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ввЕдЕниЕ
Настоящая методика распространяется на системы измерения скорости

транспортньD( средств <<Автодория> 2.0 (ла_пее по тексту системы <Автодория> 2.0) и

устанавливает методы и средства их первичной и периодических поверок.
Методика поверки разработана в соответствии с РМГ 51-2002.
Межповерочный интервал - два года.

При проВедении поверки необходимо руководствоваться данной методикой и
эксплуатационной документацией.

1 Операции поверки
l. При проведении поверки должны быть выполнены операции, укiванные в

таблице 1.

2, ПослеДовательность проведения операций должна соответствовать порядку,

указанномувтаблице l.

2 Средства поверки
При проведении поверки должны применяться средства поверки и вспомогательные

устройства, указанные в таблице 2.

аблица l. ипо

Наименование операции
Номера
пунктов

методики

Проведение операций при

первичной
поверке

периодической
поверке

внешний осмотр регистраторов 1 + +

0пробование
5.1 + +

Измерение зоны фиксации 5.з + +

Определение погрешности расстояния зоны
контроля

5.4 +

Определение погрешности времени 5.5 + +

Определение погрешности измерения скорости
движения ТС

5.6 + +
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Таблица 2. Средства поверки

исправны' поверены и иметь свидетельство о поверке. .щопускается применение Другиханалогичных средств поверки.
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Рисунок l. Чертеж метки для замера протяженности зоны фиксации

3 Требованиябезопасности
l. Во время подготовки к поверке и при ее проведении необходимо соблюдать
прilвила техникИ безопасности, прИ экспJIуатации электроустановок и требования,
устЕlновленные технической документацией на используемые при поверке средства
поверки.

2, ВСе ПРИСОеДИНеНИЯ ЭЛеКТРИЧеСкой схемы в процессе поверки производить только в
обесточенном состоянии.
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наименование
средства поверки

Требуемые техничеспrе
характеристики средств Рекомендуемое средство

поверки (тип)

+1.0 мм Leica DISTO D5Метка,
изготовленная в
соответствии с

5.з,5.4

* (0,005.S + Курвиметр полевой
кп -2зOс



4 Условия поверкп
l. При проведении поверки должны соблюдаться условия, укzLзанные в руководстве по

эксплуатации средства измерения расстояний.
2. Средства поверки системы <Автодория>> 2.0 должны быть подготовлены к работе в

соответствии с их инструкциями по эксплуатации.

3. Проведение поверки системы кАвтодория> 2.0 производится оборулованием,

перечисленным в таблице 2.

4. Поверка работы регистраторов должна производиться на открытом пространстве для
того, чтобы ГЛОНАСС приемник имел возможность получения сигнzlлов со

спутников.

5. Проведение поверки

5.1. Внешний осмотр регистраторов
При проведении внешнего осмотра должно быть установлено соответствие регистраторов
транспортньrх средств системы <Автодория> 2,0, далее регистраторов, следующим

требованиям:
_ на корпусе должны быть нанесены: нaмменование изделия, наименование или товарный

знак завода изготовителя, зчlводской номер изделия и год выпуска, знак утверждения типа;

- комплекс не должен иметь механических повреждений, влияющих на его работу.
Результаты поверки по данному пункту считаются положительными, если обеспечивается

выполнение всех перечисленных в пункте требований. При получении отрицательньгх

результатов дальнейшее проведение поверки прекращают.

5.2 Опробовапие

5.2.| Сверка контрольньж сумм метрологически значимых прогрaммных модулеЙ

Операция заключается в расчете контрольньrх сумм метрологически значимых

программньтх модулей регистратора и вычислительного цента и их сравнением с

этalлонными значениями. Контрольные ср{мы рассчитываются по алгоритму MD5.

5.2.1.1 Методика сверкш контрольных сумм метрологически значимых модулеЙ

<<Вычислительного центра)
.Щля осуществления сверки выполнить следующие действия:

l. Авторизуйтесь в ОС компьютера, на котором установлен кВычислительньЙ

центр).
2. Перейдите в каталог библиотек приложения кВьгчислительный центр)),

располагаемый в папке домена приложения.

3. Выполнитекоманду: mdSsчm metrology-2.0-RЕLEASE.jar
Здесь 2.Q_RELEASE - текущаJI версия модуля, должна совпадать с заявленноЙ В

докуI!(ентации.
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4. Сравните полученную суммУ с этitлонныМ значением, укiLзанным в
АДОР,427878.002 РЭ. Операчия считается успешной, если результат расчета контрольной
суIuмы совпtIл с эталонным значением. При получении отрицательных результатов
дальнейшее проведение поверки прекращают.

5.2.1.2 Методика сверкп контрольных сумм метрологпчески значимых
программных модулей <<Регпстратора)

Щля осуществления сверки выполнить следующие действия:

l. Авторизуйтесь в ОС регистратора.
2. Перейдите в каталог Registrator/lib, располагаемый в папке установки
прогр.l}dмньrх модулей регистратора.
3. Выполнитекоманду:mdSsumliЬDаtаМеrgеr.sо
4. Сравните полrrенную сумму с этtIлонньIм значением, операция считается
успешной, если результат расчета контрольной ср{мы совпilл с эталонным значением.
при получении отрицательньж результатов дшlьнейшее проведение поверки прекратцzlют.
5.2.2 Определение работоспособности регистратора
,щля определения работоспособности регистратора выполнить следующие операции:

l. Подключитесь к модулю настройки регистратора с использованием мобильного
ПК. fuя этого откройте в браузере http://IP:8080/registrator-online, где IP - iр_адрес

РеГИСТРаТОРа. ОткроЙте зада.ry кСостояние); на экране отобразится информация о

функционироваIrии р&!личньD( компонент регистратора.
2. Убедитесь, что зzшущены все приложения, доступны все необходимые сетевые
подкJIючения и получtlются дzlнные с ГЛОНАСС приемника.

рисунок 2. Модуль настройки регистратора. Задача ксостояние>

Продолжать определение работоспособности регистратора следует, только если

функционируют все приложения и доступны сетевые соединения. Одновременное
отсУтствие Интернет соединения и VPN не явJuIется покtвателем неработоспособЕости

регистратора.
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3. Подключитесь к прогрst]чfме настройки регистратора с использованием мобильного
ПК, откройте задачу <База>; на экране появится полrIаемое с видеосистемы прибора
изображение.
4. .ЩОждитесь проезда мимо регистратора транспортного средства, подождите не
менее 10 секуrrл и обновите информацию в задаче <База>.

5. Убедитесь, что в результате работы программы кБаза> на экране отображается
следующiш информация о зафиксированном транспортном средстве (рис. 3):

- зафиксированный ГРЗ;
- дата и время фиксации ГРЗ;

'ёulФdФr]€]gsаdф 
Нчцфrф2rю ЁЙ :j Оьт ýMrbbn ЕсФ 9ьш Еh

Рисунок 3. Модуль настройки регистратора. Задача <База>

Результаты опробования считаются положительными, если в окIIе браузера отобрахена
информация. При полrIении отрицательньж результатов дальнейшее проведение поверки
прекращают до устранения причины сбоя.

5.2.З Определение работоспособности вьItIислительного центра и корректности
вычисления скорости движения транспортньIх средств

.Щля определения работоспособности вьr.Iислительного цеЕтра выполните следующие
действия:

1. Подключитесь к базе данньrх вычислительного центра с помощью программы
кАвтомонитор>
2. Выполните поиск зафиксированньtх поверяемыми регистраторами транспортньж
средств. Поиск осуществJIяется по идентификатору регистратора.

Убедитесь, что существуют записи об измерении скорости транспортньD( средств

регистраторtlми, входящим в поверяемую систему. В случае отсутствия таких записей
дальнейшее проведение поверки прекращают до устранения причины сбоя.
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Рисунок 4. Поиск зафиксированньtх ТС в прогрЕlмме (Автомонитор>

3. Выберите одну из записей об измерении скорости транспортного средства,
убедитесь, что на экране отображаются данные о координате и времени фиксации его на
каждом приборе.
4. Рассчитайте скорость движения выбранного автомо биля:
а. Авторизуйтесь в оС компьютер1 на котором установлен кВычислительньй
центр).
ь. Перейдите в каталог библиотек приложения квычислительный центр>, запустите
модуль кРасчет скорости))
с. Заполните протяженность зоны контроля, время фиксации на первом и втором
регистраторах и нажмите <<Рассчитать>

5. на экране отобразится скорость движения автомобиля. Сравните ее со скоростью,
отображаемой в программе кАвтомонитор).

Результат опробования считается положительным, если рассчитаннruI скорость равна
скорости, отображаемой в програNrме кАвтомонитор). При получении отрицательньIх

результатов дальнейшее проведение поверки прекращают до устранения при.п.rны сбоя.
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Измерение протяженности зоны фиксации

Рисунок 5. Схема зоны фиксации,

5.3.1 Измерение протлкенности зоны фиксации

Рисунок 6. Регистратор установлен сбоку от дороги (вариант А).
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рисунок 7. Регистратор установлен над проезжей частью.

Рисунок 8. Регистратор установлен сбоку от дороги (вариант Б).
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[ля измерения зоны фиксации выполните следующие действия на каждом регистраторе,
уrаствующем в измерении скорости движения Тс:

5.з. 1 . 1 Откройте програп{му кКамера>, РаgДел кРазметить области>.
5.з.1.2 Выставите маркеры на дорогу так, чтобы их центры лежали на линиях,

ограничивающих зону контроля.
5.3.1.З Измерьте расстояние между меткilми М1 и м4 (м2 и М3).
5,З.2 Расчет погрешности зоны фиксации
5.з.2.| !ля расчеТа погрешНости зонЫ фиксациИ измерьте протяженность зоны фиксации(Ii) для каждого регистратора, участвующего в измерении скорости ТС.
5-з.2.2 Система считается прошедшео_lч.р_п* если расстояния MlM4 и М2М3 попадаютв диапазон, укtванный в Таблицы l А!ОР.427878,О02 РЭ:
модель Ns l-зона фиксации от 2,1 до 3,1 м;
МОДеЛЬ JФ 2 и модель Ns 3 _зона фиксации от 2,8 до 4,2 м.

5.4 Определение расстояния зопы контроля

5.4,| Измерьте протяженность rIастка дороги между регистратораI\4и, для этого разбейтеизмеряемый участок на криволинейные участки с поворот.lми в рiвные стороны.
Измерьте расстояние по внутренней дуге каждого поворота, а в точке смеЕы
напрЕвлеНия поворота меняйте сторону дороги на противоположную (Рис. 9).

рисунок 9 Измерение протяженности зоны контроля на криволинейном участке.
переход совершается по перпендикуляру. .щля его нахождения проведите несколько
измерений лЕц!ерным дальномером до противоположной стороны дороги так, чтобы найти
кратчайшее расстояние.
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5.4.2 На прямьж rrастках переход может быть осуществлен в любой точке. Если на
измеряемом rIастке присутствуют повороты в рЕlзные стороны и между ними нет
протяженного прямого участка, определите начало поворота по следующей методике:
а, Вдоль края дороги последовательно на расстоянии 10 М друг от друга выставите
метки М1, М2, МЗ.
ь. С помощью дЕIльномера измерьте расстояние Ml М3. Если оно больше 19,92 м, то
этот участок стIитается прямым. В этом случае в точке М2 осуществляется переход на
противоположную сторону дороги. Иначе Ml перемещается от М3 дальше вдоль Kparl
дороги на расстоянии lOM и измеряется расстояние М2 М1 и Tzlк далее.5,4,з Система считается прошедшей проверку, если измереннtш прот",кенность зоны
контроля не меньше значения указанного в Таблице l ддор.427878.002 РЭ:
модель Nq l - протяженность зоны контроля не менее 250 м
модель Ns 2 - протяженность зоны контроля не менее 500 м
модель N9 3 - протяженность зоны контроля не менее 1000 м.

5.5 Определениепогрешностп измеренийинтервалов времени
каждый регистратор содержит в своем составе сервер времени, который осуществляет
синхронизацию встроенного таймера с сигналами точного времени, получаемого с
системы глонАсС. Для определения расхождения показаний таймеров регистраторов
выполните следующие действия на каждом регистраторе:

5.5.1 Подключитесь к модуJIю настройки регистратора с использованием мобильного
ПК. ,ЩЛЯ ЭТОГО ОТКРОЙте в браузере http://IP:8080/registrator-online, где [р - iр-uдре.
регистратора. Откройте задачу <состояние>

Рисунок
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в разделе NTPD показывается откJIонение сервера времени, вырчDкенное в миллисекундах
(torrrr),
5.5.2 Поверка считается успешной, еСли tol1rrg К8Ж,ЦОГо из регистраторов не превышает
значения 0,005 с, укtванного в Таблице 1 АДор.427878.002 рэ.

5.6 Определение погрешности измерения скорости двпжения Тс
5.6.1 Рассчитайте погрешность зоны фиксации:

'ъ = max(Lr; L) lS
где L1, L2 - ИЗМеренные длины зон фиксации,.S - измереннtш протяженность зоны
контроля.
5.6.2 Рассчитайте погрешность синхронизации таймеров

бt = (tоrr.sеf, * tоrrr"rr)/ *vmах
гда tof rset - значение параметра offset для i-ого регистратора (п. 5.5.),Vmах -
максим€tJIьнtш измеряемzш скорость (Таблица l АДОр.427878,002 рэ).

5.6,з Рассчитайте погрешность измерения скорости движения Тс на участке по
формуле:

d = (6% * 4р"дизм.s* бt)Vло,
где 4р"о"r",5 - ПОГРешность средства измерений расстояний при измерении зоны
контроля.
5.6.4 Система кАвтодория> 2.0 считается прошедшей поверку, если погрешность
измерений скорости движения Тс не превышает значения, укzванного в Таблице 1

лдор.427878.002 рэ.
Модель Jф 1 и модель J,,lb 2 с протяженностью зоны контоля 250 м и 500 м: не

менее 150 км/ч и погрешностью измерений - + 3 км/ч и не менее 200 км/ч и
погрешностью измерений - * 3 км/ч.

Модель Ns 3 с протяженностью зоны конТроля 1000 м: не менее 200 км/ч и
погрешностью измерений - * 2 км/ч.

б Оформление результатов поверки
Если система кАвтодория) 2.0 признана в процессе поверки годной, то результат поверки
з.lносится в формуляр системы АдоР.427878.002 ФО, заверяется подписью поверителя и
оттискоМ клейма или офорМляетсЯ "СвидетеЛьствО о поверке" установленного образца в
соответствии с ПР 50.2.006.

Система кАвтодория>> 2.0, признаннЕUI в процессе поверки непригодной, к применению не
допускается. Владельцу комплекса выдается извещение с укд}анием причин
непригодности в соответствии с требованиями пр 50.2.006.

Заrrлеститель начальника НИо-l0 -
начальник НИЦ ФГУП (ВНИИФТРИ) fuупr,
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7 Термины и сокращения
в настоящей методике приняты следующие термины, сокращения и определения:
ПО - программное обеспечение;

ТС - транспортное средство;

РТС - регистратор транспортньtх средств;
ПДД - правила дорожного движения Российской Федерации;
грз - государственный регистрационный знак транспортного средства РФ;
Зона визуального контроля - участок проезжей части, контролируемый

видеоустРойством, в котором осуществляется регистрация ТС оборулованием комплекса;
Зопа фпксации - участок зоны визуального KoHTpoJUI, контролируемый

видеоустройством, в котором осуществляется регистрация Тс оборудованием комплекса
дJUI расчета скорости;

Зона контроля - rIасток проезжей части, ограниченный двумя зончlми фиксаций;
протяженность зоны контроля - это кратчайшее расстояние между началами зон

фиксаций каждого прибора.

ПК - персональньй компьютер
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В разделе NTPD показывается отмонение сервера времени, выраженное в миJIlшсскундах
(tопs).
5.5.2 Поверка считается усqешой, если tоfrýеt каждого }tз регЕстраторв dо лревышает
зЕачеяия 0,005 с, указацного в Таб.пrце I АДОР.427878.О02 РЭ.

5.6 Опреле,леппс погрешпоg]ra в]м€ревшя cKopocTrr двпяtеввr ТС
5.6.1 Рассчптаfiте погршяость зоны фиксашии:

61 = max(l1; lr) /S
где L|, L2 - Вмеревfiые лппкы зоп фпксацил,.' - измеревям протя}кеr.ность зоЕь!
коrФом.
5.6.2 Рассчптайте погрешос,rъ спrrхронизацrц таймеров

6. = (tоп,",, + t"rl*,)/ j-
где tollýe.t - зЕачýние парамегра offset длr i-ого ргисцlатор (пл 5.5.), И,аоJ
м.lхсllма,пьяlц Езмеряемая скорсть (Табл{ца 1 АДОР.427878.002 РЭ).

5.6.з Рассчrтайте логрсшIlость Езмереllия cкopocтlt движеIlия ТС на участке по
формуле:

d = (6n + 6.оqд 
""!.,s+ 

4) И-",
где 6"рqдвзв. s - погреш!{ость средства взмереrrrй расстоялЕй при измереЕllt зоны
KoETpoJи.
5.6.4 Система (Автодорпя) 2.0 сtштается црошедшеЙ цоверку, еýли погр€цшость
к}мереЕий скоIюстп движевия ТС не првьшает зн&чениr, ук.Lз lпого в Таблццс l
мор.427878.002 рэ.

МодеrБ N9 l rr моделъ Nэ 2 с пртяхенвостью зоны KoвтpoJul 250 м Е 50О м: Ее
мсrlее l50 юr/ч r погрешsосгью измерсвий - * 3 rФl/ч Е ве менее 200 пr/ч я
погрецвостью измерений -+ 3 ш/ч.

Модель Jfs 3 с пртяжеmrостью зоЕы коЕтрля 1000 м: ве мевее 200 пr/ч п
поФешностью гlмеренtй - + 2 юr/ч.

6 Оформлевпе результатов поверкti
Есшl схстема (Двтодория) 2.0 признава в процессе поверки годяой, то результат поверк{
заЕосrтся в фрмулЯр систеiд АДОР.427Е78.002 Фо, заверястсs подrтисью цоверЕт€Jrя r
(rггяском мейма и.па формляеrся "СвидетеJъство о повфке" устilновленпого образца в
соотве-тgтвlrп с IIР 50.2,006.

Система <АвтодорltяD 2.0, прпзнаавая в ороцессе ловерки непригодяой, к примеЕ€цию не
допускастся. Владельцу кошlлекса вьцаgгся ц}вещевЕе с указавцем причия
цепрtiг{lдlостц в соответствви с требовапlя,rи IIР 50.2.006.

Замеспlт€ль вачаrБвяка нио-l0 -

мор.427878.002 мп
Снстaма измaр€rв{я схорости двюкешя
тавспоgтllчх средств (ДВТОДОРИfu 2.0

Методика повеDки

л9ст л_в
lз l4
ООО (Авmдориr,

вачальнriк НИЦ ФryП <ВНИИФТРИlr--?_--ЭД-Хамачулип



1'

7 Термины и сокращения
в настоящей методике приняты следующие термины, сокращения и определения:
ПО - прогрilпdмное обеспечение;
ТС - транспортное средство;
РТС - регистратор транспортньrх средств;
ПДД - правила дорожного движения Российской Федерации;
грз - государстВенный регис,грационный знак транспортного сРеДства РФ;
Зона визуального контроля - участок проезжей части, контролируемый

видеоустройством, в котором осуществляется регистрация Тс оборулованием комплекса;
Зона фикСациИ - участоК зоны визуальногО контроля, контролируемый

видеоустРойством, в котором осуществл яется регистрация ТС оборулованием комплекса
дJи расчета скорости;

Зона контроля - участок проезжей части, ограниченный двумя зонами фиксаций;
протяженность зоны контроля - это кратчайшее расстояние мехду началап,lи зон

фиксаций кЕDкдого прибора.

ПК - персонirльньй компьютер
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