеспrь в зоне urпдлrо* сисrем", имитатор скорсти дюкениJl ТС и в

непосредственной бл,rзости ГРЗ ТС.
Подк.lпоwпься к поверяемой Системе,
Первесги Систему в режим поверки скорсти и положения ТС в зоне KorrтpoJшl,

На шпrгатор параметров движениjl трlшспортньD( срсдств 19_*:ч 3 > шлтера 2

установить имитпруеIlrуо "*ор* 
из ряда z0, i0, l2O, 150, 200, 250, 300, 350 км/ч, Система

произведёт измерение скорос; и измеренrтьй рЕзуJБтат булет иншrирваться веб-иrгерфейсом

Системы.
,Щопускаегся опредеJUIтъ абсо.rпотную погрепшостъ измерний скорости двлоr<еrrия ТС при

измереЕии в зоне ко}rФоJIя дlя Систем с рад,rолокащонным способом апа,погишrо п, 10,8,1

Примечание: поверка проводится дIя
(метрологическм характеристика) заявлена,

Системы, у которого данная функчия
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10.8.3 Опрелелеrтие абсо:потной погрешности измерений скорости ,щижения ТС при

измерении в зоне KoHTpoJU{ при мобильном вариilнте размещения системы

УстановитЬ патрульньй автомобиль (да.пее - ПА) и вспомогатеJIьЕое ц)alнспортное

средство (далее - ВТС} на пршrолинейном участке дороги, на расстолши пе бrшже 150 м так,

чтобы они двигlшись по ЕапрIlвлению др}т к д)угу в соседrих полосах двиlкения,

Подготовить и подкJIючить аIшаратуру геодезшIеск},ю спуп{иков},ю NVS-RTK-MD к

персональному компьютеру с установленныМ ПРОГРЧlltlМНым обеспечением для записи дzuIньD( в

файлиразместитьвВТС.
Установить частотУ вьцачи данных NVS-RTK-MD (темп решения) l0 Гч, Начать запись

данных с NVS-RTK-MD.
Проехать на ВТС навстечу ПА. Скорость движеЕиJI ВТС при этом должяа бьгь

,rp"".pnb 60 r</ч, скорость движевия ПА - примерно 40 км/ч,

Повторить цроезд не менее 3 р } с разными скоростями двиrкенIдL При этом скорости

должны бьпь минимально и максимаJIьЕо возможными на ддlном у{астке, скорость сбтпажения

транспортньD( средств не должна превышать 350 лол/ч, а скоростъ fIД не должна превьшать 150

км/ч.
Остановить запись данньв с NVS-RTK-MD.
используя веб-интерфейс Системы определить время фиксачии и скоростъ в зоне

KoHTpoJUl дJUI всех проездов.
ВыбратьиззzлписаЕньD(ДtшньD(сNVS.RТК.МDдаrrные,соответствУющиеВремеЕи

фиксачии автомобиля в зоне контроJи д,Iя всех проездов,

ПроизвестирасчеТскоросТиДВиженияТСвзонеконтроJя'зафиксироватьрезУЛьтат

Примечание: поверка проводится для
(метрологическzrя характеристика) заявлена.

Системы, у которого данная фlпкчия

Примечание: поверка проводится дJLI

(метрологическrш характеристика) заявлена,

Системы, у которого даннм фркчия

l0.10 Определение абсоrпотной погрешпости измерений лла между осью видеомодуJlя и

направлением на ТС----' 
Опр"о"оеш,rе абсоrпотной погрешности измереIrий угла мехду осью видеомодуJIя и

10.9 Определение абсошотной погрепшости измерений скорости движения ТС при

измерении на контролируемом ylacTke
Определение погрешности измерений скорости движения ТС при измереЕии IIа

конТроЛирУеМомУтIасткеПроВоДитьсличениемзначениJ{скоростиснilВиГационногоприемника.
Подключить аппаратуру геодезическую сп}тниковую NVS-RTK-MD к персонаJьному

компьютерУ " yar*o*rr"n"ui ,rpo.pu*n"i* обЬспеченИем дJU{ зzlписИ д:uIньD( в файл и

разместить их в автомобиле.
УстановитьприпомощиПочастотУВьЦачиданнЬD(NVS.RТК-МDраввУюlOГu.

Начать запись даrrньп< с NVS-RTK-MD.
осУЩествитьпроеЗДконтролирУемогоСистемой}частканаавтомобиленеменеез

проездов с разяыми скороатями, при этом скорости доJDкны быть минимально и максимаJIьно

возможными на дiiнном участке дороги.
Остаrовить зшtись данньD( с NVS-RTK-MD,
Использ)товеб.интерфейсСистемыопреДеJIитьвремяфиксацииавтомобилянаВЪезДеи

выезде с контролируемого у{астка дороги дJU{ всех про€здов,

ВыбратьиззаписаннЬD(ДаннЬD(сNчS-RТК-МDДанные'соотВетств}'ющиеинтеркшам
времени нiLхождения автомобиля на контролируемом yIacTKe дороги для всех проездов,

llроизвести расчет скорости движениJl ТС на контролируемом )ластке и погрешности

измерений скорости, зафиксировать результат,
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нzшрalвлением на Тс в предел:lх зоны конФоJIя Системы проводят методом сличенIlя

результатоВ измерения уг:rа Системы с значенltями измерний д:UIьцомера лазерного Leica

DISTO 59l0.
РасположитьлазерньйдаJьномерLеiсаDISТоS9l0так,qгобынача.поотсчетаLеiсаи

начмо отсчета видеомодуля нzнодились на одяой вертика.lьной оси, дрг под д)угом,

Установить имитатор пapzll\.reтpoB движения тр.lнспортньD( средств <Сапсан 3> .тштера 2

перед Системой на расстоянии 20 
" " 

aona KoHTpoJUl, таким образом, чтобы изображение цеЕта

имитатора оказалос; в области изобракения, отмеченной рамкой,
Включить на имитаторе режим имитации одпlочной цели,

установить на имиrаmрь с*орости значение шvитируемой скорости 20 ю,r/ч,

[lереместить имитатор скорости в горизоЕгальной плоскости на расстояЕие AL от

нормаJIи к Системе " 
nu puaaro""ne АК соответств)тощее углу 5 гралусов согласно таблице 6

как пока:}чшо на рисуЕке 3, поочередно в левую и в правую стороЕу,

Таблица 6. Зиачение изм

--r_---ис---
грз тс

^L

емых лов

^к

ис
гЕгтс

Нормаль к системе

S

^L
^к

--+---
ис

pe916l- l--

Рисlъок 4. Схема измерений угла па ТС

зафиксировать значение угла на Тс ci, Измеренное Систеллой,

ГIовторить измерения й u"* значений, указtшньD( в таблице б,

Примечание: проверка проводится для образцов Системы, у которых данпая функчия

(метрологическм характеристика) змвлена,

11 Подтверждение соответствия средства измереЕий метроломческим

требованиям
11.1 Результат операции поверки по пу{кту 10,1,1 считать положитеJьным, если

значения абсоrпотяой погрешности определения ЗНаЧеНИЙ ТеКУЩеГО ВРеМеНИ'

синхропизиров.tнного с о,lоо,-"ооЯ -*-ой *оорло"провапия времени UТС(SЦ всех

;;й;;;й 
"од,rфикации 

СТАРТ 24Н не превышает+100,0 нс,

1б

С;, ГРаД}С S Il AL, м ДК, м

) 20,000 1,750 20,0,1б

10 20,000 з,527 20,309

з0 20.000 11,54,7 2з,094
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.Щля молифкаuии СТАРТ 24М мЯ поJI}чепньD( в п, 10,1,2 значений расстштатъ

значение абсолютной погрешности определения текущего значениJI времени,

синхрнизирВalнного С национальноЙ шкалоЙ коордlниров{Шия временИ UTC(SU) Ati, С, .ЩЛЯ

каждого измерения по формуле (1):

Дt1 = 1a, _ .a, ,

Г,Ще Tg1 - ВРеМя, присвоенное i-My кадру Системы, с;

Тз1 - ЗНПЧеПИ€ иЕдикатора времсни на l-M кадре, с,

(1)

РезУльтатоперациипоВеркипопУнктУ10.1.2считатьположитеJIьным,есJIизпачения
абсоjпотной погрепшости определениJI значенпItr тец/щего времени, сшrхроЕй:lпровапЕого с

национаJrьной шкалой коор,йрваЕпя времепи UTС(SЦ всех измереЕIIй для мо,ццфш(ащ{r

СТАРТ 24М не превыrпает +1,0 мс.

11.2 Дtý полученньD( в пупкте l0,2 значепий рассчитать значеппе абсоJпотIrой

погрешности присвоеЕия временной метки видеокадру, синхронизирваяной с ЕдIион:UIьной

шкалой коордrниров.lшIого времени UTC(SU) Ati, С, ДЯ КаХдого измерепltя по формуле (l),

РезУльтатыпоВеркипопУпктУl0.2считатьположпТеJIьными'еслизначени'I
абсошотной погрецшости присвоен; вiемепной метки видеокад)у, синхронизированной с

национllльной шкn;Iой коор.щнпромЕного времени UTC(Sц, дIя всех измереfiий наJ(одятся в

пределах l мс.

l1.3ДяпоJryченньD(впУнюеlO.ЗрезУльтатовизмерений'рассчитатьабсо,потнУю
погрешность измереЕиЙ интервtчIов времени АТ, с, по формуле

АТ=Тс-Тэт, 
(2)

где Тэт - значение интерв:lла времени, пол}ченного с помощью УКУС-ПИ 02ДМ с цифрвьь'

табло, с;
Тб - ИНТеРВ:rл времсни, измеренЕьй Системой, с,

Рассчитать значение интерв:lла времени, полученного с помощю укус_пИ 02ДМ с

цифровьь{ табло по формуле

l31 = 123-113 l 
(3)

где Тlэ - зiiачение времени, ипдицируемого цифрвь,ш табло Еа фото l, с;

Т23 - знач9ние "р"r""", 
индицируемого цифровьш табло на фото 2, с,

РезУльтатоперациипоВеркипопУнкryl0'3сщrтатьположгтеJьным'еслизЕачение
абсоJпотной погрешности измеренЕй интерв:Iлов времени не превышает +l мс,

l 1 .4 ДлЯ поJI}ценньD( в пуЕкте l0,4 рзупьтатов измерениЙ опредеJIЕтьл абсолотную

погрешность коордlнаты В (широiы) АВ;, ДЛrСТРОК, в которьж значение PDoP < 2, по формуле

AB;_Bnr-r",
где Двi - абсо:lютная погрешность определения широты, градус;

Во; - леЙствитеJIьное значение координаты В в j-ьЙ момепт времеЕп, градус;

Bn; - ИЗМеРеНное значение координаты В в j-ьrй момеят времени, црадус,

(4)

Ана:lогичньпv образоМ определитЬ абсолотrrуО погрешность координаты L (лошоты)

Il



bLi,

метры по формулам
- для широты:

- для долготы:

1r-ez.sln2Bo;)3

Перевести значения пофешностей определения координат в rшане (rпироты и доrготы) в

1-е2) т
180ABj

bl:j =

а

1

,ДВ; (5)

Пв=* мв *Мь J- ')

,lT
(6)

180

(7)

(Е)

и

+ (9)

измерений расстояrтий до ТС рассчитать

(10)

$.ац
] 

r-e2.sinz во,

где
а - большм поJryось общеземного эллипсоида (WGS-84: а = 6378137 м), м;

.-,*.ч."'р'.'тетобщеземногоэJIлипсоида(WGS-84:е2=0.00669437999)'м;

Рассчитать сисТематическ},ю погрешносlъ определения широты по формуле

где N - щ-лсло измерений, в KoTopbD( зЕачение PDOP < 2,

дпа.погишй образом piaa"_ur" систематическую погрешЕость определенпJI долготы

Мr,*,
Определить среднее квадратическое откJIонение (СКО) од, м, резуJьтата определени,I

мв , Ав;,

широты по формуле

гry ,(nB;
.2_r")

fi-1

Аналогичньпц образом определить СКО результата ОПРеДеЛеЕИЯ ДОJГОТЫ Од, М,

Рассчитать абсолютrг}то погрешность (при доверите:ьной вероятности 0,95

геометрическом факторе 
pDop s 2) определения коорд{нат в плане П6, м, по формуле

(

Результат операции поверки по пркгу_ 10,4 считать положительным, если:

для СистеМ 
" 

a,ч-о"Ъ* р"*""' (при стационарном иJIи передижном варианте

размещении) абсо.lпотнм no.p.rrro"ri (по уровню вероятности 0,95) определения координат в

плане прИ работе пО ."*#* iлоЫсё' 1кол СТ), GPS код (С/Д) (при геометрическом

Б"-r"р.ЪЙР,.r'#,""3r;lri,H;}.T_H 
-}'r,.h. 

gR" мобильпом варианте размещении)

абсолютнм погрешность (;;;;;;;,po""o"n _0,Ч5) 
определения координат в плlше при

паботе по сигнzллчлм глоrrдЁс'|,i'"iётj. ЪБ _Ъ^ tсlл1 (np" ."о".rрическом факгоре 
pDop не

Ьолее 2), не превышает +7,2 м,

l l .5 Jlля поJIученньD( в пунюе 10,5 рзу;ьтатов

ALi, м, дrя каждого измеревия по формуле

AL1 -L1 -щ1,

гдс Li - расстоffие, измеренItое Системой, м;
' 

Lзi --РаССТОяние, измеренное дальномером, м,

Результат операции поверки по пункгу l0,5_ считать положитеJIьяым, есJIи значенпя

абсолютной погрешности J:;;; р",#"Й ",ТС 
нФ(одятся в прделах +0,1 м,

l8



11.6 Дя поJIученньж в rrуЕкге l0,б рзуlьтатов измерний рссmяния от разметки на

доржном nonorn. до ТС для кмдого измерения по формуле (10),

РезультатЫ поверкЙ по пункгу 10,6 считать положЕтоJIьными, ес:rи зЕачения

абсоrпотной погрешности измерений paccToJIHL от рд}метки на дорожном полотне до ТС

нarходятся в пределах i 0,1 м.

ll.,7 М поJrученньD< в пункге 10.7 результатов измерпrй расстояЕия между ТС,

двихýцшмися в о,щой полосе дорги для каждого пзмерения по формуле (l0),

Результаты поверки по rrу{кту l0.7 cTlTaTb положитеJIьными, есJIи значенпя

абсо.гпотной погрешности измерний расстоянtrя между ТС, двюк},щпмися в одной полосе

дороги н!жодятся в пределах * 0,1 м.

l1.8ДIявыполненияп.10.8рассчитатьабсоJпоТfiУюпогреIшносТьизмернrйскорости
движения ТС в зоне KoHцoJuI AV1, п,r/ч, по формуле

AV1 -V1 -Vз1 ,
(1 1)

где Ч - значение скорости, измеренное Системой для i-го результата, кл,/ч:

V31 - ЗНаЧеНИе скорости ТС в зоне контроJIя, измеренной навигационным приемником

(имитируемой имитатором), км/ч.

РезУльТатоперацииповеркипопУнктУ10.8считатьпопожитеJьным'еслизначеЕия
абсолютной погрешности измерений скорости движепия ТС в зоне KoETpoJUI Еаходятся в

пределах *1 км/ч.

l1.9flлявыполненияп.10.9рассчитатьзначениеабсолютнойпогрешностиизмерений
скорости движения ТС прИ измерениИ на контролируемом участке ДV1, кйч, по формуле

ДV1 -V1 -Vзi , (12)

где V1 - знаЧение скорости, измеренное Системой для iго проезда, выраженное в км/ч;

v31 - Значение скорости Тс на контролируемом участке, измеренной навигационным

приемIrиком, км-/ч.

Резуrьтат операIши поверки по пунюу 10,9 сштать положЕте,БЕым, если зЕачевия

абсошотной погрешпости измерний скорсти двюкенr,я Тс при измерlми на контролируемом

ylacTкe на(одятся в пределм +l rоr/ч,

11.10 Дя поJIученньD( в IryrKTe 10,10 резуштаmв измерепий, рассччгать абсоrпотпую

погрешяостьизмеренияУгламежД/осьювидеомодУJUIпЕаправлеяиемнатсвзонекоЕтроJIя
Ас1, градус, по формуле

Aci = 6, - Оr,, 
(1з)

где с, - аначение угла на ТС, измереЕЕое Системой при i-M измерении, градус;

c;i - эТаrIОЕНое зЕачеЕие угла яа ТС лля i-оrо измерешtя, градус,

l9



Результат операции поверки по п},нкту 10.8 считать положl'l.геJьным, есJIи значения

абсолютной погрешности измерений угла между нормалью модулJI радарЕого и направлением

на ТС в зоне KoHTpoJuI находятся в пределах *1О.

11.11 Критериями приIUIтия специalJIистом, проводившим поверку, решениJI по

подтверждениЮ соответс,гвиJI средства измерений метрологическим требовани-m{,

устilновленным при уIверждении типц явJUIется обязательное вьшоJIнеЕие всех процедФ,

IIеречисленньН в рzlзделzrх 8.3; 9; 10 и соответствие действительньп< значений метрологическID(

характеристик Сиътем телеметриtIеских ztвтоматического распознаваниr{ трiшспорта стдрт 24

требованиям, }казанЕым в п}нктarх 11,1 _ l1.10 Еастоящей метод,lки,

l 1 .12 При полу{еЕии отрицательIIьD( результатов по любой из процедур, перечисленIIьD(

ВрzВДелах8.3;9;10илинесооТВетсТВииДейсТВительньD(значенийме'грологическrх
*up-*r.prarrn Систем телеметическйх автоматического распозIIаванI{я трчlнспорта стдрт 24

,рaбоuuп""r, указаЕным в п}нктzrх 11.1 _ 11.10, принимается решение о несоответствии

.рaдaruu 
"ar"рaний 

метрологическим требованиям, устаЕовленным при утверждении типа.

12 Оформление результатов поверки
12.1 РезультатЫ проверкИ внешнегО осмотра, опробования, идентификации ПО, условий

поверки и окончательные результаты измерений фасчетов), полученные в процессе поверки,

заносят в протокол ,rou"pu" ,rроrauоп"uЪй формы, с }казанием серийного номера ПО

поверитешI.
12.2 Сведения о результатzIх и объеме проведенной поверки средства измерений в цеJuIх

её подтверждения передаются в Федералъньй информационньпi фонд по обеспечению

единства измерений в соответстви, i Пор"л*ом созданиJI и ведения Федерального

информачионноъо фонла по обеспечению единства измерений, По заявлению владельца

средства измерений знак поверки наносится на свидетеJIьство о поверке,

12.3СвидетельствоопоВеркеилиизвещениеонеприГоДlосТикприменениюсреДсТВа
измерений вьцаётся по заявлению владельцев средства измерениI-I иJIи ,пиц, представивIIIих его

в поверку. Свидетельство о поверке или извещение о непригодности к средства

измерений должfiы бьrгь оформлены в соответствии с требо правовьrх

нормативньж документов.

Начыtьник лаборатории J\! 441

ФБУ (НИЦ ПМ - Ростест> С. Н. Голышак
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Приложение А

локаьная повероIшaц схема дJи Систем телеметричlких автоматического распозЕаваIIия

транспорта СТАРТ 24

=

о
dl.
q)

хо

д

F
Ф

(6

Базисы эталонные и пространственные полигоны

3 разрял по Приказу Росстандарта
от 07.06.2024 Ns l374

Непосредственное сличение

Да:rьномер лазернъй Leica DISTO S9l0,

рег. N б0792-15
0,05 - 300 м
Дl = +3l шrr

Непосредственное сличение

Системы телеметрlт.Iеские автоматического

Dаспознавания транспорта СТАРТ 24
0-150M

ДL = +0,1 м
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