
یابی و ، برنامه عملیاتی کامل برای عیب(giorntnio  iontidnoC)به عنوان متخصص آنالیز ارتعاشات و پایش وضعیت 

 :سنجش ارتعاشات دستگاه شما به شرح زیر تنظیم گردیده است

 اصلاح و استانداردسازی اطلاعات ورودی. ۱

 :شوندمحاسبه می (MPR)دور بر دقیقه یا  (zH)دور بر ثانیه ها بر اساس در تحلیل ارتعاشات، تمام فرکانس

𝑑𝑟𝑝𝑝𝑆𝑔𝑛𝑖𝑡𝑎𝑟𝑝𝑝𝑂 (:𝑁)دنده محرک سرعت دوران چرخ ● =
𝑀𝑃𝑅

06
 

 :برابر است با( ۰Xفرکانس )دقیقه باشد، سرعت پایه  ۰۱دور بر  𝑋اگر سرعت دستگاه برابر با  :نکته ●
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 (lP ros PSntPiP e Lotnemo r)نقاط نصب سنسورها . ۲

( nio-ditatnoC tadtr)ها روی بدنه ثابت یاتاقان (sttPSPsoiPePsr)های مغناطیسی یا پیچ شونده سنجشتاباز 

 .ودشدنده به هیچ وجه توصیه نمیهای درگیری چرخبرای فرکانس( eaorPHdr hdiaH)نصب سنسور با دست . استفاده کنید

 :گیریگیری نقاط اندازهجهت

 :جهت قرار گیرد ۳، سنسور باید در (gHadnoC eiirnoC)ی هر پوسته یاتاقان برا

 .و لق زدن( eoaadaonH)حساس به عدم توازن  (:zosmHo enS - z)افقی  .1

 .و صلبیت ساختاری( tiot tiit)حساس به نارسایی فونداسیون، پایه نرم  (:  - PsemtnS )عمودی  .2

 .و خمی شافت( nradnCoaHot )راستایی حساس به عدم هم (:slmnS - s)محوری  .3

 :های فیزیکی سنسورموقعیت

 (.محرک)ورودی شافت چرخان / روی پوسته یاتاقان ورودی گیربکس  :۱موقعیت  ●

 .شافت متحرک/ روی پوسته یاتاقان خروجی  :۲موقعیت  ●

 (.hHad  HrP hinot)ها دندهترین نقطه بدنه گیربکس به منطقه درگیری چرخنزدیک :۳موقعیت  ●

 (ssPnaP tc Mn ePr)های فرکانسی تنظیمات دستگاه و بازه. ۳

 :ثبت شوند ( sttPSPsnemo)شتاب و  (PSotmec )سرعت های ارتعاشی باید در دو حوزه سیگنال

𝐹)بازه فرکانسی پایین  ●
𝑛𝑖𝑚

𝐹تا  
𝑛𝑎𝑚

:) 

 (.مکانیکی پایه و عیوب OtI 11811جهت ارزیابی کلی بر اساس ) 𝑧𝐻000,1تا  𝑧𝐻2 :بازه ○

 y t oHdinntR (𝑚𝑚/𝑠.) :پارامتر ○

zmee ssPnaP tc - 𝐹)بازه فرکانسی بالا  ●
𝑛𝑎𝑚

:) 

3.2حداقل  :بازه ○ × 𝐹𝑀𝐹 ( 5معمولاً تا,𝑧𝐻000  10یا,𝑧𝐻000.) 

SnnHdHdatnio hHae/Cy t (𝑚/𝑠 :پارامتر ○
2

ها و دندهجهت تشخیص عیوب درگیری چرخ( 𝑡یا  

 .هایاتاقان

برای تفکیک باندهای جانبی ( 𝑠𝑛𝑖𝑝𝑠3200ترجیحاً ) 𝑠𝑛𝑖𝑝𝑠1000حداقل  (: MProSaemo)تصویر  وضوح ●

(tnrHaaorr.) 

 (sliPtePq snaSe ssPnaP tmPr)ها دندهشده برای چرخبینیهای خرابی پیشفرکانس. ۴

𝑍)دنده محرک با داشتن تعداد دندانه چرخ
1

𝑍)دنده متحرک و چرخ( 
2

:) 



 (:Pns RPre ssPnaP tc -  Rs )دنده درگیری چرخ فرکانس .1

 

2. 𝐹𝑀𝐹 = 𝑓
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× 𝑍

1
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های آن و هارمونیک 𝐹𝑀𝐹ظهور پیک در فرکانس  (:ssF)علامت عیب در طیف  ○

$(2\tnaHr\tH t$h tG$t $3\tnaHr\tH t$h t.)$$ 

 (:lmqPbn qr)باندهای جانبی  .3

 :قطعه معیوب است دهندهنشان 𝐹𝑀𝐹فاصله باندهای جانبی اطراف  ○

𝑓باندهای جانبی با فاصله  ■
1𝑋

 (.لنگی، ترک دنده، خوردگی)دنده محرک عیب در چرخ → 

𝑓باندهای جانبی با فاصله  ■
2𝑋

 .دنده متحرکعیب در چرخ → 

 (:za em e Fooee ssPnaP tc - zFs)فرکانس عبور دندانه شکارچی  .4

 

5. 𝑧𝑇𝐹 =
𝐹𝑅𝐺×𝑁𝐴

𝑀𝐶𝑅(𝑍1,𝑍2)
 

𝑁که در آن ) .1
𝐴

دهنده آسیب همزمان روی ؛ ظهور این فرکانس نشان(م آنهاست.م.ک  Mgها و م تعداد دندانه.م.ب 

 .های درگیر استدندانه

 OlI 1 618 1 OlI 6 618معیارهای پذیرش و ارزیابی بر اساس . ۵

 𝑧𝐻1000تا  𝑧𝐻10در محدوده  (ysonqbn q MRl  PSotmec)مجموع سرعت ارتعاشات ارزیابی بر اساس مقدار 

 :شودهای یاتاقان انجام میروی پوسته

 (:OlI 1 618-3)بندی فونداسیون و دستگاه گروه

 (:کیلووات ۳۳۳تا  ۱۵تجهیزات متوسط ) ۲گروه  ●

 .تر استگیرانهمرزهای مناطق ارتعاشی سخت (:Mmemq ynrP)فونداسیون صلب  ○

 .رتعاش مجاز بالاتر استمقدار ا (:گیرلرزهsSPlmbSP ynrP  1)پذیر فونداسیون انعطاف ○

𝑉)جدول حدود مجاز ارتعاشات 
𝑠𝑛𝑟

 (:𝑚𝑚/𝑠بر حسب  

منطقه ارتعاشی 

(eo P) 

فونداسیون صلب  وضعیت دستگاه

(Mmemq) 

پذیر فونداسیون انعطاف

(sSPlmbSP) 

eo P s  تازه اورهال شده/ دستگاه نوساز < 1.𝑚𝑚4/𝑠 < 2. 3𝑚𝑚 /𝑠 

eo P y  محدودیت کارکرد مجاز و بدون

(hiir) 
1.4 − 2.𝑚𝑚8/𝑠 2.3 − 4.𝑚𝑚5/𝑠 

eo P Z  غیرقابل قبول برای کارکرد طولانی

 (ریزی تعمیراتبرنامه/ هشدار )
2.8 − 4.𝑚𝑚5/𝑠 4.5 − 7.𝑚𝑚1/𝑠 



eo P Z  توقف / خطر آسیب شدید )خطری

 (فوری
> 4.𝑚𝑚5/𝑠 > 7. 1𝑚𝑚 /𝑠 

 


