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1Общие сведеЕия

1.1Настоящм методика поверки распрострашlется на термин.rлы инт€ллекryальные
навигационные (аппаратуру) Теtrоп-Smаrt, Tetron-Profi (далее - аппараryру), изготавливаемые
ООО <ТЕТРОН>, г. Москва, и устанавливает порядок и объем юr первичной и периодической
поверок.

1.2 Интервал мсжду поверками - 3 года.

2 Операцип поверки

2.1 При поверке аппаратуры выполнить работы в объеме, ук{ц}анном в таблице 1.

2.2 Прп получении отрицательньж результатов при выполнении rпобой из операций
поверка прекращастся и аппаратура бракуегся.

2.3 Нс догryскается проведснио поверки отдельньж измерительньIх канаJIов или мень-
шего числа измеряемых величин иJIи на меньшем числе поддиапазонов измерений.

3 Средсгва поверкп

3.1При проведении поверки испоJБзовать средства измерений и вспомогательное

3,2,Щопускается использование других средств измерений, обеспечивающих опреде-
ление метрологических характеристик поверяемой аппараlуры с тробусмой точностью,

3.3 Применяемые дJuI повсрки средства измерений должны быть угверждённого типа,
исправны и иметь действующие свидетельствtl о поверке (знаки поверки).

l

Наименование операции
Номер пункта
методики по-

верки

Проведение операции
при

первичной
поверке

(после ре-
монта)

периоди-
ческой
поверке

1 Внешний осмотр 8.1 да да
2 Опробование 8.2 да да
3 Определение абсоrrютной инструrиснтальпой по-
грсшности (при доверительной вероятности 0,67)
определеншI координат в плане, высоты и скорости
в диапд}оне скоростей от 0 до 250 кtr,/ч, диапtrrоне
линейньтх ускорений от 0 до 29,4З Mtcz (3g) при ра-
боте по сигнЕuIам ГЛОНАСС (L1, код СТ) и GPS
(Ll, код С/А) при геомец)ическом факторе PDOP не
более 2

8.3 да да

оборудование, представленные в таблице 2.

Номера пунктов
методики
поверки

Наименование рабочих эталонов или вспомогательных средств поверки;
номер докрrента, регламонтирующего техниtIсские требования к рабочим

эталонам или вспомогательным средствам; разряд по государственной
поверочной схеме и (или) метрологиriескис и основttые технические харак-

Имитатор сигн.ллов СН-3803М, предел доrryскаемого СКО слу"lайной со-
ставляющей погрешности формирования беззапросной дальности (псевдо-

го кода це более 0.1 м
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4 Требовапия к квалпфикацпп поверптелей

4.1 К проведению поверки аппаратуры допускается инженерtlо-техниttеский персопал
со среднетехни.Iеским или высшим образованием, ознакомленный с руководством по эксплуа-
тации РЭ) ц док},лиентацисй по поверке, rтмеющий право на поверку (атгестованными в каче-
стве поверитолсй).

5 Требования безопаспоgтrr

5.1 При проведении повсрки доJDкны быть соблюдены требования безопасности в
соответствии с ГоСТ 12.3.019-80.

5.2 При проведении поверки необходимо принrшь меры зациты от статического
напряжýниrl, использовать антистатические зазсмленные браслЕты и зазýмлённую оснастку,

б Условия поверкп

6.1 Поверку проводить при следуюцих условиrtх:
- темпсратура окрухающего воздука, ОС

- относительнtlrt влaDкность окружающего воздуха, 7о, не более
от 15 до 25;

80.

Все средства измерений, испоJьзующиося при поверко аппаратуры, должны работать в
нормальньж условиrrх эксплуатации.

7 Подготовка к поверке

7.1 Перед проведением поверки IIеобходимо выполнить следующие подготовитеJъ-
ные работы:

- выполнить операции, оговоренные в РЭ поверяемой аппаратуры по подготовке ее к

работе;
- выполнить операции, оговореt{ные в РЭ на применяемые средства повсрки по их

подпотовке к измерениrIм;
- осуществить проIров приборов для установления их рабочtлt режимов.

8 Проведенпе поверкп

8.1 Внсшний осмотр
8.1.1 При внешнем осмотрс проверить:
- отсутствие механическIr( повреждений и ослаблениrl элементов, четкость фиксации

их положения;
- чёткость обозначоний, чистоту и исправность разъёмов и гнёзд;
- нали.Iие маркировки согласно требованиям экспJryатационной документации.
8.1.2 Результаты поверки считать положительными, если выполняются трсбования

п.8.1.1.
8.2 Опробование
Сбрать схему в соответствии с рисунком 1. ,Щля аппараryры Tetron-Smart исключить ра-

диовидимость рсальньтх сигнаJIов навигационньD( космиlIсских аппаратов ГНСС.

Рисунок 1а - Схсма для проведения измерений при проверке работоспособности
и определениrt инструD{еЕтапьньD( поIрешностей определения координат

местоположениrI и скорооти интеллектуtlльных навигационных терминалов
(аппаратуры) Теtгоп-Рrоfi



Табшrца 5

Наuменов анuе пар aJи е mр а Значенuе парамеmра
Формируемые спутниковые навигаци-
онные сигн€lпы

ГЛОНАСС (L1, код СТ)
GPS (L1, код С/А)

количество кацалов:
- глонАсс
- GPS

12
12

Начапьные координаты местоположе-
пия (WGS-84)

55о 00, 00u

37о 00, 00"
l00 м

Формируемые цараметры движеЕия
(WGS-84)

статика

8.3.3 Осуществить запись не менее 200 строк измерительцой информации (координа-

ты местоположения и скорость) во внутреIlнюю пzllчlять аппаратуры при значеции геометриlIе-
ского фактора PDOP, рассчитываемым аппаратурой, не более 2 (вьгрузка на ПЭВМ осу-

ществJIяется с помоцFю интерфейсного rrрограI\.{много обеспечения Сопfigurаtоr (v. З.0l лля
ашIаратуры Теtrоп-Smагt, v. 2.7 дш аппаратуры Теtrоп-Рrоfi )).

8.3,4 ОпрелеJшть систематическую составJIяюпtую инструментальноЙ погрешности
определеЕиrI коорд{нат местоположенIш по формулам (1) и (2), н€шример, для коордlнаты В
(широта):

/B(j) _ B(j) - вd"а".ч(j), (l)

dв=+.Ёо"с; , (2)Nfr
где Вд.и..о0) - действительное значение координаты В в j-ьй момент времени, секунды;

В() - измеренное зЕачеЕие координаты В вj-й момент времени, секупды;
N - ко;пrчество измерений.

Дналогиrцlьшrл образом определить систематиЕIескую сост,вJIяющую lтHcTp}a(eHTaJrь-

ной погрешности определениrI координат L (долготы) и Н (высоты).

8.3.5 Определить среднее квадратическое откJIоЕение (СКО) случайной составл.шощеЙ

ицстррrентаJIьной погрешности определения координат по формуле (3), например, дIя коор-

динаты В (широта):

Ов=

1r

|rbBcil-aBl
j=]

1/- 1

Аналогичньш образом определить СКО слуlайшой
делеЕия координат L (долгота) и Н (высота).

8.3.6 Псревести значеIlия погрешностей определениlI координат в rrлЕlне (широтьт и

долготы) из угдовых секунд в метры по формулам (а) и (5):

- дцLщцроjш:
а(|- е2)

(3)

составJIяющей погрешности опре-

^В(,и) 
- arcl'

(l - е2 sin2 В)3
ЬВ(сеryнdа); (4)



М(м) = arcln
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с(1- e2)cosB
bL(cаyHda),

(|-"2 sin2 В13

где с - большzuI полуось эдлипсоида (а: 637л8137 м);
е - первый эксцентриситет эллипсоила (el :6,69437999014,10-');

1" = 0,00000484813681 109535993З радиад (arcl").
8.3.7 Опредеrшrть абсолотЕую инстр}ментальн},ю цогрешность (при доверительноЙ

вероятности 0,67) опрелеления координат местоположения по формулаt,t (6) и (7):

пв=-[1Бс7;("f - Frfuf -"М)
Пн--+(|dц* он),

- дJlя долготы:

(5)

(7)

погрешности

(8)

(9)

поrрецшости

(6)

8.3.8 Оцределить системати.Iескую сост€lвJIяюш{ую инструtлtента:rьпой

определеЕия скорости по формулам (8) и (9):

/l/(j) _V(il _Vo"a"-"(j) 
,

,ш
dv =+,T,lrr0)N?, ,

J=l
где Vo.1.rr(j) - действительное значение скорости в j-ый момент времени, Йс;

V() - измеренЕое значение скорости в j-й момент времени, м/с;
N - количество измерений.

8.3.9 Опрелелить СКО слуlайной составJIяющей инструментальной
определения скорости по формуле (10):

Ov=

(no *о""о "*""*".,, О::;]8.З.l0 ОпредеJIить цнструмеtIтапьную rrогрешность
определеншI скорости по формуле (11):

пV_ +(|dЦ* оу) (l1)
8.3.1l Результаты поверки сIштать положитедьными, есJIи значения абсоrпотпьтх ин-

струментаJIьньD( поцрешностей (при доверительной вероягности 0,67) опреДеления ПаРа}rеТ-

ров в диапазоне скоростей от 0 до 250 км/ч, ддалазоне линейньтх ускореr"й от 0 до 2g,4З Mlcz

(3g) при работе по сигнаJIам ГЛОНАСС (L1, код СТ) и GPS (Ll, код С/ф при геометрическом

факторе PDOP не более 2 находятся в пределах: координат в плане +6,0 м, высоты *9,0 м, ско-

рости *0,1 п,t/с.

|rMro-ar.|



M(M)=arcI'

б

a(l-e2)cosB .bL(cet<yHda),

где о - большая полуось эллипсоида (а = бЗ78137 м);
е - первый эксцснтриситет эJIлипсоида (е2 = 6,,69437999014. 10-З);

l " = 0,0000М848 l 36 8 1 l 09 5З 599Зз радиан (аrс 1').
8.3.7 Определить абсо.lпотнуо инструментЕuIьную погрсшность (при доверительной

вероятности 0,67) определения координат местоположениJI по формулам (б) и (7);

пв={бйТd.сФ' - Frfuf -"М)
Пн= x(larl t он), (7)

погрешности8.З.8 Определить систоматическ}.ю составJtяюцý/ю инструtллентальной
определения скорости по формулам (8) и (9);

лV0 -V(j)-Varar*u?)
nr

Zzvol
j_]

где Vо"l.r"() - действитольное значение скорости в j-ый момент времени, м/с;
V() - измеренное значение скорости в j-й момент времени, м/с;
N - количество измерений.

8.3.9 Определить СКО слу,rайной составляющей инструlчлентальной погрешности
определения скорости по формуле (10):

бч=

N

|rbvriravf
j=]

N_1
(no ,оо"",о ,"о""r"".r" О:;]8.3. l0 Определить инструI!{ентальFIуIо поrрешность

определения скорости по формуле (11):

Пч-- х(lаИ t оч ) (11)

8.3.11 Результаты поверки считать положительными, если значениJI абсолютных ин-
струl\{ент.лльных погрешtiостей (при доверительной вероятности 0,67) определения парамет-

ров в диапазоне скоростей от 0 до 250 юr/ч, диапазоне линейных ускорений от 0 до 29,43 Mlcz
(3g) при работе по сигнiшам ГЛОНАСС (Ll, код СТ) и GPS (L1, код С/А) при геомеIрическом
факторе PDOP не более 2 нахомтся в пределах: координат в плане *6,0 м, высоты *9,0 м, ско-
рости +0,1 п,r/с.

- для долготы:

(5)

(6)

dV =!.N

(8)

(9)

11-е2 sin2 В13



7

9 Оформлеппе результатов поверкш

9.1 При положпт€льньD( резуJIьтат.ах поверки вьцается свIцетельство уставовленной
фрмы (на оборотной стороне сDидýтеJьства о поверке записываются результаты поверки) и
(и.тпа) деластся запись в паспорте, завýряомшr подIшсью поверЕтеJrя и знаком поверки.

9.2 В слУчае отшlатЕльвьD( резуJБтаюв поверки поверясмая аппарат}ра к дальной_
шему применению н€ допускается. На неё выдаотýя к}вещение о нецрпподпости к дальнейшей
экспJIуатации с }каlанием причин забракомния.

Заместитель пенеральноп0 дирекгора -
начальник Нио-8 ФгУtI <ЕНииФТРи>

Начальник лаборатории М2 ФryП <<BНИИФТРИ>

О.В.,Щеtшсенко

А.А. Фроловjt,


