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Настоящая методика распростраIuIется на датчики перемещений (леформаций) ЕХА
10-0,5х, ЕХА25-|,25х, ЕХА 100-10о, EXR 10-0,5х, EXR 10-2х, EXR 10-5о,, производства
<Sапdпеr Messtechnik GmbH>, Германия (далее - датчики) и устанавливает методику их пер-
вичной и периодической поверки.

Интервал между поверками - l год.

1ОПЕРАЦИИ ПОВЕРКИ
1.1 При проведении поверки доJDкIIы выполняться операции, 1казанные в таблице l.

таблица l - оп

2 СРЕДСТВА ПОВЕРКИ
2.1, При проведении поверки должны применяться этilлоны и вспомогательные сред-

ства, приведенные в таблице 2.
Таблиrrа 2 - НаименовЕtние эта-

,Щопускается примеЕение анЕIJIогиtIных средств поверки, обеспечивающих определе-
ние метрологических характеристик, поверяемых СИ с требуемой точностью.

3 ТРЕБОВАНИЯ К КВАЛИФИКАЦИИ ПОВЕРИТЕЛЕЙ
3. 1 К проведеЕию поверки догryскilются лица, изу{ившие руководство по эксплуатации

(далее - РЭ) на датчики, имеющие достаточные знаниJI и опыт работы с датчиками.

4 ТРЕБОВАНИЯ БЕЗОПАСНОСТИ
4.1 При проведеЕии поверки необходимо подробно изучить требования безопасности,

}тазанЕые в РЭ датчиков и используемых средствах поверки и обеспечить их неlкоснительное
выIIолнеЕие.

4.2 К поверке доrrускаются лица, прошедшие инстр1ктаж rrо технике безопасности при

работе на электроустановках.

5 УСЛОВИЯ ПРОВЕДЕНИЯ ПОВЕРКИ
5.1 При проведении поверки доJDlкны соблюдаться след},ющие нормаJIьные условия из-

мерений:
- температура окр}я(ающей среды, ОС 2Gt5;

IlовеDки

Наименование операции
Номер
II}цкта
мп

Провеление операции при

первичнои
поверке

периодиче-
ской гrоверке

1. Внешний осмотр ,7.1
да да

2. Идентификация программного обеспе-
чения 7.2 да да
3. Опробование 7.з да да
4. Определение диап?rзона и приведённой
к полIlому диапазону измерений погреш-
ности измерений перемещетпай (деформа-

ций) 7.4 да да

лица z - паименование этiчIонов и BgltoмOl аl,еJlьных срел(.:тв Irовсрки
}lb пlнкта
докр{ента
по поверке

Наименование этILIIоЕов, вспомогательных средств поверки и их осЕов-
пые метрологические и технические характеристики

,7.4 Калибратор датчиков деформаIц.Iй KMF-l00 (рег. JФ 45796-10)



мп д]м 10-19

б подготовкА к повЕркЕ
б.1 Перед проведением поверки доJDкны быть выполнены след},ющие подготовитель-

ные работы:
- проверитъ нtlлrчие действlтощих свидетельств о поверке на средства поверки;
- подготовитъ поверяемый датчик и средства поверки к работе в соответствии с

эксплуатационной документацией на Еих;
- датчик и средства поверки доJDкны быть вьцержаны в испытатеJьном trомеще-

нии не менее 3 ч.

7 ПРОВЕДЕНИЕ ПОВЕРКИ
7.1 Впешнпй осмотр
При внешнем осмотре доJDкно быть установлено соответствие датчика следующим тре-

бованияrц:
- соответствие комплектности датчика прилагаемой эксrrryатационной доку-

ментации на него;
- нiцичие маркирвки: наименовани я пlпtм товарного знака призвод.IтеJuI, за-

водского (серийного) номера датчика;
- отсугствие на корпусе датчика и соединительцом кабеле мемншIеских повре-

ждений.
Если перечисленные требования не выполняются, датчик при-

знают нелригодным к применению. дальнейшие операции поверки не
производят.

7.2 Идентификацtrя программвого обеспечеrrrrя
Проверка илентификациоЕных данных программного обеспечения <Dion Рrо+>,

<Dion7>, (далее - ПО) производится след},ющим образом: запустить соответствующее ПО,

установленное на ПК машины' в составе которой ислользуется датчик, далее во вкJIадке
<Справка> (<Help>) выбрать подмеЕю <О программе...> (<About...>).

Проверка идентификационных данных ПО (RUMUL Testlab> производится при за-
пуске ПО (RUMUL Testlab> или входа через интерфейс пользоватеJul в меню <cAbout> (<О

программе>) вкладки <Неlр> (кПомощь>).
На экране будет отображено наименование и версия ПО.
.Щанные, пол)денные по результатам идентификации ПО, доJDкIIы соответствовать таб-

лице З.
Таблица 3

Если перечисленные требования не выполняются, датчик при-
знают непригодным к ltрименению, дальнейшие операции поверки не
производят.

7.З Опробовашие
При провелении опробования выполнить следуощие операции:

- подкJIючить датчик к мiлшине испьшательной, в составе которй он прцмеЕя-
ется;

_ запустить на ПК, применяемом при работе датtIика с исlrытательной матпtдlой,
соответств},ющее ПО;

- вьтбрать канаJI измерепий перемещений (леформаuий).
Опробование датчика считается успешным, если на экран ПК выводятся значеЕия по

канЕцIу измерений перемещеrпrй (деформачий)

Идентификационное наименование ПО DiопРrо+ Dion7 Rumul Testlab
Номер версии (идентификационный но-
мер ПО), не ниже

6.5 2.з з.0.1 5
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Если перечисленные требования не выполЕяются, датчик при-
знают непригодным к применению! дальнейшие операции поверки не

производят.

7.4 Определенце дцапазона ц прпведёнпой к полному дпапазоЕу пзмерепий по-
грешЕости пзмеренпй продольных перемещенпй (леформачпи)

Определение диапазона и погрешностей измерений перемещений (деформачий) произ-
водится с помощью калибратора датчиков деформаций КМF-100 (далее - калибратор) в сле-
д}тощей последовательности :

7.4.1 Установить поверяемьтй датчик в ка,чибратор, закрепив нижнее измерительное

ребро латчлtка Еа нижнем неподвижном основании каретки калибратора. а верхнее измери-
тельное ребро латчика - в верхней подвижной каретке калибратора.

7.4.2 С помощью ка-,тибратора задать перемещение равное Еижнему значению диапа-
зона измереций датчика Mrr,,q" .n u".

7.4.3 Снять покilзания перемещений с регистрирrощего прибора датчика Mn u".

7.4.4 С помощью калибратора задать перемещеЕие равное верхнему значению диаtrа-
зона измереЕий датчика Мrr- no*".

7.4.5 Снять показаItия перемещений с регистрирl,ющего прибора дыfчика М"о*".

7.4.6 Провести анilJIогичные измерениJI в прямом (увеличивая перемещеЕия) и обрат-
ном направлении (1меньшtul перемещения) ещё как миниму ( в 10 точках paвIroмepнo распре-
делеЕных в диапiвоне измерений датчика. Измерения прводить не менее трех раз ддя каrкдой
выбранноЙ точки диапазона.

7.4.7 Вычислить среднее арифметическое значение результатов измерений в каждой
точке выполненных измерениЙ Mcpl:

где й - результат измерений в i-той точке по поверяемому датчику, мм;
и - количество измерений (>З).

'7.4.9 В каждой точке измерений определить приведённую к полному диапазоЕу изме-

рений поверяемого датчика погрешность измерений перемещений (леформачий) d,:

- М rо, ^lо, =_--:PxlOfflo,м"
где Мэmоti - значение перемещений (леформачии), заданное

с помощью калибратора в i-той точке, мм:
М,, - полньй д{апазон измерений поверяемого датчика, мм

За окончательный результат пришIть наибольшую величину бi из всех рассчитанных
значений.

Результаты поверки считать положительными, если диапазон измерений
перемещений (деформаций) соответствуют значениям и погрешности измере-
ний перемецений (.чеформачий) не выходят за пределы значеЕий, приведенным
в таблице 4.

zц
п



Таблица 4
Модифика-

ция
Базовая

лпина, мм
,Щиапазон измерений пе-

ремещений (леформа-
чии), мм

Преле.тш догryскаемой приведённой к
поJIному диапазоЕу измерений по-

грешности измерений перемещений
(деформации). %

ЕХА l0-0,5x l0 *0,5 *0,з0
ЕХА 25-1,25x 25 * 1,25 +0,20

ЕХА l00-10o 100 +l0 +0,20

E)(R l0-0,5x 10 *0,5 +0,25

EXR l0-2x 10 +2 +0,25

EXR 10-5о l0 *5 +0,35
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8 ОФОРМЛЕНИЕ РЕЗУЛЬТАТОВ ПОВЕРКИ
8.1 Результаты поверки оформляются протоколом в свободной форме, содержаlцим ре-

зультаты поверки по каждому п}цкту раздела 7 настоящей метOдлки поверки.
8.2 При положитеJьЕьгх результатах поверки датчик признается пригодным к примене-

нию и вьцается свидетельство о поверке установленной формы.
Знак поверки наносится на свидетельство о поверке в виде наклейки и (или) оттиска

поверительного клейма-
8.З При отрицательньtх результатах поверки, датчик признается Еепригодным к приме-

нению и вьцается извещение о Еепригодности установленной формы с указаЕием основных
причин.

Руководитель отдела
ООО <Автопрогресс-М> М. А. Скрипка


