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ОГЛАВЛЕНИЕ

Настоящая методика распрострЕlняется на Системы контроJIя zжтивного мtгнитного

подвеса (да.тrее - системЫ, скАмП) преднаЗначенные дJIя измерений текущих значений

парчtп{етрОв работЫ компрессОров, нагНетателей, генераторОв, элекц)Одвигателей (далее -
машин вращения): частоты вращения ротора; линейного смещения и амплитуды

виброперемещения ротора машины вращения в радиzrльньD( и осевоМ направлениях;

температуры электромагнитов системы магнитного подвеса ротора машины враrцения.

методика поверки устанавлIlвает методы и средства первичной и периодической

поверки систем.

системы, Ее применяемые в сфере государственного регулирования обеспечения

единства измерений, мог)д в добровольном порядке подвергаться калибровке, в соответствии

с настоящей методикой.

Интервал между поверкчlми - 3 года.

Наименование пункта методики
Номер пункта

методики

Операции поверки l

Средства поверки 2

Требования к квалификации поверителей J

Требования безопасности 4

Условия поверки 5

Подготовка к поверке 6

Провеление поверки 7

Внешний осмотр 7.|

7.з

Установка измерительной головки и вкJIючениg режима левитации. 7.4

Определение дичшzlзонов измерения линейного смещения ротора. 7.5

Определение приведенной погрешности измерительЕьD( канЕIлов

линейного смещения ротора.
7.6

Определение приведенной поцрешности измерительньIх каналов частоты
вращениrI ротора.

7.7

Проверка относительной погрешности коэффичиента преобрчвования
измерительньrх KaHzrлoB смещения ротора, в осевом и радиальном
нzlправлениях.

7.8

Опрелеление приведенной погрешности электрической части
измерительньIх канtшов illvlплитуды вибросмещения ротора, при снятии
покtваниrl на цифровом экране системы.

7.9

Определение абсо.lпотной погрешности канала измерения температуры. 7.10

Оформление результатов поверки 8

ПРИЛОЖЕНИЕ А. Схема поверочнаJI



1. опЕрАции повЕрки

1.1 При проведении поверки должны быть вьшолнены следующие операции:

2. срЕдствА повЕрки

2.1 Применяемые дJuI поверки средства измерений приведены ниже в таблице.

Ns

пlп

Наименование операций Номер пункта

методики

l Внешний осмотр 7.1

2 Опробование 7.з

J Определение метрологических характеристик системы 7.5

4 Оформление рФультатов поверки 8

J$

п/п
Наименовu}ние, харчжтеристики

l Гигрометр психометрический ВИТ-2, диzшtвон

погрешность измерения температуры не более *

относитепьной влажности, не более + 5 Уо

1

измерений от 0 до 50 О(j,

ОС и погрешность измерения

2 Барометр-zlнероиД контрольНый М-67, диtшiвон измерений от 600 до 800 мм р1].

ст., погрешность измерения не более * 0,8 мм рт. ст.

J термометр, диiшtвон измерений от минус 40 до плюс 50 ос, пределы допускаемоi

погрешности *1 ОС

4 Осциллограф цифровой Tektronix TPS 2024, диzlпЕвон от 0 до 10 в, до 1 МГrt,

погрешность * 3,0 О/о

5 Генератор сигн€lпов специчшьной формы Акип-3402, диапазон частот вьIходного

сигнала: 1 мкГц - 50 МГц (синус), ап{плитуда вьIходного сигнала: 1 мВ пиК - 10 l]

пик, погрешность установки: частоты + 2х10-6, aмплитуды + (l% +1 мВ).

6 Индикатор voGEL мод. 24000, диtlпzlзон от 0 до 1 мм, погрешность * 3 мкм, и

штатив магнитньй для измерительньD( головок ШМ-Ш

7 Мультиметр цифровой Fluke l79, дпапазон от 0 до 60 В (постоянное нzшряжение!,

поцрешность * (0,0009Uизм + 2емр); диzшtвон от 0 до 600 В (переменное

напряжение), погрешность + (0,0lUизм + 2емр)



9

10

КалибратОр многофУнкционаjЬный MSX-II. Измерение / воспроизведение

постоянного тока: диtшазон от 0 до 25 мА, погрешность + 0,025оh

Фото"а-о^{еrр эпекТронЕыЙ Testo-465, диапазон от 20 до 99999 об/мин.,

погDешность * 0,05 о/о.

Примечание: допускается применение других

поверки с метрологическими характеристикzlми,

измерений.

основньD( и вспомогатепьньгх средств

обеспечивaющими требуемую точность

3. трЕБовдIмякквдJIиФикдtцд4повЕритЕJIЕй
3.1 к проведению измерений по поверке допускаются лица: имеюцие опьrт

работы со средствЕlми измерений электрических величин; ИЗучившие Руководство по

эксплуатации системы и данную методику поверки; обуrенные в соответствии с

системой стандартов безопасности труда по гост 12.0.004-90 и имеющие

квалификационную группу не ниже 3, согласно "празилzlпd технической эксплуатации

электроустtlновок потребителей".

4. ТРЕБОВАНИJI БЕЗОIIАСНОСТИ

4.| Требования безопасности должны соответствовать рекомендациям,

изложенныМ В экспJryатационноЙ докуN{ентации на поверяемые средства измерений.

,Щолжны соблюдаться "Правила технической экспJrуатации электроустtlновок

потребителей", рвержденные Минэнерго России.

5. условия повЕрки
5.1 Поверка производится в следующих услови,rх:

- температура окружающего воздуха: от l8 до 26 "С;

- относительная влажность воздуха: от 30 до 80 %;

- атмосферное давление: от 84 до 106,7 кПа;

- отсутствие вибрации, тряски и ударов, электромагнитньD( полей, влияющих на

работу компонентов системы.

б. подотовкА к повЕркЕ

6.1 ,Щля проведениЯ поверкИ предстzlвJUIют следуЮщую документацию:

- эксплуатационнtlя докуI!{ентация на систему - Руковолство по экспJryатации



иятл.421413.104 РЭ с приложениями, Паспорт на систему;

- описtшIие типа на систему;

- свидетельство о предьцущей поверке системы, - при периодической и

внеочередной поверке;

- рабочие журналы системы с дzlнными по условиям эксплуатации, ремонтап,t

и отказutп,l за интервzIл между поверкаI\dи, - топько при периодической поверке,

6.2 Перед проведением поверки вьшолняют следующие подготовительные

работы:

- проводят оргttнизационно-технические мероприятия по доступу поверителей и

персонarла энергообъектов к Mecтa},t устtlновки компонентов системы; по размещению

этаJIонов, откIIючению в необходимьтх слуIzшх поверяемьж средств измерений от штатной

схемы;

-проВодяторГzlнизационно.техническиемероприямяпообеспечению

безопасности поверочньIх работ в соответствии с действующими правилttми и

руководствЕlми по экспJry€Iтации примеЕяемог0 оборудования;

-средстВапоВеркиВьЦержиВаютВУслоВияхИВтечениеВремени'

устzlновленньIх в эксшryатационной докупiентации на средства поверки;

- все средства измерений, которые подJIежат зtlземлению, допжны быть

надежнО з&}емленЫ, подсоединение зzDкимов защитною заземления к контуру заземления

должно производиться ptlнee других соединений, а отсоединение после всех

отсоединений;

- средства измерений должны быгь установлены в рабочее положение на

жестком основании, искJIючающем передачу мехzlнических воздействий со стороны

работающих агрегtхтов и обслуживающего персонала, с соблюдением указаниЙ

эксплуатационной докуNrентации flа приборы,

7. IIровЕшниЕ повЕрки

7.1 Внешний осмотр

7.|.| Проверяют целостность корпусов yl отсугствие видимьж повреждениЙ

компонентов системьц датаIиков, нЕшичие заводских пломб,

7.1.2 Проверяют размещение измерительньD( компонентов, правильность схем

подкJIючения к элекгрической части измерительньD( кzlнtшов (ик), прчlвильность

прокJIадки линий по проектной докуtuентации на систему,



7.1.3 Проверяют отсугствие следов коррозии и нацрева в местах подкJIючеЕия

проводньD( линий питЕlния и передачи дtlнньD(.

7.2 Проверяют защиту от несtlнкционировrlнного доступа к измерительной

информации: все защитные крышки в Totкax присоединениrI компонентов измерительньD(

канtшов, где возможен несанкционированный доступ к измерительной информации,

должны быть опломбированы.

7.3 Опробование измерительньD( каналов системы.

7.з.| Проверяют работоспособность ик, Феждмсь что измеренные

параметры отличны от HyJuI и отсуtствуют (аварийные сообщения> об oTktвe на дисплее

системы.

7.з.2 Проверяют идентификационные параметры процрzlп,rмного обеспечения

(по),

,щля этоrо на экрzш{ной форме системы следует открьпь вкладку ко програlr,tме) и

произвести сравнение данньD( в поJUtх экранной формы с данными указанными в описании

типа на систему: идентификационное наименование программного обеспечения, номер

версии прогрtlммного обеспечениrI, цифровой идентификатор прогрaммного обеспечения,

нiмменовzlние фйла.

проверяют защиту процрaммного обеспечения от несанкционировtlнного доступа.

Щля этого входят в меню настроек кКонфигурация) и в поле (паропь)) вводяТ

неправильньй код.

7.з.з Опробование считzlют успешным, если корпуса компонентов системы целы,

покч}заниJ{ находятся в диапазоЕе, устtlIIовленном в рэ, отсугствуют сообщения об

ошибках при обмене информацией, идентификационные парап,rетры По соответствуют

описанию типа, при вводе непрЕlвильного пароJIя програп,rма не разрешает продолжать

работу.

7.4 Установка измеритепьной головки и вкJIючение режима левитации.

7.4.| Закрепить магнитньй штатив на нижней части защитного кожуха

магнитного подвеса. Установить измеритеJьную головку на штативе таким образом, что

бы она измеряла перемещение ротора в выбранном нtшрtlвлении. общая схема

соедиЕений при поверке приведена в приложении А.

7.4.2 При установке измерительной головки следует r{итывать, что

контролируемые оси Мп находятся под углом 90о относительно друг друга и сдвигом на

45о относительно осей х (горизонтальная), Y (вертикальная). Метки, flttнесеннь:е

изготовителем на поверхность корпуса МП служат дJIя точной установки измерительной



гоповки при проведении измерений.

7.4.3 Подать питание переведя вводной выкJIючатель Ql в положение oN, Ротор

должен перейти в режим певитации. В режиме левитации и при отсугствии сигнала с

вьIхода генератора сигнчIлов, на плату детектиров€lниll, ротор стремится к нулевой отметке

осей v, w,Z.

ПРИМЕLЦНИЕ - ОПИСАНИЕ МАГНИТНОГО ПОДВЕСД (МП) РОТОРД.

п.1 в общем слrIае система имеет два радиzlпьньD( МП, оси ч1_3, У2,4 и W1-3,

W2-4 и один осевой, ocbZ|-2 фисунок 1).

Рlrдппrьпый
по.щппш( 1

Рlцпп.ьшf,
ПОлItпппш( 2

Рисунок 1 - ориентациrI ротора в системе АМП

П.2 Положение ротора в каждой оси контролируется индуктивными датчикЕlми

положения, соединенными мостовой схемой с вторичными обмотками питztющего

трансформатора. Магнитная индукция катушек датчиков обратно пропорциональна

воздушному зtlзору между ними и ротором с оболочкой, вьшолненной из

ферромагНитногО материчша, вьIходной сигнал моста описывает положение ротора,

п.3 Сигнал, несущий информацию о положении ротора - переменньй

синусоидatльный, частотой 20 кГц, - обрабатывается устройствtll\,{И, ВХОдящими в состав

шкафе управления (шу) Мп и преобрtвовывается в сигнал постоянного напряжения и

цифровую индикацию. Знак сигнала опредеJIяет положение ротора относительно нупевой

оси, значение - положение ротора. Информачия о смещениях также выводится на внешнге

ршъемы.

П.4 Коэффичиент преобразования - чувствительность измерительного кtшаJIа,

предстllвляет собой отношение максимztльной неискаженной амплитуды сигнала (мв) в

ИК К соответстВующемУ линейному смещению, либо виброперемещению ротора (мкм),

коэффициенты преобразования указываются в паспорте на систему.

Е
}.

Е



7.5 Опрелеление диапазонов измерения линейного смещения ротора,

7.5.| Определение диапд}она измерений линейного смещения ротора, по

радиirльным Еаправлениям.

7.5.1.1 С помощью юстировоtIного винта измерительной головки установить ее

стрелку, таким образом, чтобы она нЕIходилась в середине шкалы измерительной головки,

7.5.|.2 подкшочить кzlнttл l осциллографа к тестовыМ TotlкtlПd ПЛаТЫ <<268>> Jl/8 -

Jll:tz. Подключить генератор синусоидапьного сигЕала, и кzlнал 2 осциллографа к точке

Jlll ппаты детектирования сигнала к268> (рисунок 2). То.пса Jlll - ЭТО КtlН{lЛ ЗаДаНИЯ ДЛЯ

смещения ротора в радиzrльном нzшравлении, ось v1-3. Ноль задающего канала

подкJIюtмть к точке Jl/б платы к268>.

Таблица 1. Номера KoHTzlKToB в группе Jl,

751з Настроить генератор на нулевую tlмплитуду вьIходного сигнапа и

выставить частоry 0,1 Гц. При увеличении ап,rплитуды сигнаJIа управления появятся

колебания ротора с частотой равной частоте задttющего сипIала генератора,

7.5.|.4 Постоянно контролируя показания осциллографа (каншr 1), плавно

увеличивать а}чrплитуду колебаний генератора синусоидtшьньж сигнzlлов. Как только ротор

начнеТ задеватЬ за стрtlхоВочньй подцмпник, вершины синусоиды на осциллогрЕll\,rме

начнут срезаться.

7.5.1.5 УстановиТъ на генеРаторе максимtlлЬно возмоЖную ап,rплитуду колебаний,

при которой отсрствуют искажения.

7.5.1.б Измерить и записать мtжсимЕшьные покЕвания осциJIлографа (KaHa-Tll)

Wl3 в крайних положенил< (Umax).

8

Номера KoHTulKToB в группе Jl Каналы з4дания иJIи измерения смещения

ротора

_1- ось V1-3 - задание

-2- ось Wl-3 - заJIание

_J_ ось V2-4 - задание

-4- ось W2-4 - задtlние

ocbZ 1-2 - задание_5_

-8_ ось V1-3 - измерение

-9- ось Wl-3 - измерение

_10- ось V2-4 - измерение

_11_ ось W2-4 - измерение

-l2- осъZ1-2-измерение



7.5.|.7 Измерить и записать максимztльные показания измерительной головки

SVlЗ(t) в крайних положениrж.

7.5.1.8 Снять и зафиксировать мtжсимальные цифровые покtц}tlния перемещения

счlз(t) на табло шкафа упрчlвления. При этом дJIя значения Cvl3(+) выбирается

мtlксимzlльное покzlзание из ряда последовательньIх измерений (5 измерений),

соответстВующих мzlксимр(У сигнапа vvl3, для значения Cv13(-) выбирается

максимальное покtlзание иЗ ряда последовательньIх измерений (5 измерений),

соответствующих минимр{у сигнала VV 1 3.

7.5.I.9 Максимальнalя неискzDкенная ап,{плитуда сигнalла булет соответствовать

мчlксимtшьно возмохному перемещению ротора от среднего положения до

ограничительного подшипника. Щифровые показtlния смещения сv13 в крайних

положениях будуг соответствовать границtt}{ диапtвона измерsния смещения по

поверяемому кtш{tlлу, огрzlниченному вели.шrной зазора в страховочном подшипнике.

7.5.1.9 Результаты проверки диzшазонов измерения перемещений ротора по

радиtшьным напрЕlвлениям (максимzшьные показания измерительной головки) считают

удовлетворительными, если они соответствуют величине (зе}ор в стрztховочном

подшипнике), укztзЕшной в паспорте на поверяемую систему,
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Рисунок 3 - расположение кJIеммника ХВ1 на ((плате интерфейса машиньu 3А4

Таблица 2. Клеммы подкJIючения осциJIлографа и откIIючения обратной связи

Канал Клемма подкJIючения

осциJIлоцрафа

Клемма откJIючения

сигнального провода

канал V13 24-н 24-Н (24-М при нали,ши)

канал W13 25-н 25-Н (25-М при наличии)

KaHa;r V24 30-н 30-Н (30-М при наличии)

кшrал W24 31-н 31-Н (31-М при наличии)

каrлалZl2 28-н 2S-H (28-М при нали,пrи)

осевом

направлении.

7.5.2.| С помощью юстировочного винта измерительной головки устztновить ее

стрелку, тtlким образом, чтобы она нzжодллась в середино шкttлы измерительной головки.

7.5.2.2 подключить канал l осциллографа, для измерения ВеЛШШНЫ СИГНаЛа

смещения ротора, к тестовым Totlцtlпd платы <<268>> Jl/8 + J|ll2 при отсутствии опции

розетки BNC. ,Щалее следовать указаниям л.7,5,1,2

,1.5.2.3 Постоянно коIIтролируя покzrзания осциллографа плавно увеличивать

алdплитуду колебаний генератора синусоидальньD( сигнtIлов. Как только ротор начнет

задевать за стрtlхово.пrьй подшипник вершины синусоиды на осциJIлограп{ме начнуг

срезаться. Установить максимЕIльно возможнyrо неискtDкенную амплитуду колебаний,

Заtrлерить и записать показания измерительной головки в крайних положениях Sztz,
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7.5.2.4 Измерить величину tлп,{плитуды сигнчша Yzp осциJшографом и

зафиксировать цифровые показаниrI смещенпя Сzп на экрtlне шкафа управления, зzшисать

их в протокол.

7.5.2.5 МаксимаrrьнаЯ неискаженнuШ tlмплитуда сигнtша булет

соответствовать мtlксимЕlльно возможному перемещению ротора от среднего

IIоложения до огрtlниtlительногоподшипника,

7.5.2.6 Щифровые показания смещения Czn в крайних положениях будуг

соотВеТстВоВатьЦрtlницап,rдиапазонаизмерени'IсмеЩениJ{попоВеряемомУканаJIУ.

7.5.2.7 Результат проверки ди.шазона измерения перемещений ротора в

осевом направлении (максимальные покzlзztния измерительной головки) считают

удовлетворительIшми, если они соответствуют велиtIине (осевое перемещение),

ука:}ttнной в паспорте на поверяемую систему.

7.6 ОпределеЕие приведенной погрешности измерительньD( канЕшов линейного

смещения ротора.

7.6.| ДлЯ определения поцрешности по р4диrшьным нrшравлениям: подкJIюIIить

источник сигнапа: генератор - при задании синусоидальньD( сигнtшов частотой 0,1 Гц,

калибратОр - прИ задании постоянного нzшряжения (далее - источЕик сигнzша) к точке

J1ll платы детектировtlния сигнала к268>. Точка Jlll - это канал задания дJIя смещения

ротора в радиtшьном направлении, ось v1-3. Подкlпо,пrть BoJ15TMeTp (мультиметр

цифровой в режиме вольтметра) к тестовым тоtlкап,t платы к268> J1/8 - Jll1'2 -мя

измерения величины сигнала смещения vv13 ротора. Нопь задающего и измерительного

к,lнала подкJIючить к точке Jllб ппаты к268>. Номера KoHTzlKToB в цруппе Jl представпены

втаблице 

ffi|ffilffilffilffidtril lйi:
чо

ýь.
ЕЬ 

":

Цо

u?4l

о
+5v
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Рисунок 4 - расположение контактов на плате детектирования сигнtша (268)

7.6.2 Последовательно задать с выхода источника сигнала следующие значения

tlмплитуды сиЕусоидального сигнала: 0,05 Umax,0,25 Umax, 0,5 Umax, 0,75 Umax, 0,95

umax, где umax - мzжсимtшьнtш ап,rплитуда сигнала vчtз. Затем задать сигналы

постояннОго напряЖения 0,05 Umax, 0,25 Umax, 0,5 Umax, 0,75 Umax, 0,95 Umax,

положительной и отрицательной полярности,

Записать соответствующие покtцltlния измерительной голоВКИ Svtз и цифровые

пок&}ания смещеЕия С чtз с экрана шкафа управления, и показаниJI чtп,lплитуды сигнала

обратной связи даттмка положения на осциJIлографе Fчrз. откпоtIить исто!Iник сигнала,

7.6.3 ПроВести операции, описtlнные в пп. 7.6.1 _7.6.2 для осей W1_3 и W2-4. fuя

этого в качестве каналов задания NIя смещения ротора испоJьзовать точки из

таблицы 1 . Полуrенные результаты заЕести в протокол,

7.6.4 Контроль положения осуществJUIть с использованием тестовьD( точек платы

(268) Jll8 + J|l|2 и цифровьж значений смещения на экране шкафа управления,

Выключить туr,лблер Ql.
7.6.5 дбсолпотнуо погрешность измерительньD( кtшtlлоВ ЛИНейНОГО СМеЩеНИЯ

ротора вы(мсJIяют по формуле:

Ачlз : С чtз - Sуlз, (ось V1-3), (1)

где С ч13 - значение смещения измеренное системой, мкм;

SчlЗ - зЕачение смещения измеренное с помощью измерительной головки, мкм.

Указанньпл образом вы.IисJUIют погрешность измерения смеЩениrI для осей Wl-3 и W2-4,

7.6.5.| Приведенную погрешность измеритеJIьньD( каналов линейного смещения

ротора вьгмсJuIют по формуле:

тчtз:Дуlз/Dчtз , (2)

где D чtз - верхЕяrI грrlница диапzвона измерений ампJIитуды линейного

смещения ротора, мкм: по радичшьным нчшравлениям 333 мкм, по осевому нtшравлению

500 мкм.

7.6.6 Для определения приведенной погрешности измерительньтх каналов

линейного смещения в осевом направлении следует руководствоваться методом

приведенЕым в п.п. 7.6.1-7.6.5. При этом все измерения следует проводить в осевом

направлении, по осп Zl-З.

7.6.7 Результат проверки считtlют удовлетворительным, если приведенная

погрешноСть измерительньгх каналов линейного смещения ротора не вьIходит за пределы

t10%.
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'7.7 Определепие приведенной погрешности измерительньIх каЕалов частоты

вращения ротора.

7.7.| Проверка производится с помощью фототахометра электронного,

контрастную метку устанавливают на валу ротора либо на муфте, В качестве метки

используют дисперсионЕую кпейкую ленту, ипи отрчDкutющую ленту, кусочек

метаJшической фольги, закрепленньй на роторе с помощью прозрачной клейкой ленты,

наилуrшая стабильность работы тахометра достигается при использовtlнии дисперсной

метки шириной 15_20 мм, Е€lкJIеенной на темЕом фоне,

7.7.2 Вшпочить питание тахометра кнопкоЙ вкJIючения, после запуска исследуемой

машины. Навести лазерньй луI на метку, устtшовленную на валу ротора, Время начtша

индикации оборотов TzrxoцeTpa З секунды. По истечении 3 секунд следует зафиксировать

показzlния на дисплее TrrxoмeTpa.

7.7.2.1После наведения на метку тttхометр автоматически измеряет значеЕие частоты

вршцеIIиJI (об/мин), обновляя результат на цифровом индикаторе к{lх,ryю секунду,

7.1.З ЗафЛксироватЬ значение частоты враrцения по дисплею тахометра, Измерения

проводить в 5 точках диЕшазонов измерений (от 1000 до 15000, от 1500l до 20000 об/мин),

pztBgoцepцo распределенньD( между значениями Nmin об/мин и NMax обlмин, где Nmin и

NMax - соответСтвеннО нижняя и верхняI граница диzшазона измерений тмсла оборотов

ротора.

7.7.4ПрпвеДеннУюпогрешносТЬизмерителЬнЬD(каналоВчастотыВращенияротора

вьгIисJu{ют по формуле:

TN : (Nизм -NTax) /Nmax, (6)

где

Nизм _ частота вращениrI по показаниям экрана шкафа упрzlвпения, об/мин;

NTax - частота вращения по показани'Iм TtlxoмeTpa, об/мин,

7.'1.5 Результат проверки считают удовлетворительным, если приведенная

погрешностьиЗмерительньD(кtlнtlлоВчастоТыВращеЕи'{роторанеВьD(оД{ТзапреДелы

+ | о/о в диапазоне от 0 до 15000 обlмин, + 0,5 О/о в диапtlзоне от 15001 до 20000 об/мин,

7.8 Проверка относителъной погрешности коэффичиента преобразовtlния

измерительIIьD(кЕшалоВсмещенияротора'восеВомираДиальноМнапрчtвлениях.

7.8.1 относительную погрешность коэффициеЕта преобразования измерительньIх

каЕалоВсмещеЕияВычисJIяютпоДЕtнным'поJгrIеннымВп.7.5,врежимевКIIюченияобоих

магнитньD( подвесов.
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7.8.2 Вьтчисления производят по формуле:

Б чtз : (Vчrз/ Sчrз - Кэ) / Кэ * 100 %,(4)

где:

кVlз> - обозначение оси, дJU{ остaIлЬньD( осеЙ следуеТ подстtlвJUIть значеIIия: Уzч,

Wь1Wz4Ztа;

Vчtз _ сигнаJI систgмы о перемещении ротора, мв, зафиксировшrньй в п, 7,5,

sчtз _ значение смещения, измеренное с помощью измерительной головки, мкм;

к9 - Коэффициент преобрzвовtlния (чувствительность) измерительного канzша,

приведеннtlя в паспорте на систему,

,I.8.2.1 Вьтщасллот Кэ соответстВующего кшIчша по проверяемой оси, как

отношение Wrз / SVrз.

7.8.3 Результаты проверки стмтаются удовлетворительными, если относитепьншI

поцрешность коэффициента преобрzвовЕlниJ{ измерительньD( кшIалоВ смещения, [о

всем осям, IIе вьIход,Iт за пределы * 10 %,

7.9 Определение приведеЕноЙ погрешности электрической части измерительньD(

каналоВ ап,rплитудЫ вибросмеЩениrI ротОра в диапазоне частот врzuцения, при снятии

показания на цифровом экрtlне системы,

1.g,l Для измерениrI ап,lплитуды вибросмещения измерительной системы в

диапазоне частот вращения, необходимо имитировать сигнал вибросмещения

последовательнО по двуI!( KtlHtlпElM измерениЯ (на 2Х осях од{ой магнитной опоры),

Группа контtжтов Jl на плате (268) в cocTtlBe шкафа управления позвоJIяет

задавать электрические сигналы от датчиков положения ротора по всем измерительным

каналапd (осям) системы мtlгнитного подвеса, Нопь задающего кzlнttла подкJIючается к

точке J1/6 платы 268.

Сигнал имитации вибросмещения представJIяет собой синусоиду, частота которой

совпадает с частотой враrцения ротора ацрегата, а амплитудное значение нЕlпряжения

опредеJIяет аN,Iплитуду вибросмещения по кzlн{шу измерения.

во избежtlние возбужденкя ротора при имитации вибросмещения вьIходные

усилители смП испьпываемьD( осей необход{мо откJIюIIить.

7.g.2Врежиме Ск дмП ((Левитация) подкJIюtмте генератор сигналов к тестовой

точке JIll (Jll2), предварИтельнО откJIюIIиВ линиЮ обратной связИ соответствующего

датчика (см. таблицу 1).Задайте синусоидЕшьную форму сигнtша,

при этом система диагностики Ск дмп вьцаст аварийное сообщение об отказе
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датЕмков положеЕия, одЕако это не повлияет на апгоритмы обработки сигнttлов в кtlнtшах

измерения

7.9.3 ПоДключите канаЛ KTTL> генератора сигналоВ к тестовой точке задани,I

частоты враIцения J2ll 1даплате детектировttниrl (см. рисунок 4).

7.9.4 Последовательно задавайте частоты генератора имитирующие следующие

частоты вращения: Nmin+O,OSNd, Nmin*O.2sNd, Nmin+O.SNd, Nmin+O,7sNd, Nmin+ 1,0Nd,

(Nmin : 2000 обlмин; Nd: Nn _2000 - диtшазон частот виброконтроля, Nn - номинztльнЕUI

частота врапIения агрегата, указаннм в паспорте на систему),

Для каждой из имитируемьD( частот враIцения задайте tlмплитуды синусоид

рzlвные Q,QlUmax, 0.25Umax, 0.5Umac, 0,75Umax, 0,95Umax, где Umax -максимtlльпо

возможнаrI неискzDкёнЕая амплитуда колебшrий, устtшовленнtUI в п. 7,5, Зафиксируйте

показания €lмплитуд виброперемещений vibvl3 ( vibwl3) и частоты враrцения на

цифровом дисплее дJIя кtDкдой из заданнЬD( allvlплитуд и частот сигналов имитации,

7.9.5 ,Щля имитации осевого вибросмещениlI, частоту синусоидапьного сигнала

необходrмо задавать в 4 раза большую чем частота KTTL вьD(одa>) генерz]тора сигнtшов,

Используется при этом только одIа тестовчrя точка для задани я - Jtl5 ,

7.9.6 Используя значение чувствительности измерительного канала указанное в

паспорте на систему, вы[Iислите tlмплитуду задаваемого вибросмещения в микрометах,

W13 и VW13, для осей V13 и Wt3 соответственно,

7.g.7 Для кд1кдого вьгмсленного зЕачеЕия заданного вибросмещения и

соответстВующегО зафиксирОванногО значения покtlзzlния д,Iсплея выtIислите приведенную

поцрешЕость ИК виброперемещений:

6 виб V13 : (VibVl3 - W13) / V max Vl3 * 100 %, (5)

где:

- (чlз) - обозначение оси, для остальньтх осей следует подстtlвJUIть значения: V2-

4, W1-3, W2,4,Zl2;
.Vmах-диtшzВонвибросмещени'IпосоотВетстВУющейоси'мкм:

- по радиальным нЕшравлениям от 0 до 333;

- по осевому нЕшравлению от 0 до 500,

7.9.8 Результаты проверки сtмтаются удовлетворительными, если приведеннzUI

погрешность электрической части измеритепьньD( KElHtmoB ап,rплитуды вибросмещения

ротора, по всем осям, не вьIходит за предельlt 5 О/о,
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7.10.1 Проверка производится с помощью калибратора электрических сигнЕlлов,

которым задают сигнал первиtIного преобразоватеJIя. Перед проверкой необходимо

убедиться, что первичный преобразоватепь из состава канала имеет действующее

свидетельство о поверке.

примечание: допускается проводить поверку канала сквозным методом, без

откIIючения термометра сопротивления. В этом слуIае производят имитацию

температуры в соответствии с ГоСт р 8.624-200б. Точки поверки Ткалиб зaдtlют в

соответстВии с рядОм -50, 0, 50, 100, 150,200 ,с. Погрешность при сквозном методе

поверки не должна вьrходить за пределы * 10 ОС.

7.|0.2 Каlrибратор подкIIючается вместо первиtIного преобразоватеJUI.

Отсоедините от входIого кJIеммника канала кабель, по.щодяпц{й от соответствующего

датчика. Соедините входЫ электрической части поверяемого канzша с вьD(одными

кJIеммами калибратора сопротивления.

7.10.3 В соответствии с руководством по эксплуатации на калибратор установите

его В режим имитации (термосопротивление - pt100). Последовательно подайте на вход

канzша не менее шести значений температуры, ptlBнoмepнo распределенньIх по диапtLзону

вьD(одного сигнала датIп{ка, используемого в проверяемом кtlнtше, вкJIюч€ц начальное и

конеtшое значениrI диапазона, и ToIпq/ 0 "С: -50, 0, 50, l00, 150, 200 ,с.

7.10.4 ,щля каждого значения установленного сигнала температуры произведите

отсчет результатов измерения температуры по пок&}аЕиям на дисплее системы и

рассчитайте абсолютную погрешность электрической части поверяемого канала по

формуле:

Ат: Тсист - Ткаrrиб, (7)

где

Тсист - измеренное значение температуры, ОС;

Ткалиб - заданное значение температуры, ОС.

7.10.5 Результаты проверки считаются удовлетворительными, если абсолютная

погрешность электрической части поверяемого кЕlнала температуры не вьD(одит за

пределы * б ОС.

8. Оформление резуJIьтатов поверки

8.1 Результаты поверки считtlются положитепьными, есJIи система

удовлетворяет требованиям настоящей методики.

8.2 При проведении поверки системы состчlвляется протокол произвольноЙ

lб



фрrщ D r(/юроu upшoдrlc! р€зуJБтаrн maФсd ц ухаиЕхе о cooIBgIgTBBB спст€ldы

цреЕяuJIясiдJrl цсбоваппa.
t.3 ПодошЕIьБrе р€з}льтаЕ поверlсп офроlяоrcr вядаsсй свцдсIсJ@тва о

пов€ркс.

8.4 РезуrБтаБr поs€рхr ctIETsKrTcr отрЕцаIеJЕшшш ес,шr прЕ црведеlхц

Еов€р(r устaшовrtеЕо цесооIвеrgгаи€ сЕст€!lЕ хоtя бЕ о,щоrу rB цсбошя-r ваgIоЕцей

rdеюдlrп,

8.5 Отрщгешше р€зуJБтагя пов€ркr офрrrлшоrся пуrеш аБIд8чп fiilецевrя о

цепрЕm.щости с уrдзsrLеlr Ее прI!t€,щх Еоверку каваIlов сцстgldъL

Мсrо.ш<а поверш р_цвботаяс

Вещшй шкевер отле.па ЕсIrЕгаЕ!й EporyKIm

ФБУ <Нвrсторлсrd ЩСМ>
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