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Настоящая методика поверки распространяется на динtlп,Iометры электроЕные ТС603
(да.пее - динtlмометры), изготовленные ООО <Тестсистемы), г. Иваново, и уст€lнавливает
методику их первичной и периодической поверок.

Интервал между поверками * 1 год.

l опЕрАции и срЕдствА повЕрки
1.1 При проведении поверки должны быть выполнены следующие операции, укtlзtlнные

в таблице 1.

2. ТРЕБОВАНИЕ БЕЗОПАСНОСТИ
при проведении поверки соблюдают требования безопасности, указанные в

эксплуатационной документации на поверяемые динамометры, а также на используемое

поверочное, испытательное и вспомогательное оборудование.

з. условиrI повЕрки, подготовкА к нЕЙ
3.1 Операчии по всем пунктам настоящей методики проводят при .тпобом сочетаЕии

значений влияюIщж факторов, соответствующих рабочим условиям эксплуатации повлеряемьD(

динамометров. Температура во время поверки не должна изменяться более чем на * 1 "с.
3.2 ,Щля надежного вырtIвнивания температуры динап{ометра и окружающего ВОЗДУХа,

динамометр должен бьrгь дост€lвлен на место поверки не менее чем за 12 часов до ее начала.

3.З ВременнЫе иЕтервz}лы между двумя последовательными нагружениями должны
бьrгь по возможности одинаковыми.

3.4 Регистрировать покtвtlния следует не ранее, чем через 30 секунД от начала

измерения сlлы.

4. провЕдЕниЕ повЕрки
4.1 Внешний осмотр.
При внешНем осмотРе проверяЮт комплеКтность поверяемыХ ДИНаN,IОметров, отсугствие

видимьIх повреждений, наJIичие необходимой маркировки, соответствие внешнеГО ВИДа

требованиям эксппуатационной докрлентации и ее соответствие утвержденномУ ТИПУ.

4.2 Подтверждение соответствия прогрtlммного обеспечения динап,lометра
2

Таблица l
Наименование операции Номер

пункта
мп

Средства поверки и их
нормативно-технические

характеристики
1. Внешний осмотр 4.|
2. Подтверждение соответствия программного
обеспечения динilмометра

4.2

3. опробование 4.з
4. Определение метрологических
хаDактеDистик

4.4 Машины силовоспроизводящие
1-го разряда по ГОСТ Р 8.6б3-
2009.-определение составляющих погрешности,

связанньIх с воспроизводимостью показаний и

повторяемостью показаний дин€lп,{ометров

4.4.1

- определение составляющей погрешности,
связанной с дрейфом нуля

4.4.2

-определение составляющей погрешности,
связанной с гистерезисом

4.4.з

- определение составляющей погрешности,
связанной с ползr{естью

4.4.4

- определение составляющей погрешности,
связанной с интерполяцией

4.4.5

- оценка погрешности динамометра 4,4.6



4.2,1 Перед определением метрологических характеристик, при поверке, необходимо
проверить идентификационньIх данньтх ПО.

Идентификация прогрilммы: при включении динaмометра на дисплее отображается
номер версии прогрЕrп,Iмного обеспечения. Номер версии ПО должен быть не ниже, укuванного
в описании типа.

4.2.2Проверяют нЕlличие пломбировки на преобразователе (Рис. l).

Вариант 1 Вариант 2

Рисунок l -Место пломбировки отнесанкционированногодоступанапреобразователе.

4.4. Определение метрологических характеристик,
Перед проведением измерений динамометр нагружЕlют максимальной силой в заданном

режиме (растяжение или сжатие) и вьцерживzlют в течении 30 минуг. Затем динzlпdометр
нагружaют три рaва максимчtльной силой в заданном режиме (растяжение или сжатие).
Продолжительность приложения каждого предварительного ЕагружениrI должна составJIять от
1 минугы до 1,5 минут.

Нагружают динап.{ометр от НмПИ до НПИ двумя сериями эталонньж сил только с
возрастающими значеЕиями, при одном положении динамометра в рабочем пространстве

эталонной машины. Регистрируют соответствующие пока:}ания динtlмометра Х1, Х2.

Затем нагружают и разгружают динамометр двумя рiдами силы с возрастаюЩими и

убывающими значениями в положениях с поворотом на l20u и240u (рисунок 2) относителЬно
первоначirльного положения. Регистрируют соответствующие показания динtlп,{ометра Хз, Х5
(при нагружении) и Х'4, Х'6 (при разгружении).

Хэ, X'l

Рисунок 2.

Каждый ряд нагружения (разгружения) должен содержать Ее менее восьми ступенеЙ, ПО

возможности, равномерно распределенных по диапазону измерений динамометра.
Слелует соблюдать временной интервЕrл не мене 3-х минр между последовательными

рядап{и нагрузки.



После полного рtвгружения динамометра следует регистрировать его нулевые
покiвЕlния после ожидания в течение, по крайней мере, 30 секунд.

Не менее 1 раза за время поверки динамометр должен бьrгь разъединен с переходными
деталями и зtlново собран. Рекомендуется делать это между вторым и третьим рядаlrли
нагружения.

Если динчtп,Iометр применяют только дJuI возрастающей нацрузки, то при поверке
опредеJIяют вместо гистерезиса характеристику ползrIести. При этом зtшисывilют покtlзtlния
на 30 с и З00 с после приложения максимальной нагрузки, в каждом из режимов приложенпя
силы. Если ползrIесть измеряется при нулевоЙ силе, динtlмометр должен быгь
предварительно нагружен максимальной силой и вьцержан под нагрузкой в течение 60 с.
Испытание на ползу{есть может проводиться в любое время после предварительной нагрузки.

Результаты измерений заносят в протокол (Приложение 1).

4.4.I Определение состtlвJIяющих погрешности, связанньD( с воспроизводимостью
показаний и повторяемостью показаний динамометров,Ь и Ь'.

Эти составляющие погрешности рассчитыв{lются дJIя каждой ступени прикладываемой
силы при врацении динамометра Ф) и без вращения ф ), с помощью слодующих урЕtвнений:lI

lХ -Х . l

6=| max mtП|.rоои
|xllrl

где Х"= Хr+Хr+Х,

u,=l+| ,оо*

'де 
7*, - 

Х,+ Х,
2

Результаты выtIислений заносят в протокол (Приложение 1).

Полуrенные значения Ь и Ь'не должны превышать установленньIх пределов, укшанньD(
в таблице 2.

4.4.2 Определение составляющей погрешности, связанной с дрейфом нум, fo.
До и после каждой серии испьrганий следует записывать покz}зания без нагрузки.

Нулевое пок,вание следует регистрировать примерно через 30 секунл после того, кЕж нагрузка
полностью снята,

Составляющzш погрешности, связаннаrI с дрейфом нуля рассчитывается по формуле:
i _i_

. J 0,fo=?,l00%..N

где ig и i1 - покitзtlния динtlМоМетра до прилОЖения наГРУЗКИ И ПОСЛе РtВГРУЖеНИЯ
соответственно;

хд- покtвания динап,lометра при максимальной Еагрузке.
Результаты выtIислений заносят в протокол (Приложение 1).

Полуrенное значениеfi не должно превышать значений, указанньIх в таблице 2.

4.4.3 Определение состttвJulющей погрешности, связанной с гистерезисом, у.

Составляющая погрешности, связаннzш с гистерезисом опредеJuIется при серил(
нагружения с возрастающими силап,{и и затем с уIuеньшающимися силами.

Разность между значениями, полученными для обеих серий с возрастающими силап,lи и с

убывающими силами, позволяет рассчитать составJIяющую погрешности, связtlнную с
гистерезисом, используя следующие уравнения:

ч, +улlz



где yl = 
l?1,100%, 

v2 =lý1|, 100%

Результаты вычислений заносят в протокол (Приложение 1).

Максимальное значение У не должно превышать значений, указанньrх в таблице 2.
4.4.4 Опрелеление составляющей погрешности, связанной с ползучестью, с.
Рассчитать рЕвницу вьtходного сигнала i39, пол}ч€нного на 30 с и i366, полrrенного на

300 с после приложения или снятия максимальной силы, выразить эту рzвницу в процентtlх от
максимttльного отклонения по формуле:

l; _; l

g = |ПЗОо 
пз0l.tоои

l Xr 
l

Результаты вычислений заносят в протокол (Приложение 1).
Максима-пьное значение с не должно превышать значений, )rказанньIх в таблице 2.
4.4.5 Определение составJIяющей погрешности, связанной с интерполяциеiцl".
Для каждой ступени нагружения относительную погрешность градуировочной

характеристики рассчитывtlют по формуле :

т _y
f^-_"' "о.lO0%

х"
.л. { по п.4.4.1;

Х о - значение, рассчитанное по градуировочной харtжтеристике Хо= Xo(Fi), где Fi-
приложеннЕuI эталоннЕuI сила. ,Щля динамомецов с именованной шкалой Хо : Fi.

Результаты вычислений заносят в протокол (Приложение l).
Полуrенное значение/ не должно превышать значений, указанньIх в таблице 2.
Примечание: полученные значения отклонений характеризуют временную

нестабильность показаний динaмометра за интервал мехду поверками.
4.4.6 Оценка относительной погрешности динtlп{ометра
,ЩоверительнtUI относительнЕUI погрешность, т.е. интервал, в котором с вероятностью

0,95 лежит значение погрешности оценивается по формуле:

}, хw
где l. - максимальное полученное значение относительной погрешности

градуировочной характеристики;
l4/ относительнaul расширенная неопределенность определения погрешносм

градуировочной характеристики динамометра рассчитаннzul для каждой нагрузки по формуле:
[4/ _ k .w"

где Ё: 2, для уровня доверия 0,95;

Wl относительнtш стандартншI неопределенность, связаннzUI с приложенной

эталонной силой;

l
', =ffi .l00% - относительнм стандартная неопределенность,

связаннzuI с воспроизводимостью результатов измерений;
ь,

Wл =: - относительнtш стандартнаrI неопределенность, связаннzUI с повторяемостью
' la

{J

результатов измерений;

й *й+й+й+й+й



lr
W, = --;,.,100%- ОтносительнЕUI стандартная неопределенность, связаннЕUI с' Jб F---

разрешztюЩей способностью индикатора, где F - показания при приложенной нагрузке, f -
разрешalющая способность, paBHEUI дискретности отсчетного устройства;

ч
Ws =т Б - ОТНОСИТеЛЬНtШ СТаНДаРТНUШ НеОПРеДеЛеННОСТЬ, СВЯЗаННаЯ С ГИСТеРеЗИСОМ,

J1t/J

)литывается, если поверка динtlмометра проводилась при возрастающей и убывающей
нагрузках;

W5= относительнztя стандартнaш неопределенность, связаннаrI с ползrlестью,

Учитывается, если поверка динtlп.lометра проводилась только при возрастшощей нагрузке;
wo = Я- относительнaul стандартнtш неопределенность, связанн€ш с дрейфом нуля.

Результаты вычислений заносят в протокол (Прилохение 1).
Полученный интервал не должен вьIходить за пределы относительной погрешности, что

выражается неравенством :

lil- 14/ < 6 ,

где Б - пределы относительной погрешности,О/о
Строится график зависимости б от силы методом наименьших квадратов по всем

точкам данньгх.
При превышении пределов допускаемой относительной погрешности, динап,rомеlр

может быть подвергнут внеочередноЙ поверке после построения новой градуировочной
характеристики. В этом слr{ае интерв[rл между поверкаIии может быть сокрацен.

Метрологические характеристики :

Таблица2
класс точности
цинчlмометра пс
гост р 5522з-

201,2

Предельные значения, О/о

допускаемой
относительной
погрешности

ь ь, f, "fo
v с

00 t 0,06 0,05 0.025 * 0.025 * 0_012 0,07 0,025
0,5 t 0,12 0.10 0,05 + 0,05 * 0,025 0,15 0,05
l + 0,24 0,20 0,10 + 0,10 * 0,050 0.30 0,10
2 * 0,45 0,40 0,20 * 0,20 + 0.10 0.50 0,20

Примечание:,Щинамомотры с наибольшим пределом измерений выше 1000 кН
выпускчtются только кJIассов точности l и 2

5. ОФОРМЛЕНИЕ РЕЗУЛЬТАТОВ ПОВЕРКИ.
5.1 Положительные результаты первичной и периодической поверок динамометров

оформляют вьцачей свидетельства о поверке и протоколов испытаний. В свидетельстве о
поверке укtLзываются действительные значения доверительной погрешности в
соответствующих диапазонах измерений динамометра и уравнение зависимости
доверительноЙ относительноЙ погрешности от измеряемоЙ силы. .Щля дин{lпdометров с
неименованной шкалой в свидетельстве о поверке также приводится градуировочнtlя
характеристика динatN,Iометра в форме зависимости покzваний от измеряемой силы и обратной
функции дJuI выIIисления значений силы по покtваниям динЕlп{ометра.

5.2 ,Щинамометр, не удовлетворяющий устч}новленным требованиям, к выпуску и
применению не допускЕIют и вьцtlют извещение о непригодности в установленном порядке.
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Приложение 1

<(>20г.протокол м

l. Типдинамометра
2. Заводской номер
З. Производитель
4. Год изготовления
5. Условия поверки:

- температура воздуха
- относительная влажность о/о

6.
7.

Поверка проводилась на

эталонная
сила (F)

показания динамометDа рассчитанные значения

Xl Х2 Хзl Х'а Х5/ Х'6 Xn, Х, ь, ь v (с) f" W

0

0

fo

Заключение по результатам поверки

Поверитель: ())20г.


