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НАЦИОНАЛЬНЫЙ СТАНДАРТ РЕСПУБЛИКИ КАЗАХСТАН
Государственная система обеспечения единства измерений Республики Казахстан

СИСТЕМА ФИКСАЦИИ НАРУШЕНИЙ ПРАВИЛ ДОРОЖНОГО ДВИЖЕНИЯ

Методика поверки

                                                                                       Дата введения_____________ 
1 Область применения

[bookmark: _Hlk202185898]Настоящий стандарт распространяется на стационарные, передвижные, носимые, мобильные, комбинированные скоростомеры, специальные контрольно-измерительные технические средства и приборы, работающие в автоматическом режиме, аппаратно-программные комплексы автоматической фото- и видеофиксации нарушений правил дорожного движения (далее по тексту - АПК), предназначенные для измерений скорости движения транспортных средств, измерений средней скорости движения транспортных средств, а также для измерений текущих навигационных параметров по сигналам навигационных космических аппаратов глобальных навигационных спутниковых систем (ГНСС) ГЛОНАСС и GPS, определения на их основе координат и синхронизации внутренней шкалы времени с национальной шкалой времени Республики Казахстан UTC (KZ).
Настоящий стандарт устанавливает требования к типовой методике поверки средств измерений, включающей организацию и порядок проведения поверки АПК.

2 Нормативные ссылки

Для применения настоящего стандарта необходимы следующие ссылочные документы по стандартизации: 
[bookmark: _Hlk202186152]СТ РК 2.1-2009 Государственная система обеспечения единства измерений Республики Казахстан. Термины и определения.
СТ РК 2.4-2019 Государственная система обеспечения единства измерений Республики Казахстан. Поверка средств измерений. Организация и порядок проведения
СТ РК 2.21-2019 Государственная система обеспечения единства измерений Республики Казахстан. Порядок проведения испытаний и утверждения типа средств измерений»,
СТ РК 2.46-2014 Программное обеспечение средств измерений. Порядок аттестации. Общие положения.
ГОСТ 8.417-2002 Государственная система обеспечения единства измерений. Единицы величин.

Примечание - При пользовании настоящим стандартом целесообразно проверить действие ссылочных стандартов и классификаторов по ежегодно издаваемому каталогу документов по стандартизации по состоянию на текущий год и соответствующим периодически издаваемым информационным указателям стандартов, опубликованным в текущем году. Если ссылочный стандарт заменен (изменен), то при пользовании настоящим стандартом следует руководствоваться замененным (измененным) стандартом. Если ссылочный стандарт отменен без замены, то положение, в котором дана ссылка на него, применяется в части, не затрагивающей эту ссылку.
3 Термины и определения
[bookmark: _Hlk202366127]В настоящем стандарте применены термины и определения по [1], [2], [3],            СТ РК 2.1.
4	Операции поверки.
4.1 Перечень операций, проводимых при поверке, приведен в таблице 1.

Таблица 1 - Перечень операций, проводимых при проверке
	Наименование
операции
	Номер пункта настоящего стандарта
	Проведение операции

	
	
	при первичной поверке
	при
периодической поверке

	
	
	при выпуске из производства
	после ремонта
	

	Внешний осмотр
	8.1
	Да
	Да
	Да

	Опробование. Проверка идентификационных данных ПО
	8.2
	Да
	Да
	Да

	Определение метрологических характеристик АПК:
Этап 1:
- установление максимально возможной скорости на участке поверяемого АПК с помощью проезда ТС через АПК и расчет погрешности измерений скорости движения ТС
Этап 2:
- расчет погрешности измерений межкадровых интервалов;
- расчет погрешности измерений пройденного пути ТС;
- расчет погрешности измерений скорости имитационным методом
	8.3


8.3.1






8.3.2

8.3.3

8.3.4

	Да
	Да
	Да

	Определение диапазона измерений скорости и абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС в зоне контроля радиолокационным методом
	8.4
	Да
	Да
	Да

	Определение абсолютной погрешности измерения средней скорости движения транспортных средств
	8.5
	Да
	Да
	Да

	Определение метрологических характеристик мобильных АПК:
- определение абсолютной погрешности измерений скорости движения транспортных средств
	8.6
	
	
	

	Определение погрешности при определении расположения координат АПК
	8.7
	Да
	Да
	Да



4.2 Первичная, периодическая и внеочередная поверка стационарных АПК проводится только на месте установки и эксплуатации АПК.
4.3 Инспекционная и экспертная поверка АПК может быть проведена в условиях, отличающихся от требований 4.2 настоящего стандарта.
4.4 При изменении местоположения стационарных АПК, ремонта или любой замены составных частей стационарных, передвижных, носимых, мобильных, комбинированных АПК должна быть проведена внеочередная поверка в объеме периодической.
4.5 Поверка по 8.3 проводится в случае, если АПК проводит измерения скорости движения транспортных средств безрадарным методом (по видеокадрам).
4.6 Поверка по 8.4 проводится только в случае, если принцип измерения скорости движения транспортных средств в АПК основан на эффекте Доплера (радиолокационный).
Если комплектность АПК подразумевает собой наличие радиолокационного радара, но при поставке данный радар отсутствует, то делается соответствующая запись в эксплуатационной документации и в сертификате о поверке.
4.7 Поверка по 8.5 проводится только в том случае, если в АПК имеется режим измерения средней скорости движения транспортных средств.
В случае, если функционально в АПК имеется режим измерения средней скорости транспортных средств, но при поставке АПК данная функция отсутствует, то делается соответствующая запись в эксплуатационной документации и в сертификате о поверке.
4.8 Поверка по 8.6 проводится для АПК, смонтированных на крыше автотранспорта.
4.9 Поверка по 8.7 проводится если в АПК имеется функция определения координат расположения АПК.
Если комплектность АПК подразумевает собой наличие GPS приемника для определения геолокации АПК, но при поставке данный приемник отсутствует, то делается соответствующая запись в эксплуатационной документации и в сертификате о поверке.

     5 Средства поверки

    5.1 Перечень эталонов и вспомогательных средств измерений приведен в таблице 2.

Таблица 2 - Перечень эталонов и вспомогательных средств измерений
	Номер пункта настоящего стандарта
	Наименование и тип основного или вспомогательного средства поверки; обозначения и наименования нормативных документов, регламентирующих технические требования и/или метрологические и основные технические характеристики средства поверки

	8.1
8.2
	Визуально

	8.3
8.5
	Аппаратура навигационно-временная потребителей глобальных навигационных спутниковых систем ГЛОНАСС/GPS/GALLILEO/SBAS NV08C CSM-DR, допускаемая погрешность определения скорости ± 0,1м/с
Секундомер электронный с таймерным выходом СТЦ-2М, диапазон измерений и отработки интервалов времени от (0,0001 до 99,9999) с (0,01 до 9999,99) с, предел допускаемого значения абсолютной погрешности измерения интервалов времени ± (15·10-6·T+C)
Лазерный дальномер Fluke 424D, от 0,05 мм до 100 м, ∆= ±1,0 мм

	8.4
	Имитатор сигналов радиолокационный с диапазоном имитируемых скоростей движения от 0 до 350 км/ч

	8.7
	GNSS-приемник спутниковый геодезический многочастотный SIGMA*, допускаемая абсолютная погрешность измерения длины базиса в плане ±3·(3+5·10-7·D) мм, где D – измеренная длина базиса, мм.
Векторный генератор ВЧ-сигналов MXG серии X, N5182B с опциями 1EA 1EQ 506 UNT UNV UNW UNY UNZ**

	Вспомогательное оборудование:

	8.1-8.7
	Автомобиль с ГРНЗ стран СНГ или Европы

	Примечания
* в случае проведения поверки на месте установки и эксплуатации АПК
** в случае проведения поверки в лабораторных условиях
1. Все эталоны должны быть исправны и иметь действующие сертификаты калибровки, а вспомогательные средства измерений должны быть исправны и иметь действующие сертификаты о поверке и оттиски поверительных клейм.
2. Допускается применять другие аналогичные средства поверки, обеспечивающие определение метрологических характеристик с требуемой точностью.



[bookmark: _Toc469992711][bookmark: _Toc469992754][bookmark: _Toc469993036][bookmark: _Toc470074076][bookmark: _Toc475435556]
6 Требования безопасности

[bookmark: _Toc469992712][bookmark: _Toc469992755][bookmark: _Toc469993037][bookmark: _Toc470074077][bookmark: _Toc475435557]При проведении поверки должны быть соблюдены требования безопасности, изложенные в эксплуатационной документации на АПК, в документации на применяемые эталоны и вспомогательное оборудование, а также общие требования техники безопасности по [3] в местах установки АПК на автомобильных трассах.

7 Условия поверки и подготовки

7.1 Поверка стационарных АПК проводится при рабочих условиях эксплуатации АПК и используемых средств поверки.
7.2 Поверка передвижных, носимых, мобильных, комбинированных АПК проводится в лабораторных условиях:
- температура окружающего воздуха			20 ± 5 °C;
- относительная влажность воздуха			            от 30 % до 80 %;
- атмосферное давление					от 84 до 106 кПа.
7.3 Подготовка к поверке
7.3.1 Подготовительные работы выполняются в соответствии с эксплуатационной документацией на АПК.
7.3.2 Средства поверки подготавливаются к работе согласно указаниям, приведенным в эксплуатационных документах.
7.3.3 Перед проведением поверки поверитель должен изучить техническую документацию поверяемого АПК и используемых средств поверки.
[bookmark: _Toc469992713][bookmark: _Toc469992756][bookmark: _Toc469993038][bookmark: _Toc470074078][bookmark: _Toc475435558]
[bookmark: _Toc475435559]8 Проведение поверки

8.1 Внешний осмотр
8.1.1 При внешнем осмотре проверяют:
- наличие эксплуатационной документации на АПК;
- комплектность АПК согласно комплектности, приведенной в эксплуатационной документации;
- отсутствие видимых повреждений и дефектов на АПК, препятствующих правильной эксплуатации и ухудшающих их эксплуатационные характеристики;
- наличие товарного знака предприятия-изготовителя, обозначение типа, порядкового номера по системе заводской нумерации, года выпуска (если имеется);
- состояние лакокрасочных покрытий и четкость маркировок;
- функционирование органов управления и коммутации;
- чистота гнезд и разъемов;
- состояние соединительных проводов и кабелей;
- отсутствие внутри АПК незакрепленных механических частей.
8.1.2 Результаты поверки по 8.1 считать положительными, если обеспечивается выполнение всех перечисленных выше требований.
8.2 Опробование. Проверка идентификационных данных ПО
8.2.1 На месте эксплуатации поверяемого АПК с помощью переносного компьютера проверяют идентификационные данные ПО.
Данные ПО должны соответствовать данным, указанным в описании типа средства измерений, являющимся приложением к сертификату об утверждении типа средств измерений или данным, указанным в протоколе аттестации программного обеспечения при проведении метрологической аттестации АПК.
8.2.2 Для стационарного поверяемого АПК проследовать на транспортном средстве (далее - ТС) через зону контроля АПК. 
Убедиться, что АПК фиксирует ТС, и в АПК фиксируется следующий результат:
- изображение зафиксированного ТС с распознанным государственным регистрационным номером;
- направление движения ТС (если такая функция имеется);
- значения даты и времени в момент фиксации;
- значение скорости ТС.
8.2.3 Для передвижных, носимых, мобильных АПК убедиться, что АПК фиксирует ТС и на дисплее (планшете) выводятся следующие результаты:
- значение даты и времени в момент фиксации ТС;
- значение скорости ТС;
- значение координат АПК;
- распознанный государственный регистрационный номерной знак.
8.2.4 При поверяемом АПК проводят измерения средней скорости движения ТС, в этом случае необходимо проехать на ТС зону контроля от начала до конца рубежа контроля и убедиться, что АПК фиксирует следующий результат:
- изображение зафиксированного ТС с распознанным государственным регистрационным номером;
- значения даты и времени в момент фиксации;
- контролируемое направление движения между АПК (если такая функция имеется);
- значение средней скорости ТС;
- расстояние зоны контроля средней скорости (если такая функция имеется).
8.2.5 Результаты поверки 8.2 считать положительными, если обеспечивается выполнение всех вышеперечисленных требований 8.2.
8.3 Определение метрологических характеристик АПК
При измерении скорости движения ТС АПК по видеокадрам, поверка осуществляется в 2 этапа.
Виды работ по 1 этапу:
8.3.1 Установление максимально возможной скорости на участке поверяемого АПК с помощью проезда ТС через АПК и расчет погрешности измерений скорости движения ТС.
Виды работ по 2 этапу:
8.3.2 Расчет погрешности измерений межкадровых интервалов.
8.3.3 Расчет погрешности измерений пройденного пути ТС.
8.3.4 Расчет погрешности измерений скорости имитационным методом.
8.3.1 При первичной поверке устанавливается значение максимально возможной скорости на участке поверяемого АПК.

Примечания
1 Информация о максимально возможной скорости на участке указывается в протоколе поверки!
2 Рекомендуется выбирать максимально возможную скорость движения ТС основываясь, в первую очередь, на обеспечении безопасности участников движения во время поверки.

8.3.1.1 Размещают и подключают в ТС навигационно-временную аппаратуру                 (далее – аппаратура) согласно технической документации на аппаратуру.
8.3.1.2 Начинают запись данных с аппаратуры.
8.3.1.3 Фиксируют автомобиль в неподвижном состоянии перед АПК и фиксируют на АПК и на аппаратуре нулевую скорость движения ТС.
8.3.1.4 Проехать на ТС зону контроля АПК со скоростями ТС из расчета скоростей 25 %; 50 %; 75 %; 100 % от максимально возможной скорости на данном участке дороги.
8.3.1.5 Останавливают запись данных с аппаратуры.
8.3.1.6 По данным с АПК определяют время фиксации ТС в зоне контроля для каждого из проездов.
8.3.1.7 Выбирают из записанных данных с аппаратуры данные, соответствующие моментам времени, зафиксированных АПК для каждого из заездов.
8.3.1.8 Для каждого проезда рассчитывают абсолютную погрешность измерения скорости движения ТС в зоне контроля по формуле (1):

	ΔVi = Vi – VЭi
	(1)



где Vi – значение скорости в зоне контроля, измеренное АПК для i-го проезда, выраженное в км/ч;
VЭi – значение скорости в зоне контроля по данным с аппаратуры для i-го проезда, выраженное в км/ч.
8.3.1.9 Результаты поверки 8.3.1 считают положительными, если абсолютная погрешность измерений скорости для каждого из пяти проездов в зоне контроля не превышает погрешности, установленной в эксплуатационной документации.

Примечание - Определение погрешности измерений скорости движения ТС в зоне контроля по видеокадрам рассчитывается как сумма погрешностей измерений межкадровых интервалов и погрешности измерений пройденного пути ТС, определенных независимо и последовательно.

8.3.2. Определение погрешности измерений межкадровых интервалов
8.3.2.1 Для определения погрешности измерений межкадровых интервалов, необходимо провести следующие виды работ:
- установить видеодатчик АПК в режим записи видео при частоте кадров i, указанных в эксплуатационной документации на АПК (кадр/с);
- установить эталонный секундомер напротив видеодатчика АПК так, чтобы видеодатчик АПК фиксировал четкие показания времени секундомера.
8.3.2.2 На секундомере включить отсчет времени и начать запись видео с видеодатчика АПК.
8.3.2.3 Длительность записи видео должна быть не менее 100 с.
8.3.2.4 Из полученного видеофайла получить покадровые фотографии.
8.3.2.5 По кадровым фотографиям определить 3 группы последовательных видеокадров продолжительностью 1 с каждая.
8.3.2.6 Для каждой из группы последовательных видеокадров рассчитывают количество кадров.
8.3.2.7 Продолжительность времени между 1-ым и i-ым кадрами для каждой группы последовательных видеокадров рассчитывают по формуле (2):

	
	             (2)



где ti+1 – время эталонного секундомера на (i+1) -ом кадре при j-ом измерении, мс;
t1i – время эталонного секундомера на 1-ом кадре при j-ом измерении, мс;
N – количество кадров в секунду (i кад./сек).

8.3.2.8 Абсолютную погрешность измерения времени в интервале i кадров/с рассчитывают по формуле (3):

	Δti = |tизм i – tдейств|,
	         (3)



где tдейств – действительное значение времени следования видеокадров при i кадрах в секунду (1/i).

8.3.2.9 Значение относительной погрешности измерения времени в интервале i кад./с рассчитывают по формуле (4):

	δti = 
	        (4)



8.3.2.10 Из полученных значений относительной погрешности измерения времени в интервале i кад./с выбирают максимальное значение δt max.
8.3.3 Определение погрешности измерений пройденного пути ТС
8.3.3.1 По видеоизображению поверяемого АПК располагают ТС неподвижно в зоне контроля по направлению к АПК.
8.3.3.2 Устанавливают лазерный дальномер на штативе в упор к пластине государственного номера ТС. 
Перемещают ТС на максимально возможное расстояние границы рубежа контроля на участке, фиксируют ТС неподвижно. 
С помощью АПК проводят измерения пройденного пути SАПКi.
8.3.3.3 Проводят измерения расстояния до пластины государственного номера на ТС лазерным дальномером Sэi.
8.3.3.4 Повторяют измерения пути не менее в 3-х точках, выбирая минимальную границу рубежа контроля до максимально возможной (8.3.3.1-8.3.3.3).
8.3.3.5 Рассчитывают относительную погрешность измерений расстояния для каждого измерения δsi по формуле (5):

	δsi = 100 %·(SАПКi - Sэi)/ Sэi
	   (5)



8.3.3.6 Из 3-х значений относительной погрешности измерения расстояний δsi выбирают максимальное по модулю δS max.
8.3.3.7 Рассчитывают относительную погрешность измерения скорости для данного АПК как сумму максимальных относительных погрешностей измерений периода и пройденного пути по формуле (6):

	δV = |δt max| + |δS max|                                                   
	             (6)


8.3.4 Расчет погрешности измерений скорости имитационным методом.
8.3.4.1 Рассчитывают значение абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС на скоростях от 60 до 300 км/ч по формуле (7):

	Δv = 
	             (7)



где Vном i – номинальная скорость движения ТС, охватывающая диапазон скоростей движения ТС от 60 до 300 км/ч.

Примечание - Диапазон значений Vном i необходимо выбирать от максимальной скорости, полученной в 5.3.1 методики поверки, до значения скорости, равной 300 км/ч, с шагом не менее 50 км/ч.

8.3.4.2 Результаты поверки по 8.3.4 считают положительными, если абсолютная погрешность измерений скорости в зоне контроля не превышает погрешности, установленной в эксплуатационной документации.
8.4 Определение диапазона измерений скорости и абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС в зоне контроля радиолокационным методом
8.4.1 Располагают имитатор скорости движения транспортных средств напротив радарного блока АПК на расстоянии не менее 30 см.
8.4.2 На компьютере, с установленным специализированным ПО запускают программу и подключают к АПК посредством Ethernet-адаптера.
8.4.3 Устанавливают на имитаторе значение минимальной имитируемой скорости от 0 до 20 км/ч (в зависимости от АПК).
8.4.4 В программе нажать кнопку подключения.
8.4.5 В окне программы начнут отображаться значения с измеренной скоростью и дополнительной информацией.
8.4.6 Считать значение измеренной скорости, зафиксировать абсолютную погрешность измерений.
8.4.7 На панели имитатора последовательного устанавливают значения скорости из расчета скоростей 25 %; 50%; 75 %; 100 % от максимально возможной скорости.
8.4.8 Последовательно считают значения скоростей, фиксируя для каждого значения из указанного диапазона абсолютную погрешность измерений скорости движения.
8.4.9 Результаты поверки по 8.4 считают положительными, если в диапазоне измерения скоростей, значения абсолютной погрешности измерений скорости движения ТС не превышает погрешностей, установленной в эксплуатационной документации на АПК.
8.5 Определение абсолютной погрешности измерения средней скорости движения транспортных средств
8.5.1 Для определения погрешности измерения средней скорости движения ТС определяют протяженность зоны контроля с помощью эталонного оборудования.
8.5.2 Размещают и подключают в ТС аппаратуру согласно технической документации на аппаратуру.
8.5.3 Начинают запись данных с аппаратуры.
8.5.4 Проезжают на ТС от начала и до конца рубежа контроля АПК не менее 3-х раз с разными средними скоростями.
8.5.5 По данным с АПК определяют время фиксации автомобиля на въезде (tнi) и выезде (tкi) с контролируемого участка дороги для всех проездов.
8.5.6 Выбирают из записанных данных с аппаратуры данные, соответствующие интервалам времени нахождения ТС на контролируемом участке дороги для всех проездов.
8.5.7 Исходя из построенного трека аппаратуры определяют значения протяженности контрольной зоны и вычисляют значение эталонной средней скорости движения ТС (Vср.i) по формуле (8):

	Vср.э.i = Sуч.i / (tкi – tнi),
	(8)



где Sуч.i – расстояние контролируемого участка дороги, измеренное аппаратурой для i-го проезда;
tнi – время фиксации прохождения начала рубежа контроля для i-го проезда;
tкi – время фиксации прохождения конца рубежа контроля для i-го проезда.

Примечание - время фиксации прохождения рубежей контроля считаются достоверными, если абсолютная погрешность синхронизации внутренней шкалы времени АПК с национальной шкалой времени UTC(KZ) находятся в пределах допускаемой погрешности согласно эксплуатационной документации на АПК.

8.5.8 Абсолютную погрешность измерения средней скорости движения ТС определяют по формуле (9):

	∆Vср.i= VАПКi - Vср.э.i,
	    (9)



где VАПКi - значение средней скорости, измеренное АПК для i-го проезда, км/ч.

8.5.9 Результаты поверки по данному пункту считают положительными, если абсолютная погрешность измерений средней скорости для каждого из проездов в зоне контроля не превышает значений, приведенных в эксплуатационной документации.
8.6 Определение метрологических характеристик мобильных АПК
Определение абсолютной погрешности измерений скорости движения транспортных средств определяют следующим способом:
- определение диапазона скоростей ТС с помощью АПК от 0 км/ч до максимально возможных значений скоростей в зоне контроля АПК (8.6.1);
- определение имитируемых скоростей и расчет абсолютной погрешности измерений скорости в зоне контроля радиолокационным методом (8.6.2).
8.6.1 Определение диапазона скоростей ТС с помощью АПК от 0 км/ч до максимально возможных значений скоростей в зоне контроля АПК
8.6.1.1 Проводят подготовку работы АПК согласно эксплуатационной документации.
8.6.2.2 Устанавливают ТС, на котором смонтирован АПК (далее - ТСАПК) и вспомогательное транспортное средство (далее - ВТС) на прямолинейном участке дороги на расстоянии не ближе 60 м так, чтобы они двигались по направлению друг к другу в соседних полосах движения.
8.6.2.3 Размещают и подключают в ВТС аппаратуру согласно технической документации на аппаратуру.
8.6.2.4 Начинают запись данных с аппаратуры.
8.6.2.5 Фиксируют на поверяемом АПК и на аппаратуре нулевую скорость движения ВТС.
8.6.2.6 Проезжают на ВТС навстречу ТСАПК. 
Скорость движения ВТС при этом должна быть из расчета скоростей 25 %; 50 %;     75 %; 100 % от максимально возможной скорости на данном участке дороги, скорость движения ТСАПК - 40 км/ч.
8.6.2.7 Останавливают запись данных с аппаратуры.

Примечание - Рекомендуется выбирать максимально возможную скорость движения ТС основываясь, в первую очередь, на обеспечении безопасности участников движения во время поверки.

8.6.2.8 Устанавливают ТСАПК и ВТС на прямолинейном участке дороги на расстоянии не ближе 60 метров так, чтобы ВТС догоняло ТСАПК в соседних полосах движения. 
Скорость движения ВТС при этом должна быть примерно 60 км/ч, скорость движения ТСАПК - 40 км/ч.
8.6.2.9 Повторяют 8.6.2.8 не менее 3 раз с разными скоростями движения ВТС, при этом одна скорость должны быть максимально возможной на данном участке дороги. Скорость ТСАПК не должна превышать 150 км/ч.
8.6.2.10 Останавливают запись данных с аппаратуры.
8.6.2.11 По данным с АПК определяют время фиксации и скорость ВТС для всех проездов.
8.6.2.12 Выбирают из записанных данных с аппаратуры данные о скорости движения ВТС, соответствующие моментам фиксации ВТС АПК (VАПКi).
8.6.2.13 Рассчитывают значение абсолютной погрешности измерений скорости ТС по формуле (10):

	ΔVi = VАПКi – VЭi,,
	          (10)



где VАПКi – значение скорости в зоне контроля, измеренное АПК для i-го проезда, выраженное в км/ч;
VЭi – значение скорости в зоне контроля по данным с аппаратуры для i-го проезда, выраженное в км/ч.
8.6.2.14 Результаты поверки по данному пункту считают положительными, если абсолютная погрешность измерений скорости для каждого из проездов в зоне контроля не превышает значений, установленных в эксплуатационной документации на АПК.
8.7 Определение погрешности при определении расположения координат АПК
В случае проведения поверки АПК на месте установки и эксплуатации погрешность определения координат в плане рассчитывается следующим способом.
8.7.1 С помощью геодезического приемника определяют значения широты и долготы (L и B) расположения АПК.
8.7.2 Осуществляют запись NMEA сообщений с частотой 1 сообщение в 1 с для геодезического приемника и поверяемого АПК в течение 5 мин.
8.7.3 Определяют систематическую составляющую погрешности определения координат для строк, в которых значение PDOP ≤ 3, например, для координаты B (широта):

	∆B(j)= B(j) – Bдейств(j),

,
	(11)



где Bдейств(j) - действительное значение координаты B в j-ый момент времени, секунды.
B(j) - измеренное значение координаты B в j-ый момент времени, секунды;
N - количество измерений.
Аналогичным образом определяют систематическую составляющую погрешности определения координаты L (долгота).
8.7.4 Определяют среднее квадратическое отклонение (СКО) случайной составляющей погрешности определения координат, например, для координаты B (широта):

	,
	(12)



Аналогичным образом определяют СКО случайной составляющей погрешности определения координаты L (долгота).
8.7.5 Переводят значения погрешности определения координат в плане (широты и долготы) из угловых секунд в метры:

- для широты:
	
	
(13)



- для долготы:
	,
	
(14)



где 
a – большая полуось эллипсоида;
e – первый эксцентриситет эллипсоида;
1´´ = 0,000004848136811095359933 радиан (arc1´´).

8.7.6 Определяют абсолютную погрешность (при доверительной вероятности 0,95) определения координат в плане:

	,
	(15)



8.7.7 Результаты поверки по данному пункту считать положительными, если границы допускаемой погрешности определения координат расположения АПК не превышают значений, приведенных в эксплуатационной документации на АПК.
В случае проведения поверки АПК в лабораторных условиях погрешность определения координат в плане рассчитывается следующим способом.
8.7.8 Собрать схему в соответствии с Рисунком 3.
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Рисунок 3

8.7.9 Подготавливают сценарии имитации в соответствии с Руководством по эксплуатации на эталоны для глобальных навигационных спутниковых систем (ГНСС), приведенными в таблице 4.
Таблица 4
	Наименование параметра
	Значение параметра

	Формируемые спутниковые навигационные сигналы
	ГЛОНАСС в частотном диапазоне L1 (код СТ), GPS (код С/А без SA) 
в частотном диапазоне L1

	Продолжительность
	30 мин

	Начальные координаты местоположения
	произвольно

	Высота
	произвольно

	Формируемые параметры движения
	статика



8.7.10 В соответствии с эксплуатационной документацией на АПК, используя программное обеспечение АПК, установленное на персональном или мобильном компьютере, вносят необходимые параметры, предусмотренные для запуска АПК и определения координат расположения.
8.7.11 Используя полученную информацию, рассчитывают абсолютную инструментальную погрешность измерений координат в метрах.
8.7.12 Результаты поверки по данному пункту считают положительными, если границы допускаемой погрешности определения координат расположения АПК не превышают значений, приведенных в эксплуатационной документации на АПК.

9 Оформление результатов поверки

9.1 АПК, прошедшие поверку с положительными результатами, удостоверяются сертификатом о поверке установленной формы и протоколом поверки.
9.1.1 В протоколе о поверке на поверяемый АПК указывают при наличии заводские номера устройств, входящих в измерительный модуль, заводские номера камер обзорных и измеряющих, заводские номера ИК-подсветки, заводские номера ИК-вспышки для ночной съемки, заводские номера камер высокого разрешения и заводской номер радара.
9.1.2 В сертификате о поверке на поверяемый стационарный АПК после раздела указания документа методики поверки указыювают адрес места установки поверяемого АПК.
9.1.3 Для АПК, измеряющих среднюю скорость движения ТС, после раздела указания документа методики поверки и адреса места установки поверяемого АПК необходимо указывают:
- информацию о местах установки АПК въезда и выезда;
- контролируемое направление движения между АПК.
9.1.4 При отрицательных результатах поверки АПК не допускаются к применению, сертификат о поверке аннулируется и выдается извещение о непригодности с указанием причин несоответствия.
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