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настоящая методика распространяется на системы видеофиксации нарушения правилдорожного движения <Автопатруль Полоса)l (Далее по текстУ - системы) и устанавливает объеми методы первичной и периодических поверок.
Интервал между поверками - 2 года.

l опЕрАции повЕрки
l, l При проведении поверки должны быть выполнены операции, ук:ц}анные в таблице l.1,2 Последовательность проведения операций должна соответствовать порядку, указан-ному в таблице l.
1,3 Поверке подлежит система с аппаратурой навигационной потребителей глобальных

ffi;il"i"НЫХ 
СПУГНИКОВЫХ СИСТеМ ГЛОНАСС,-GРS (приемник ГЛонАсс/GрS) в его составе.

НаименоваййЙрiйI Номер пун
методики
поверки

проведение опфацй пр,t

l Внешний ос

ка реализации режимов рабой

определение абсйютной погрешности измере-
й интервалов времени

шности определения координат

2 СРЕДСТВА ПОВЕРКИ

2.1 При проведении поверки должны применяться
це 2.

Таблица2

средства поверки, ука:}анные в табли-

наименование
средств повер-

ки

Технические характеристи ки средств пЪЙр*
мое средство
поверки (тип)

l Модуль кор-
рекции време-
ни

пределы лопускаемой aG
солютной погрешности
синхронизации выходного
импульса к шкале UTC
*lMc

мкв-O2ц

осциллограф
чифровой

число каналов 2,
полоса пропус-
кания 25 МГц;

пределы допускаемой аб-
солютной погрешности
измерений постоянного
напряжения + (3 х l0-2 х U
* 0,1 дел х Ko."n + l мВ)
для значений Ко>5 мВ/дел

Акип_
4l I5llA



2 Аппаратура
навигационно-
временная по-
требителей гло-
бальных нави-
гационных
спутниковых 

l

систем Гло- l

HAсC/GPS/GA 
l

LILEO/SBAS l

- пределы допускаемой
инструментапьной по-
грешности измерения ко-
ординатвплане+ l м;
- пределы допускаемого
среднеквадратического
отклонения синхрониза-
ции к UTC(SU) не более
15 нс.

п,7.6

NvO8C-CSM_
DR

2.2 п

2,3 !опускается применение Других средств измерений, обеспечивающих определениеметрологических харакгеристик систем ы с требуемой точ ностью.

3 ТРЕБОВАНИrI К КВАЛИФИКАЦИИ ПОВЕРИТВЛЕЙ
3,1 К проведению поверки могут быть допущеньi лица, имеющие высшее или среднеетехническое образование, практический опыт в области радиотехнических измерений и атте-стованные в качестве поверителей.

4 ТРЕБОВАНИЯ БЕЗОПАСНОСТИ

4,1 При проведении поверки системы следует соблюдать требования безопасности, уста-навливаемые руководством по эксплуатации на систему и руководствами по эксплуат ации ис-пользуемого при поверке оборудования.

5 УСЛОВИЯ ПОВЕРКИ

5.1 Поверка производится при условиях:- температура окружающего воздуха от минус 25 оо + 50 ос,
- относительная влажность от 30 до 80 %,- атмосферноедавление от84до l06 кПа,
5,2 Поверка производится аккредитованными организациями в установленном порядке.

6. подготовкА к повЕркЕ
6,1 Поверитель должен изучить руководство по эксплуатации поверяемой системы и ис-пользуемых средств поверки.
6.2убедиться в правильности соединений составных частей системы.

7 ПРОВЕДЕНИЕ ПОВЕРКИ
7.1 Внешний осмотр
7,1,1 Без подключения системы к источнику питания проверяют:
- комплекгность;
- отсугствие деформаций и трещин корпуса, изломов и повреждений кабелей;



- целостность пломб, наличие заводского номера и маркировки.
7,1,2 Результаты осмотра считать положительными, если комплектность соответствуетуказанной в формуляре, отсутствуют механические поврежденри корпуса и кабелей, места на-

""'"Ч.;Ё;u"?"1Т""#КОГО НОМеРа И Маркировки соответствуют требованиям формуляра.

7.2.1 Подготовить систему кработе и включить ее.
ПроверитЬ времЯ включениЯ системы в рабочий режим, наличие изображен ия наэкранеподключенного монитора, прохождение режима самотестирования системы и запуск основногоПО, текущее время и дату.
На экране подключенного монитора должна появ

Лее СИСТеМа ДОЛЖНа Войти в режим По. время .u.or,*o;';.'##|];T#"..; [J',1]H;li-мин.

7 '2'2 ВЫКЛЮЧИТЬ СИСТеМУ, ОТКЛючить ключ защиты Strealth USB для исключения не_санкционИрованногО копироваНия, Включить систему, после загрузки системного ПО убедить-ся в невозможност]

ВЫКлючит,iff#r:::ЖТ;ТХ"ТТ;ffi}*аlth 
usB и войти в рабочий режим сис_темы.

ПроверкУ считать выполненной, если выполняет ся п.7.2,2.
7.3 Проверка алгоритма работы системы.
7,3,1 Расположение системы в условиях эксплуатации, представлено на рисунке l, схемаэлектрического подключения, представлена на рисунке 2'.
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Рисунок l- Схема рiвмещения системы
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Рисунок 2- Схема подключения системы

7,3,2 Проверка проводится в условиях реальной эксплуатации с использованием транс-портного средства, которое намеренно нарушает правила дорожного движения и находится взоне наблюдения камер системы, которая обеспечивает обнаружение факга движения Тс пополосе для маршрутных транспортных средств или остановки на указанной полосе путем фик-сации нарушений с помощью IР-видеокамеры.
Изображение, получаемое от IР-видеокамеры SDP-857A обрабатывается управляющимконтроллером STS-528 и с помощью специi}льного программного обеспечения (СПО) кдвто-патруль Полоса> обнаруживается нарушение правил дорожного движения (пдд) и распознает-ся государственный регистрационный знак (грз) транспортных средств нарушителя. Затемспо позволяет сделать три разборчивых кадра нарушителя (два кадра общего вида транспорт-ного средства (ТС) нарушителя с рrrзницей во времени I с, кадр увеличенного номерного знакатс нарушителя) и выдает информацию о нарушителе по каналу связи. Затем формируется из-вещение о нарушении, которое передается по Gsм-каналу в цод угиБдд в формате передачиданных (ИБД Регион> путем функций FТР-сервера средствами управляющего контроллера,Систему считать выдержавшей испытан"a, aar",

а) после включения системы сохранились парамgгры конфигурации;
б) система зафиксировала нарушения;
в) система отправила информацию по каналу связи.

7 .4 Идентпфикация программного обеспечения
7.4.I ОПределение идентификационных данных По.
в соответствии с руководством по эксплуатац ии насистемы:
- проверить идентификационное наименование ПО;
- проверить номер версии (идентификационный номер) ПО;
результаты поверки считать положительными, если идентификационные данные По со-ответствуют укЕванным в таблице 3.



Таблица 3

ИдентификациБнББlй 
"Бе 

rn
Идентификац"онно" наименова"". Пб С_пе ци ал ьное программ ноЪЪGЙiЙнБ

кМодуль навигации> RU.СТдЕ.5052;-0 l
не ниже 1,0

7.5 Определение абсолютной погрешности измерений
7.5. l Собрать измерительную схему согласно рисунку 3

интервалов времени

Рисунок 3

7'5'2 УбеДИТЬСЯ ЧТО ЭТаЛОННЫЙ Источник секундных импульсов (мкв-O2ц) синхронизирован
9о_цlалой времени UTC (SU).
7.5.3 Настроить двухканальный осциллограф:
7,5,3,1 Установить коэффициенты горизонтаJIьного отклонения l вольт/ деление для обоихканалов осциллографа.
7.5,з.2 Установить типы входов ((постоянный ток> (DC).
7.5.З.З Установить panвepтKy 500 мкс/деление. 

\ - /'

7'5'З'4 УСТаНОВИТЬ ТИП СИНХРОНИЗации (автоматическая)), (по заднему фронту>, (источникканал l>.
7,5,з,5 По изображениЮ на экране осциллографа убедиТься, чтО ра:}ность задних фронтовсекундных импульсов не превышает l мс.

;j"';J#'*';il::I;;:iЧ fiill" 
ПОЛОЖительными, если разность задних фронтов секундных

7,5,з,7 При получении отрицательнь]х результатов дальнейшее проведение поверкипрекращают, систему бракуют и направляют в ремонт.

7.б Определение погрешности определений координат,
7,б,l Подключить эталонный навигационный приемник к Сом-порту персонального компью-тера с предварительно установленным программным обеспечением (например Terminal) длявывода на экран текущих навигационных параметров, полученных через Сом-порт эталонногонавигационного приемника, Включить эталонный навигационный приемник в соответст вии с

Осциллограф

двухканальный

Система видеофиксации
нарушения правил до-
рожного движения
кАвтопатруль Полоса>



$Жj|"КЦИеЙ 
ПО ЭКСПЛУаТаЦИИ ИДобиться появления на экране значения UTC времени и ко_

7,6,2 Осуществить запись NMEA сообщений с частотой l сообщение в l с для эт.lлонного при-емника и поверяемой системы в течение 20 минуг.
7,6,3 Определить систематическую составляющую погрешности определения координат для
Ш:- 

В КОТОРЫХ ЗНаЧеНИе PDOP < 3 ПО фОРМУлам (rl, rZi, *"ример, для координаты в (широ_

zB(j) _ B(j) _ B(j)," ,

dB=! 
*our,

г де В (D rn -значение координаты
лонным приемником;

В вj-ый момент времени, угл. сек., определенное эта-

мой; 
B(j) - ЗНаЧеНИе КООРДИНаТЫ В Вj-Ый момент времени, угл. сек., определенная систе_

1У - количество измерений.

Аналогичным образом определить систематическую составляющую погрешности оп-ределения координаты L (долготы).

7,6,4 ОпреДелитЬ среднее квадратическое отклОнение (ско) случайноЙ составляющей погреш-ности определения широты идолготы по формуле (3).

(l)

(2)

(3)

7.6.5 Перевести значения погрешностей определения
угловых секунд в метры по формулам (4), (5).

координат в плане (широты и долготы) из

(r- r' sin' в|
.АВ(уел .с),

- для широты:

- Для долготы:

ДВ(м)= ar2l"
(4)

|| 
- u' )cos в/L(M): аrСl"Щ,дL(уzл.

,l0-; sin'в| 
Щ|)l<

где а - большая полуось эллипсоида, м;

с), (5)



е - первшй эксцеrприс}ftgг эплипсоида;

l"= Q000004sаs ! 368l 1095з5язз радиsн (аrc I').
7.6.6 Определигь погречlность (ло yD(
мер, для iоординатч Ё:]".}Ж;#|Ъfrr*#Б.И 0,95) опр€делеfiия координsт, налрr-

Пч =+!dQ+2о"). (6)
7.6.7 Рeзультагц поsЕlкя считать пол

""р"."оЫ о,ял опЁо-;;;;;йiННilЖ Tfi ,'ЖlК"fr fr TXЖJX fi :;прогlrвном случsе система направляеrс" в pеarorlт.

8. ОФОРМJIЕНIiЕ РЕЗУЛЬТАТОВ ПОВЕРКП
8.1 На систему, прошGдlцук} поверку с положrrcльнымr р9зультатами, sцдsет€л сsиде-тельсгво о поsерке установленноf, фрмы.
8.2 При огрицательных результтах поверкл схfiема к приме8ению rlе допусt(ается и ltsfiеm выда9т!я извещение о непрrподlости 

" 
у*""" np""r", -й;";;;.

3аместrfт€ль }iачальника нио- l0 -
начальflик НИЦ ФГУП (BНИИФТРИ> a.l)r.r,^*о""


