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1. оБщиЕ положЕния
1.1. Настоящtц методика распростраЕяется на системы автоматические дш обеспе-

чения контрля за доржным движением кАвтодория> 3.5 (далее система, системы), изго-
тавливаемые ООО <Автодория)), г. Казань, и устанавливает объем и методы первичной и
периодической поверок.
1.2. Интерва.ll между поверками - два года.

2. опЕрАции повЕрки
2.1. При проведении поверки должны быть вьшолне}tы операции, указанные в таблице l.
2.2. В слрае получеция отрицательных резуJьтатов по пунктам таб.гпrцы l системы бра-
куются и нtшравJU{ются в ремонт.
2.3. .Щопускается проведение поверки отдельньIх автоttомных блоков дJul меньшего числа
измеряемых величин определяемых хар€lктеристиками блоков из состава систем.
2.4. .Щопускается проводить tloBepкy п. 8.3.1, 8.З.2, 8.3.5 в лабораторных условию(.
2.5. Внеочереднzя поверка, обусловленная ремонтом, прводится в объеме первичной по-
верки. При нiцичии функциЛ п. 8.3.З, 8.3.4, 8.З.6, внеочередн€ц поверка, обусловленная
изменением схем MoHTtDKa, а также при изменении местоположения систем, IIроводится в

объеме первичной поверки.

Таблица 1

Наименование операций

Номер пунк-
та

методики
IIоверки

Проведение операции при:

первичнои
поверке

IIериодическои
поверке

l Внешний осмотр 8.1 !а !а
2 ИдентификациJl прогр€rммного обеспе-
чения

8.2 {а Да

Определение мflрологических характеристик:

3 Определение абсолютной погрешности
синхронизации с национа.ltьной коорди-
нированной шкалой времени UTC (SU)

8.з.l Да [а

4 Определение абсолютной инстррлен-
тальной погрешности определениJl ко-
ординат (при доверительной вероятно-
сти 0,95) места расположения системы

8.з.2 [а Нет

6 Определение допускаемой относи-
тельной погрешЕости измерения, прой-
денноfо пуги ТС в зоне контроля

8.3.з [а Да

7 Опрелеление погрешности измерения
скорости движениJI ТС по видеокадрам в
зоне кон,гроJlя

8.з.4 Ща [а

8 Определение погрешности измер€ния
скорости движеItия ТС ралиолокацион-
ным методом в зоне контроля

8.3.5 .Ща Ща

9 Определение погрешности измерения
скорости двюкен}ul ТС на KoHTpoJMpye-
мом участке автодороги

8.3.6 [а ,Ща



3. срЕдствА повЕрки
3.1. При проведении поверки примеЕяются средства поверки, у(азанные в таблице Табли-

ца 2.

Таблица 2

ЛЪ пункта
методики
поверки

Наименование рабочих эталонов или вспомогательньж средств поверки;
номер документа, регламеЕтирующего технические,гребования к рабочим
эталонам или вспомогательным средствам; разряд по государственной по-
верочной схеме и (или) метрологические и основные технические харак-
теристики средства поверки

8.з.l

Источники первичные точного времени УКУС-ПИ 02ЩМ:

- предеJIы допускаемой абсолютной rrогрешности сиЕхронизации шкалы
времени выходного сигнilла частотой 1 Гц (IPPS) относительно шк€1,1ы

времени UTC(SU) в режиме синхронизации по сигн€шам ГНСС ГJIО-
HACC/GPS +1 мкс
Аппаратура навигационно-временная потребителей глобальньп< навига-

ционньD( спуtниковых систем ГЛОНАСС/GРS/GАLILЕО/SВАS NVO8C-
CSM-DR:
- rrредеJIы допускаемой инструмент€шьной погрешности определения
скорости +0,1 м/с;

- предел допускаемого среднего квадратичного откJIоЕения случайной
составJuIющей инструментальной погрешности синхронизации ШВ к ШВ
UTC(SU), системным ШВ систем ГЛОНАСС и GPS * 15 нс
Осциrrлограф цифровой, запоминающиil, С8-205 /2,, число канЕuIов 2, полоса
пропускания 500 МГц, пределы допускаемой абсотпотной погрешности из-
мерений постоянного напряжения * 3О%.

8.з.2

Имитатор сигн€lлов СН-3 803М:
пределы допускаемого среднего квадратичноrо отклонения слуtайной со-
ставляющей погрешности формирования беззапросной да.пьности (псев-

додальности):

- по фазе дальномерного кода 0,1 м;

- по фазе несущей частоты 0,001 м;

8.з.з

д€цьномеры лазерЕые Leica DISTO D5 Leica DISTO D8:

- диапазон измерений расстояния от 0,05 до 200 м

- пределы догryскаемой rrогрешности измерения расстояний
* (от 1,0 до 8,0) мм

8.з.5
Имитатор trараметров движениJI транспортньгх средств кСапсан З>:

- диапазон имитируемых скоростей от l до 400 кйч;
погреtrшость имитации скорости *0,03 кйч.

8.з.6

Алпараryра Еавигационно-временнаJI потребителей глобальньтх навига-

ционньD( спутниковьж систем ГЛОНАСС/GРS/GАLILЕО/SВАS NVO8C-
CSM-DR:
- пределы догryскаемой инструмент€lльной погрешности определения
скорости +0,1 м/с;

- Irредел доцускаемого среднего квадратичного откJIонения слl^tайной
составJIяющей инструментальной погрешности синхроЕизации ШВ к ШВ
UTC(SU), системным ШВ систем ГЛОНАСС и GPS * 15 нс

вспомогатель ные средства
Индикатор времени ИВ-1 :

- отображение времеЕи в формате чч:мм:сс.мс (часы: от 0 до 23, минугы:
от 0 до 59, секунды: от 0 до 59, миллисекунды: от 0 ло 9999)



3.2. Применяемые trри tlоверке средства измерений доJIжны быть поверены, исlrравны и

иметь свидетельства о поверке.
З.З. ,Щопускается применение ан€шогичных средств поверки, обеспечиваюIrшх определе-
Еие метрологических характеристик с требуемой точностью.

4. ТРЕБОВАНИЯ К КВЛJIИФИКАЦИИ ПОВЕРИТЕЛЕЙ
4.1. К проведению поверки могут быть допущены лица, имеющие высшее или среднее
техническое образование, аттестованЕые в качестве поверителей в области радиотехниче-
ских измерений установленным порядком.

5. ТРЕБОВАНИЯ БЕЗОПАСНОСТИ
5.1. Во времJI подготовки к поверке и при ее проведении необходимо соблюдать праВила

техники безопасttости и производственной санитарии, правила техники безопаспости при

эксплуатации электроустановок и требования, установленные технической документаЦией
Еа используемые при поверке образuовые и вспомогательные средства поверки.

б. условия повЕрки
6.1. При проведении поверки в лабораторных условиях должны соблюдаться следующие

условия:
- температура окружающего воздр(а от плюс l5oC до плюс 35ОС;

- относительная влФкность от 20 до 80 %.

6.2. Прп проведеЕии поверки на месте эксплуатации систем доJDкны соблrодаться следУ-

ющие условия:
- температура окружающего возд}ха от минус 50 ОС до плюс 60 "С;

- относительнаrl вл€Dкность от 30 до 90 %.

7. подготовкА к повЕркЕ
7.1 . Поверитсль должен изучить руководство по эксплуатации поверяемых систем и ис-

пользуемых средств поверки.

8. провЕдЕниЕ повЕрки
8.1. Внешнпй осмотр
8.1.1. При проведении вЕешнего осмотра проверяют соответствие системы следующиМ

требованиям:

- нalличие маркировки согласно требованиям эксплуатационной документации;
_ отсутствие механических повреждений и ослабление элементоВ, которые мОгУТ

влиять Еа метрологические характеристики системы;

- чёткость обозначений, чистоту и исцравность разъёмов и гнёзд, наличие и це-

лостность пломб, согласно описанию типа и п. 2.2.7 .З.4 руководства по экспц/атации.
8.1.2. Рсзультаты поверки считать положительЕыми, если система удовлетворяет вышепе-

речисленным требованиям.

8.2. Илентифпкация программЕого обеспеченпя
8.2.1. Проверку соответствия з€UIвленньтх идентификационных д€шньrх метологически
значимой части программного обеспечения (даrrее по тексту - По) системы проводить со-

гласно п.2.3.2 руководства по эксплуатации в следующей последовательности:

- проверить идентификационное наименование ПО;

- проверить номер версии (идентификационный номер) ПО;

- uифровой идентификатор ПО.
8.2.2. Результаты поверки считать положительными, если идентификационные данные ПО
соответствуют данным, приведенЕым в таблице Таблица 3.



Таблица 3

Идентификационные данные (признаки) Значение

ИдентификационЕое наименование ПО libDataMerger.so liьтгасkеr.sо

Номер версии (идентификационный номер)
метрологически значимой части ПО 3.5 3.5

I_{ифровой идентификатор ПО (контрольная
сумма испоJIняемого кода)

9fO3b5dB9998917
0l Ь4а720З069а376

al f6495b7c3a8l а0
467faOfefa843 1 03

8.3. Опреде.пенпе метрологпческих характерпстпк
8.3.1. ОпредеJIеппе абсолютной погрешшостп синхронизацип с нацпонаJIьноЙ коор-
дпнЕровапЕой шкалой времени UTC (SU)
8.3.1.1. Для РТС индексом <КР>

8.З.1.1.1. Подключить источник точного времеЕи к индикатору времени.
8.3.1.1.2. Разместить индикатор времени в зоне контроJlя системы, убедиться в четкости
показаний иIцикатора времени в программном обеспечении системы.
8.З.1.1.3. Убедиться, что этzlлонный источник точного времени синхронизирован со шка-
лой времеrrи UTC (SU).
8.З.1.1.4. В зону коЕтроля РТС внести государственньтй регистрационный знак (ГРЗ). В
интерфейсе РТС в списке зафиксированных проездов найти кадр с индикатором времени.
Повторить прочелуру 5 раз.
8.З.1.1.5. Рассчитать абсолютную погрешность сшrхронизации с национЕIльноЙ координи-

рованной шка.пой времени UTC (SU) по формуле (l):

ДТ;:Ткi-Тэi,

где TKi - времJI присвоенное i-My кадру системой;
Т3; - значение индикатора времени на i-M кадре.

8.3.1.2. fuя РТС с индексilми <К), (КВ)), (MBD
8.З. l .2. 1 . Подключить источник точного времени к индикатору времени.
8.З.1.2.2. Разместить индикатор времени в зоне коктроля системы, убедиться в четкости
показаний индикатора времени в прграммЕом обеспечении системы.
8.3. l .2.3. Убедиться, что этtlлонный источник точt{ого времени сиttхронизирован со шка-
лой времени UTC (SU).
8.3.1.2.4. В зону контрля РТС внести государственный ргис,грационньй знак (ГРЗ). В
интерфейсе РТС в списке зафиксированньrх проездов нйти кадр с индикатором времени.

Повторить процедуру 5 раз.
8.3.1.2.5. Рассчитать разность значениЙ времени системы индикатора времени в кадре по

формуле (l).
S.3.1.2.6. Убедиться, что все значения рассчитанЕые по формуле (l) равны вулю.
8.3.1.2.7. Собрать измерительную схему согласно рисунку l.

(l )

ртс из состава
системы

Рисунок l



8.3.1.2.8. Убедиться, что источник PPS синхронизирован со шкалой времени UTC (SЦ.
8.3. l .2.9. Настроить двухканальный осциллограф :

8.З, 1.2. l 0. Установить коэффициенты горизонт.шьного ожлонения l вольт/деление для
обоих каналов осциллографа.
8.3.1.2.1l. Установить типы входов <постоянный ток> (DC).
8.З.1.2.12. Установить развертку 100 нс.
8.З.1.2.13. Установить тип синхронизации (автоматическ€ц), (rrо заднему фронry>, <ис-

точник канал l >.

8.3.1.2.14. По изображению на экрЕlне осциллографа определить абсолютную погрешность
синхронизации с национальной координированной шкалой времени UTC (SU) как рш-
ность задних фронтов секундных импульсов.
8.3.1.3. Повторить измерения для всех РТС, входящих в состав системы.
8.3.1.4. Результаты поверки считать положительными, если дrя РТС с индексами <КР>

значение абсолютной погрешности синхронизации с национtшьной координированноЙ

шкалой времеЕи UTC (SU) дflя кiDкдого кадра нirходятся в пределах *l мс, для РТС с ин-

дексчlми (К)), (КВ>, <МВ> значение абсоrпотной погрешности синхронизации с нацио-
нальной координировшrной ппtалой времени UTC (SU) находятся в tlределztх +l мкс.

8.3.2. ОпредеJIеЕпе абсолютной пнструментальной погрешности опредеJIеппя коор-
динат (прп доверительной вероятности 0195) места располоrсения системы
8.З.2.1, Подключить имитатор сигналов ГНСС к системе согласЕо рисунку 2.

8.З.2.2. Установить настройки имитатора сигналов ГНСС согласно табJпrце Таблица 4.

Таблица 4

8.З.2.З. Осуществить запись не менее 200 NМЕА-сообщений со значением PDOP S 3 с ча-

стотой l сообщение в l с для имитатора сигналов ГНСС и поверяемой системы.
8.З.2.4. Определить систематическую составляющую погрешЕости определения коорди-
нат по формулам (2) - (5):

двU)-вU)-в
бв = irl=1/B0)
дLQ)_LU)_ъ
бr = irЁl/t(/)

(2)

(3)

(4)

(5)

где В - широта, L - долгота;
B(i)r",L(j)r"- значение координаты в j-oM измерении, зад€rнное имитатором сигна-

лов ГНСС ;

Наименование параметра Значение

Количество каЕалов:
глонАсс
GPS

8

8

Координаты в системе координат WGS-84:
широта
долгота

ПРОИЗВОЛЬНЕUI

произвольная

Рисунок 2



B(il,L(D - значение коордиЕаты в j-oм измерении, определенное системой;

ЛВ(il, ЛL(j)- погрешность измерения координаты Bj-oM измерении;
бВ, tL - систематическtu составJIяющую погрешности определения координат;

1У - количество измерений;

7 - номер измерения.

8.3.2.5. Перевести значеtlиJl погрешностеЙ определения координат в плане из угловьD( се-

кунд в метры по формулам (6), (7):

- для широты:

ДВ(м):сrс1" ffi. АВ(угл .С),

- для доJIготы:

^L(M)= 
orrl" #.ДL(уг,r. с),

где а - большая полуось эллипсоидц м;

е - первый эксцентриситет эJIJIипсоида;

агс1 " = 0,000004848 l 3681 l 095З599З3;

ЯJ-Oн"rов =.J_;-
oL = {- N-1

(6)

(7)

АВ(угл .с), АL(цл .с) - значения погрешности ширты и долготы, вырФкенные }т-
ловьD( секундfiх;

^В(м), 
ДL(м) - значения погрешности широты и долготы, выр€Dкенные в MeTpttx

8.З.2.6. Определить среднее квадратическое откJIонение (СКО) случаЙноЙ состаВлЯюЩеЙ

погрешности определения координат по формулам (8), (9):

(8)

(9)

8,з.2.7 . Опрделить абсолютную инструментirльную погрешность определения координат
(при доверительной вероятttости 0,95) места расположения системы по формуле (l0):

п - t(\б846tz +zJM) (l0)

8.з.2.8. РезультатЫ поверкИ считатЬ положительНыми, если значения абсолютной шнстру-

ментальной погрешIiости определения координат (при доверительной вероятности 0,95)

места расположениJI сЕстемы находятся в пределЕtх +1,5 м.



8.3.3. Опредепение допускаемой относптельной погрешности измерения, пройденно-
го пути ТС в зоне коптроля
8.3.3. l . Разместить на произвольЕом расстоянии друг от друга два конуса вдоJь JIиЕии

движения ТС (вдоль обочины или линии разметки).
8.З.3.2. В ПО системы в задаче <Поверка> ук€вать точки вершин данtлых конусов и полу-
чить значение расстояния Li между конусами, рассчитанного ПО системы.
8.З.З.3. Провести измерение расстояния Sэi меж,rцr конусами с помощью дальЕомера.
8.3.3.4. Повторить измерения расстояний Li и Sэi не менее двух раз.
8.3.3.5. Рассчитать относительную погрешность измерений расстояния между метками

для кФкдого измереЕия по формуле (l4):

бL;: l00%x(L, - S1)/Sз1, (l1)

8.З.3.6. Результаты поверки считать положительными, если значения относительноЙ по-
грешности измерения, пройденного пги в зоне контроля н€lходятся в предел€ж t0,75 Уо.

8.3.4. Опредепение погрешности пзмереншя скорости двпженпя ТС по впдеокадрам в

зоне коцтроля
8.3.4. l . Огносlттельrryто погрешность измерений времени прохожденшr{ ТС зоны KoHTpoJul

рассчитать по формуле (l2):

бт.; : 100 О/о Х 2 х bTlTi, (l2)

где ДТ _ максимальное значение погрешности сиЕхронизlulии с национttльноЙ ко-

ордикиров€lнной ппсшlой времени UTC (SU);
Т; - BpeMJl прохождения ТС зоны коЕтролrI со скоростью V.j.

8.З.4.2. Максимальное значение относительной погрешности измерениЙ времени прохоЖ-

дения ТС зоны контроJIя булет при минимшIьной длине зоны KoHTpoJuI (20 м) и макси-
мальной скорсти двIDкения ТС (350 кмiч) булет cocTzlBJuITb Етmах : 0,00l %.

8.3.4.3. Рассчитать относительную погрешЕость измереЕия скорости движения ТС по

формуле (1З):

бV; = бтr"* +6L, ( l3)

где EL - максим€lльно измеренное значение относительноЙ погршности измерения

пройденного пути в зоне коЕтроля п. 8.3.3.

8.3.4.4. Рассчитать значение абсолютпой погрешности измерний скорости движения ТС
по формуле (l4):

дЧ : Ч"6Чll00уо, (l4)

где Ч- скорость ТС в зоне контроля.

8.3.4.5. Результаты IIоверки считать положительными, если значения абсолютноЙ погреш-
ности измерений скорости движения ТС по видеокадрам в зоне контроля для скОРстеЙ дО

l00 км/ч находятся в пределах +l км/ч, значеIIиJI относительноЙ погрешности измерениЙ

скорости движения ТС по видеокадрам в зоне контроля для скоростей свыше l00 км/ч

нЕжодятся в пределах +l %о.



8.3.5. Опрелеленпе погрешrrостп пзмеренrrя скоростп движенпя ТС ралиолокацион-
ным методом в зоЕе контроля
8.З.5. 1 . Размесить в зоЕе контроля системьт (на расстоянии от 3 до 30 метров от РТС из

состава системы) метку с Грз.
8.З.5.2. Разместить рядом с ГРЗ имитатор скорости. Установить имитируемую скорость

равную 1 кr*.r/ч.

8.3.5.3. В интерфейсе метролога выбрать вкJIадку <Мгновенная скорость). В поле <Фак-

тическшI cкopocтbD внести значение скорости, установленЕое на имитаторе скорости.
Нажать клавишу <Измерение>.
8.3.5.4. Провести измерение значений скорости дlя ряда имитируемых скоростей l.,20,90,
l80,250, 300 км/ч.
8.3.5.5. Рассчитать для имитируемых скоростей до 100 кмiч абсолютнуто погрешность из-
мерениJI скорости ТС по формуле (15):

АVi:Vкi-Vэi, (l5)

где Vэi - имитируем€ш скорость ТС из ряла l, 20, 90 юr/ч.
Vцi - скорость ТС, измеренн€ц системоЙ при имитируемоЙ скорости Vэi;

8.З.5.6. Рассчитать для имитируемьtх скоростей от l00 до 300 км/ч относительную по-

грешность измерения скорости ТС по формуле (16):

БVi:l00 %,АViЛ/эi, (l6)

где Vэi - имитируем€и скорость ТС из ряла l80, 250, 300 км/ч.
AVi - абсолютЕ€uI погрешность измерения скорости ТС при имитируемой скорости Vэi;

8.3.5.7. Расчет абсолютной и относительной погрешностеЙ измерения скорости движения
ТС ралиолокационным методом провести для всех РТС с индексом <КР>, входящих в си-
стему.
8.3.5.8. Результаты поверки считать положительными, есJIи значения абсолютноЙ погреш-
ности измерений скорости движения ТС ралиолокационным методом в зоне KoHTpoJUI Для

скоростей до l00 км/ч находятся в пределzй *l км/ч, зЕачения относительноЙ погрешнО-
сти измерений скорости движения ТС ралиолокационным методом в зоне KoHTpoJuI Для

скоростеЙ свыше l00 кЙч Е€lходятся в прелелах *l 7о.

Е.3.б. Опред€JIенпе погрешпости измерения скоростп движ€ния ТС на контролируе,
мом участке дороги
8.З.6.1. Определение погрешности измерений скорости движения ТС на контролирУемом

rIастке дороги lrроводится сравнением значения скорости измеренной системой и значе-

ния скорости с эт€lлонного ttавигационного приемника.
8.З.6.2. Подключить эталонный навигационный приемник к персоншIьному компьютеру с

установленным программным обеспеченисм дJuI записи данных в файл с эт€цонного нави-
гационного приемника, и разместить их в автомобиле.
8.3.6.3. Установить частоту выдачи данных этапонным навигационным приемником (темп

решения) l0 Гц. Начать запись данных с этапонного навигациоЕного приемника.
8.3.6.4. Проехать на автомобиле контролируемый участок дороги ше менее 3 раз с р€вны-
ми скоростями, при этом две скорости должны быть минима.гlьно и максимально возмож-
ными Еа данном гrастке дороги.
Рекомендуется выбирать минимzlльЕо и максим€lльно возможные скорости движения ав-

томобиля основывtulсь, в первую очередь, на обеспечении безопасности )ластников дви-
жеЕия на контролируемом участке дороги во время поверки.
8.3.6.5. Остановить запись даЕных с эт€rлонного навигационного приемника.

l0



8.З.б.6. По данным с системы определить время фиксации автомобиля Еа въезде и выезде
с контролируемого участка дороги для всех проездов.
8.З.6.7. Выбрать из записанных данньш с эт€lлонного навигационного приемника данные,
соответств),ющие интерваJIам времени нахождения автомобиля на контролируемом
ylacTкe дороги для всех проездов.
8.3.6.8. Определить среднюю скорость движеншI автомобиля на контролируемом участке
дороги по дilнным с эталонЕого навигационного приемника по формуле (17):

(l7)

tде Vr, - значение скорости на коЕтолируемом участке дороги по данным с эта-

лонного ttавигационного приемника для i-го прездq выраженное в км/ч;
I/j (i) - значение мгновенной скорсти по данным с эталонного навигационного

приемника для i-го проезда, выраженное в км/ч;
N - количество значений мгновенной скорости по данным с эталонного

навигационного приемника для i-го проезда.

8.3.6.9. Рассчитать зЕачение абсолютной погрешности измервий скорости движения ТС
на контролируемом r{астке дороги по формуле (18):

bY, =V, -Vr, (l8)

rде V, - значение скорости на контроJIируемом участке дороги, измеренное систе-

мой дlя i-го проезда, вырФкенное в км/ч;

8.3.б. l0. Рассчитать значение относительной погрешности измерений скорости движения
ТС на контролируемом rIастке дороги по формуле (19):

бЧ = 100% ,^Vi/Vэi ( l9)

8.3.б.1l. Результаты поверки считать положительными, если зЕачения абсолютной
погрешЕости измерений скорости движениrI ТС на контролируемом участке дороги для
скоростей до 100 км/ч находятся в пределах *1 ш,r/ч, значения относительной
погрешЕости измерений скорости движения ТС на контролируемом участке дороги дjul
скоростей свыше 100 кЙч находятся в прлелах +l 7о.

9. ОФОРМЛЕНИЕ РЕЗУЛЬТАТОВ ПОВЕРКИ
9.1. На систему, прошедшую поверку с положительными результатами, вьцаотся
свидетельство о поверке установленной формы.
9.2. При отрицательньD( результатtж поверки система к применению не допускается,
свидетельство о поверке аЕнулируется (при на.тпrчии) и вьцается извещеЕие о

нсприюдности с )дазанием причины непригодности.

Заместитель начаJIьника НИо-l0 -
нача.rrьник НИI]
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