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ОБЩИЕ ПОЛОЖЕНИЯ
Настоящая методика распространяется на Системы мониторинга МП-Е300/30.Vl (даЛее -

системы МП-Е300/ЗO.V1) с заводскими номерами 00l, 002, 003, 004, 005, предназначенные для
измерений текущих значений парамецов работы компрессорв, нагнетателей, генераторов.
электодвигателей, ryрбодетандеров (далее - машин вращения): частоты вращения ротора. линеЙнОгО
смещения ротора машины вращения в радиальных и осевом направлениях, температуры
электомагнитов магнитною подвеса ротора машины вращения.

Методика поверки обеспечивает прослеживаемость систем к государственным первичным
эталонам единиц величин:

- ГЭТ 34-2020 ГПЭ единицы температуры в диапазоне от 0 до 3200 'С в соответствии с

Приказом Россrандарта от l9 ноября 2024 г. J\Ъ 2712 кОб утверждении Государственной поверочноЙ
схемы для средств измерений темпераryры)), используется метод прямых измерений;

- ГЭТ l4_20l4 ГПЭ единицы электрического сопротивления в соответствии с ПРиКаЗОМ

Росстандарта от 30 декабря 20l9 г. }lЪ 3456 кОб утверждении ГосударственноЙ поверочноЙ схемы для
средств измерений электического сопротивления посmянного и переменнОгО ТОКа)),

используется метод прямых измерений;
- ГЭТ l08-2019 Государственный первичный специальный эталон единицы угловоЙ скорости

в соответствии с Приказом Росстандарта от 0l сентября 2022 г. Лs 2183 кОб утверждении
Государственной поверочной схеNlы дjlя средств измерений угловой скорости и частОтЫ ВРаЩеНИЯ),

используется метод сличения]
- ГЭТ 2-202l ГПЭ единицы длины l\rетра в соответствии с локальной поверочнОЙ СХеРtОЙ Д.ltЯ

средств изýlерений линейного перемещения в диапазоне значений от 0 до l мм" утвеРЖДёННОй ФБУ
кНижегородский ЦСМ). используется метод прям ых измерений,

Для единиц величин, у которых не прводится экспериментальное определение

метрологических характеристик при поверке системы, прослежива9мость подтверждается Сведениями

о положительных результатах поверки средств измерений этих величин из СОСТаВа СИСТеМЫ,

содержащихся в Федеральном информачионном фонде по обеспечению единства измерений.
Поверка отдельных измерительных канчIлов из состава систем, или поверка на ОГРаНИЧеННОМ

числе поддиапазонов измерений, допускается на основании письменного заявления Владельtв

системы, с обязательным указанием в сведениях о результатах поверки в Федеральном
информационном фонде по обеспечению единства измерений (далее ФИФ ОЕИ) информаuии Об

объеме проведенной поверки.
В результате поверкИ должнЫ быть подтверждены метологические требования,

приведеЕные в Приложении А к настоящей методике поверки.

1 ПЕРЕЧЕНЬ ОПЕРАЦИЙ ПОВВРКИ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
l .l При проведении поверки должны вь!полняться операции указанные в таблице l .

Таблица l- о ции по ки

2

Наименование операции поверки обязательность выполнения
операции поверки при

Номер пункта
методики

первичной
поверке

периодической
поверке

l z з "+

Внешний осмотр средства измерений .Ща .Ща 6

Подготовка к поверке и опробование средства
измерений

Да ,Ща

Проверка программного обеспечения (ПО)
средстsа измерений

,Ща ,Ща 8

Определение метрологических характеристик и
подтверждение соответствия средства
измерений метрологическим требованиям

9

7



1l 2 J

Ща 9.1
Определение диапазонов измерний каналов ИК
линейного смещения

Да

9.2Определение приведенной погрешности ИК
линейного смещения

!а !а

Щаопределение приведенной погрешности Ик
частоты вращения

Да

9.4
!аОпределение относительной погрешности

коэффициентов преобразования ИК линейного
смещения

Да

9.5.Ща ДаОпрделение абсолютной погрешности ИК
тем пературы

Да 9.6Подтверждение соответствия средства
ltзмерений метрологическим требованиям

Да

Il должение таблицы l

2 ТРЕБОВАНИЯ К УСЛОВИJIМ ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ
2.1 Поверка производится в следующих условиях:
- температура окружающего возд}ха: от 18 до 26 ОС;

- относительнм влФкность возд}ха: от 30 до 80 %;
- атмосферное лавление: от 84 до 10б,7 кПа.
Примечание. При невозможности обеспечения нормальвьп< условий поверки по

температуре окружzlющей среды, поверку проводят в фаrгических условItях эксплуатации. при

этом диапilзон температур эксплуатации системы не должен выходить за устtшовленные в

описalнии типа гр:lницы.

3 ТРЕБОВАНИJI К СПЕЦИАЛИСТАМ, ОСУЩЕСТВJUIЮЩИМ ПОВЕРКУ
3.1 К проведению поверки допускirются лица имеющие опыт работы со средств:lми

измерений электрических величин, изrшвшие Паспорт на систему и дalнную методику
поверки, и имеюпше квалификационную фуппу не ниже 3, согласно <правилам техяической
эксплуатации электоустановок потребителей).

4 МЕТРОЛОГИЧЕСКИЕ И ТЕХНИЧЕСКИЕ ТРЕБОВАНИЯ К СРЕДСТВАМ
повЕрки

4.1 Применяемые для поверки средстм поверки приведены ниже в таблице 2.

Таблица 2 - дства по ки
Перечень

рекомендуемых
средств поверки

Номер
пункта

поверки

Метрологические и техяические
требовапия к основным средсткl}.{ поверки,

необходимым для проведения поверки
31 2

Средство измерений температуры
окружtlющего возд}ха в диапaвоне от 0 до
+40 "С, погрешность не более t l оС

Средство измерений относительной
влажности воздуха, в диапазоне от 5 до 95 % с

абсо:потной погрешностью не более + 5%

Измеритель комбинированный
Testo l7б-Р1 (Рег. Jф 48550-1 1)

2

Средство измерений атмосферного
дllвления в диапазоне от 70 до 110 кПа с

шностью не более + 0,5 кПаабсолютной погре

]

9.3
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Индикатор многооборотный
lМИГ (Рег. Nч 49140-12)

Срдства измерений линейньтх
пермещений в диапазоне от 0 до 1 мм, с
абсолютной погрешностью не более + 2,5 мкм

Осчиллограф чифровой Tektronix
TPS 2024 (Рег. Ns 28767-06)

9. l -9.2.
9.4

Генератор сигналов специальной

формы AHP-l0ll (Рег. N9 50632-
12)

Генератор сигнtlлов, диапазон частот
выходного сигн:lла: от 40 мкГц до 10 МГц
(синус), амплитуда вьtходного сигнала: 2 мВ
пик - 20 В пик, погрешность устzшовки:
частоты + (2.10-5.Fуст + l е.м.р.), аIt{плитуды
+(l%+2MB)

З.l.ZБН.l492.2014 ГЭЕ времени и

частоты в диапазоне значений от
l мГц до 50 кГц для линейньrх
скоростей от l км/ч до 250 км/ч и
частот вращения от 0,1 об/мин до
300000 обlмин

9.3 РЭ единицы частоты врацения l разряла по
Приказу Росстандарта от 01.09,2022 г.

Jф 2l83. в диала:lоне измерений поверяемого
си

Кмибратор
многофункциональньй и
коммуникатор Веаmех МСб (-R)
(Рег. Nэ 52489-13)

9.5 РЭ единицы элеiсгрического сопротивления 4

разряда по Приказу Росстандарта от 30
декабря 2019 г. N 3456, в диапазоне
измерений сопртивления постоянному току
от 80 до 200 ом

Примечания:
l Все средства поверки должны бьпь поверены или аттестовtlны;
2 !опускается использовать при поверке другие утвержденные и аттестованные этz!,Iоны

единиц величин, средства измерений }твержденного типа и поверенные, удовлетворяющие
метрологическим и техническим требованиям

п должение таблицы 2

5 ТРЕБОВАНИJIБЕЗОПАСНОСТИ
5.1 Трбования безопасности должЕы соответствовать рекомендациям, изложенным в

эксплуатaщионНой документаЦии на поверяемые средства измерений. ,Щолжны соблюдаться
"Правила технической экспJryатации электрустановок потрбителей", }тверrQIенные
Минэнерго России.

б внвшниЙ осмотр срЕдствА измЕрЕниЙ
б.l Проверяют целостность корпусов и отс}тствие видимых поврждений компоненюв

системы.
6.2 Проверяют отс}тствие следов коррозии и нагр€ва в Mecтulx подкJIючения

проводньD( линий питдrия и передачи данньD(.
6.3 Проверяют функционирвание устройств защиты от несанкционированного

доступа к измерительНой информации - дверцы шкафа системы должяы бьпь закрыты на

встроенные за!.tки.
6.4 Результаты внешнего осмота считalют успешным, если корпуса компоЕентов

системы целы, встроенные замки дверей шкафа функчиоЕир},ют штатно.

7 ПОДГОТОВКА К ПОВЕРКЕ И ОПРОБОВАНИЕ СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
7.1 !ля првеления поверки должна быть предоставлена следующая документация:

эксплуатационнitя документация на систему - Руководство по эксплуатации и Паспорт.

4

Осциллограф, диапазон от 0 до 10 В, до
l МГц, погрешность + 3.0 %



7.2 Срелства поверки должны бьrь прогреты и вьцержаны в условиях и в течение
времени, установленных в руководствtrх по эксплуатации на средства поверки; все средства
измерений, которые подлежат зzвемлению, должны бьпь надежно заземлены, подсОеДИНеНИе

з{Dкимов защитного заземления к конт}?у зiвемления должно производиться ранее других
соединений, а отсоединение после всех отсоединений.

7.3 Включение питiшия шкафа управления, подготовка к измерениям,
'l.З.| Закрепить магнитный штатив на нижней части защитного кож}ха

мiгнитного подвеса. Установить измеритель линейного смещения (ин.щlкатор
многооборотный, дшlее - измерительн),ю головку) на штативе таким образом, .побы он
измерял перемещение ротора в выбранном направлении.

при установке измерительной головки следует )^{итывать, что контролируемые оси
мzгнитного подвеса (далее - МП) находятся под }тлом 90О относительно друг друга и сДВигОМ

на 45О относительно осей Х (горизонтапьная), Y (вертикальная). Метки, н{lнесенные

изготовителем на поверхность корпуса МП служат д,rя установки измерительной головки при

прведении измерений.
7.3.2 Првести операции по подготовке подачи электропитzlния на электронный

шкаф управления E300/30.Vl (далее - шкаф управления, шкаф). Эry и последующие операции
по управлению шкафом, проводить в соответствии с 1,казаниями Рlководства по
эксплуатации (РЭ) на систему.

7.3.3 fuя считывания и контоля параметров состояния и настройки шкафа, в

соответствии с указаниями РЭ на систему, следует подкJIючить к разъему интерфейса шкафа

норбук из cocTllвa системы.
7.3.4 Подать питаЕие переведя вводной выкJIючатель Ql в положение ON.
Включить режим левитации ротора.
Примечание. В режиме левитации и при отс}тствии воздействия генератора

сигнаIов на плату детектирваЕия, ротор стремится к нулевой отметке осей X,Y,Z. В общем
сл)лае оистема имеет два ради!лJIьных МП, оси Vl3, Wl3, Y24,W24 и один осевой, ось Z12
(рисlъок 1).

х W4

Рад8аrý{ri
поддяпоrr 2чз

Wз

Рисуъок l - Ориентачия ротора в системе АМП

положение ротора по каждой оси контролируется инд}ктивными датчиками
положения, соединенными мостовой схемой с вторичными обмотками питztющего

траясформатоРа. МагнитнаЯ инд}кция KaT},IIJеK датчиков обратно пропорционмьна
возд),шному заrзору между ними и роторм с оболочкоЙ, вьшолненной из феррмагнитного
материмц выходной сипtал измерительной схемы (моста) определяет положение ротора,

коэффициент пробразования (T увствительпость) измерительного кilнала

предсIIвJIяеТ собой отношение zш\rплитуды сигнала (мВ) к соответствующему линейному

смещению ротора (мкм).
7.4 Опробование измерительных кан{lлов (ИК) системы.
7.4.1 Прверяют работоспособность ИК, убеждаясь что измеренные пар,l[,{ецы

отличны от нуля и отсутств},ют каварийные сообщения> об отказе на дисплее системы.

5
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7.4.2 Опробование счит:tют успешным, если покlвания нzrходятся в диапазоне,
приведенном в Приложении А к настоящей методике поверки, и отс}тствуют сообщения об
ошибках при обмене информацией.

8 ПРОВЕРКА ПРОГРАММНОГО ОБЕСПЕЧЕНИJI (ПО) СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ
8.1 fuя проверки идентификационньD( пар:tметров ПО, после включения шкафа

системы, следует призвести сравнение ИдентификачионньD( данных (признаков) в поJlях
экранной формы SuperWin (вкладка кО программе>) с указанными в таблице 3.

Таблица 3 - Иденти икационные данные ПО

8.2 Проверку ПО считают успешной, если идентифик.щионнь!е парамегры ПО
соответств},ют }тазiшным в таблице 3.

9 ОПРЕДЕЛЕНИЕ МЕТРОЛОГИЧЕСКИХ ХАРАКТЕРИСТИК И ПОДТВЕРЖДЕНИЕ
COOTBETCTBI,UI СРЕДСТВА ИЗМЕРЕНИЙ МЕТРОЛОГИЧЕСКИМ ТРЕБОВАНИJ{М

9.1 Определение диапазонов измерний линейного смещения ротора.
9.1.1 Определение диапазона измерений линейного смещения ртора. по радиаJIьным

н:шравлениям.
9.1.1.1 Отрегулировать положение измерительной головки таким образом, чтобы

показания нirходились вблизи отметки к0>.

9.1.1.2 Подключить KaHa.,r 1 осциллографа к тестовым Totlкaм платы (268) Jll8 -
J1ll2. Подключить генератор синусоидiшьного сигн{tла, и Kzlпil,,I 2 осшиллографа к точке Jlll
платы детектировalния сигнalла к268> (рисунок 2). Точка Jll1 - это канал задания для
смещения ротора в радиrцьном н:шравлении, ось Vl3. Ноль задающего кilнала подкJlЮЧИТЬ К

точке J116 платы к268>.
Таблица 4 - Ном контактов в пе Jl

9.1.1.3 Настроить генератор на нулев}.ю alмплитуду выходного сигнала и выставить
частоту 0,2 Гч. При увеличении llмплитуды сигнilла управления появятся колебания ротора с

частотой равной частоте задающего сигнrrла генератора.
9.1.1.4 Постоянпо контролируя покlвания осци.плографа (канал l), плавно увеличивать

alJttплитуду колебаний генератора синусоидzлльных сигнzlлов. Как только ротор начнет Задевать

за страховочный подшипник, вершины синусоиды Еа осциллогрilмме начн}т срезаться.
9.1.1.5 Установить на генераторе мzжсимаJIьно возмоrG},ю al}.tплитуду колебаНИЙ, ПРИ

которой отс}тств},ют искажения.
9.1.1.6 Измерить и записать максимаJlьные показания осциллографа (KaHa"T1) Vчlз в

крайних положениях (Umax).

6

ЗначениеИдентификационные данные (признаки)
SчреrWiпИдентификачионное нмменомние ПО

номер версии (идентификационный номер По) 5.2
DзOвO5ЕDI{ифровой идентификатор ПО

Номера контактов в группе J l Канмы задания или измерения смещения
ротора

l ось Vl3 - задtlние
ось Wl3 - задание

_J_ ось V24 - задание
-4- ось W24 - задание
-5- ось Z|2 - за'iIание

-8- ось V13 - измерение
_9 ось Wl3 - измерение
_l0_ ось V24 - измерение

ось W24 - измерение-l l-
-l2- ось Z12 - измерение



9.1.1.7 Измерить и записать максимaльные показalния измерительной головки Sчrз(t) В

крайних положениях.
9.1.1.8 Снять и зафиксировать мiксимальные цифровые пок{ц}ilния смещения CVl3(*)

на дисплее шкафа управлевпя. !1lя значения CVl3(+) выбирается максимальЕое по {tмплитуде

показание из ряда последовательных измерний (5 измерений), соответствующих мiксимуму
сигнала vv13, для значения сvlз(_) выбирается максиммьное по амплитуде показalние из

ряда последовательньtх измерний (5 измерний), соответств},ющих минимр{у сигнаrа VVl3.
9.1.1.9 МаксимаJIьнzlя пеискaDкеннiц :tмплитуда сигн{lла будет соответствовать

максимально возможному смещению ротора от среднего положения до огрlшичительного
подшипника. I-|ифровые пок.lтlния смещения Счtз в краЙних положениях булут
соответствовать фаницам диапазона измерения смещения по поверяемому каналу,
огрilниченному величиной зазора в страховочном подшипнике.

9. l . l .10 Повторить измерения по п. 9. l .1. 1-9.1 ,l .9 для остальньж радимьных осей.
Примечание: KVl3> - обозначение оси, для остальньж осей следует пОдСТаВJIЯТЬ

соответствующие значения Wl3, V24, W24;
9.1.1.1l Результаты проверки, по данЕому пункry методики. диапrвонов измерений

смещений ротора по радиальным напрalвJIениям (максима;rьные показания измерительНОЙ
головки) считitют удовлетворительными, если они соответствуют значениям, прИВеДеННЫМ В

Приложении А к настоящей методике поверки.

Внимание! Проверки следует производить искJIючительно в

пределах диiшазона параметров, указанных в паспорте на систему.
не допускaul работы машины вращения в аварийньп< режимах!

Рисунок 2 - Расположение <сьташ бнарlтсеtмя> 268

9.1 .2 Опрлеление диапi}зона измерений смещений ротора в осевом напрчtвлении.
9.1.2.1 Отрегулировать измерительную головку таким образом, чтобы покirзания

находились вблизи отметки (0>t.

9.1.2.2 Подключить KaHaLl l осциллографа, дш измерения веJIичины сигнzша
смещения ротора к тестовой точке платы (268) llll2. Подключить генератор
синусоидаrльного сипItша, и канalл 2 осuиллографа к точке J1/5 платы детектироваlния СИГНruа
к268> (рисутrок 2). Да,rее следовать указаниям п. 9.1 .l .2
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9.1.2.3 Постоянно контролируя показilния осциллографа плавно реличивать
alь{плитуду колебаний генератора синусоидальньп сигнalлов. Как только ротор начнgt
задевать за стрilховочный подшипник вершины синусоиды на осциллогрitlrrме начн}т
срезаться. Установить мalксимllльно возможную неискФкенн},ю ilмплитуду колебаний.
Замерить и зaшисать показalния измерительной головки в крайних положениях Sz12.

9.1.2.4. Измерить и зiшисать максимalльные показания осциллографа (канш1) Vzrz в
крайних положениях (Umax).

9.1.2.5 Измерить и зzшисать максимальные показания измерительной головки Szrz(t) в
крайних положениях.

9.1,2.6 Снять и зафиксировать максимальные цифровые покllзiшия смещения Czrz(+)
на дисплее шкафа управления принимarя во внимание факг, что показания на дисплее шкафа

упраыrения отображаются по модулю, т.е. без r{ета напрilвJIения смещения. При этом для
значеЕия Czrz(+) выбирается максимальное показание из ряда последовательIIых измерений
(10 измерений), соответствующих максим}ъ{у сигн:ша Yzlz, цtя значения Czrz(-) выбирается
мaксим:lльное показание из ряда последовательных измерний (10 измерний),
соответствующих минимуму сигнала Vztu.

9.1 .2.7 Максим!l,льная неискrDкенн:lя rrмплитуда сигнала будет соотвегствовать
мtlксимzшьЕо возможному смещению ртора от среднего положения до
офаничительного подIIипника. I]ифровые показания смещения Cz|2 в краЙних положениях
будlт соответствомть грtlницiлJll диапазона измерения смещения по поверяемому кан:lлу.

9.1.2.8 Результат прверки, по данному пунrгу методики, диапазона измерения
смещений ротора в осевом напрllвлении (максимальные покilз:lния измерительной головки)
считают удовлетворительными, если они соответств},ют значениям, приведенным в

Приложении А к настоящей методике поверки,

Ь, Вниманиеl Проверки следует производить исключительно в

л{Ъ. предел!lх диапазона парarметов, указ:lнньtх в паспорте на систему,

Л;1$l не допуская работы машиЕы вращения в аварийньп< ржима-ч !

9.2 Определение приведенной погрешности измерительных каналов линейного
смещения ротора.

9.2.1 !1lя определения погрешности по радимьньш яаправлениям: подкJIючить
истоIшик сигнa1,1а: генератор - при задании синусоид:lльных сипi:шов частотой 0,2 Гц,
калибратор - при задании постоянного нaшряжения (дмее - источник сигнала) к точке Jlll
платы детектирования сигнlt,Iа <268>. Точка J1l1 - это канал задания для смещения ротора в

ради:lльном направлении, ось V13. Подключить канм l осчиллографа к тестовым точкам
платы к268> Jll8 - Jl/12 -для измерения величины сигнaца смещения Vчtз ротора. Ноль
задающего и измерительного канала подкJIючить к точке J1/6 платы к268>. Номера контактов
в группе J 1 представлены в таблице 4.

Бl
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Рисуъок 3 - Расположение контактов на плате детектирования сигнала <268>
г-г--тl
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9.2.2 Последовательно задать с выхода источника сигнала след},ющие значения
tl},tплитуды синусоидilльного сигнма: 0,05 Umax, 0,25 Umax, 0,5 Umax, 0,75 Umax, 0,95
Umax, где Umax - максимальная ш{плитуда сигнала Vvtз. Затем задать сигналы постояннОГО

нtшряжения 0,05 Umax, 0,25 Umax, 0,5 Umax, 0,75 Umax, 0,95 Umax, положительной и

отрицательной поJulрности.
Залисать соответствующие покalзilния измерительноЙ головки Sуlз и чифровые

покaвания смещения С чtз Hn дисплее шкафа управления, и покzвания zl}{плитуды сигнала
обратной связи датчика положения на осциллографе Fчtз. откrпочить истоtшик сигнtlла.

9.2.3 Првести операции, описанные в пп. 9.2.1 -9.2.2 лля осей Wl3, Y24,W24, Z12.

.Щля этого в качестве канlIлов задания дтя смещения ротора использомть точки из таблицЫ 4.

Полуrенные результаты занести в протокол.
9.2.4 Контроль положения осуществJIять с использовarнием тестовых точек платЫ

(268D Jl/8 -! ]lll2 и цифровых значений смещения на дисплее шкафа управления. После
полrlения всех значений выкJIючить леви-Iацию и зirтем т}тt блер Ql.

9.2.5 Абсолютнуо погрешность измерительных кalналов линейного смещения ротора
вычисJlяют по формуле:

Дчtз : Счtз - Sчlз, (1)

где С чIз - значение смещения измеренное системой, мкм;
sчlз - значение смещения измеренное с помощью измерительной головки, мкм.
9.2.5.1 Привеленн},ю погрешность измерительньD( канilлов линейного смещения

ротора вычисляют по формуле:
Y чtз = Дчtз/ 9u,, l00% , (2)

где D чlз - нормирующaul величинц верхняя граница диzшазона измерений

амплитуды линейного смещения ротора, по радиальньш нlшр:lвлениям 400 мкм, по осевому
напрzlвлению 833 мкм.

УказанньIм в п.п. 9.2.1-9.2.5 образом вычисляют погрешность измерения смещения
дJlя ост:lльньж радимьньж осей и в осевом нtlпрtlвлении.

Примечание: (Vl3D - обозначение оси, для остальных осей следует подстtlвлять
соответствующие значения V24, Wl3, W24, Zl2;

9.2.б Результат проверки по дzlнному пункту методики считalют удовлетворительным,
если приведенная погрешность измерительньD( кан:lлов линейного смещения ротора не
вьIходит за пределы, указанные в Приложении А к настоящей методике поверки.

Внимание! Проверки следует производить искJIючительно в
пределах диапi}:}она параметров, указанных в паспорте на систему,
не допускм работы машины вращения в аварийньп< режимах!

9.3 Определение приведенной погрешности измерительньrх канalлов частоты
вращения ротора.

9.3.1 Проверка призводится с помощью измерителя частоты вращения (даJIее

тахометра). Контрастную метку устанавливIlют на ваJIу ротора либо на муфте. В качестве
метки используют дисперсионную клейкую ленту, или отрФкalющую ленту, закрепляя на

роторе с помощью прозрачной клейкой ленты. Наилучшчц стабильность работы тахометра
достигается при использовании дисперсной метки шириной 15-20 мм. наклеенной на темном

фоне.
9.3.2 Включить питание тахометра кнопкой вкJIючения, после зiшуска исследуеМОЙ

машины. Навести лазерныЙ луч на метку, установленную на вaцу ротора. Время начма
индикации оборотов Tirxoмeтpa 3 секунды. По истечении 3 секунд следует зафиксировать
показания на дисплее тмометра.
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9.3.2.1 После нtlведения на метку тахометр tlвтоматически измеряет значение частоты
вращения (об/мин), обнов:rяя результат на цифровом индикаторе каждую секунду.

9.3.3 Зафиксировать значение частоты вращения по дисплею TlrxoMerya. Измерения
проводить в 5 точках диапазонов измерний (1казанньrх в описании типа), равномерно
распределенных между значениями Nmiп об/мин и NMax об/мин, где Nmin и NMax -
соответственно нижняя и верхняя граница д,Iапазона измерений частоты вращения ртора.

9.3.4 Приведенную погрешность измерительньIх каналов частоты вращения ротора
вьшисляют по формуле:

Yы : (Nизм-Nтах)/Nmах, 100%, (3)

где
Nизм _ частота вращения по показаниям дисплея шкафа управления, обlмин;

NTa( _ частота вращения по покaваниям T:lxoмeтp4 об/мин.

9.3.5 Результат проверки по данному пункту методики счит{lют удовлетворительным,
если приведеНная погрешность измерительньн KalHa,,IoB частоты вращения ротора не выходит
за пределы, указilнные в Приложепии А к яастоящей методике поверки.

Внимание! Проверки следует производить искJIючительно в

пределах диalпазона парalметров. указанных в паспорте на систему.
не допускаJl работы машины вращения в аварийньн режимах!

9.4 Опрделение относительной погрешности коэффициента преобразованиЯ

измерительньш каналов смещения ротора, в осевом и радимьном направлениях.
9.4.1 относительнуо погрешность коэффишиента преобразования измерительньD(

канаiлов смещения вычисJIяют по данным, полrlенным в п. 9.1 .

9.4.2 Вы.мсления относитеJIьной погреrшrосги, по каждой оси, призводят по формуле:

6 чrз = (VчIз / Sчrз - Кэ) / Кэ ' l00 %, (4)

где:
Vуlз - сигнал СиСтемы о смещеНИИ РОТОРа МВ;
sy13 - значение смещения, измеренное с помощью измерительной головки. мкм;

кз _ чtвствительность (номинальный коэффичиент пробразования) измерительного

кzlнtlла, приведенная в паспорте на систему, в осевом и радиальном нiшрzlвлениях;

9.4.3 вычисляют действительное зЕачение коэффичиента преобразовшlия к по осям
(Кр радиа.llьный, ;шбо Ь осевой) как отношение Vчtз/ Sчtз.

Примечание: KV13> - обозначение оси, для остаlльных осей слелует подставJlять

соответствующие значения V24, W l 3, W24, Z12;
9,4,4 Результаты проверки по данному пунюу методики считаются

удовлетворительными, если относительнiц погрешltость коэффичиента преобразования

измерительных каналов смещения, по всем осям, не вьIходит за пределы, указанные в

Приложении А к настоящей методике поверки.

9.5 Определение абсолютной погрешности каналов измерения температуры,
9.5.1 Пфверка производится с помощью калибратора электрических сигналов, либо

магiвина сопротивлений, которым задают сигнаJI первичного преобразователя. Перед

проверкой необходимо убедиться, что первичный преобразователь из состава канilла имеет

актудIьные данные о его поверке.
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9.5.2 Калибратор подкIIючается вместо первичного преобразоватеJIя. Отсоедините от
входпого кJIеммника KaHa.lla кабель, подходящий от соответствующего датчика температуры.
Соедините входы электрической части поверяемого кrlнала с выходными кJlеММа,tr,lИ

калибратора сопротивления.
9.5.3 В соответствии с руководством по эксплуатации на ка,чибратор установите его в

режим имитации (термосопротивление - Ptl00>. Последовательно подайте на вход канала не

менее шести значений температуры, распределеЕных по диапазону выходного сигнalла

датчика" используемого в проверяемом канrlле, вкJIючau начiшьное и конечное значения

диапазон4 и юIп(у 0 ОС: минус 40, 0, ппос 50, пrпос l00, п,тос 150, пrпос 200 'С.
9.5.4 fuя каждого значения установленного сигнaца температуры призведите отсчет

результатов измерения температ}ры по показаниям на дисплее шкафа управления и

рассчитайте абсолютнlrо погрешность электрической части поверяемого канала" без

учетапервичного преобразователя. по формуле:
ДТэик = Тсист - Ткалиб, (5)

где
Тсист - измеренное значение температуры, "С;
Ткалиб - заданное значение темпераryры, "С.
9.5.5 Пределы абсолютuой погрешности поверяемого канала температуры, с учетом

первичного преобразователя, опредеJIяют по формуле:

дтик = +1.1.((дтэик12 + 1до12 10J 161

Где

До - пределы допускаемой абсолютной погрешности преобразователя, входящего в

cocтiв данного измерительного кан:ша.
9.5.6 Результаты проверки по д!шному пунtсгу методики считllются

удовлетворительными, если первичный пробразомтель из состава канала поверен и

абсолютная погрешность поверяемого канarла температуры не выходит за пределы,

указанные в Приложении А к настоящей методике поверки,

9.6 Подтвержление соответствия средства измерний мецологическим требованиям
9.б.l Система считается пригодной к применению (соответствующеЙ метрологическим

трбованиям) если она прошла поверку по кtDкдому пункту ланной методики поверки (с учетом
з!lявления владельца системы о поверке отдельных измерительных кrlн:Iлов, или поверке На

огрzlниченном числе поддиzшазонов измерений, если таковое бьrтrо предоставЛеНО) И ВСе

погрешности измерений не выходят за допускаемые пределы, указанные в Приложении А к
настоящей методике поверки.

l0 оФормлЕниЕ рЕзультАтов повЕрки
l0. l По результатам поверки оформляется протокол поверки в произвольной форме.
10.2 Система, прошедшая поверку с положительным результатом, признается

пригодной и допускается к применению. По заявлению владельца системы или лица,
предостаtвившего её на поверку, вьцается свидетельство о поверке средства измерений.

10.3 В случае отрицательного результата поверки, по заявлению владельца СИСТеМЫ

или лица. предоставившего её на поверку. выдается извещение о непригодности к пРИМеНеНИЮ.

10.4 Сведения о результатах поверки передllются в Федеральньй информачионный

фонд по обеспечению единства измерений.

Ведущий инхенер отдела испьпапий продукции
ФБУ кНижегородский ЦСМ> А. Б. Никольский
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Приложение А

(обязательное)

Метрлогические характеристики систем

Таблица А.1 - Метрологические характеристики

Наименование характеристики Значение характеристики

l 2

,Щиапазоны измерений частоты вращения ротора. обlмин от 1200 до 6000 включ.,
св. б000 до 14000 включ.,

св. 14000до40000
погрешностиПреде:ш допускаемой приведенной

измерительных кatнitлов частоты вращения, О/o

(в диапазонах измерний, об/мин):
от 1200 до 6000 включ.

св. 6000 до 14000 включ.

св. l4000до40000

+1

+0,8

+0,5

,Щиапазон измерений темпераryры. ОС
о1 _4Q д9 +200

Прлелы лопускаемой абсолютной погрешности
измерительных каналов температуры, ОС +l0

.Щиапазон измерний линейного смещения ртор4 мкм:

- по радиальным нaшрaвлениям

- по осевому направлению

от -400 до +400

о., _g]] дб +833

Пределы допускаемой основной приведенной погрешности
и,]\,ерительных кана.пов линейного смещения ротора, Уо

+10

Прелелы допускаемой дополнитехьЕой приведенной
погрешности измерительньD( каналов линейного смещения
ротор4 обусловленной изменением темпераryры
окружающей среды, на каждый +l ос от нормальной
(22+4).с,%

+0,05

Коэффициенты преобразования измерительньIх каналов
смещения ротора, номинalльные зЕачения, мВ/мкм:
- КР ралишrьный

- Ко осевой

25

|2

Пределы допускаемой относительной погрешности
коэффициентов пробразования измерительньD( канilлов
системы. о/о

+l0

Примечание - при указании пределов приведенной погрешности, нормирующей величиной
является верхняя грilница диапi}зона измерений
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