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ГСИ. устройства весоизмерительные автоматические WPL, MCheck2. Методика поверки

ввЕдЕниЕ

Настоящий документ распространrIется на устройства весоизмерительные автоматические
WPL, MCheck2 (далее 

- 
АВУ), предназначенные дJuI предназначены для измерениЙ массы,

сортировки, иlили маркировки фасованньD( товаров.
Настоящий докуплент устанавливает методику первичной и периодическоЙ поверок.
Методы поверки, описанные в настоящем документе, соответствуют положениям ГОСТ Р

54'r.96-201l кУстройства весоизмерительные автоматические. Часть 1. Метрологические и

технические требования. Методы испытаний>: пп. 7.3 <Первичнzш поверка>>,7.4.1 <ПоследуюЩая

поверка) и разд. 8 <Методы испытаний>.
Межповерочный интервал - l год.

1 ОПЕРАЦИИ И СРЕДСТВА ПОВЕРКИ

1.1 При поверке проводятся операции, указанные в таблице l. Погрешность применяемых
этtIлонов массы не должна превышать одну треть предела допускаемой погрешности дJuI наГрУзки.

1.2 Основные средства поверки:
гири, соответствующие кJIассу точности Ft, Fz или Mt по ГОСТ OIML R 1l1-1-2009.
весы неавтоматического действия по ГОСТ OIML R 76-1-2011 (весы для сТатичеСКОГО

взвешивания), обеспечивающие измерения испытательной нагрузки (условно истинного значения

массы) с погрешностью, не превышающей 1/3 прелелов допускаемого откJIонения среднего

значения погрешности устройства.

1.3 При поверке допускается применение иных средств поверки, не уступающих по сВоим

техническим и метрологическим характеристикам средствам поверки, указанным в таблице 1.

2 ТРЕБОВАНИЯ БЕЗОПАСНОСТИ

При проведении поверки должны соблюдаться правила техники безопасности при работе
с электроустановками, работающими под напряжением до 250 В, требования безопасности
согласно эксплуатационной документации на поверяемое АВУ, средства поверки, а также

соблюдаться требования безопасности при использовании других технических средств и

требования безопасности организации, в которой проводится поверка.

аблица l -
и повеDки

J\ъ

п/п
Операция поверки Методы и проведения операции

Внешний осмотр * 4.|

2 опрбовапае п.4.2
J Оценка погрешности в автоматическом

Dежиме работы

п.4.З

4 Оценка погрешности в неавтоматическом
(статическом) режиме работы

T1.4.4

5 Оценка погрешности при нецентрированном
положении грузов

п.4.5
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3 УСЛОВИЯ ПОВЕРКИ

3.1 Условия окружающей среды.
Операции поверки должны быть проведены при стабильной температуре окружаrощей

среды. Температуру сtIитают стабильной, если рrrзность между крайними значениями
температуры, отмеченными во время операции поверки, не превышает |l5 температурного
диапазона анЕUIизатора, но не более 5 

ОС и скорость изменения температуры не превышает 5 
ОС/ ч.

Условия проведения поверки:

- температура окружающей среды от 0 до плюс 35 "С;
- изменение температуры воздуха в помещении во время поверки не должно быть более

+ 0,5 оС в течение 1 ч;

- относительнiш влажность от 30 О/о до 80 Yо:

- атмосферное давление от 86 до 106,7 кПа;

- отклонеЕие напряжения питания от номинtUIьного значения не более *2 Уо.

3.2 Испытательные нагрузки.
3.2.1 При поверке долхны применяться испьпательные нагрузки, отвечающие следующим

условиям:
- подходящие ра:}меры;

- постояннiш масса;

- твердый, негигроскопичный, неэлектростатический, немагнитньй материчlл;

- контакт метiUIла с металлом должен быть исключен.
Испытательные нагрузки должны быть подобны изделию(ям), дJuI которого(ьrх)

преднzвначено поверяемое АВУ.
3.2.2 .Щолжны применятъся следующие испытательные нагрузки :

- значения испытательной нагрузки близкие к Мах и Min;

- испытательные нагрузки, близкие, но не превышающие двух точек между Мах и Min, в

которьж изменяется значение пределов погрешности.
Примечание rЩля достижения максима.гtьной скорости взвешивания можно

применять более одной испытательной нагрузки дJuI каждого из четырех yкelaнHblx выше
значений.

3.3 Скорость движения грузовой транспортной системы.
,Щолжна быть установлена максимаJIьнiш скорость движения грузовой транспортной

системы. Если же скорость регулируется оператором, то операции поверки также должны быть
выполнены и при скорости, приблизительно равной середине диапазона регулирования. Если
величина скорости зависит от взвешиваемой продукцией, она должна быть установлена в

соответствии с типам продукции, дJuI которой предназначен АВУ.
Нуль должен устанавливаться в нач€}ле каждой испьшательной последовательности при

заданном значении нагрузки.
3.4 Контрольные весы.
Контрольные весы дjul определения условно истинного значения массы каждой

испытательной нагрузки должны удовлетворять требованиям 8.1.5.1 ГОСТ Р 54796-20||.
Условно истинное значение массы каждой испытательной нагрузки должно определяться в

соответствии требованиям 8.1.5.1 ГОСТ Р 54196-20l|

3.5 Погрешности отдельных взвешиваний.
Класс Х
Погрешность отдельного взвешивания - это рtr}ность между условно истинным значением

массы испытательной нагрузки и показанным (индиuированным I4IIи отпечатанньпrл) значением
массы.
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Класс Y
Погрешность отдельного взвешивания - это ptвHocтb между условно истинным значениеМ

массы испытательной нагрузки, описанной в 8.1.6, и показанным (индицированныМ илИ
отпечатанньпчr) значением массы.

3.б Округление показаний. Пределы погрешностей.
,Щля искlпочения погрешности округления может бьrгь использован специальньЙ режим

работы АВУ, при которьж d <0,2е.

3.6.1 .Щина,rическое взвешивчtние. Класс Х.
,.Щля ДВУ кJIасса Х, индикацияlили распечатка значений взвешивания (или разность между

весовым значением и номинчtльным контрольным значением) должна предоставляться для
каждого груза дJUI определения средней погрешности и стандартного отклонения погрешности.

Для цены деления шкалы d, мрмЕ и MPSD должны рассчитываться длrI числа индивидуЕrльньгх

нагрузок.
При каждом взвешивании должно быть показано иJIи отпечатано измеренное значение

массы каждой нагрузки (или разница между этим значением и опорной точкой); в дальнейшем это

позволит определиТь для каждого испытания среднюю погрешность и стандартное откJIонение

погрешности. В связи с этим, цена деления шкшIы d не должна быть больше, чем

соответствующий предел таблицы 4 по ГОСТ Р 54796---20ll.
3.6.1.1 Средrяя погреrrшость МРМЕ рассчитывается по формуле:

где .r,- погрешность показания нагрузки,
r 

- среднее значение погрешностеи,
и - число взвешиваний.
Средняя погрешность МРМЕ при поверке не должна превышать значениЙ, указанньтх в

таблице l.

З.6.|.2 Стаrцарпrое откJIонение погрешности MPSD рассчитывается по формуле:

(l)

!{r, -1)'
l=l

п-|

Стандартное откJIонение погрешности
пределы дJUI соответствующих кJIассов точности

(2)

MPSD не должно превышать установленные
по ГОСТ Р 54796-2011, указанньж в таблице 2:

Таблица 1 - Средняя погрешность для устройств кJIасса ХПI(1)

Нагрузка и, выраженнiц в

поверочньIх делениях е

Предел допускаемой средней погрешности МРМЕ при

поверке лля устройств класса ХIП(1)

0<m<500 *0,5е

500<m<2000 *1е

2000<m *1,5е
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Таблица 2 - ПределМРSD стандартного откJIонения (СКО) устройств класса ХПI(1)

3.6.2,.Щиналлическое взвешивание. Класс Y.
Для искJIючения эффекта округления погрешности необходимо применять оДин иЗ

следующих способов:

- цена деления шкалы dдолжна быть < 0,2 е,
_ масса испытательной нагрузки должна быть выбрана следующим образом:

З.6.2.| Погрешность округления, содержащ{uIся в любом цифровом пок{вчlнии, должна быть
ycTpilцeнa, если действительнаJI цена деленпя d больше 0,2 е. Этого можно достичь одним из

следующих способов:
а) По возможности, масса испытательной нагрузки должны выбираться таким обраЗОМ,

чтобы избежать погрешности округления:
_ если предел допускаемой погрешности : 1,5 е (или 0,5 е, 2,5 е и т.д.), значение Массы

испытательной нагрузки должно выбираться как можно ближе к целому делению шКалы;
_ если предел допускаемой погрешности : 1,0 е (или 2,0 е, 3,0 е и т.д.), значение массы

испытательной нагрузки должно выбираться как можно ближе к целому делению шкалы плюс-

минус 0,5 е;

б) Если не применяется перечисление а), то погрешность округления должна учитываться
пугем прибавления 0,5 е к пределам допускаемьIх погрешностей, установленным в таблице 1.

Таблица 3

з.6.2.2 При испоЛьзованиИ способа по 3.6.2.1 невозможно указать значение погрешности

отдельного взвешивания.
3.6.3 Неавтоматический (статический) режим работы

Значение массы нагрузки,?1, г Предел MPSD доtrускаемого стандартного отклонения (в

процентtlх от m или в граммах для устройств класса ХIП(1) при

поверке

m<50 0,48 уо

50<m<100 0,24 r
100<m<200 0,24 о^

200<m<300 0,48 г
300<m<500 0,Iб уо

500<m<1000 0,8 г

1000<m<10000 0,08 %

10000<m<15000 8г
l5000<m 0,053 %

Нагрузка /z, выраженнiul в поверочньп делениrж е Предел допускаемой погрешности для АВУ
класса Y*

Y(a) Первичная поверка ПериодическчuI
поверка

0<m<500 х.| е +le
500<и52 000 *1.5 е *1,5 е

2000<и<10 000 +2е +2е
- Д**й МРЕ 

"с"о",*уется 
для АВУ, оборулованньIх устройством с цифровой индикацией с d

< 0,2 е. Щля Аву, не оборулованных устройством с цифровой индикацией с d 1 0,2 е,

использyется процедyра. описанная в 3.6.2.1
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3.6.3.1 Если АВУ имеет устройство для считывания показания с ценой деления d<0,2 е, эT о

устройство может быть использовано дJIя определения погрешности. Если TEIKoe устройство
используется, то это должно бьrгь отмечено в протоколе испытаний.

З.6.3.2 ,Щля АВУ, имеющего цену деления, равную е, могут быть применены точки
изменения для интерпоJuIции цен деления, т.е. дJuI определения показания устройства перед
округлением.

При определенной нагрузке Z, записывают соответствующее показание .L Помещают
дополнительные гири, например, эквивilлентные 0,1 €, до тех пор пока покzвание АВУ не

возрастет однозначно на одно деление (I + е). .Щополнительнitя нагрузка ДL, приложенншI к
грузоприемному устройству, дает покiвание Р перед округлением пугем использования
следующей формулы

Р:I*0,5е-лL.

Погрешность перед округлением равна:

(3)

E:P-L:1+0,5 e-M-L, (4)

Оценивают погрешность при нулевоЙ нагрузке Д9 и погрешность при нагрузке L, Е с

помощью метода, описанного выше.
Скорректированнzш погрешность перед округлени€м Д., равна:

Еr:Е-Ео (5)

Погрешности дJuI любой нагрузки, равной или большей чем Min и равной или меньшей чем
Мах в неавтоматическом (статическом) режиме работы АВУ не должен превышать значения,
приведенньrм в таблице 4.

Таблица 4 - Пределы погрешности в не[lвтоматическом (статическом) режиме
Нагрузка и, выраженнаrI в

поверочных делениях е
Предел допускаемой погрешности для АВУ классов Х и Y

0<m<500 *0,5е

500<m<2000 +1е

2000<m +1,5е
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4 ПРОВЕДЕНИЕ ПОВЕРКИ

4.1 Внешний осмотр.
4.1.1 При внешнем осмотре должно быть установлено соответствие поверяемого АВУ

эксплуатационной и технической документации.
Поверяемое АВУ подвергается внешнему осмотру в целях:

- проверки отсугствия видимьж повреждений сбороtIньD( ед.Iниц, при необходиN,rости

нilлиtlия знttков безопасности ;

_ проверки наJIичия обязательньD( надписей и расположения знака поверки и контрольньD(
знаков (клейм, пломб и т.п.);

- проверки отсугствия признаков несанкционированного доступа (целостности средств
защиты от несанкционированного лоступа);

- ДВУ не должны быть наклонены на величину большею чем 5 О/о или на заданное
изготовителем значение. При нtlличие устройства установки по уровню и индикатора уровня АВУ
должно быть установлено с наклоном не более 7 Yо или минимальным значением, которое
маркировано на индикаторе уровня. Индикатор уровня должен быть жестко зафиксирован на АВУ
в хорошо видимом месте.

4.|.2При невыполнении любого из требований поверяемое АВУ считается не прошедшим
поверку.

4.1.3 Операции поверки необходимо проводить на полностью укомплектованном АВУ, за
искJIючением слrIаев, когда рЕlзмер иlилп конфигурация АВУ не позволяет испытывать его как
единое целое. В таких слrrшх подкJIючаемое электронное устройство следует при возможности
испытывать как моделируемое устройство, включающее все электронные элементы системы,
которые могут влиять на результаты взвешивания. Кроме того, необходимо проводить экспертный
осмотр укомплектованного АВУ в работе.

Необходимо промоделировать восприимчивость устройства к использованию
электронньпr интерфейсов дJlя присоединения к другому оборулованию.

4.2 Опробование.
4.2.| При опробоваrпп.I прверяют:
- работоспособность АВУ;
- рабоry устройств установки нуля;
- работоспособность фунrсионаьньD( возможностей, предусмотренньD( экспJryатilц.rошlоЙ

докуплеrrгшшей.
Эти операции могуг быть совмещены с проверкой метрологических характеристик по 4.3.

4.2.3 При опробовании осуществляется проверка идентификационных данньD( ПО для
подтверждения соответствия программного обеспечения рекомендации Р 50.2.07'7--201,1 кГСИ.
Исгьrгаrп,rя средств измереlпай в цеJuD( уIвер)цденшI тша Проверка беспечелп,rя зшц.rгы прryаI!пдIоm

беспечеrп.rя>.
4.2.4 При невыполнении любого из требований поверяемое АВУ считается не

прошедшим по
4.2.5 Перед начшIом поверки должна быть выполнена динаN{ическuш регулировка в

соответствии с инструкцией изготовителя.
Если процесс динамической регуJIировки является частью процедуры калибровки для

всего диапiвона взвешивания, то дина]чIическую регулировку не слеДУет прОВОДиТЬ поВТОРНО

перед оценкой погрешностей с различными значениями нагрузки.
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4.3 Оценка погрешности в автоматическом режиме работы.
Операцию поверки проводят, если поверяемое АВУ предназначено дuI автоматического

динtlмического взвешивания (т.е. взвешивание с движущейся нагрузкой).
4.3,1 Операция поверки закJIючается в следующем:
1) Вкrпочают АВУ, в том числе (если ИО установлено на месте эксплуатации) лругое

оборудование, которое обычно работает при эксплуатации АВУ.
2) Устанавливilют скорость грузовой транспортной системы (3.3).

3) Выбирают четыре испытательньIх нагрузки со значениями близкими к Min и Мах и
значениями близкими, но не превышающими две значения точкам, где происходит иЗМенение

пределов допускаемой погрешности между Min и Мах. .Щля каждого из вышеупомянутьIх
значений может потребоваться не одна испытательнtul нагрузка дJuI полrIения мzжсимальноЙ

скорости взвешивания. Условно истинное значение нагрузки опредеJIяется совокупностЬю
используемьш гирь. ,.Щля определения условно истинного значения массы каждой испытательноЙ
нагрузки может быть проведено ее взвешивание на контрольньIх весах.

4) Нагрузки при взвешиваниях должны располагаться по центру грузовой транспортноЙ
системы.

5) Число взвешиваний мя каждой испытательной нагрузки зависит от ее массы, как

уке}ано в таблице 2.

таблица 5 - Число взвешиваний
класс точности Масса нагрузки Число исtIытательньD(

взвешиваний

х

и<lкг 60

lкг<и<l0кг 30

10кг<m<20кr 20

20Kr <m 10

Y Минимум 10 для любой нагрузки

6) Выполняют автоматическое взвешивание испытательньD( нагрузок определенное число

раз и записывЕlют показания каждого результата взвешивания.
4.З.2 ВьrчисJuIют среднюю погрешность и СКО для АВУ кJIасса Х или опреДеJuIют

погрешности отдельньD( взвешиваний для АВУ класса Y.
Значения погрешности не должны превышать установленные пределы Для

соответствующих классов точности по 3.6.1 иlилиЗ.6.2.

4.4 Оценка погрешности в неавтоматическом (статическом) режиме работы.
Операцию поверки проводят, если поверяемое АВУ преднчвначено для автоматического

статического взвешивания фежим (старт-стоп >).

4.4.1 Операция поверки заключается в следующем:
Прикладывают испытательные нагрузки от 0 до Мах (нагружение), а затем снимают их оТ

Мах до 0 фазгружение).
,Щолжны бьrгь испоJьзованы не менее 10 различньtх испытательньD( нагрузок
Значения выбранньтх испытательньD( нагрузок должны вкJIючать Мах и Min, а таКЖе

значения равные или близкие к точкам изменения пределов допускаемой погрешности.
при нагружении или рzвгружении, нагрузка должна пропорционально возрастать или

пропорционt}льно уN(еньшаться.
Нагрузки при взвешиваниях должны располагаться по центру грузовой транспОРТНОЙ

системы.
Если дВУ снабжено устройством автоматической установки нуля или устройством

слежения за нулем, оно может быть включено во время проведения испытаний.
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4.4.2 Значения погрешности не должны превышать установленные пределы ДJUI

соответствующих классов точности по 3.6.3.

4.5 Оценка погрешности при нецентрированном положении грузов.
4.5.1 ,Щля АВУ, осуществJuIющих динамическое взвешивание операция по оценке влияния

эксцентрического нагружения должна проводиться по 4.3 с использованием испытательной

нагрузки, равной l/3 Мах (плюс масса компенсации тары, если используется):
l) Нагрузка ра:}мещается сначала в середине грузовой транспортноЙ системы и ее заднеЙ

оконечностью, а затем - в середине расстояний между центром крtutми грузовой транспОртной

системы по ходу ее движения фисунок 1).

,дw t
3она't +

1-I-
Зона 2 д

1ЁФ/ l
+

Рисунок 1 
- 

Расположение испытательньD( нагрузок для СИ, осуществляющих
взвешивание динамически

2) Число взвешиваний - по таблице 2 для нагрузки 1/3 Мах.
3) ВычисJIяют среднюю погрешность и СКО для АВУ кJIасса Х или погрешности

отдельньD( взвешиваний для АВУ класса Y.
Значения погрешности не должны превышать установленные пределы дJuI

соответствующих кJIассов точности по 3.6.1 иlплиЗ.6.2.

4.5.2 Щля АВУ проводящих статическое взвешивание в ЕIвтоматическом режиме работы
фежим кстарт-стоп>), влияние эксцентрического нагружения должна проводиться по 4.4 в

неавтоматическом (статическом) режиме работы только с испытательной нагрузкой, равной 1/3

Мах (плюс масса компенсации тары, если используется):
l) Нагрузка рвмещается сначчrла в центр (А.5.7.2), затем в центре каждого из четырех

сегментов стационарной грузовой транспортной системы фисунок 2),

Рисунок 2 - Расположение испытательньD( нагрузок для СИ, осуществляющих
взвешивание статически

2) Щля ДВУ с грузовой транспортной системой, имеющей п точек опоры, где и ) 4, к
каждой из них должна быть приложена часть нагрузки, составJIяюuая |l(п-1) от Мах (плюс масса
компенсации тары, если используется).

3) Значения погрешности не должны превышать установленные пределы для
соответствующих кJIассов точности по 3.6.3.
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6 ОФОРМJIОЕИЕ РЕЗУJЪТАТОВ ПОВЕРКИ

6.1 Рвуштаты пов€рlи оформ.ltяот в соотвстствш действующями ЕормЕтЕвЕымЕ аrтами
РоссЕйской (Dедеpацап. Прtt Еодо}м'геlьЕьБ р€зу,,ътsгах ЕервЕщой u перЁодs.aескоf, поверок

офрмляог свЕдетеJtьство о повq)ке' п/sJш делшоr зщIпсь в Irаспорте, зав€ряемую подllсью
поверЕтсJIя п звако!l поверrcr и/пrш вапосгт его вепосрсдствешо Еа сЕпдет€льстао о цоверхе.

6.2 Прп отрпчатr-тьЕш( резуJБтrгаr( поверш, АВУ прЕlЕестся ЕепрЕпощдa к
прпмеЕеЕrю, свцетелютво о ЕоЕсркс ашулируsтся п выltllсыааетýя Еtв€щеЕце о ЕецрцгодЕостЕ

к прrrмевеЕцIо с указавхем прtrrrпl.

Нача.lшш отдела 2М А. Е. Ратсовскй
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