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Настоящая методика распрострчlняется на системы дорожные весового и габаритного

KoHTpojUI кСВК> (дшее по тексту - Системы), изготовленные ЗАо <ВесоизмерительнtUI

компания <Тензо-М> (п. Красково Московской области) и предназначенные дJUI

автоматического измерения вертикальньгх сил воздействия колеса (группы колеС) ОСИ

(далее осевой нагрузки) движущегося транспортного средства (далее - ТС) на ДОРОЖНОе

полотно, определения его полной массы, измерениJI габаритных piвMepoB (ДЛИНЫ,

ширины, высоты), скорости движения и межосевьIх расстояний, подсчета числа колес оси,

о11ределения кJIасса ТС, распознавания и фиксации государственньж регистрационнЬж
знаков (да_пее - ГРЗ), а также фото- и видеофиксации ТС и возможного нарушения им
правил дорожного движениJI

Интервал между поверкаNdи - 1 год.

1. Операции и средства поверки.
При проведении поверки должны быть выполнены операции и применоны эталонные

и вспомогательные средства, укzванные в таблице 1.

Таблица 1.

}lъ

л/л
наименование

операции

Nч гryнк-
та мето-

дики

Средства поверки и их технические
характеристики.

обязательность
проведения опе-

рации при
поверке

первич
ной

пери-
оди-

ческой

l внешний осмоm. 5.1 да да

2
Опробование и иден-
тификация програм-
много обеспечения.

5.2 да да

J

Определение
действительных
значений
определяемых
Системой параметров
в статическом
состоянии
коЕгрольных ТС.

5.4.з

.Щвухосное коЕгрольное ТС на жест-
кой раме и рессорной подвеске,

Двухъ трехосное ТС с прицепом,
Многоосное ТС (более трех осей),
Контрольные весы по ГОСТ OIML R
76-|-20|1, гост р 5з228-2008,
погрешность контрольных весов не

доJDкна быть более 1/3 значения
пределов доtryскаемьж по-
грешностей поверяемьгх Систем.
Весы, пригодные для использованиrI
в качестве рабочих этчlлонов
единицы массы 4-го разряда по
гост 8.021_2015.
Рулетка измерительная по ГОСТ
7502-98.
,Щальномер лазерный Sniper 60М с
пределами доrryскаемой погрешности
*1.5 мм.

да нет

.Щвухосное контрольное ТС на жест-
кой раме и рессорной подвеске,

Двух-, трехосное ТС с прицепом,
Многоосное ТС (более трех осей),
Контрольные весы по ГОСТ OIML R
76-|-20|1, гост р 53228-2008,
погрешность контроль-ных весов не

должна быть более l/3 значения
пределов допускаемых погрешностей
повеDяемых систем

нет да

4 (оrrmольrше ппоезды Тс 5,4.4 Любое ТС да да



Продолжение таблицы l

п.3 - 7 (Измененная редакция, Изм. ЛЪ 1).

п. 10 (Исключен, Изм. ЛЪ 1)

Примечания:
1. .Щопускается использовЕtние др)тих этzlлонньIх СИ, не уступающих по точности

СИ, указанным в таблице 1.

2. Операчии поверки могут выполняться не в полном объеме, в соответствии с

комплектацией комплекса, так как комплексы имеют модульную структуру, что позволяет

комплектовать их рuвличными модуJIями в зависимости от решаемьIх задач.

3.,.Щопускается объединение отдельньD( операций поверки.

2. Требования безопасности.
При проведении поверки должны выполняться требования, обеспечиваЮЩИе

безопасность труда, производственную санитарию и охрану окружаrощеЙ средЫ В

соответствии с нормalми, принятыми на предпрwIтии, а также }казаниями Руководства по

эксплуатации комплексов.

3. Требования к квалификации поверителей.
К проведению измерений при поверке допускают лиц, имеющих квttJIификацию не

ниже среднетехнической, аттестованньIх в качестве поверителей.

н

Ns
г/п

наименование
операции

Nэ rryнк-
та мето-

дики

Средства поверки и их технические
характеристики.

обязательность
проведения опе-

рации при
поверке

первич
-ной

перио_

ди-
ческои

5

Определение погреш-
ности (отклонения)
Системы при измере-
нии осевой нагрузки
контnольных Тс.

5,4,6

,Щвухосное контрольное ТС на
жесткой раме и рессорной подвеске.
Многоосное ТС (более трех осей)

да да

6

Определение погреш-
ности (отклонения)
Системы при измере-
нии полной массы
контрольного ТС

5.4.5

.Щвухосное контрольное ТС на
жесткой раме и рессорной подвеске.

Двух-, трохосное ТС с прицепом
многоосное Тс (более трех осей)

да нет

Двух-, трехосное ТС с прицепом,
многоосное Тс (более mех осей)

нет да

7

Определение погреш-
ности (отклонения)
Системы при измере-
нии нагрузки на груп-
гry осей контрольного
тс,

5.4.7
Двух-, трехосное ТС с прицепом,
Многоосное ТС (более трех осей) да да

8

Определение погреш-
ности (отклонения)
Системы при измере-
нии нагрузки на ось в
группе осей кон-
тоольных ТС.

5.4.8 То же да да

9

Определение погреш-
ностей Системы при
измерениJгх габарит-
ных параметров (дли-
на, ширина, высота) и
межосевьtх расстоя-
НИЙ КОНТDОЛЬНЫХ ТС.

5.4.9 То же да нет



4. Условия поверки.
при проведении поверки необходимо соблюдать следующие условия:

- температура окружающей среды, ОС............. , - 40 ", 50

- относительная влажность,О/о......""" 10 ", 95

- атмосферное давление, кПа........... 86,6 ", |06,'I

5. Порядок проведения поверки

5.1. Внешний осмотр.
5.1.1. При внешнем осмотре должно быть установлено:

- наличие маркировки, тип и заводской номер Системы;
- отсутствие механических повреждений и дефектов, влияющих на

работоспособность Системы;
- комплектность Системы должна соответствовать паспорту (формуляру) Еа

систему.
5 .2 Идентификация прогрzll\4много обеспечения.

5.2.|' ВключитЬ питание Системы, программНое обеспечение (далее - по) булет

запущено автоматически.
5.2.2. Чтобы посмотреть информацию о версиях ПО, необходимо вывести на экр{lн

монитора информаЦионное окно с отображением идентификационньrх данньD(. ,Щля этого,

необходимо на Пк оператора выполнить команду меню <<Справка ) об оборуdованult.,.>>

(см. рисунок 1).

,.*., Об оборудовании

тензоlм
i,Ё;;lNii l

тuт свк-2-Рс
Эаводской номбр: 1 4-54З21
Дата повврки: 01 .01 -2o1,1

Дата очврвдной повврки: О1 .О1 _2ol 5

Элвктроннов клейно: 'l1 22ВЗ4D
верйя встровнноrо по: pos

Тел,: В (800) 555-65-50. В (495) 745-Э0-З0

рисунок 1 - Вид окна По с идентификационными данными Системы

Если данные идентификации метрологически значимого по полностью

соответствуют данным, укЕванным в информачионном окне, то результат идентификации

считать положительным, если какие-либо данные идентификации метрологически

значимого По не соответствуют дitнным Системы, то результат идентификации считать

отрицательным, и дальнейшее проведение поверки прекращают,

5.3 Опробование.
5,3.1. Убедиться на примере проходящего транспорта, что

проходящих ТС производится и ведется определение параметров ТС.
фиксация Системой

5.з.2. На экран монитора вывести таблицу зафиксированньIх проездов

вкладку кистория>; в таблице отображается журнitл проездов тс с

измерений и всей необходимой информацией:
- изображение ТС;

ТС, нажав на

результатами



- дата и время прохождения тС через зону измерительноЙ дистанциИ

системы;
- государственный регистрационный знак ТС;
- кJIасс ТС по классификации EBpol3;
- факт корректности проезда Тс в зоне измерительной дистанции;
- фu*, превышенияилиотсутствия превышения габаритов ТС;
- значение скорости ТС;
- величина полной массы ТС;
- величина осевьIх нагрузок ТС;
- значение расстояний межлу осями ТС;
- количество скатов (колес) на осях ТС;
- направление движения ТС.

5.3.3 Резулiтаты опробования считаются положительными, если наблюдается

совпадение номеров в контрольной строке и на изображении Тс на экране монитора.

5.4. Определение метрологических характеристик

5.4.1 Требования к контрольньпл ТС.
В качестве контрольньп< ТС должны быть использованы:
- двухосное ТС на жесткой раме и рессорной подвеске,
- двух- или трехосное ТС с прицепом,
- многоосное ТС (с числом осей более трех).
Контрольные ТС должны бьrгь загружены на 70-100 о/о от своей максlшtа-lьной

грузоподьемности несьш)пIиN{и грузами.

М KoHTpoJъHbD( тС доJDIсIы бьrь предваритеJIьно определены в статичоском

состояIIии действительные значениrI измеряемьD( и опредеJUIемьD( системой парамегров (см.

п.5.4.3).
5.4.1 (Измененная редакция, Изм. J\! 1).

5,4.2 Требования к этЕlJIонным средствам измерений, предIазначенным дIя
определения действительньD( значений опредеJUIемьп< Системой параметров.

в качестве средств измерений для определенLIJI поrпrой массы Тс и осевьпt нtгрузок

могуг бьrгь испоJIьзовtlны стационарные иJIи портативные весы дIя поосного статического

взвеIIмв.IнIбI кJIасса тоIшости III по госТ OIML R 76-1-2011, госТ р 5з228-2008, а также

стационарные весы дIя поосного взвеIrrиваниJI в .щижении кJIасса точности 2 по ГоСТ
з0414, пр"aодrrra дIя испоJIьзованIII в качестве рабо.птх эталонов ед,Iницы массы 4-го

разряда по ГОСТ 8.021-2015.
при определении полной массы тс с использованием стационарньж или

портативньD( весов дJUI поосного статического взвешивания обязательно нtlличие

аттестованной методики (метода) выполнения измерениЙ в соответствии с требоваЕием

части 2 стжьи 5 Федерального закона от 26 июня 2008 N9 102-ФЗ "Об ОбеСПеЧеНИИ

единства измерений".
погрешность весов неавтоматического действия определяется при центрально-

симметричном нагружении гирями. Гири устанавливают на грузоприемную платформу

симметрично относительно ее центра. ,щолжно быть использовано не менее пяти значений

,u.pyao*, приблизительно равномерно деJUIщих диапiвон измерения весов, Значения

""rбрur""о 
*rаaрузо* должны вкJIючатЬ в себя значения Min и Мах, или значения близких

к ним нагрузок, при KoтopbIx изменяются пределы допускаемой погрешности весов (mре).

После каждого нагружения, дождавшись стабилизации покiвания, считывают покzLзание

весов. !ля искJIючения погрешности округления цифровой индикации при каждой

нагрузке весов на их грузоприемную платформу последовательно помещают

дополнительные гири, увеличивчuI нагрузку с шагом 0,1е, пока при какой-то нагрузке AL
покtвание не возрастет на значение, равное цене деления, и не достигнет (I+d). С yreToM



значениЯ массы дополнительньD( гирь AL погрешность Е при каждом значении нагрузки

рассчитывilют по формуле:

Eo:0,5d-A1o,

где ALo - массадополнительньD( гирь
СкорректИрованнуЮ погрешность Ес (с 1"летом погрешности установки на нуль)

рассчитывtlют по формуле:

Ес:Е-Ео,
где Ео - погрешность ненагруженньж весов

СкорректированнаJI погрешность не должна превышать пределов допускаемой

погрешности весов (mpe) для данной нагрузки.
в качестве средств измерений для определения габаритньтх размеров тс и

межосевьIх расстояний тс должны быть испоJьзованы рулетка измерительнiш и

дальномер.
Погрешности этЕtлонньD( средств измерений, указанньD( выше, не должны превышать

1/3 допусКаемьгХ погрешноСтей компЛекса В соответствующем диапiвоне измерений.

все средства поверки должны иметь действующие свидетельства о поверке.

5.4.2 (Измененная редакция, Изм..]\lЬ 1).

5.4.3. ОпределеНие действИтельньгх значений опредеJUIемьrх Системой пара:vrетров

контрольньгх ТС

5.4.3.1 Опредепить поJIную массу Иs; контрольньD( ТС пугем взвешивания на весах

неавтоматического действия класса точности III по гост OIML R 76-1-2011, гост р
5з228-2008 или весах по ГоСТ 30414.

,Щопускается опредеJUIть полнУю массУ VMi КОНТрольньж ТС пугем сложениr{ oceвblx

нагрузок. .Щля этого:
- определить нагрузку l|'sцt, создаваемую каждым колесом (колесной парой) осей

контрольньтх ТС пугем взвешивания на стационарньIх автомобильньгх весzж дJUI

поосного взвешивания или на портативньD( автомобильньIх весах

неавтоматического действия класса точности III по гост OIML R 76_1-2011

или ГОСТ Р 5З228-2008;
- вычислить НаГРУЗКУ ,4S;7, создаваемую каждой 7-той осью, равную сумме

нагрузок, создаваемьIх колесами одной7-той оси;

- укшаНные операции выпоЛнить при наезде контрольньпr ТС на весы с разньD(
сторон по шпь рi}з;

- вычислить среднее значение нагрузки ДS rр.ii КаЖдой оси после 10 наездов;

- вычисЛить поJIнУю массУ VMi, СЛОжив средние значения нагрузок каждой оси.

при определении полной массы контрольного Тс не прямым способом, а путем

сложения осевьrх нагрузок, необходимо использовать аттестованнlто методику (метода)

выполнения измерений в соответствии с требованием частп 2 статьи 5 Федерального

закона от 26 июня 2008 ]ф l02-ФЗ "об обеспечении единства измерений".

вьrчислить скорректированное среднее значение нагрузки дs"р *орр у каждой оси по

формуле:
Дs"р *орр ц 

: Wsi /I/Mi * Дsrр.i

При проведении указанньD( операций взвешиваниJI выполняются следующие

условия:
- ТС должно оставаться неподвижным;
- тормоза взвешиваемого Тс должны быть разблокированы (лля предотвращения

движения тс допускается использовать противооткатные подставки
(кбашмаки>)),

- механизм перекJIючения скоростей взвешиваемого тс устанавливается в

нейтральное положение,



- взвешиваемое ТС должно располагаться горизонтально.
При этом колеса взвешиваемой оси должны полностью находитЬся на

грузоприемной площадке.

5.4.3.1 (Измененная редакция, Изм. ЛЪ 1).

5.4,З.2 Определить габаритные рzвмеры (ширина, длинна, высота) контрольньп< ТС.

,Щля этого произвести зtlп,Iеры ТС при помощи рулетки измерительной метшlлической
и (или) д{rльномера лазерного. За действительные значения ширины, высоты и длинны ТС
принимать измеренные значения в максимаJIьньIх точкi}х без гIета наВесногО

оборудования ТС (боковые зеркаJIа заднего вида, антенны и т.д.).

,Щля определения межосевьIх расстояний, необходимо при помощи рулетки иЗмериТь

расстояниJI между каждой последующей осью от центра колеса одноЙ оси До ценТРа
колеса следующей оси ТС.

5.4.4 Контрольные проезды контрольньгх ТС.
Для определения метрологических характеристик Системы, необходимы

контрольные проезды контрольньD( ТС с измеренными действительными значениями
определяемьж параIиетров в статическом состоянии см п. 5.4.3.

Используемые ТС должны обеспечивать поддержание постоянной скорости (не

менее 5 проездов с тремя р{вными скоростями: минимЕlльнчц скорость Vлluн,

максимшIьнiш скорость Vлцакс и скоростью близкой к средней арифметической Vt,tuH и
Vллакс (VMaKc - Vмuн)/2). Все выбранные скорости должны нi}ходиться в пределах

рttзрешенного скоростного режима на данном rIастке дороги
При проезде зоны измерительной дистанции ТС не должно тормозить иЛИ

ускоряться, не должно менять полосу движения.
После контрольньD( проездов вывести на экр.lн монитора журнал проезда см п. 5.3.3.

,Щля этого необходимо раскрыть панель кФtmьmрьr), вкJIюtмть фильтр по номеру и
ввести ГРЗ KoHTpojrьHbD( ТС, нажать кнопку кПрuлленumь фuльmр, (см.рисунок 2). После
чего на экране монитора высветится таблица, где отобразятся проезды контрольньтх ТС с
измеренными Системой значениями.

Рсальнос врсмя, История i Изб!цняос ./
Фильтрý

Набор фильтрв

;_+ [l|обавктъ набор фильтров]

, lDильтр по датс/врнени

Реlкиtt

fiиапазон

Последчяя ct"teBe

i Фильтр по наруtлснияr.r

i']ре9э]*ен*е чакiпi.ý,::}tсго с5ýего ;еса

П;ез= зе.;:е t:ё:ii/l,п:еrс:,э i€(d эсl/

, Фильтр по вссу оси (т)

;,i' .._:

Фильтр по вёсу (т)

iaj ii .] ,

з_ Фильтр по нонеру

-ы

Фильт по количе<тву осей

Оильт по скорсти (км/ч)

r;!i

Фильт по l('taccy ЕвроlЗ
)

] ?,qq.(q

2s.0:,:Ё14

фOlтс190

Рисунок 2 -Впд окна с журнzlлом проездов на мониторе оператора.

Удерживая на кJIавиатуре кнопку KCtrl>, левой кнопкой мыши вьцелить все проеЗДы

контрольньп< ТС, затем нажать клавишу <Созdаmь оmчеmD. На экране монитора появится

информационное окно с отчетом проездов контрольньтх ТС со всеми измеренныМи

Системой значениями. Вывести отчет на печать или сохранить на USB флеш-диск.



5.4.5 Определение погрешности (отклонения) Системы при измерении полной

массы контрольньж ТС.
ПогрешнОсть при измерении полноЙ массы контрольного ТС с жесткой рамой на

рессорной подвеске определить как разность между измеренной Системой значением и

anar"rr"", полной массы контрольного ТС с жесткой раlrлой на рессорной подвеске,

полученного в результате вьшолнения операций п. 5.4.3.1.

,Щля контрольного ТС (кроме контрольного ТС с жесткой рамой на рессорной
подвеске) определить среднее значение измерений Системой (см. п. 5.4.4.) полной массы

при взвешивании в движении.
отклонение при измерении полной массы контрольного Тс (кроме контрольного Тс

с жесткой рамой на рессорной подвеске) определить как paзнocTb между средним

значением измерений полной массы контрольного ТС при взвешивilЕии в движении и

измеренным значением полной массы контрольного ТС в ряду измерений.

В обоих случаJIх относительнtш погрешность вьгIисJLяется по формуле:
W - Wизм

Z- х 100 о%, zde
W

W - действительное значение полной массы, определенное по п. 5.4.3.1 или среднее

значеЕие полной массы контрольного ТС, определенной по результатам проездов.

wизм-значение полной массы контрольного Тс, оlrределенное Системой.
Полученные значения не должны превышать +5 О/о.

5.4.6 Определение погрешности (отклонения) Системы при измерении нагрузки на

одиночную ось контрольного ТС.
Определенные значения (см. п. 5.4.3.1):
- нагрузкаДsуtколес (колесньтх пар) одноЙ оси;

- KoHTpoJIьHuш oceBzUI нагрузкаlsu;
- среднее значение нагрузки As rpi ,

- скорректированное среднее значение нагрузки Дs"р*оррi.

Погрешность при измерении осевой нагрузки дJUI каждой оси контрольного ТС с

жесткой рамой на рессорной подвеске определить как рrвность между измеренной

системой значением и значением осевой нагрузки, полуrенным в результате выполнения

операций по п. 5.4.3.1.
Определить среднее значение измерений Системой (см. п. 5.4.4.) осевой нагрузки для

каждой оси контроJьного ТС (кроме ТС с жесткой рамой на рессорной подвеске) при

взвешивании в движении Дd"о.i.

отклонение при измерении осевой нагрузки контрольного Тс (кроме Тс с жесткой

раlrлой на рессорной подвеске) опрелелить как ра:}ность между средними значениями

измерений осевой нагрузки Тс при взвешивании в движении и значениями осевой

нагрузки контрольного тс, полr{енными в результате проездов. В обоих слr{аях
вычислить относительную погрешность по формуле:

х 100%

Полуrенные значения не должны превышать +10 %.

5.4.7 Определение погрешности (отклонения) Системы при измерении нагрузки на

группу осей контрольного ТС.
Определенные значения (см. п. 5.4.3.1):
- нагрузкаWsуьколес (колесньгх пар) одноЙ оси;
- контрольнаr{осеваJ{нагрузкаls,/;
- среднее значение нагрузки As 

"p,i 
I

- скорректированное среднее значение нагрузки Дs"р*оррi.

бч=



Вьrчислить нагрузку, создаваемую группоЙ осеЙ Gý;r, ровную сУмме наГРУЗОК m ОСеЙ

в группе. Вычиспить среднее значение нагрузки группы осей Grro ,.. ВычислиТЬ
скорректированное среднее значение нагрузки группы осей Gscp корр im ло формуле :

GS"p *орр i,п : WSi /t/M * GS"p i,
Определить среднее значение измерений Системой (сr. п. 5.4.4) нагрузки,

создаваемой группой осей контрольного ТС Gd"o,..
Погрешность при измерении Системой нагрузки, создаваемой группой осеЙ

определить как разность между средним значением измерений нагрузки, созДаваемОй

группой осей контрольного ТС при взвешивании в движении Gdro'' и скорректированным
средним значением нагрузки, создаваемой группой осей контрольного ТС Gs"p *орр i.,

Вычислить относительную погрешность по формуле:

х100%

Полуrенные значения не должны превышать +l0 Yо.

5.4.8 Определение погрешности (отклонения) Системы при измерении нагрузки на
ось в группе осей контрольного Тс.

Определенные значения (см. п. 5.4.3. 1 ; 5.4.6; 5.4.'7)
- нагрузка|Тsцtколес (колесньrх пар) одной оси;
- контрольнаlIoceBarlнагрузкаlýr;
- среднее значение нагрузки Дs cp,ij ,

- скорректированное среднее значение нагрузки Дsrр*орр li.

- скорректированное среднее значение нагрузки группы осей Gs.oKoppim

- среднее значение измерений нагрузки одной оси в группе осей Дdgр ц.

Определить погрешность при измерении Системой нагрузки на ось в группе осей
контроJьного ТС как разность между средним значением измерений нагрузки на ось в

группе осей контрольного ТС при взвешивании в движенип Дd"о у и скорректированным
средним значением нагрузки каждой оси в группе осей контрольного ТС As"o корр i.
Вьrчислить относительную погрешность по формуле :

дd -As

6,. =

бi= срц ср.корр U х 100%
As

ср.корр U

Полуrенные значения не должны превышать +10 %.

5.4.9 Определение погрешностей Системы при измерениях габаритньш параметров
(длина, ширинц высота) и межосевьIх расстояний KoHTpoJbHbD( ТС.

Определить погрешность при измерении Системой длrI каждого габаритного
параметра (длина, ширин4 высота) и расстояний между осями (межосевьгх расстояний)
контрольного Тс в движении по формуле:

Х--Lд-Lц
где, Lц - измеренное значение контрольного ТС в движении (см. п. 5.4.4)

Lд - измеренное действительное значение контрольного ТС (см. п. 5.4.З.2)

Погрешность х; выбирается из максимального значения по каждому иЗмеРеННОМУ

габаритному параметру (длина, ширина, высота) и межосевьтх раССтояниЙ.
Дбсолютнaш погрешность измерения длины ТС не должна превышать +600 мм.

дбсолютнаrI погрешность измерения ширины ТС не должна превышать t100 мм.
ДбсолютнаJI погрешность измерения высоты ТС не должна превышать *60 мм.
дбсолютнаЯ поцрешностЬ измерения межосевьIх расстояний тС не должна

превышать *0,03 м
5.4.9 (Измененная редакция, Изм. ЛЬ 1).

5.4.10 (Иск.пючен, Изм. J\Ъ 1)



6. Оlфр лсшс рсзуштrюв поi€рlý&
Сrстэiffд дроцq@е Еов€рку с пою!ш!епьвяl|! рсlуJътатамЕ, прrзвартся

юЕ|кц я допускаклýя к прrri€ЕеЕцю. Ь ю< вrцдсrсr сsЕдетслlства уставовJtеЕЕой

фрrш шв лелаlотся откетЕ в эксшI},агщощоl докуraсmшщ.
Прr отщаrе.ьшоt р€ау,Бтагах пов€рЕ коtдIлехсý прЕ]влотýl вецЕпоЕпд в к

првхеЕеЕхю Ее допусЕtсIоя. ОФщдтеlьшле рсзультflш поЕ€рlсв офрмлIотсr
ввещевцем о вепрЕтодос]fl .

пrчgъщ оIделr А.E. РrчюЕ.t.rf,


