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1 Общие сведения

1.1 Н астоящ ая м етодика поверки распространяется на имитатор сигналов 
глобальны х навигационны х спутниковы х систем  G SG  (далее по тексту —  ими­
татор сигналов), изготовленны х ф ирмой O rolia U SA , С Ш А , и устанавливает ме­
тоды и средства их первичной и периодической поверок.

1.2 При проведении поверки должна быть обеспечена прослеживаемость к гос­
ударственному первичному специальному эталону единицы длины по государствен­
ной поверочной схеме для координатно-временных измерений, утвержденной прика­
зом Росстандарта №  2831 от 29 декабря 2018 г.

1.3 И нтервал меж ду поверками —  1 год.

2 Перечень операций поверки

2.1 При поверке вы полняю т операции, представленны е в таблице 1.

Таблица 1 — П еречень операций, вы полняем ы х при поверке

Наименование операции
Номер
пункта
мето­
дики

Проведение поверки
при пер­
вичной 
поверке 
и после 
ремонта

при пери­
одической 

поверке

1 Внешний осмотр средства измерений 7 да да
2 Подготовка к поверке и опробование средства измерений 8 да да
3 Проверка программного обеспечения средства измерений 9 да да
4 Определение метрологических характеристик средства 
измерений

10

3.1 Определение номинальных значений выходных частот 10.1 да да
3.2 Определение предела относительной погрешности по 
частоте внутреннего опорного генератора

10.2 да да

3.3 Определение предельного уровня мощности выходного 
сигнала

10.3 да да

3.4 Определение среднего квадратического отклонения 
случайной составляющей погрешности формирования 
беззапросной дальности по фазе дальномерного кода

10.4 да да

3.5 Определение предела погрешности воспроизведения 
беззапросной дальности по фазе дальномерного кода

10.5 да да

3.6 Определение предела погрешности воспроизведения 
беззапросной дальности но фазе несущей частоты

10.6 да да

3.7 Определение предела погрешности воспроизведения 
скорости изменения беззапросной дальности

10.7 да да

3.8 Определение предела погрешности формирования координат 
местоположения потребителя I TIC С в системе координат WGS-84

10.8 да да

3.9 Определение предела погрешности формирования 
скорости потребителя ГНСС

10.9 да да
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3.2 Все средства поверки, прим еняемы е при поверке имитатора сигналов, 
долж ны  бы ть исправны , аттестованы  или поверены.

3.3 Вместо указанны х в таблице 2 средств поверки допускается применять 
другие аналогичны е, обеспечиваю щ ие определение м етрологических характери­
стик им итатора сигналов с требуемой точностью .

4 Требования к специалистам, осуществляющим поверку

4.1 П оверка долж на осущ ествляться лицам и с вы сш им  или средним техни­
ческим образованием , квалиф ицированны м и в качестве поверителей в области 
координатно-врем енны х средств измерений.

5 Требования по обеспечению безопасности проведения поверки

5.1 При проведении поверки долж ны  бы ть соблю дены  все требования без­
опасности в соответствии с ГО СТ 12.3.019-80.

6 Требования к условиям проведения поверки

6.1 При проведении поверки им итатора сигналов долж ны  соблю даться 
следую щ ие условия:

- тем пература окруж аю щ его воздуха, °С ...........................................................20±5;
- напряж ение питания от сети перем енного тока

частотой от 48 до 52 Гц, В ............................................................................................... 220±22.

Примечание — Допускается проведение поверки в реально существующих условиях, кроме 
особо оговоренных в данной методике поверки, если они не выходят за пределы рабочих условий, 
установленных в инструкциях по эксплуатации оборудования, применяемых при поверке.

7 Внешний осмотр средства измерений

7.1.1 При проведении внеш него осм отра проверить отсутствие механиче­
ских повреж дений и ослабления элементов, четкость ф иксации их полож ения, 
чёткость обозначений, чистоту и исправность разъём ов и гнёзд.
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7.1.2 Результаты  поверки считать полож ительны м и, если отсутствую т м е­
ханические повреж дения и ослабления элементов, ф иксация их полож ения чёт­
кая, разъёмы  и гнёзда чисты е и исправны е.

8 Подготовка к поверке и опробование средства измерений

8.1 Подготовка к поверке

8.1.1 П оверитель долж ен изучить техническую  докум ентацию  изготови­
теля и руководство по эксплуатации прим еняем ы х средств поверки.

8.1.2 П еред проведением  операций поверки необходим о:
- проверить ком плектность им итатора сигналов согласно эксплуатацион­

ной докум ентации;

- проверить ком плектность реком ендованны х (или аналогичны х им) 
средств поверки;

- зазем лить (если это необходим о) рабочие эталоны , средства измерений и 
вклю чить питание заблаговрем енно перед очередной операцией поверки (в соот­
ветствии со временем установления рабочего реж им а, указанны м  в РЭ).

8.2 Опробование

8.2.1 С обрать изм ерительную  схему в соответствии с рисунком  1, подклю ­
чив имитатор сигналов к П ЭВМ  и НАП из состава рабочего эталона координат 
м естополож ения 1 разряда.

8.2.2 В клю чить навигационны й прием ник согласно его руководству по 
эксплуатации для прием а навигационны х сигналов.

8.2.3 Включить имитатор сигналов согласно его руководству по эксплуатации.
8.2.4 У бедиться в ш татном реж им е работы  им итатора сигналов по индика­

торам согласно руководству по эксплуатации.
8.2.5 Запустить на П Э В М  ПО  «G SG  StudioV iew ».
8.2.6 Запустить согласно руководству пользователя GSG StudioV iew  сце­

нарий по ум олчанию .
8.2.7 В ы ставить воспроизведение навигационны х сигналов СНС в зависи­

мости от испы ты ваем ого образца, представленны х в таблице 3.
8.2.8 Запустить сценарий для имитации навигационны х сигналов.
8.2.9 У бедиться в индикации имитатора сигналов начала воспроизведения 

сигнала.
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Рисунок 1 —  С хем а подклю чения им итатора сигналов для проверки
работоспособности

Таблица 3 —  Ф ормируем ы е спутниковы е навигационны е сигналы (опционально)

Глобальная спутниковая навигационная 
система (частотный диапазон)

Номинальные значения выходных 
частот, МГц

ГЛОНАСС (L1) 1602+ *-0,5625 1}
ГЛОНАСС (L2) 1246 + Л: 0,4375 !)
GPS (L1) 1575,4200
GPS (LI Р) 1575,4200
GPS (L2) 1227,6000
GPS (L2 Р) 1227,6000
GPS (L2 С) 1227,6000
GPS (L5) 1176,4500
Galileo (El) 1575,4200
Galileo (Е5 а) 1176,4500
Galileo (Е5 b) 1207,1400
ШДПС SBAS 1575,4200
BeiDou (Bl) 1561,0980
BeiDou (Bl C) 1575,4200
BeiDou (B2) 1207,1400
BeiDou (B2 a) 1176,4500
IRNSS (L5) 1176,4500
QZSS (LI) 1575,4200
QZSS (L5) 1176,4500

Где к — номер литеры частоты навигационного сигнала в диапазоне от минус 7 до 6

8.2.10 У достовериться в приеме навигационны х сигналов приемником по 
его индикации.

8.2.11 Результаты  поверки считать полож ительны м и, если навигационный 
прием ник приним ает навигационны й сигнал с им итатора сигналов.
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9.1 О пределить идентиф икационны е данны е ПО им итатора сигналов в со­
ответствии с руководством  по эксплуатации.

9.2 И дентиф икационны е данны е ПО представлены  в таблице 4.

9 Проверка программного обеспечения средства измерений

Таблица 4 —  И дентиф икационны е данны е ПО им итатора сигналов

Идентификационные данные (признаки) Значение

Идентификационное наименование Firmware GSG Studio View

Номер версии (идентификационный номер), не ниже 8.2.1 5.4.4.2

9.3 Результаты  поверки считать полож ительны м и, если идентиф икацион­
ные данны е ПО соответствую т данны м, указанны м  в таблице 4.

10 Определение метрологических характеристик средства измерений

10.1 Определение номинальных значений выходных частот

10.1.1 В ы полнить пп. 8.2.1-8.2.10.
10.1.2 П ровести измерения текущ их навигационны х парам етров по сигна­

лам в течение 20 мин.
10.1.3 По окончании измерений проконтролировать наличие измеритель­

ной инф орм ации по СН С согласно таблице 3 в файле ф орм ата RINEX прием ­
ника.

10.1.4 Результаты  поверки считать полож ительны м и, если по результатам  
измерений НАП имеется в наличии измерительная инф орм ация по сигналам  
СН С в соответствии с таблицей 3 в зависимости от м одиф икации имитатора сиг­
налов.

10.2 Определение предела относительной погрешности по час готе 
внутреннего опорного генератора

10.2.1 С обрать схему измерений в соответствии с рисунком  2.
10.2.2 В качестве измерителя временны х интервалов использовать часто­

томер с опцией измерения временны х интервалов из состава рабочего эталона 
времени и частоты  2 разряда.
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Рисунок 2 —  С хем а измерений для определения относительной погреш ности 
по частоте внутреннего опорного генератора

10.2.3 В ы вести стандарт частоты  из состава рабочего эталона времени и 
частоты  2 разряда на ном инальны й режим работы  согласно его руководству по 
эксплуатации.

10.2.4 В клю чить имитатор сигналов и частотомер.
10.2.5 В ы ж дать время прогрева средств измерений 4 ч для установления 

рабочего реж им а работы  для каж дого из средств измерений.
10.2.6 И зм ерить среднее значение частоты  внутреннего опорного генера­

тора им итатора сигналов на интервале времени измерений 10 мин.
10.2.7 О пределить относительную  погреш ность по частоте по формуле:

/  - /J  изм J  ном

( 1 )

где /изм —  измеренная частота, Гц;
/ном —  ном инальная частота 1 • 10 7 Гц.

10.2.8 Результаты  поверки считать полож ительны м и, если относительная 
погреш ность по частоте внутреннего опорного генератора находится в пределах 

±  2-10-8.

10.3 Определение предельного уровня мощности выходного сигнала

10.3.1 С обрать схему измерений в соответствии с рисунком  3.
10.3.2 В клю чить имитатор сигналов и анализатор сигналов согласно их ру­

ководствам  по эксплуатации.
10.3.3 Дождаться установления рабочего режима работы для каждого из средств.
10.3.4 С ф орм ировать и воспроизвести на им итаторе сигналов сценарий для 

неподвиж ного объекта с сигналами СН С ГЛ О Н А С С  L1 литера 0.
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Рисунок 3 —  С хем а измерений для определения погреш ности  установки уровня
м ощ ности вы ходны х сигналов

10.3.5 У становить м аксимальны й уровень м ощ ности  Руст на выходе им ита­
тора сигналов минус 65 дБмВт.

10.3.6 М етодом  прямы х измерений с учетом  поправочны х коэф ф ициентов 
измерить анализатором  сигналов уровень м ощ ности Р изм на выходе имитатора 
сигналов.

10.3.7 В ы полнить пп. 10.3.4-10.3.6 для других СН С согласно таблице 3.
10.3.8 Результаты  поверки считать полож ительны м и, если для всех литер 

рабочей частоты  всех частотны х диапазонов всех систем  измеренны е значения 
уровня м ощ ности вы ходны х сигналов не м енее минус 65 дБ м В т 
(минус 95 дБВ т).

10.4 Определение среднего квадратического отклонения случайной 
составляющей погрешности формирования беззапросной дальности по фазе 
дальномерного кода

10.4.1 С обрать схему измерений, приведенную  на рисунке 4, в качестве из­
мерителя временны х интервалов использовать частотом ер с опцией измерения 
временны х интервалов из состава рабочего эталона 2 разряда времени и частоты.

10.4.2 Н астроить измеритель временны х интервалов на измерение интер­
валов времени от входа «А» ко входу «В» по нарастаю щ ем у фронту сигналов по 
уровню  1 В.

10.4.3 Н астроить НАП в соответствии с руководством  оператора на запись 
измерений текущ их навигационны х парам етров с частотой одно сообщ ение в 
30 с в файл ф орм ата RIN EX .
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Рисунок 4 —  С хем а измерений для определения погреш ности 
воспроизведения беззапросной дальности

10.4.4 У становить работу НА П  от внеш него источника опорной частоты.
10.4.5 П одготовить и запустить сценарий им итации с парам етрам и, приве­

денны м и в таблице 5.

Т аблица 5 —  П арам етры  сценария

Наименование характеристики Значение

Формируемые спутниковые 
навигационные сигналы

См. таблицу 3

Продолжительность 1 сут

Дискретность записи 30 с

Количество НКА GPS/TJIOHACC Текущая группировка

Параметры среды распространения 
навигационных сигналов

Тропосфера отсутствует 
Ионосфера отсутствует

Начальные координаты в СК WGS-84: 
широта 
долгота 
высота, м

57 °00'00" N 
36 °00'00" Е 
200,00

Модель движения объекта Статика

10.4.6 По окончанию  сценария заф иксировать и записать значение расхож ­
дения ш кал времени Н А П  и им итатора сигналов.

10.4.7 В ы делить из итоговы х результатов действительны е измерения без­
запросной дальности  (псевдодальности) НА П по фазе дальном ерного кода сиг­
налов ГН СС ГЛ О Н А С С  с откры ты м  доступом  в частотном  диапазоне L1 для 
каж дого видимого НКА.

10.4.8 В ы делить соответствую щ ие значения псевдодальности  (на эпохи 
измерений Н А П ) из ф айла протокола сценария, сф орм ированного имитатором 
сигналов.



1 2

10.4.9 Рассчитать погрешность воспроизведения псевдодальности для 
каждой эпохи измерений:

где Rref—  действительное /'-е значение псевдодальности до НКА, измеренное 
приемным устройством, м;
Ri —  сформированное /-е значение псевдодальности до НКА, взятое из про­
токола сценария, м;

At —  расхождение шкал времени НАП и имитатора сигналов, с; 
с —  скорость распространения электромагнитной волны в вакууме, м/с;

10.4.10 Определить СКО случайной составляющ ей абсолютной погрешно­
сти воспроизведения псевдодальности.

где N — число измерений.
10.4.11 Выполнить вычисления по формулам (2)-(3) для каждой частотной 

литеры ГНСС ГЛОНАСС в частотном диапазоне L1 и для сигналов других СНС 
согласно таблице 3.

10.4.12 Результаты поверки считать положительными, если значение сред­
него квадратического отклонения случайной составляющей погрешности форми­
рования беззапросной дальности по фазе дальномерного кода не превышает 0,1 м.

10.5 Определение предела погрешности воспроизведения беззапрос­
ной дальности по фазе дальномерного кода

10.5.1 Выполнить пп. 10.4.1-10.4.8.
10.5.2 Рассчитать среднее значение погрешностей воспроизведения псев­

додальности по фазе дальномерного кода на интервале времени наблюдения:

10.5.3 Выполнить вычисления по формуле (4) для каждой частотной ли­
теры ГНСС ГЛОНАСС в частотном диапазоне L1.

10.5.4 Повторить вычисления пп. 10.5.1, 10.5.2 для всех сигналов других 
частотных диапазонов и других СНС согласно таблице 3.

(2 )

(3)

(4)
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10.5.5 Рассчитать среднее значение погрешностей воспроизведения псевдодаль­
ности по фазе дальномерного кода для каждой СНС в каждом частотном диапазоне:

где т —  выбранная СНС;
к —  выбранный частотный диапазон;
j  — литера рабочей частоты для сигналов с частотным разделением или но­
мер НКА для сигналов с кодовым разделением;
К  —  число литер рабочей частоты для сигналов с частотным разделением 
или число НКА для сигналов с кодовым разделением.

10.5.6 Средние значения погрешностей воспроизведения псевдодальности 
по фазе дальномерного кода для каждого частотного диапазона каждой СНС за­
писать как базовые систематические погрешности.

10.5.7 Рассчитать приведенную погрешность воспроизведения псевдо­
дальности по фазе дальномерного кода:

10.5.8 Результаты поверки считать положительными, если для всех литер 
рабочей частоты всех частотных диапазонов всех систем значение модуля при­
веденной погрешности воспроизведения беззапросной дальности по фазе даль­
номерного кода не превышает 1,5 м.

10.6 Определение предела погрешности воспроизведения беззапрос­
ной дальности по фазе несущей частоты

10.6.1 Выполнить пп. 10.4.1-10.4.6.
10.6.2 Выделить из итоговых результатов измерения псевдодальности 

НАП по фазе несущей частоты сигналов ГНСС ГЛОНАСС с открытым доступом 
в частотном диапазоне L1 для каждого видимого НКА.

10.6.3 Перевести измерения НАП в метры путём умножения на длину волны.
10.6.4 Выделить соответствующие значения псевдодальности (на эпохи изме­

рений НАП) из файла протокола сценария, сформированного имитатором сигналов.
10.6.5 Рассчитать погрешность измерений псевдодальности по фазе несу­

щей частоты на каждую эпоху:

где /?ref ф—  действительное /-е значение псевдодальности по фазе несущей ча­
стоты до НКА, измеренное приемным устройством, м;
R<pi —  сформированное /-е значение псевдодальности по фазе несущей ча­
стоты до НКА, взятое из протокола сценария, м.

(5)

(6)



14

10.6.6 Рассчитать CKO случайной составляющ ей погрешности измерений 
псевдодальности по фазе несущей частоты:

10.6.7 Выполнить пп. 10.6.1-10.6.6 для каждой частотной литеры ГНСС 
ГЛОНАСС в частотном диапазоне L1.

10.6.8 Повторить аналогичные вычисления по пп. 10.6.1-10.6.6 для сигна­
лов других СНС согласно таблице 3.

10.6.9 Оценить предел погрешности воспроизведения имитатором псевдо­
дальности по фазе несущей частоты как утроенное максимальное значение СКО 
случайной составляющей погрешности измерений НАП псевдодальности по 
фазе несущей частоты.

10.6.10 Результаты поверки считать положительными, если для всех литер ра­
бочей частоты всех частотных диапазонов всех систем предел погрешности воспро­
изведения беззапросной дальности по фазе несущей частоты не превышает 0,01 м.

10.7 Определение предела погрешности воспроизведения скорости из­
менения беззапросной дальности

10.7.1 Выполнить пп. 10.4.1-10.4.5.
10.7.2 Из результатов измерений навигационного приемника, полученных в 

ходе выполнения п. 10.4.5, выделить доплеровские смещения несущей частоты сиг­
налов ГНСС ГЛОНАСС в частотном диапазоне L1 для каждого видимого НКА.

10.7.3 Выделить соответствующие значения доплеровского смещения не­
сущей частоты (на эпохи измерений НАП) из файла протокола сценария, сфор­
мированного имитатором сигналов.

10.7.4 Перевести измеренные значения доплеровского смещения несущей 
частоты сигналов из [Гц] в [м/с], путём умножения на длину волны (с учётом 
несущей частоты сигнала), получив значения скорости изменения беззапросной 
дальности (псевдоскорости).

10.7.5 Рассчитать дня каждой частотной литеры ГНСС ГЛОНАСС в частот­
ном диапазоне L1 погрешность воспроизведения псевдоскорости на каждую эпоху:

где Dren—  действительное z-е значение псевдоскорости до НКА, измеренное 
приемным устройством, м/с;
А  —  сформированное /-е значение псевдоскорости до НКА, взятое из про­
токола сценария, м/с.

2

(7)

AD = D  r - D ,ref I 1 ’ (8)
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10.7.6 Повторить аналогичные вычисления по пп. 10.7.1-10.7.5 для сигна­
лов других СНС согласно таблице 3.

10.7.7 Результаты поверки считать положительными, если для всех литер рабо­
чей частоты всех частотных диапазонов всех систем значение модуля погрешности 
воспроизведения скорости изменения беззапросной дальности не превышает 0,05 м/с.

10.8 Определение предела погрешности формирования координат ме­
стоположения потребителя ГНСС в системе координат WGS-84

10.8.1 Выполнить п. 10.5.
10.8.2 Рассчитать погрешность формирования координат потребителя 

ГНСС (PDOP  принимается равным 2):

где PDOP —  геометрический фактор снижения точности определения местоположе­
ния, зависит от формируемого созвездия навигационных космических аппаратов;

л
AR —  приведенная погрешность воспроизведения псевдодальности по фазе 
дальномерного кода, м.

10.8.3 Результаты поверки считать положительными, если значение по­
грешности формирования координат местоположения потребителя ГНСС 
не превышает 3 м.

10.9 Определение предела погрешности формирования скорости по­
требителя ГНСС

10.9.1 Выполнить п. 10.7.
10.9.2 Рассчитать погрешность формирования скорости потребителя 

ГНСС (PDOP принимается равным 2):

где PDOP —  геометрический фактор снижения точности определения местоположе­
ния, зависит от формируемого созвездия навигационных космических аппаратов; 

AD —  погрешность воспроизведения псевдоскорости, м/с.
10.9.3 Результаты поверки считать положительными, если значение по­

грешности формирования скорости потребителя ГНСС не превышает 0,1 м/с.

(9)

Я уе1 = PDOP • шах (АД )|. ( 10)
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10.10 Определение среднего квадратического отклонения случайной 
составляющей погрешности синхронизации шкалы времени имитатора 
(выход сигнала метки времени 1 PPS) с меткой времени, передаваемой в 
навигационном сигнале

10.10.1 Выполнить пп. 10.4.1-10.4.4.
10.10.2 Настроить НАП на выдачу системной шкалы времени ГНСС 

ГЛОНАСС.
10.10.3 Подготовить и запустить сценарий имитации с параметрами, при­

веденными в таблице 5 продолжительностью 2 ч.
10.10.4 В ходе выполнения сценария зафиксировать и записать 60 значе­

ний расхождения шкал времени НАП и имитатора сигналов.
10.10.5 Рассчитать среднее квадратическое отклонение измерений времен­

ных интервалов между импульсными сигналами времени 1 Гц (1PPS) с выхода 
имитатора и НАП:

где / —  номер измерения;
Ат —  измеренный интервал времени между импульсными сигналами 1 Гц 
(1PPS) с выхода имитатора и НАП.

10.10.6 Провести аналогичные измерения пп. 10.10.2-10.10.5 для доступ­
ных сигналов других СНС согласно таблице 3.

10.10.7 Результаты поверки считать положительными, если значения сред­
него квадратического отклонения случайной составляю щ ей погрешности син­
хронизации шкалы времени имитатора (выход сигнала метки времени 1 PPS) с 
меткой времени, передаваемой в навигационном сигнале, не превышают 15 не.

10.11 Определение диапазона скорости при моделировании парамет­
ров движения объекта-носителя навигационной аппаратуры потребителя в 
навигационном поле СНС

10.11.1 Выполнить пп. 8.2.1-8.2.3.
10.11.2 Установить в сценарии скорость движения объекта 500 м/с.
10.11.3 Запустить сценарий для имитации навигационных сигналов.
10.11.4 Провести измерения скорости движения имитируемого объекта по 

сигналам СНС с помощью НАП из состава рабочего эталона координат местопо­
ложения 1 разряда в течение 20 мин.

( П)
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10.11.5 Результаты  поверки считать полож ительны ми, если по результатам 
измерений Н АП м аксим альное измеренное значение скорости движ ения объекта 

не м енее 500 м/с.

11 Оформление результатов поверки

11.1 Результаты  поверки им итатора сигналов подтверж даю тся сведениями 
о результатах  поверки средств измерений, вклю ченны м и в ф едеральны й инф ор­
м ационны й ф онд по обеспечению  единства измерений.

11.2 П ри полож ительны х результатах поверки по заявлению  владельца 
им итатора сигналов или лица, представивш его его на поверку, на средство изм е­
рений вы дается свидетельство о поверке им итатора сигналов.

11.3 Результаты  поверки по требованию  заказчика записы ваю тся на обо­
ротной стороне свидетельства о поверке или оф орм ляю тся отдельны м  прилож е­
нием к свидетельству.

11.4 В случае отрицательных результатов поверки поверяемый имитатор 
сигналов к дальнейш ему применению  не допускается, на него выдается извещение
о непригодности к дальнейш ей эксплуатации с указанием причин забракования.

Зам еститель начальника Н ИО -8 
по научной работе Ф ГУ П  «В Н И И Ф Т РИ »

Н ачальник 84 отдела 
Ф ГУ П  «В Н И И Ф Т РИ »

Н ачальник 841 лаборатории 
Ф ГУ П  «В Н И И Ф Т РИ »

В.Н. Ф едотов

Д.С. П ечерица

С.Ю . Бурцев
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GPS —  global positioning system  (U nited states o f  A m erica), глобальная
навигационная система навигации (С оединенны е штаты А мерики) 

PDOP —  position deletion o f  precision, коэф ф ициент потери точности 
PPS —  Pulse-per-second signal, импульс в секунду
QZSS —  quasi-zenith satellite system , квазизенитная спутниковая система 
RINEX —  receiver independent exchange form at, ф орм ат обмена данными для 

ф айлов исходны х данны х спутниковы х навигационных 
приёмников

SBAS —  satellite based augm entation system , спутниковы е системы 
диф ф еренциальной коррекции 

W GS —  w orld geodetic system , всемирная система геодезических 
параметров Земли

ГЛО Н А СС —  глобальная навигационная спутниковая система (Российская 
Ф едерация)

ГНСС —  глобальная навигационная спутниковая система
НАП —  навигационная аппаратура потребителей
НИО —  научное исследовательское отделение
НКА —  навигационны й космический аппарат
ПО —  программное обеспечение
ПСП —  псевдослучайная последовательность
П ЭВМ  —  персональная электронно-вы числительная маш ина
РЭ —  руководство по эксплуатации
СК —  систем а координат
СКО —  среднее квадратическое отклонение
СНС —  спутниковая навигационная система
Ш ДП С —  ш ирокозонная диф ф еренциальная подсистема

Перечень сокращений


