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1 ввЕдЕниЕ
1.1 Настоящая методика поверки (далее - МП) устанавливает порядок проведения и

оформления результатов поверки системы измерительной стенда СВ-8МТ (далее - СИС) и

устанавливает методику ее первичной и периодической поверок.
1.2 .Щопускается проведение поверки отдельных измерительных каналов (лалее - ИК)

из состава СИС в соответствии с зшIвлением владельца СИС, с обязательным укванием в
свидетельстве о поверке информации об объеме проведенной поверки.

1.3 Интервал межд/ поверкаIvlи - 2 года.

2 ОПЕРШИИ ПОВЕРКИ
При проведении первичной и периодической поверок должны выполнятся операции

указанные в таблице 1.

Таблица 1

3 СРЕДСТВА ПОВЕРКИ
3.1 При проведении поверки должны применяться средства измерений, вспомогательные

устройства и оборулование, указанные в таблице 2.
Таблица 2

Наименование операции
Раздел

Методики
повеDки

проведение операции
первичная

повеDка
периоди!Iеская

повеDка

1 Внешний осмотр 7.| да да
2 оппобование 7.2 да да
3 определение метDологиlIеских хаDактеDистик
3.1 Определение приведенной к верхнему
пределу измерений (далее - ВП) погрешности
измерений ИК крутящего момента силы.
Количество ИК - 4

7.з,7.4 да да

3.1 Определение приведенной к ВП
погрешности измерений ИК частоты
(приложения r.?утящего момента силы).
Количество ИК - 1

7.5 да да

4 Проверка соответствия програп,rмного
обеспечения (далее - ПО) СИС 7.6 да да

Номер
пункга
мп

Наименование рабочшr эт€lлонов или вспомогательных средств поверки и основные
метрологические характеристики

1 2

7.з

Щинамомегр электронный переносной ДЭП3- l Д-5У- 1, наибольший предел
измерений силы 5 кН, пределы допускаемой относlrгельной погрешности измерениЙ
силы * 0,24 о/о;

линейка измерительная мепшлическшI, предел измерений длины 1000 мм,
отклонения от номинttльных значений длины шкалы и расстояний межлу любым
штрихом и началом или концом шкаJIы * 0,2 мм

7.4

Щинамомегр элекгронный переносной ДЭП3- 1 Д- 1 У- 1, наибольший предел
измерений силы 1 кН, пределы допускаемой относительной погрешности измерениЙ
силы * 0,24Yо;

линейка измерительная металлическая, предел измерений длины 1000 мм,
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откJIонения от номинальных значений длины шкaлJIы и расстояний межд/ любым
штрихом и началом или концом шкчlлы * 0,2 мм

7.5
Тахомегр АТТ 6006 (рег. J,,lb 20048_05), диапазон измерений частоты вращения, от

10 до 105 обlмин, пределы допускаемой относительной погрешности измерений
частоты вращения + (0.1 %+1е.м.р.)

вспомоzаmельные соеdсmва повеDкu

6.7

Термогигрометр ИВА-6Н-КП-,Щ: диапазон измерения температуры от 0 до б0 ОС,

пределы допускаемой абсолютной погрешности измерений температуры * 0,3 ОС;

диапц}он измерений атмосферного давления от 700 до 1 100 гПа; пределы
допускаемой абсолютной погрешности измерений атмосферного давления * 2,5 гПа;
диапазон измерения относительной влажности от 0 до 98 О/о; пределы допускаемой
абсолютной погпешности измеDений влажности *.З о/о

в с пом о z апе льно е о бо оvdов анuе
7.з,7.4,

7.5
Вспомогательные приспособления дш подготовки стенда к процессу поверки ИК
входят в комплект стенда (рисунки Б.1 + Б.3 приложения Б настоящей МП)

3.2 При проведении поверки допускается применять средства измерений других типов,

удовлетворяющие по точности и диапазону измерений требованиям настоящей МП.
3.3 При поверке должны использоваться средства измерений утвержденных типов.
3.4 Используемые при поверке рабочие эталоны должны быть поверены в установленном

порядке и иметь действующие свидетельства о поверке (знак поверки).
3.5 Рабочие этtlлоны должны быть внесены в рабочее помещение не менее чем за б часов

до начала поверки.

4 ТРЕБОВАНИЯ БЕЗОIIАСНОСТИ
4.1 При проведении поверки необходимо соблюдать требования техники безопасности,

предусмотренные <Правилами техниtIеской эксплуатации элекгроустановок потребителей>> и
кПравилами техники безопасности при эксплуатации электроустановок потребlтгелей> (изд.3),
ГОСТ |2.2.007.0-75, ГОСТ 12.1.019-79, ГОСТ 12.3.019-80, ГОСТ 12.2.09|-94 и требования
безопасности, указанные в технической документации на применяемые эftшоны и
вспомогательное оборудование.

4.2 Любые подкJIючения приборов проводить только при откJIюченном напряжении
питания Сис.

4.3 К поверке допускаются лица, изучившие руководство по эксплуатации на СИС и
настоящую МП, знающие принцип действия используемых средств измерений, освоившие

работу с приборами и используемыми эталонами, имеющие достаточную квалификацию и
прошедшие инструктаж по технике безопасности (первичный и на рабочем месте) в

установленном в организации порядке.
ВНИМАНИЕ! На открытьIх контактах кJIеммных колодок СИС напряжение опасное дJIя

человеческой жизни - 220 В.

5 УСЛОВИЯ ПОВЕРКИ
5.1 Условия поверки стенда должны соответствовать условиям его эксплуатации,

нормированным в технической документации, но не выходить за нормированные условия
применения средств поверки.

Операции по всем пункгам настоящей методики проводят при соблюдении следующих
нормЕrльных условий:
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температура окружающего воздд&, ОС ........ ...... от l0 до 30;
относительнlлJI влa)кность воздуха,О/о .......... ........ от 30 до 80;

атмосферное давление, кfIа ......... от 84,0 до 106,7.

6 ПОДГОТОВКА К ПОВЕРКЕ
6.1 Подготавливаемая к поверке СИС должна быть технически исправна. На ней должны

быть выполнены все предусмотренные регламентные работы, установлен объекг испытаний
(далее - стабилизатор), проведена градуировка ИК IФутящего момента силы (в соответствии с
приложением А к МП) и сделаны соответствующие отметки в эксплуатационных документах.

6.2 Перед проведением поверки, выполняемой непосредственно на месте технического
обслуживания, убедиться в наличии возможности ра:}мещения необходимых средств поверки,

}добстве и безопасности работы с ними.
6.3 Проверить н€л"личие свидетельств (знаков поверки) о поверке рабочих этаJIонов.
б.4 Средства поверки вкдержать в условllях и в течение времени, установленньтх в НТЩ

на эти средства.
6.5 Подгоювить к работе средств поверки фабочие эталоны), перечисленные в таблице 2

МП, в соответствии с инсгрукциJIми и руководствами по ID( эксплуатации (паспортами).
6.6 Проверить целостность электрических цепей ИК.
б.7 Перед началом поверки измерить и занести в протокол поверки значения параметров

условий оцружающей среды (температура, относительная влtDкность воздуха и атмосферное
давление).

7 ПРОВЕДЕНИЕ ПОВЕРКИ
7.] Внешнuй осмоmр
7.1.1 Проверить целостность корпусов и отсугствие видимых повреждений компонентов

СИС, наJIичие накJIеек.
7.|.2 Проверить исправность органов управления (четкость фиксации положения

переключателей и кнопок).
'l.|.З Проверить р:вмещение измерительных компонентов, правильность схем

подключения используемых в ИК датчиков.
7.1.4 Проверить соответствие типов и заводских номеров фаюически использованных

компонентов СИС типам и заводским номерам, ука}анным в паспорте на стенд.
7.1.5 Проверить отсугствие следов коррозии и нагрева в местtж подкJIючения проводных

линий; отсутствие нарушений экранировки линий связи; отсугствие обугливания изоJlяции на
внешних юковедущих частях СИС; отсугствие неудовлетворительного IФепления ршъемов;
целостность за}емления элекгронных блоков СИС.

7.1.6 Результаты осмотра считать положительными, если выполняются
вышеперечисленные требования. В противном слr{ае поверка не проводится до устранения
выявленных недостатков.

7.2 Опробованuе
7.2.1 Подготовить СИС к работе в соответствии с РЭ.
7.2.2 Включить питание шкафа приборного СИС.
7.2.З Запустить црограмму управления работой стонда, HiDKaB с помощью манипуjIятора

типа (мышь) (далее - мышь) на пиктограмму с нiвванием <stabilizator_Ml8> (ее адрес
С :/stabilizator_Ml 8/stabil izator_Ml 8. ехе) на мон иторе СИС.

7.2.4В открывшемся окне слева вверху H.DKaTb значок n фr.
7.2.5 Выбрать окно <Измерения)), вкJIадку кЗначения>>.
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7.2.6 Результаты опробования считать положительными, если во всех восьми окошк€lх
ИК крутящего момента силы отображаются любые не нулевые значения и на мониторе СИС не
выдано сообцений об ошибке.

7,3 Опреdеленuе прuвеdенной к ВП поzреланосmu uзмеренuй ИК круmяще?о моменmа сuлы
в в е рmuкuльн ой пло с ко с mu

Определение метрологических характеристик ИК кругящего момента силы в
вертикальной плоскости осуществJlяется комплектно.

7.3.1 Подготовить стенд к процессу поверки ИК Iсpугящего моменга силы в вертикальной
плоскости.

7.3.1.1 Разгрузить установленный на стенде стабилизаюр с помощью специального
т:rлрепа - поз. 15, рисунка Б. 1, приложения Б к МП (далее - рисунок Б. 1).

7.З.1.2 Откругить гайки хомугов (поз. 23 рисунка Б.1), отсоединить дюритовый рукав
(поз. 22 рисунка Б.l), соединяющий приводной вал элекгродвигатеJи с вtlлом вибратора.
Разъединить приводной вал элекгродвигатеJuI и вап вибратора (поз. 1 3 рисунка Б. l).

7.3.1.3 Отсоединl,tть с правой стороны стабилизатора тросовый заким (поз. 42 рисунка
Б.1), сняв его с ролика нижней качапки (поз. 19 рисунка Б.l) и с ролика црепления к
стабилизатору (поз.20 рисунка Б.l), предварIrгельно откррив гайки с болтов-осей (поз.3l
рисунка Б.1).

7.3.I.4 Заменrгь тросовый зaDким правого пера стабилизатора - на тросовый зажим,
состоящий из дин€лN,rомегра электронного универсального ЩЭП3-1Д-0,5У-1 - поз. 34 рисунка Б.2,
приложение Б к МП (далее - рисунок Б.2), переходников для динамометра (поз. 35 рисунка Б.2)
и специ.lльньrх боrrгов-рымов (поз. 36 рисунка Б.2) д- црепления тросового зtDкима.

специrlльных боrпов-рымов (поз. 36 рисунка Б.2) д* крепления тросов.
7.3.1.5 Установrгь на кDкдый из четырёх узлов крепления амортшнура (поз. б и 14

рисунка Б.2) уголок (поз. 8, сечение I-I рисунка Б.2) д* жёсткого IФепления подвески
стабилизатора.

7.3.2 Включить питание СИС.
7.3.3 Запустить программу управления работой стендц HtDKaB с помощью манипуJIятора

мышь на пикгограмму с н&}ванием <stabilizator_Ml8> (ее адрес C:l stabilizator_Ml8\
stabilizator_Ml8.exe).

7.З.4В открывшемся окне слева вверху HEDKaTь значок к ф>.
7.3.5 Выбрать окно кИзмерения), вкладку кЗначения>>.

7.3.б Выдержать аппаратуру во вкJIюченном состоянии не меноо 30 мин.
7.3.7 Лпнейкой измерить длину плеча приложениJI силы отдельно дJlя правого и левого

плеча фисунок l) и занести пол}ценные значения в столбцы 3 таблиц B.l + В.4 приложения В
МП (далее - таблицы B.l + В.4).

7.3.8 Нагрузить правое перо стабилизатора с помощью специального талрепа (поз. 15

рисунка Б.1) силой 490,33 Н (строка 1, столбец 1 таблицы B.l), контролируя значение
приложенной силы по динамометру (поз. 34 рисунка Б.2).

7.3.9 Записать в строку l столбца 5 таблицы B.l значение кругящего момента силы по
показаниям ИК Iсpугящего момента силы, отображаемым в окошке Kl Правое IФыло в верт. пл.)
вкJIадки <<Значения) окна <Измерения>>.

7.3.10 Повторить п.п. 7.3.8 + 7.3.9 МП для остальных значений силы, указанных в
столбце 1 таблицы В.1.

7.3.11 Повторить п.п. 7.3.8 + 7.3.10 МП для заполнения столбцов б g7 таблуlцы В.1.
7.З.|2 По данным столбца l таблицы В.1, по формуле (1) рассчитать и занести в столбец

2 указанной таблицы значения силы в кгс.
По данным столбцов 2 иЗ таблицы B.l, по формуле (2) рассчитать и занести в сmлбец 4

указанной таблицы значения кругящего момента силы.
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7.З.|З По формулам (3) * (9) МП последовательно произвести расчеты и заполнить
столбцы 8 + 13 таблицы l.B.

7.З.l4 Повторlтгь п.п.7.3.1.3,7.З.1.4 и 7.3.8 + 7.3.13 МП для левого пера стабилизатора
(результаты измерений считывать в окошке <2 Левое крыло в верт. пл.) вкJIадки <Значения>
окна кИзмерения); результаты измерений и расчетов заносить в таблицу В.2).

1r*- --:-
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Рисунок l - Схема приложения нагрузок и установки стабилизатора на стенд испытаний

7.3.15 Результаты проверки Ик кругящего момента силы в вертикальной плоскости
считать положительными, если полrrенные значения приведенной к ВП погрешности
измерений кругящего момента силы (значения в столбцах 13 таблиц B.l и В.2), не превышают +

|,0Уо.
7.4 Опреdеленuе прuвеdенной к ВП поzреtлносmu uзмеренuй ИК круmяtцеео моменmа сuлы

в aopll, онm альной пло с ко с mu
Определение мgгрологшIеских характеристик ИК цругящего момента силы в

горизонтальной плоскости осуществJuIется комплекгно.
7.4.| Подготовить стенд к цроцессу поверки ИК цругящего момента силы в

горизонтtlльной плоскости.

I
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7.4.|.l Разгрузить установленный на стенде стабилизаюр с помощью специального
т:rлрепа (поз. 15 рисунка Б.1).

7.4.1.2 Отlgугить гайки хомутов (поз. 23 рисунка Б.l), отсоединить дюритовый рукав
(поз. 22 рисунка Б.l), соединяющий приводной вал элекгродвигателя с валом вибратора.
Разъединить приводной вал элекгродвигатеJIя и вал вибратора (поз. 13 рисунка Б.1).

'I.4.1.3 Снять с правой и левой сторон стабилизатора тросовые зажимы (поз. 42 рисунка
В.1) вместе с тросами и верхними роликап,rи (поз. 20 рисунка Б.l), откругив гайки с болтов-осей

роликов (поз. 31 рисунка Б.l).
7.4.|.4 Установить на кalкдый из четырёх узлов tФепления амортшнура - поз.8 рисунка

Б.3, приложение Б к МП (далее - рисунок Б.3 ) уголок (поз. 7, сечение L-L рисунка Б.3) лля
жёсткого крепления подвески стабилизатора.

7.4.1.5 Закрепlтгь тросовое приспособление (поз. 8, 17, 28, З7 рисунка Б.3) к
стабилизатору чорез верхний и нижний ролик крепления (поз. 13 рисунка Б.3), откруrив гайки с
бо.тrгов-осей (поз. 26 рисунка Б.3) роликов.

7.4.1.6 Установить коуш (поз. 37 рисунка Б.3) вертикttльно пропустив трос через задние
колеса (поз. 17 рисунка Б.3), установленные на IФеплении (поз. lб рисунка Б.3).

7.4.|.7 Закрепить узел Iсpепления динамометра (поз.43 рисунка Б.3) с переходникаIuи
(поз. 44, 45 рисунка Б.3), установив крепление (поз. 20 рисунка Б.3) к стабилизатору.

7.4.1.8 Закрепить колесо (поз. 19 рисунка Б.3) к поперечной трубе стенда (поз. 18

рисунка Б.3).
7.4.1.9 Заrсрепить тtlлреп (поз. 36 рисунка Б.3) через специальное крепление к нижней

балке стенда.
7.4.1.10 Пропустl,rгь 1рос через колесо (поз. 19 рисунка Б.3), созлав тросовый зажим,

состоящий из динамометра (поз. 43 рисунка Б.3), переходников дJIя динамометра (поз. 44

рисунка Б.3) и специальных рымов (поз. 45 рисунка Б.3) для закрепления тросового зtDкима.
7.4.2 Включить питание СИС.
7.4.3 Запустить программу управления работой стенда, HaDKaB с помощью манипулятора

мышь на пикгограмму с названием Kstabilizator_Ml8> (ее адрес C:l sИbilizator_Ml8\
sИbilizator_Ml 8.ехе).

7.4.4В открывшемся окне слева вверху нalкать значок к ф>.
7.4.5 Выбрать окно <<Измерения>, вкJIадку <Значения>>.

7.4.6 Выдержать аппаратуру во вкJIюченном состоянии не менее 30 мин.
7.4.7 Нагрузить правое и левое перо стабилизатора одновременно с помощью

специального талрепа (поз.36 рисунка Б.3) силой |47,1 H (строка l, столбец l таблицы В.3),
контролируя значение приложенной силы по динамометру (поз. 43 рисунка Б.3).

7.4.8 Записать в строку l столбца б таблицы В.3 значение кругящего момента силы по
покLзаниям ИК кругящего момента силы, оюбражаемым в окошке <3 Правое крыло в гориз.
пл.> вкJIадки <Значения> окна кИзмерения>.

7.4.9 Повюрить п.п. 7.4.7 + 7.4.8 МП для остальных значений силы, указанных в столбце
l таблицы В.3.

7.4.10 Повторить п.п.7 .4.7 + 7.4.9 МП для заполнения сmлбцов б и7 мблицы В.3.
7.4.1l По данным столбца l таблицы В.3, по формуле (1) рассчlа,гать и занести в столбец

2 указанной таблицы значения силы в кгс.
По данным столбцов 2 пЗ таблпцы В.3, по формуле (2) рассчитать и занести в столбец 4

указанной таблицы значения кругящего момента силы.
7.4.|2 По формулам (3) * (9) МП последовательно произвести расчеты и заполнить

столбцы 8 + 13 таблицы 3.В.
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7.4.1З Повторить п.п. 7.4.7 + 7.4.12 МП для левого пера стабилизатOра (результаты
измерений считывать в окошке к4 Левое крыло в гориз. пл.) вкJIадки <<Значения) окна
кИзмерения)); результаты измерений и расчетов заносить в таблицу В.4).

7.4.14 Результаты проверки ИК кругящего момента силы в горизонтальной плоскости
считать положительными, если полr{енные значения приведенной к ВП погрешности
измерений крутящего момента силы (значениJI в столбцах 13 таблиц В.3 и В.4), не превышают +

2,0Уо.
7,5 Опреdеленuе прuвеdенной к ВП по?решносmu u:,меренuй ИК часmоmы прuлфtсенuя

круmяlцеzо моменmа сuлы
7.5.1 Определение приведенной к ВП погрешности измерений ИК частоты приложения

црутящего момеЕта силы производится на подготовленном в соответствии с п. 2.2.2 РЭ (Стенд
испытаний на выносливость стабилизаторов (черт.8АТ-3100.000-05) вертолета Ми-8 и его
модификаций. Руководство по эксплуатации. 765-00-00-00 РЭ) к проведению испытаний стенде,
с установленным на нем стабилизатором.

7.5.2 На вал элекгродвигатеJlя накJIеить светоотрtDкающий маркер, как показано на

рисунке 3, цп последующего измерения частоты вращения вала двигатеJuI, задающего частоту
приложения крутящего момента силы к стабилизатору.

Рисунок 3 - Месm наклейки светооцакающего маркера на вал элекгродвигатеJIя

7.5.3 Включrть питание СИС.
7.5.4 Запустить программу управлениrI работой стенда" нФкав с помощью манипулятора

мышь на пиктограмму с н.вванием Kstabilizator_Ml8> (ее адрес C:l sйbilizator_Ml8\
sИbilizator_Ml8.exe).

7.5.j В открывшемся окне слева вверху нажать значок к ф>.
7.5.6 Выбрать окно кИзмерения>, вкJIадку <<Значения>>.

7.5.7 Выдержать аппаратуру во вкJIюченном сосюянии не менее 30 мин.
7.5.8 В нижней части эIФана монитора перекJIючатель кСкорость) установить в

положение <Медленно>.
7.5.9 С помощью кJIавиш <Увеличение и уменьшение) добиться показания ИК часmты в

окошке кЧастота> в верхней части экрана монитора близкого к значению, указанному в строке
l, столбца 1 таблицы В.5 приложения В МП (далее -таблица В.5).
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7.5.10 Записать показания ИК частоты (из окошка кЧастотa>) в строку 1, столбца 2
таблицы В.5.

7.5.1l Тахометром измерить частоту вращения кrла элекгродвигатеJIя и полl"rенный

результат записать в строку l, столбца 3 таблицы В.5.
7.5.12 Повторить п.п. 7.6.9 + 7.6.1l шя остальных значений частоты из столбца 1

таблицы В.5.
7.5.13 По формуле (10) МП для к:Dкдого значения частоты, измеренного ИК частоты,

рассчитать и занести в gголбец 4 таблицы В.5 значение абсолютной погрешности измерений.
7.5.14 По формуле (1l) МП рассчитать и занести в столбец 5 таблицы В.5 значение

приведенной к ВП погрешности измерений ИК частоты.
7.5.15 Результаты проверки считать положительными, полr{енное значение приведенной

к ВП погрешности измерений ИК частоты в столбце 5 таблицы В.5 МП не превышает +2Yо.
7.6 Проверка сооmвеmсmым пpozpclwшHozo обеспеченчя С ИС
Соответствие ПО СИС проверяется пугем вычисления цифровых идентификаторов

(контрольных суплм) файлов metгolog.vi и Measure-kalibr.vi и сравнением указанных данных с

данными, приведенными в р.вделе 2.1 Паспорта СИС СВ-8МТ (ПС СИС1.
7.6.1 Запустить программу управления работой стенда, HEDKaB с помощью манипуJитора

мышь на пиктограмму с нtвванием <sИbilizator_Ml8> (ее адрес C:\sйbilizator_Ml8\
stabilizator_Ml8.exe). ]

7.6.2В открывшемся окне слева вверху нalкать значок ( Ц2 ).
7.7.3 Выбрать окно <Состояние программы>. Отобрalкаемые во вкJIадке кКонтрольная

cylvrмa файлов по проюколу MD5> для файлов metrolog.vi и Measure-kalibr.vi цифровые
идентификаторы сравнIrгь с соответствующими данными, приведенными в рчвделе 2.1 ПС СИС.

7.6.4 Результаты проверки счrгать положительными, если отображаемые в окне
кСостояние программы> цифровые идентификаторы файлов metrolog.vi и Measure-kalibr.vi
совпадают с соответствующими данными, приведенными в рд}деле 2.1 ПС СИС.

8 ОБРАБОТКА РЕЗУЛЬТАТОВ ИЗМЕРЕНИЙ
Значение силы, вырФкенной в килограп,lм-силы (кгс) рассчитыв€lют по значению силы,

вырФкенному в ньютонах (Н), по формуле (l):

ц,^^ - 
F" 

(1)кгс 9,8о665

Значение крутящего момента силы рассчитывают по формуле (2):

Мк = &r. ' Дпrr. ,

где l'uп. - величина плеча приложения силы, м.
По результатам измерений ИК крутящего момента силы, рассчитывают средние

арифметические значенllя показаний ИК, для прямого Х16 и обратного.Гi хода отдельно, по
формулам:

(2)

п
- 1г
Х* =;LX*i ;

[=1

(3)
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п_ 1г,
xk =;Lxk, , (4)

i=1
где Х6; - показания ИК кругящего момента силы, полученные при прямом ходе (при

нарастании кругящего момента силы); Xki - показания ИК кругящего момента силы
полученные при обратном ходе (при убывании IФугящего момента силы), кгс,м.

Абсолютное значение оценки систематиtIеской составляющей погрешности
рассчrгывают по формуле (5):

Х* + х'*
Аск= _мк

Абсолютное значение вариации показаний рассчитыв:lют по формуле (6):

hy=|Xц-Xkt (б)

Абсолютное значение среднеквадратического откJIонения слуlайной составляющей
погрешности с )п{етом вариации показаний, рассчитывают по формуле (7):

(5)

h?
*п

Границы
формуле (8):

суимарной абсолютной погрешности в проверяемых точках

Приведенную к верхнему пределу измерений погрешность
по формуле (9):

бпр =
mах(Дд),100

мЕ

где Мд - верхниЙ предел измерениЙ ИК кругящего момента силы,
Абсолютную погрешность результатов измерений ИК частоты

рассчитывают по формуле (l0):

Lr= Fик - FT ,

(7)

рассчитывают по

(8)

(в процентах) рассчl.rгывают

(9)

кгс,м.
в проверяемых точках

(l0)

rде Fпки FT- поквания ИК частоты и показания Tulxoмeтp4 соответственно, Гц.
Приведенную к верхнему пределу измерений погрешность (в процентах) рассчитывают

по формуле (1 1):

mах(Ар), 100

xllr(x*l - Х*), + дLr(x;.,_ Xk),

бпрр = MF (1 1)
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где МF - верхний цредел измерений ИК частоты, Гц.

9 ОФОРМЛЕНИЕ РЕЗУЛЬТАТОВ ПОВЕРКИ
1.1 Результаты поверки заносятся в протокол поверки (Приложение В).
1.2 При положительных результатах поверки оформляется свидетельство о поверке.
1.3 При отрицательных розультатах поверки применение СИС запрещается, оформляется

извещение о непригодности к применению.
1.4 При поверке отдельных ИК из состава СИС в свидетельство о поверке заносится

информация о конкретных ИК, прошедших поверку.
1.5 В раздел 8.3 ПС СИС заносится соответствующм запись.
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Приложение А
(обязате.пьное)

Методика градуировки ИК крутящего момента сплы

1 Подготовка к градуировкш ИК кругящего момента сплы
1 Подготовить СИС кработе в соответствии с РЭ.
1.2 Включить питание шкафа приборного СИС.
1.3 Запустить прогрЕlil,rму управления работой стенда, накав с помощью манипуJIятора

типа ((мышьD (далее - мышь) на пиктограмму с н.вванием Kstabilizator_Ml8> (ее адрес

С :/stabi l izator_Ml8/sИbi lizator_Ml 8. ехе) на мон иторе СИС.

1.4 В открывшемся окне слева вверху нажать значок n ф о.

1.5 Выбрать окно кИзмерения>, вкJIадку <<Значения>>.

1.6 Выдержать аппаратуру во вкJIюченном состоянии не менее 30 мин.
1.7 Приступить к дальнейшей процедуре градуировки, если во всех восьми окошках ИК

кругящего момеIIта силы отобрaDкаются любые не нулевые значения и на монлrгоре СИС не

выдано сообщений об ошибке.
1.8 Выбрать окно <Состояние программы>, во вкJIадке <Включl.tть моментную

калибровку) ввести пароль в окошко <Пароль на моментную калибровку)), затем нФкать кнопку
кВ ключl,tть> (т. к. окно <<МомеЕтншI калибровко> заблокировано паролем).

2 Граryировка ИК крутящего момента силы в вертпкаJIьной плоскости
2.1 Разгрузить установленный на стенде стабилизаюр с помощью специ:Lльного тtллрепа -

поз. 15, рисунка Б.1, приложения Б к МП (далее - рисунок Б.l).
2.2 ОтI9углrгь гайки хомугов (поз. 23 рисунка Б.1), отсоединить дюритовый рукав (поз.

22рпсункаБ.1), соединяющий приводной вал электродвигателя с вtIлом вибратора. Разъединить
приводной вал элекгродвигатеJIя и вап вибратора (поз. 13 рисунка Б.1).

2.3 Отсоединить с правой стороны стабилизатора тросовый зажим (поз. 42 рисунка Б.1),
c}uIB его с ролика нижней качалки (поз. 19 рисунка Б.l) и с ролика крепления к стабилизатору
(поз. 20 рисунка Б.l), предварительно отIФугив гайки с бо.гrгов-осей (поз. 31 рисунка Б.1).

2.4 Заменить тросовый заким правого пера стабилизатора - на тросовый зажим,
сосюящий из динамометра элекгронного универсального ЩЭП3-1Д-0,5У-1 - поз. 34 рисунка Б.2,

приложение Б к МП (далее - рисунок Б.2), переходников дJIя дин:лI\,rометра (поз. 35 рисунка Б.2)

и специальных боrrгов-рымов (поз. 36 рисунка Б.2) д- крепления тросового зa:кима.

2.5 Установить на каждый из четырёх узлов крепления амортшнура (поз. б u |4 рисунка
Б.2) уголок (поз. 8, сечение I-I рисунка Б.2) д- жёсткого крепления подвески стабилизатора.

2.6На монкгоре СИС выбрать окно <<Моментная калибровко (далее - на мониторе СИС
остаётся окно <Моментная калибровка>).

2.7 В окошке <Номер каналa>) выбрать Kl>.
2.8 Линейкой измерить длину плеча приложениJI силы дJIя правого плеча фисунок 1,

МП) и занести полуIенные значения в окошко кЩлина плеча (мм)>. Щлина плеча приложения
нагрузки должна быть (935+10) мм (от шарнирной опоры IФепления стабилизатора файона
нервюры Nч 1)).
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2.9 Нагрузить правое перо стабилизатора с помощью специilIьного талрепа (поз. 15

рисунка Б.1) силой 490,ЗЗ Н (строка 1, столбец l таблицы В.1), контролируя значение

приложенной силы по динамомецу (поз. 34 рисунка Б.2).

2.10 В окошке кПриложеннчш сила (кгс)> записать значение ((50), что соответствует
приложенной силе 50 кгс (490,33 Н).

2.1l Нажать кнопку <<Измерение>. В окошке <<Рассчrтанный момент (кгс*м)) появится

значение прилагаемого крутящего момента силы. Убедиться, что результат измерения записался

в таблицу кРезультаты з:л}.rеров моментной калибровки) в первой строке <1 Прав. IФыло в верт.

пл.D первого столбца кзамер 1>.

2.12 Повторить п.п. 2.1.9 + 2.I.1l методики градуировки для остtlльных значений силы:
а) 100 кгс (980,67 Н) - <замер 2>;

Ь) 150 кгс (1471,0 Н) - кзамер 3>;

с) 200 кгс (19б1,33 Н) - <замер 4>;

d) 266 кгс (2608,57 Н) - кзамер 5>.

2.13 Повторить п.п. 2.9 + 2.12 методики градуировки цб всех значений силы не менее 6

раз.
2.14 Рядом с окошком кНомер кана,ла> с выбранным каналом <1>> нажать кнопку

<<Расчёт>. Визуально убедlтгься в линейной зависимости кЗаданное значение)) и <Измеренное

значение)) по графику посередине экрана монитора. В таблице <Результаты расчёта> заполнится
первая строка: <Канал> - ((l), кКоэфф> и кСмещение) - появятся результаты расчёта.

2.15 Выполнить п.п.2.1 + 2.6 методики градуировки дш левого пера стабилизатора.

2.1б В окошке кНомер KaHа.lIa>) выбрать к2>.

2.17 Выполнить п.п. 2.8 + 2.|З методики градуировки ця левого пера стабилизатора и

убедлпься, что результаты измерения записались в таблицу <Результаты замеров моментной

калибровки) во второй строке к2 Левое крыло в верт. пл.).
2.18 Рядом с окошком <<Номер канала> с выбранным каналом <<2>> нажать кнопку

<Расчёт>. Визуально убедlаlгься в линейной зависимости <<Заданное значение)) и кИзмеренное
значение) по графику посередине экрана монитора. В таблице <Результаты расчётa> заполнится
вторм строка: <<Канал> - <<2>r, <Коэфф> и <Смещение)) - появятся результаты расчёта.

3 Граryировка ИК крутящего момента силы в горизонтальной плоскости
3.1 Разгрузить установленный на стенде стабилизатор с помощью специального талрепа

(поз. 15 рисункаБ.l).
3.2 Отryугить гайки хомутов (поз. 23 рисунка Б.l), отсоединить дюритовый рукав (поз.

22 рисунка Б.1), соединяющий приводной вал электродвигателя с валом вибратора. Разъединить
приводной вчrл элекгродвигатеJIя и ва.гl вибратора (поз. 13 рисунка Б.1).

3.3 Снять с правой и левой сторон стабилизатора тросовые зажимы (поз. 42 рисунка В.1)
вместе с тросами и верхними роликами (поз. 20 рисунка Б.1), откругив гайки с болтов-осей

роликов (поз. 31 рисунка Б.l).
3.4 Установить на каждый из четырёх узлов крепления амортшнура - поз. 8 рисунка Б.3,

приложение Б к МП (далее - рисунок Б.3 ) уголок (поз. 7, сечение L-L рисунка Б.3) для жёсткого
крепления подвески стабилизатора.
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3.5 Закрепить тросовое приспособление (поз. 8, 17,28,37 рисунка Б.3) к стабилизатору
через верхний и нижний ролик IФепления (поз. l3 рисунка Б.3), откругив гайки с болтов-осей
(поз. 26 рисунка Б.3) роликов.

3.6 Установить коуш (поз. 37 рисунка Б.3) вертикально цропустив трос через задние

колеса (поз. 17 рисунка Б.3), установленные на I9еIIлении (поз. lб рисунка Б.3).

3.7 Закрепить узел крепления динамометра (поз. 43 рисунка Б.3) с переходниками (поз.

44,45 рисунка Б.3), установив крепление (поз. 20 рисунка Б.3) к стабилизаmру.
3.8 Закрепить колесо (поз. 19 рисунка Б.3) к поперечной тубе стенда (поз. l8 рисунка

Б.3).

3.9 Закрепить тtLлреп (поз. 36 рисунка Б.3) через специальное IФепление к нижней балке

стенда.

3.10 Пропустить трос через колесо (поз. 19 рисунка Б.3), создав тросовый зzl)ким,

состоящий из динамометра (поз. 43 рисунка Б.3), переходников дJIя динамометра (поз. 44

рисунка Б.3) и специальных рымов (поз. 45 рисунка Б.3) дп" закрепления тросового з:Dкима.

3.1l На мон}rгоре СИС выбрать окно <<Моментная калибровкa> (дшIее - на монигоре
СИС остается окно <<Момеrrгная калибровко).

3.12 В окошке <Номер каналa>) выбрать <3>.

З.l3 Линейкой измерлпь длину плеча приложения силы дш правого плеча фисунок l) и
занести полученные значения в окошко <,Щлина плеча (мм)>. ,Щлина плеча приложения нагрузки

должна быть (935 + l0) мм (от шарнирной опоры крепленllя стабилизатора (района нервюры J'{b

l).
3.14 Нагрузить правое и левое перо стабилизатора одновременно с помощью

специального талрепа (поз. 36 рисунка Б.3) силой l47,1 Н (строка 1, столбец l таблицы В.3),

контролируя значение приложенной силы по динамометру (поз. 43 рисунка Б.3).

3.15 В окошке кПриложенн:ш сила (кгс)> записать значение Kl5>, что соответствует
приложенной силе 15 кгс (147,1 Н).

3.16 Нажать кнопку <Измерение>. В окошке <Рассчитанный момент (кгс*м)> появится

значение прилагаемого кругящего момента силы. Убедrтгься, что результат измерениJI записался

в таблицу <Результаты замеров моментной калибровки)) в тетьей строке <3 Правое крыло в

гориз. пл.D первого столбца кзамер 1>.

3.17 Повmрить п.п. 3.14 + 3.1б методики градуировки дIя остальных значений силы:

е) 30 кгс (249,2 Н) - кзамер 2>;

0 45 кгс (44l,З Н) - кзамер 3>;

g) 60 кгс (588,4 Н) - <замер 4>.

3.18 Повторить п.п. 3.14 + 2.17 методики гра.ryировки дJIя всех значений силы не менее 6

раз.
3.19 Рядом с окошком <Номер KaH:uIa>) с выбранным KaHmIoM <<3>> нalкать кнопку

кРасчёт>. Визуально убедrгься в линейной зависимости <Заданное значение)) и кИзмеренное

значение> по графику посередине экрана монитора. В таблице <Результаты расчёта> заполнится
третья строка: <<Канал> - ((3), кКоэфф> и <Смещение> - появятся результаты расчёта.

3.20 Щля левого пера стабилизаmра нагружение силой проводить не нzlдо, т.к.

конструкция приспособленлtя позволяет нагружать правое и левое перо стабилизатора
одновременно. Убедиться, чю результат измерения запис.шся в таблицу <Результаты замеров
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моментной калибровки> в четвёртой сцоке к4 Левое IФыло в гориз. пл.> во всех gголбцах

(заI\,{ер...).

3.2l В окошке <Номер канала)) выбрать <4>.

З.22 Рядом с окошком <<Номер канала> с выбранным кан{Lлом к4> HartcaTb кнопку
кРасчёт>. Визуально убедmься в линейной зависимости кЗаданное значение) и кИзмеренное

значение) по графику посередине эIФана монитора. В таблице <Результаты расчега> заполнится
четвёртая строка: кКанал> - ((4), кКоэфф> и кСмещение) - появятся результаты расчёта.

Примечание - При возникновении ошибок при записи результатов измерений в процессе

фадуировки необходимо накать кнопку <<обнуление замеров)) дJIя удtlления значений в таблице

<Результаты замеров моментной капибровки) и повторить измерениrI. При этом расчеты
градуировки не сбрасываются.



L7

Приложение Б
(информационное)

Рисункп

Рисунок Б.1
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Приложение В
(рекоменлуемое)

Форма протокола поверки

протокол J\} _
поверки спстемы измеритеJIьной сгенда СВ-8МТ

4 Вспомогательные средства: в соответствии с методикой поверки 206-2З09.|-2015 МП.
5условия
5.1 Температypа окружающего воздуха. оС

5.2 относительнtш влажность воздуха. ой

5.3 Атмосферное давление, кПа

6 Результаты экспериментальных исследований
6.1 Внешний осмотр:
6.2 Результаты опробования: ...
6.3 Результаты исследований метрологических характеристик.
Результаты метрологических исследований и рабочие материtlлы,

погрешности ИК, приведены в таблицах B.l - В.9.
в соответствии с

содержащие данные по

методикой поверкиРасчет погрешности ИК проводlтгся
206-2309.1_20l5 мп.

Таблица В.1 Результаты определения приведенной к ВП погрешности измерений ИК крутящего
момента силы в кальной плоскости ( стабил

Jф и дата свидетельства о

показания Ик
кругящего момента

слtлы в циклах
нагружениrI,

Хо, (X},). кгс,м



момента силы в

момента силы в

момента силы в

2L

ьной плоскости (левое перо стабил

ьнои плоскости вое пеDо стабил

плоскости (левое

Таблица В.2 Результаты определения приведенной к ВП погрешности измерений ИК r9угящего

показания Ик
кругящего момента

с}tлы в I]дкJIах

нагружения, Х1;

Значения сост. погрешности, кгс,м

Таблица В.3 Результаты определения приведенной к ВП погрешности измерений ИК кругящего

показания Ик
кругящего момента

сплы в Iцлклах

нагружения, Хg;

Таблица В.4 Результаты определениJI приведенной к ВП погрешности измерений ИК крутящего

показания Ик
кругящего момента

силы в цикJIах

нагружения, Хlд

Значения сост. погрешности, кгс,м



22

Таблица В.5 Результаты определения приведенной к ВП погрешности измерений ИК частоты
ния крутящего момента силы

Частоrа,
Гц

показания Ик
частmы, Fдд,

Гц

показания
тахометра, F7,

Гц

Значение абс. погр.,

ДF,
Гц

Прив. к ВП погр.,
бпР'

%
l 2 з 4 5

26
28
30
з2

6.4 Результаты проверки соответствия программного обеспечения СИ;

Поверитель
(подпись, дата) (Ф.и.о.)


