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1. ОБЩИЕ ПОЛОЖЕНИЯ
1.1. Настоящая методика поверки распространяется на системы измерительные с автомати­
ческой фотовидеофиксацией «ДЕКАРТ» (далее -  системы, система «ДЕКАРТ»), изготавли­
ваемые ООО «Лаборатория цифрового зрения», г. Белгород, и устанавливает объем и ме­
тоды первичной и периодической поверок.
1.2. Интервал между поверками - два года.

2. ОПЕРАЦИИ ПОВЕРКИ
2.1. При проведении поверки должны быть выполнены операции, указанные в таблице 1.
2.2. В случае получения отрицательных результатов по пунктам таблицы 1 комплекс бра­
куется и направляется в ремонт.
2.3. Допускается проводить поверку СИ на пункты из таблицы 1 не в полном объеме. 
Определение пунктов проведения поверки определяется поставкой системы Заказчику.
2.4. Допускается проводить поверку по п. 8.3.1 и 8.3.4 в лабораторных условиях.
2.5. Внеочередная поверка, обусловленная ремонтом, изменением схем монтажа и углов 
установки, а также перемещением системы , проводится в объеме периодической поверки. 
Таблица 1
Наименование операций Номер пунк­

та
методики
поверки

Проведение операции при:
первичной
поверке

периодической
поверке

1 Внешний осмотр 8.1 + +

2 Идентификация программного обеспе­
чения 8.2 + +

Определение метрологических характеристик:
3 Определение абсолютной погрешности 
синхронизации времени относительно 
шкалы UTC (SU)

8.3.1 + +

4 Определение погрешности измерений 
скорости ТС в зоне контроля 8.3.2 + +

5 Определение погрешности измерений 
скорости ТС на контролируемом участке 
дороги

8.3.3 + +

6 Определение абсолютной инструмен­
тальной погрешности (при доверитель­
ной вероятности 0,95) определения ко­
ординат в плане

8.3.4 + -

3. СРЕДСТВА ПОВЕРКИ
3.1. При проведении поверки должны применяться средства поверки, указанные в 
таблице 2.
Таблица 2 _______________

№ п
методики
поверки

Наименование рабочих эталонов или вспомогательных средств поверки; но­
мер документа регламентирующего технические требования к рабочим эта­
лонам или вспомогательным средствам; разряд по государственной повероч­
ной схеме и (или) метрологические и основные технические характеристики 
средства поверки

8.3.1

Источники первичные точного времени УКУС-ПИ 02ДМ:
- абсолютная погрешность синхронизации относительно шкалы Всемирного 
Координированного Времени, не более ± 1 мкс
Осциллограф цифровой АКИП-4115/1 А:
- число каналов 2;
- полоса пропускания 25 МГц;
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- пределы допускаемой абсолютной погрешности измерений постоянного 
напряжения ± (3 х 10'2 х U + 0,1 дел х Коти, + 1 мВ) для значений Ко>5 мВ/дел

8.3.2

Лазерный дальномер LEICA DISTO D510:
- диапазон измерений расстояния от 0,05 до 200 м
- пределы допускаемой погрешности измерения расстояний ± (от 1,0 до 8,0) 
мм
Частотомер электронно-счетный 43-63/1:
- диапазон измерений длительности от 1 мкс до 104с;
- пределы допускаемой абсолютной погрешности измерений длительности ± 
l-10'7-t+l-10'6, где t -  измеряемая длительность, с

8.3.3

Аппаратура навигационно-временная потребителей глобальных навигацион­
ных спутниковых систем ГЛОНАСС/GPS/GALILEO/SBAS 
NV08C-CSM-DR:
- пределы допускаемой инструментальной погрешности измерения определе­
ния скорости ±0,1 м/с

8.3.4
Рабочий эталон единиц координат местоположения 1 разряда по 
ГОСТ Р 8.750-2011:
Доверительная граница погрешности хранения координат Д(Р = 0,67) = 0,01 м

3.2 . П рименяемы е при поверке средства изм ерений должны  быть поверены , исправны и 
иметь свидетельства о поверке.
3.3 . Д опускается применение других средств поверки, обеспечиваю щ их определение м ет­
рологических характеристик с требуем ой  точностью .

4. Т Р Е Б О В А Н И Я  К  К В А Л И Ф И К А Ц И И  П О В Е Р И Т Е Л Е Й
4.1 . К проведению  поверки м огут быть допущ ены  лица, им ею щ ие высш ее или ср едн ее  
техни ческ ое образование, аттестованные в качестве поверителей в области радиотехниче­
ских изм ерений установленным порядком.

5. Т Р Е Б О В А Н И Я  Б Е З О П А С Н О С Т И
5.1. В о  время подготовки к поверке и при ее  проведении необходи м о соблю дать правила  
техники безопасности  и производственной санитарии, правила техники безопасн ости  при  
эксплуатации электроустановок и требования, установленны е технической докум ентацией  
на используем ы е при поверке образцовы е и вспомогательны е средства поверки.

6. У С Л О В И Я  П О В Е Р К И
6.1. П ри проведении поверки в лабораторны х условиях долж ны  соблю даться следую щ ие  
условия:

- температура окруж аю щ его воздуха  от плю с 10°С до  плю с 35°С ,
- относительная влажность от 20  д о  80 %;

6.2 . П ри проведении поверки на м есте эксплуатации системы  долж ны  соблю даться сл е­
дую щ и е условия:

- температура окруж аю щ его в оздуха от м инус 10 °С  до  плю с 50 °С,
- относительная влажность от 30  д о  95 %,

6 .3 . П оверка проводится аккредитованными организациями в установленном порядке.

7. П О Д Г О Т О В К А  К  П О В Е Р К Е
7.1. П оверитель долж ен изучить руководство по эксплуатации поверяем ого системы  и и с­
пользуем ы х средств поверки.

8. П Р О В Е Д Е Н И Е  П О В Е Р К И
8.1 . В н еш н и й  осм отр

П ри проведении внеш него осм отра проверяю т соответствие системы  следую щ им  
требованиям:
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-  отсутствие механических повреж дений и ослабление элементов, четкость фикса­
ции их положения;

-  чёткость обозначений, чистоту и исправность разъёмов и гнёзд , наличие и ц е­
лостность печатей и пломб;

-  наличие маркировки согласно требованиям эксплуатационной документации;
8.1 .1 . Результаты поверки считать полож ительны ми, если систем а удовлетворяет выше 
перечисленны м требованиям.

8 .2 . И д ен т и ф и к а ц и я  п р о гр а м м н о го  об есп еч ен и я
8 .2 .1 . П роверку соответствия заявленных идентиф икационны х данны х программного  
обеспеч ени я  (П О ) системы  проводить в сл едую щ ей последовательности:

- проверить идентиф икационное наименование ПО в соответствии с руководством  
по эксплуатации;

- проверить ном ер версии (идентификационны й ном ер) ПО в соответствии с руко­
водством  по эксплуатации.
8 .2 .2 . Результаты поверки считать положительны ми, если идентификационны е данны е П О  
соответствую т идентификационны м данны м, приведенны м в таблице 3.
Т аблица 3 _______ __________________________________

И дентификационные данны е (признаки) Значение
Для ИК

И дентиф икационное наименование ПО ДЕК А РТ-И К
Н ом ер версии (идентификационный ном ер) ПО Н е ниж е 1.0

Для ВС
И дентиф икационное наименование ПО Д ЕК А РТ -В С
Н ом ер версии (идентификационный ном ер) ПО Н е ниж е 1.0

8 .3 . О п р ед ел ен и е  м етр ол оги ч еск и х  ха р а к тер и ст и к
8.3 .1 . О п р ед ел ен и е  абсол ю тн ой  п огр еш н о сти  синхронизации в р ем ен и  о тн оси тел ь н о  
ш к а л ы  U T C  (SU )
8 .3 .1 .1 . Собрать измерительную  схем у согласно рисунку 1

Рисунок 1

8 .3 .1 .2 . У бедиться, что эталонный источник первичные точного времени синхронизирован  
со  ш калой времени U TC  (SU ).
8 .3 .1 .3 . Настроить двухканальный осциллограф:
8 .3 .1 .4 . Установить коэффициенты горизонтального отклонения 1 вольт/ делен ие для о б о ­
и х  каналов осциллографа.
8 .3 .1 .5 . Установить типы входов «постоянный ток» (DC).
8 .3 .1 .6 . Установить развертку 500 м кс/деление.
8 .3 .1 .7 . Установить тип синхронизации «автоматическая», «по заднем у ф ронту», «источ­
ник канал 1».
8 .3 .1 .8 . П о изображ ению  на экране осциллографа определить разность задних фронтов се ­
кундны х импульсов по уровню  50%.
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8 .3 .1 .9 . Результаты поверки считать полож ительны ми, если значение погреш ности си н ­
хронизации времени относительно шкалы U T C  (S U ) находятся в пределах ±  1 мс.

8 .3 .2 . О п р ед ел ен и е  п о гр еш н о сти  и зм ер ен и й  ск о р о сти  Т С  в зо н е  к о н тр о л я
8 .3 .2 .1 . О пределение абсолю тной погреш ности формирования интервалов м еж ду  кадрами  
при изм ерении скорости.
8 .3 .2 .1 .1 . С обрать измерительную  схем у  согласно рисунку 2.

Рисунок 2

8 .3 .2 .1 .2 . Включить видеодатчик из состава системы .
8 .3 .2 .1 .3 . Включить частотомер и селектор синхроим пульсов и выждать 10 минут. У стан о­
вить параметры вывода результатов изм ерений в микросекундах. Регулируя чувствитель­
ность на в ходе частотомера, добиться устойчивого измерения периода следования кадро­
вых синхроим пульсов.
8 .3 .2 .1 .4 . П роизвести три измерения интервала м еж ду  кадрами. Для каж дого измерения  
рассчитать абсолю тную  погреш ность формирования интервалов м еж ду  кадрами п о ф ор­
м уле (1):

АТ^Т^-Тизи, (1)

где Тф -  форм ируемое комплексом значение интервала м еж ду кадрами;
Тизм -  изм еренное значение интервала м еж ду  кадрами.

8 .3 .2 .2 . О пределение погреш ности изм ерений скорости движ ения транспортны х средств
8 .3 .2 .2 .1 . Рассчитать время, за  которое техническое средство (далее по тексту -  ТС) пр о­
х од и т  зон у  контроля минимальной протяж енности по ф орм уле (2):

T j - I w 'V j ,  (2)

где Lmhh —минимальная протяж енность зоны  контроля (12  м);
Vj -  скорость движ ения ТС от 1 д о  3 00  км/ч в зон е контроля, выраженная в м /с.

8 .3 .2 .2 .2 . О тносительную  погреш ность изм ерений времени прохож дения ТС зоны  кон­
троля рассчитать по формуле (3):

8xj =  100 % х ДТ/Tj, (3)

где АТ -  абсолю тная погреш ность формирования интервалов м еж ду  кадрами, 
определенная в п .8 .3 .2 .1 .4;

Tj -  интервал времени, за  который ТС проходит зон у  контроля минимальной п р о­
тяж енности, определенны й в п. 8 .З .2 .2 .1 .
8 .3 .2 .2 .3 . Располож ить метку с государственны м регистрационны м знаком (далее по  тек­
сту -  ГРЗ) в зон е контроля (ближ е к началу зоны ) по направлению  к видеокамере (соглас­
но схем е, приведенной на рисунке 3):
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Комплекс

Лазерный \  
дальномер \  .

Р а с п о л о ж ен и е  \ \

меток с ГРЗ

Li Lai2

I-ail

Р исунок 3

8 .3 .2 .2 .4 . Установить дальномер на ш тативе к направлению  пластины ГРЗ вне кадра ви­
деоизображ ения. В  ПО комплекса нажать кнопку измерения пройденного пути.
8 .3 .2 .2 .5 . П ровести изм ерение расстояния L a il дальномером д о  пластины ГРЗ.
8 .3 .2 .2 .6 . П ереместить метку с  ГРЗ в зон е контроля (ближ е к концу зоны ). В  ПО комплекса  
нажать кнопку измерения пройденного пути и получить значение расстояния Li м еж ду  
метками, рассчитанное комплексом.
8 .3 .2 .2 .7 . П ровести измерение расстояния L si2  дальномером д о  пластины ГРЗ.
8 .3 .2 .2 .8 . П овторить измерения расстояний Li и Lai нее двух раз (п. 8 .3 .2 .2 .2  - 8 .3 .2 .2 .7 ).
8 .3 .2 .3 . Рассчитать относительную  погреш ность изм ерений расстояния м еж ду метками  
для каж дого измерения по ф орм уле (4):

8 L ,  =  1 0 0 % x ( L ,  -  L 3 i) / L 3 i , (4)

где Lj - расстояния м еж ду метками, изм еренное комплексом;
L 3j. расстояния м еж ду метками, изм еренн ое дальномером, равное L3ji-L3j2;
Ьэл, L3i2 - расстояния от дальномера д о  первой и второй метки.

8 .3 .2 .3 .1 . Рассчитать относительную  погреш ность измерений скорости по ф орм уле (5):

5 V j  =  8 x i  + 8 L i ,  (5)

где 8т -  относительная погреш ность формирования интервалов м еж ду  кадрами, 
определяем ая по п .8 .3 .2 .2 .2 .

8 .3 .2 .3 .2 . Рассчитать значение абсолю тной погреш ности изм ерений скорости для значений  
скорости Vj =  1 ,2 0 , 6 0 ,1 0 0 ,1 8 0 ,  250 , 300  км/ч по ф орм уле (6):

A V j  =  V j x 8 V j / 1 0 0 % ,

где V j -  скорость ТС в зон е контроля, выраженная в м/с.

(6)

8 .3 .2 .4 . Результаты поверки считать полож ительны ми, если значения абсолю тной погреш ­
ности  изм ерений скорости от 1 д о  100 км/ч находятся в пределах ±  1 км/ч, а для скоростей
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свы ш е 100 км/ч до  300 км/ч находятся в пределах ±  2  км/ч.

8 .3 .3 . О п р ед ел ен и е  п о гр еш н о сти  и зм ер ен и й  ск о р о сти  н а  к о н т р о л и р у ем о м  
у ч а с т к е  д о р о ги
8 .3 .3 .1 . О пределение погреш ности изм ерений скорости на контролируемом участке д о р о ­
ги проводится сравнением значения скорости изм еренной комплексом и значения скоро­
сти с эталонного навигационного приемника.
8 .3 .3 .2 . П одклю чить эталонный навигационный приемник к персональному ком пью теру с 
установленны м программным обеспеч ени ем  для записи данны х в файл с эталонного нави­
гационного приемника, и  разместить их в автомобиле.
8 .3 .3 .3 . Установить частоту выдачи данны х эталонным навигационным приемником (темп  
реш ения) 10 Гц. Начать запись данны х с эталонного навигационного приемника.
8 .3 .3 .4 . П роехать на автомобиле контролируемы й участок дороги не м енее 3 раз с разны ­
ми скоростями, при этом две скорости долж ны  быть минимально и максимально возм ож ­
ны ми на данном  участке дороги.

Р еком ендуется выбирать минимально и максимально возмож ны е скорости движ е­
ния автомобиля основываясь, в первую  очередь, на обеспечении безопасн ости  участников  
движ ения на контролируемом участке дор оги  во время поверки.
8 .3 .3 .5 . Остановить запись данны х с эталонного навигационного приемника.
8 .3 .3 .6 . П о данны м с комплекса определить время фиксации автомобиля на въезде и вы ез­
д е  с контролируем ого участка дороги  для всех  проездов.
8 .3 .3 .7 . Выбрать из записанны х данны х с эталонного навигационного приемника данны е, 
соответствую щ ие интервалам времени нахож дения автомобиля на контролируемом участ­
ке дор оги  для всех  проездов.
8 .3 .3 .8 . О пределить средн ю ю  скорость движ ения автомобиля на контролируемом участке 
дор оги  по данны м с эталонного навигационного приемника по ф орм уле (7):

где V3j -  значение скорости на контролируемом участке дороги  по данны м с эта­

л онного навигационного приемника для /-го проезда, выраженное в км/ч;
V j ( i )  -  значение м гновенной скорости по данным с  эталонного навигационного  

приемника для i - r o  проезда, выраженное в км/ч;
N  -  количество значений м гновенной скорости по данным с эталонного навигаци­

онн ого приемника для i-го проезда.

8 .3 .3 .9 . Рассчитать значение абсолю тной погреш ности измерений скорости на контроли­
руем ом  участке дороги  по ф орм уле (8):

где Vt -  значение скорости на контролируемом участке дороги , изм еренн ое ком­

плексом  для /-го проезда, вы раженное в км/ч;
8 .3 .3 .1 0 . Результаты поверки считать полож ительны ми, если значения абсолю тной п о­
греш ности изм ерений скорости от 1 д о  100 км/ч находятся в пределах ±  1 км/ч, а для ско­
р остей  свыш е 100 км/ч до  30 0  км/ч находятся в пределах ±  2  км/ч.

8 .3 .4 . О п р ед ел ен и е  а б со л ю тн о й  и н ст р у м ен т а л ь н о й  п о гр еш н о сти  о п р ед ел ен и й  
к о о р д и н а т  в п л ан е
8 .3 .4 .1 . П одключить имитатор сигналов ГНСС (из состава рабочего эталона) к ком плексу  
согласно рисунку 4.
8 .3 .4 .2 . Установить настройки имитатора сигналов ГНСС согласно таблице 4.

N

N
(7)

(8)



Таблица 4
Наименование параметра Значение

количество каналов:
ГЛОНАСС 8
GPS 8

Координаты в системе координат WGS-84:
широта произвольная
долгота произвольная

Имитатор 
сигналов ГНСС

<

Рисунок 4

8.3.4.3. Осуществить запись не менее 200 NMEA-сообщений со значение PDOP < 2 с ча­
стотой 1 сообщение в 1 с для имитатора сигналов ГНСС и поверяемого комплекса.
8.3.4.4. Определить систематическую составляющую погрешности определения коорди­
нат по формулам (9) - (12):

> и 1 '— а (9)

SB= ±-i& BU )N (10)
ALU) = L ( j ) - L ( j ) 3„ (П)

N  j-i (12)

Система «Декарт»

ВС

ИК

Блок
управления

где В -  широта, L -  долгота;
В ф эп, Lф эп -  значение координаты в j -ом измерении, заданное имитатором сигна­

лов Г Н С С ;
В ф , L ф  -  значение координаты в j -ом измерении, определенное комплексом;
АВ ф , А Ь ф -  погрешность измерения координаты в j -ом измерении;
SB, SL - систематическая составляющую погрешности определения координат;
N  -  количество измерений; 
j  -  номер измерения.

8.3.4.5. Определить среднее квадратическое отклонение (СКО) случайной составляющей 
погрешности определения координат по формулам (13), (14):

I Е 1 г(л в о ) -« в )2
---------- (13)

Z l^ L C /W i) 2
ъ  = —  (14)

9



8.3.4.6. Перевести значения погрешностей определения координат в плане из угловых се­
кунд в метры по формулам (15), (16):

- для широты:

1М а(1-е2)
АВ(м) = а гс \  N / ■ ЛВ(угл .с), (15)

V (l-e 2sin2£ /
- для долготы:

1М a \ \ - e 2 ) c o s B
ЛЬ(м)= <*гс\ _--------------- .Щ угл. с), (16)

д/(1-е sin В )

где а -  большая полуось эллипсоида, м; 
е -  первый эксцентриситет эллипсоида;
1" = 0,000004848136811095359933 радиан (arc 1");
В(угл .с), Цугл .с) -  значения погрешности широты и долготы, выраженные угло­

вых секундах;
В(м), Ц м) -  значения погрешности широты и долготы, выраженные в метрах

8.3.4.7. Определить погрешность (по уровню вероятности 0,95) определения координат в 
плане по формуле (17):

П = ± [yJS B 2 + 81? + 2 yJaB 2 + crL2] (17)

8.3.4.8. Результаты поверки считать положительными, если значения погрешности (с до­
верительной вероятностью 0,95) определения координат в плане находятся в 
пределах ±3 м.

9. ОФОРМЛЕНИЕ РЕЗУЛЬТАТОВ ПОВЕРКИ
9.1. На систему, прошедший поверку с положительными результатами, выдается свиде­
тельство о поверке установленной формы.
9.2. При отрицательных результатах поверки система к применению не допускается и на 
него выдается извещение о непригодности с указанием причины непригодности.

Заместитель начальника НИО-Ю -
начальник НИЦ ^  Э.Ф. Хамадулин
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