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Настоящий стандарт устанавливает применяемые в науке, тех­
нике н производстве термины в области балансировки вращающих­
ся тел, которые являются обязательными для применения в доку­
ментации всех видов, учебниках, учебных пособиях, технической 
и справочной литературе. В остальных случаях применение этих 
терминов рекомендуется.

Приводимое в стандарте определение термина можно при необ­
ходимости изменить по форме без нарушения соответствующего 
понятия.

Для каждого понятия установлен один стандартизованный тер­
мин. Применение терминов — синонимов стандартизованного тер­
мина запрещается Термины, не допустимые к применению, обо­
значены пометой «Ндп».

Для отдельных стандартизованных терминов в стандарте при­
ведены в качестве справочных их краткие формы, которые разре­
шается применять, если исключена возможность юс различного 

С . -олкования.
В стандарте в качестве справочных приведены иностранные 

эквиваленты на немецком (D). английском (Е) и французском (F) 
языках.

Когда в примечании употребляется термин, который определя­
ется дальше по тексту, рядом с ним в скобках указан его порядко­
вый номер.

Иадаиие официальное
★

Перепечатка воспрещена
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Термины, относящиеся только к гибким роторам, выделены в 
отдельный раздел.

Стандартизованные термины набраны полужирным шрифтом, 
их краткая форма—светлым, а недопустимые— курсивом.

В стандарте приведены алфавитные указатели содержащихся 
в нем терминов и эквивалентов на немецком, английском и фран­
цузском языках.

В рекомендуемом приложении приведены единицы физических 
величин, применяемые при балансировке.

В справочном приложении приведен ряд терминов, имеющих 
более широкое применение, но использующихся в области балан> 
сировки вращающихся тел.

В стандарте учтены требования рекомендации ИСО/ТК 108 
№ 1925. '

Термин Определение

ОБЩИЕ ПОНЯТИЯ

1. Ротор
D. Rotor
E. Rotor
F. Rotor

Тело, которое при прощении удерживает­
ся своими несущими поверхностями в опо­
рах.

П р и м е ч а н и я :
1. Под несущими поверхностями под­

разумеваются поверхности цапф или по­
верхности их заменяющие.

2. Несущие поверхности ротора пере­
дают нагрузки на опоры через подшип­
ники качения или скольжения, газовые 
или жидкостные потоки, магнитные или 
элех7рачсскнс поля и т. д.

5. n-опориый ротор
D. n-Lagenotor
E. п-support rotor 
Single support rotor
F. Rotor i  n support

3. Межопорный ротор
Ндп. Внутренний ротор 
Ротор внутреннего расположе­
ния
Ротор с центром масс между 
опорами
D. Beidseits gelagerter Rotor
E. Inboard rotor
F. Rotor intcrieur

Ротор, имеющий n опор

Двухопориый ротор, существенная часть 
массы которого расположена между опора­
ми (см. черт. I приложения 3)
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Продолжение

Термин Определение

4. Консольный ротор
Ндп. Наружный ротор 
Ротор наружного расположения 
Ротор, центр масс которого ле­

жит по одну сторону от опор 
Ротор с массой на весу
D. Fiiegend gelagerter Rotor
E. Outboard rotor

Ротор, существенная часть массы которо­
го расположена за одной из крайних опор 
(с.ч. черт. 2 приложения 3)-

F. Rotor extferleur (en porte- 
a-iaux)

r— 5. Даухконсольмый ротор
D. Zwrikonsolenrotor
E. Two-outboard (Two-console) 

rotor
F. Rotor a deux console*

Ротор, существенная часть массы которо­
го расположена за крайними опорами (см. 
черт. 3 приложения 3)

6 Ротор с ««меняющейся гео­
метрией

D. Der mcchanisch unstabile 
Rotor

Kotor m it verandcrlicher Form
E. Mechanically unstable rotor
F. Kotor a geometric instable

Ротор, у которого при вращении меняет­
ся относительное расположение масс

П р и м е ч а н и е .  Это определение от­
носится также к роторам, имеющим хо­
тя бы один гибкий или упруго закреп­
ленный элемент.

7. Ось ротора
D. Schaftachse (Rotorachse)
E. Rotor (shaft) axis
F. Axe du rotor (de 1'arbrc)

Прямая, соединяющая центры тяжести 
контуров поперечных сечений середин несу­
щих поверхностей ротора

НЕУРАВНОВЕШЕННОСТЬ

8. Неуравновешенность ротора
Неурапноиешскностъ 
Ндн. Дисбаланс ротора 
Дебаланс ротора 
Небаланс ротора
D. Rotor Onwuchtrustend
E. Rotor unbalance

Состояние ротора, характеризующееся 
таким распределением масс, которое во вре­
мя крашения вызывает переменные нагруз­
ки на опорах ротора и его изгиб

^ F. D6siquilibre de rotor
9. Статическая неуравновешен­

ность ротора
Статическая неуравновешен­

ность
Ндп. Статический дисбаланс ро­
тора
Статический небаланс ротора 
Статический дебаланс ротора
D. Statische Unwueht
E. Static unbalance
F. Dfcsequilibre statlque

Неуравновешенность ротора, при которой 
ось ротора и его главная центральная ось 
ииерции параллельны (см. чер7. 4 приложе­
ния 3).

П р и м е ч а н и е .  Статическая неурав­
новешенность полностью определяется: 
главным вектором дисбалансов (26). или 
эксцентриситетом (13) центра массы ро­
тора, иля относительным смещением 
главной центральной оси инерции и оси 
ротора, равным значению эксцентриситета 
центра его массы
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Продолжение

Терман Определенна

10. Момемтная неуравновешен­
ность ротора

Моментах неуравновешенность 
Няп. Моментный дисбаланс ро­
тора
Дисбаланс пары ротора 
Неуравновешенная пара ротора 
Неуравновешенный момент ро­
тора
Чистая динамическая неуравно­

вешенность
Чистый динамический дисбаланс

Неуравновешенность ротора, при которой 
ось ротора н его главная центральная ось 
инерции пересекаются в центре масс ротора 
(см. черт. 5 приложения 3).

П р и м е ч а н и е .  Моментная неуравно­
вешенность полностью определяется: 
главным моментом дисбалансов ротора 
или двумя равными по значению антя- 
параллсльиымк векторами дисбалансов, 
лежащими в двух произвольных плос­
костях. перпендикулярных оси ротора

Неуравновешенность пары
D. Unwuohtmoment (Taumel- 

fehler, rein dynemische Un­
wucht)

E. Couple unbalance
F. D£s6quilibre de couple
11. Динамическая неуравнове­

шенность ротора
Динамическая неуравновешен­

ность
Кап. Динамический дисбаланс 
ротора
Динамический кебсиачс ротора 
Динамический дебаланс ротора 
Статико-динамическая неуравно­
вешенность
Статико-моментная неуравнове­
шенность
Полный дисбаланс ротора 
Общая неуравновешенность ро­
тора
Статико-динамический дисбаланс 
ротора
D. Dynemische Unwucht
E. Dynamic unbalance
F. Desfcquiiibre dynamique

Неуравновешенность ротора, при кото­
рой ось ротора и его главная центральная 
ось инерции пересекаются не в центре масс 
или перекрещиваются (см. черт. 6 прило­
жения 3)

П р и м е ч а н и я :
1. Динамическая неуравновешенность 

состоит из статической и моментиой 
неуравновешенностей.

2. Динамическая неуравновешенность 
полностью определяется: главным векто­
ром (26) и главным моментом (27) дис­
балансов ротора или двумя векторами 
дисбалансов (15), в общем случае раз­
ных по значению к непараллельных, ле­
жащих а двух произвольных плоскостях, 
перпендикулярных оси ротора («крест 
дисбалансов»)

12. Квазисгатическвв неуравно­
вешенность ротора

Квазнстатяческая неуравнове­
шенность

Ндп. Квазистагический дисба­
ланс ротора
Квазистагический дебаланс ро- 

тора
Квазистагический небаланс ро­
тора
D. Quasi-statische Unwucht
E. Quasi-static unbalance
F. Dfs£quilibre quasi-statique

Динамическая неуравновешенность ротора, 
при которой ось ротора и его главная цен­
тральная ось инерции пересекаются нс в 
центре масс ротора (См черт. 7 приложе­
ния 3).

П р и м е ч а н и е .  При квазистатическоА 
неуравновешенностн: 

главный вектор дисбалансов ротора 
(26) перпендикулярен оси ротора, про­
ходит через центр его масс и лежит а 
плоскости, содержащей главную цен- 
тральную ось инерции и ось ротора, а 
главный момент дисбалансов ротора (27) 
перпендикулярен этой плоскости;
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Продолжение

Ттрмия

13. Эксцентриситет массы
D. Schwerpunklsexzcntrizilat
E. Mas* eccentricity
F Exeentridtfc de masse

14 Точечная неуравновешенная 
вгасса

Неуравновешенная масса
D. Unwuchtmasse
E. Unbalance mess
F Masse dc desequilibre (ba- 

lourd)

Определение

дисбалансы ротора (15) лежат в одной 
плоскости, содержащей ось ротора н его 
центр масс
Радиус-вектор центра рассматриваемой 

массы относительно оси ротора.
П р и м е ч а н и я :
1. Рассматриваемой массой может яв­

ляться масса ротора нли любая другая 
локально расположенная масса.

2. Модуль акшенгриситсга массы равен 
расстоянию от оси ротора до центра рас­
сматриваемой массы, а угловое положе­
ние радиуса-вектора этой массы удобно 
определять в цилиндрической системе 
координат, связанной с осью ротора.

3. Для я-опорного ротора можно рас­
сматривать эксцентриситет массы части 
ротора, расположенной между двумя со­
седними опорами
Условная точечная масса с заданным 

эксцентриситетом, вызывающая во время 
вращения ротора переменные нагрузки на 
опорах и его изгиб

ДИСБАЛАНС
15. Дисбаланс
Ндп. Дебаланс 
Небаланс
Неуравновешенность 
D. Unwuchtvektor 
,F. Unbalance vector 
F. Vecteur de desequilibre (ba- 

lourd)

16. Значение дисбаланса
D. Unvucht
E. Amount of unbalance
F  Valour do d$s6quilibre (ba- 

lourd)
17. Угол дисбаланса
Идя Фаза дисбаланса
D. Unwuchtwinkcl 

Winkellage
E. Angle of unbalance
F. Angle dc dfcscquilibre (ba- 

lourd)

Векторная величина, равная произведе­
нию неуравновешенной массы на ее эксцен­
триситет.

П р и м е ч а н и я :
1. Вектор дисбаланса перпендикулярен 

оси ротора, проходит через центр неурав­
новешенной кассы и вращается вместе е 
ротором.

2. Направление вектора дисбаланса сов­
падает с направлением эксцентриситета 
неуравновешенной массы
Числовое значение, равное произведению 

неуравновешенной массы на модуль се 
эксцентриситета

Угол, определяющий положение вектора 
дисбаланса в системе хоординат, связан* 
ной с осью ротора
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Продолжение

Торчи* Определение

I8. Термическая нестабильность 
дисбалансов ротора

D. Thcrmischc Unwuchtsunstabi- 
iitaf des Rotors

F Thermal instability of the rotor 
unbalances

Изменение дисбалансов ротора в еле дет. 
вие изменения его температуры.

Пр и ме ч а н и е -  Термическая неста­
бильность дисбалансов ротора может 
быть постои иной или временной

Thermal instability
F. L'instabiliti thermique
I9. Режимное изменение дисба­

лансов ротора
D. Betriebsanderungen der Roto- 

runwuchte
E. Conditional rotor unbalance 

change
F. Change du dfc^quilibre d’un 

rotor de les conditions du tra­
vail

Изменение дисбалансов ротора, вызывае­
мое различными условиями работы (влаж­
ность, давление и др.) и режимами нагру­
жения

20. Корректирующая масса
Ндп. Балансировочная масса 
Балансная масса 
Компенсирующий груз 
Противовес
D. Gegenmasse (Gegengewieht) 

Ausgleichsmasse
E. Correction mass 

(Counterweight)
F. Masse de correction

Масса, используемая для уменьшения 
дисбалансов ротора.

П р и м е ч а н и е .  Корректирующая мас­
са может добавляться или удаляться из 
тела ротора, а также перемещаться по 
нему

(Contrejwids)
2 l .  У г о л  к о р р е к ц и и
D. Winkellage 
0. Correction angle 
F. Angle de correction

Угол, определяющий положение коррек­
тирующей массы и системе координат, свя­
занной с осью ротора

22. Корректировка масс ротора
Корректировка масс
Han. Исправление распределения
масс
D. Masswausgleich 

Rotor massenausgleich
E. Rotor mass correction
F. Correction des masses du ro­

tor

Процесс изменения или перемещения кор­
ректирующих масс для уменьшения дис­
балансов ротора

23 Плоскость коррекции
Ндп. Плоскость исправления 
Корректирующая плоскость 
Балансировочная плоскость 
Плоскость уравновешивания
D. Ausglclcnsebene
E. Correction (balancing) plene
F. Plan de correction (plan d'equ- 

ilibrage)

Плоскость, перпендикулярная оси ротора, 
в которой расположен центр корректирую­
щей массы
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Продолжение

е
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Термин Определение

24. Плоскость приведения дисба­
ланса

Плоскость приведения 
Ндп. Исходная плоскость 
Эталонная плоскость 
Контрольная плоскость
D. Bezugsebene
E. Unbalance reference plane 

Reference piane
F. Plan de rcffcrcncc
25. Плоскость измерения дисба­

ланса
Плоскость измерения
D. Messebene
E. Measuring plane of unbalance 

Measuring plane
F. Plan de mesure
26. Главный вектор дисбалансов 

ротора
Главный вектор дисбалансов 
Ндп. Результирующий вектор 
дисбалансов
Суммарный вектор дисбалансов
D. Hauplunwuchlsveklor
E. Basic (main) unbalance vec­

tor
F. Vecteur de d&fiquillbre resul­

tant

27, Главный момент дисбалан­
сов ротора

Главный момент .дисбалансов 
Ндп. Результирующий момент 
Суммарный момент 
Неуравновешенность пары
D. Unwuchtmomcnt
E. Basic (main) unbalance couple 

Couple unbalance
F. Moment de disiquilibre rfeul- 

tant
Dcs6quilibre dc couple

Плоскость, перпендикулярная оси ротора, 
в которой задают значение и угол дисба­
ланса

Плоскость, перпендикулярная оси ротора, 
в которой измеряют значение к угол дис­
баланса

Вектор, перпендикулярный оси ротора, 
проходящий через центр его масс и ранный 
произведению массы ротора на ее эксцен­
триситет (см. черт. 8 приложения 3).

П р и м е ч а н и я :
1. Главный вехтор дисбалансов рото­

ра равен сумме всех векторов дисбалан­
сов ротора, расположенных в различных 
плоскостях, перпендикулярных оси ротора.

2. Угол главного вектора дисбалансов 
ротора определяет положение центра 
масс ротора в системе координат, свя­
занной с осью ротора
Момент, равный геометрической сумме 

моментов всех дисбалансов ротора относи, 
тельно его центра масс (см. черт. 8 при­
ложения 3)

П р и м е ч а н и я :
1. Главный момент дисбалансов пер­

пендикулярен главной центральной оси 
инериии и оси ротора и вращается вместе 
с ротором.

2. Главный момент дисбалансов рою. 
ра полностью определяется моментом 
пары равных по значению акшпараллель- 
ных дисбалансов, расположенных я двух 
произвольных плоскостях, перпендику­
лярных оси ротора.

3. Модуль главного момента днебалан- 
сов равен произведению одного из дис­
балансов указанной выше пары на плечо 
згой пары.

2  з*я. bit
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4. Угол главного момента дисбалансов 
определяет положение этого вектора в си­
стеме координат, связанной с осью ро­
тора

28. Начальный дисбаланс
Ндп. Начальный дебаланс 
Нача.*ьный небаланс 
Начальная неуравновешенность
D. Urunwucht (Urspruligliche 

Unwucht)
E. Initial unbalance
F. DMquilibre (balourd) initial

Дисбаланс в рассматриваемой плоскости, 
перпендикулярной оси ротора, до коррек­
тировки его масс

29 Остаточный дисбаланс
Ндп. Остаточный дебаланс 
Остаточный небаланс 
Остаточная неуравновешенность
D. Restunwucht
E. Residual (Final) unbalance
F. Dfcs&jullibre r^siducl (final)

Дисбаланс в рассматриваемой плоскости, 
перпендикулярной оси ротора, который 
остается в ней после корректировки его 
масс

ДО. Допустимый дисбаланс
Ндп. Допуск на дисбаланс 
Допускаемый дисбаланс 
Допускаемый дебаланс 
Допускаемый неба.ишс 
Допускаемая неуравновешен­
ность
D. Unwuchttoleranz
E. Acceptable (Permissible) un­

balance
Unbalance tolerance

F. Dfcscquilibre admissible Tole­
rance de dcscquilibrc

Наибольший остаточный дисбаланс в 
рассматриваемой плоскости, перпендикуляр, 
ной оси ротора, который считается прием­
лемым

31. Удельный дисбаланс
Ндп. Удельная неуравновешен­
ность
Удельный дсбаланс 
Удельный небаланс
D. Spezifische Unwucht
E. Specific unbalance
F. Dtstquilibre (balourd) spccifi- 

que

Отношение модуля главного вектора дис­
балансов к массе ротора.

П р и м е ч а н и е .  Удельный дисбаланс 
определяет значение 9ксиеитрнситета 
центра массы ротора
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32. Допустимый удельный дис­
баланс

Ндп, Допустимый предел дисба­
ланса
Допускаемый удельный дисба­
ланс
Допускаемый удельный деба­
ланс
Допускаемый удельный неба-

С лапе
) D. Zulassige Unwuchttoleranz 

Е. Acceptable specific unbalance 
F. Tolerance dc d6s£quilibre sp6- 

cifiaue
Dfes*quilibre speci'ique admi- 
sible

33. Достижимый начальный дис­
баланс

D. Erzielbare Urunwucht
E. Controlled initial unbalance
F. Desequilibre initial realisable

Продолжение.

Определение

Наибольший удельный дисбаланс, кото­
рый считается приемлемым

Начальный дисбаланс, который ложно 
свести к минимуму индивидуальной балам- 
сироэкой деталей ротора и (или) тщатель­
ным контролем при конструировании, из­
готовлении и сборке ротора

БАЛАНСИРОВКА

34. Балансировка ротора
Балансировка
Ндп. Уравновешивание ротора
D. Auswuchten
E. Rotor balancing 

Balancing
F. Equllibrage
35. Статическая балансировка
Ндп. Балансировка в одной 

■— плоскости
Статическое уравновешивание 
Уравновешивание в одной плос­
кости
D. Statische* Auswuchten
E. Static balancing
F. Equilibragc statique

36. Момектпая балансировка
D. Momentenausgleich
E. Couple (moment) balancing
F. Equilibragc du couple (mo­

ment)

Процесс определения значений и углов 
дисбалансов ротора и уменьшение их кор­
ректировкой его масс.

П р и м е ч а н и е .  Операции опрсдсле 
няя и уменьшения дисбалансов могут 
выполняться одновременно или последо­
вательно
Балансировка, при которой определяется 

и уменьшается главный вектор дисбалансов 
ротора, характеризующий его статическую 
неуравновешенность.

П р и м е ч а н и е .  Статическую баланси­
ровку проводят в одной плоскости кор­
рекции; определенную для этой плоскости 
корректирующую массу иногда удобно 
разносить в несколько параллельных 
плоскостей
Балансировка, при которой определяется 

и уменьшается главный момент дисбалан­
сов ротора, характеризующий сто момент- 
ную неуравновешенность

П р и м е ч а н и е .  Моментную баланси­
ровку проводят не менее чем в двух пло­
скостях коррекции

2 '
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37. Динамическая балансировка
Ндп. балансировка о двух плос­
костях
Динамическое уравновешивание 
Уравновешивание в двух плос­
костях
D. Dinamisches Auswuchten 
Е Dynamic balancing 
F. Equilibrage dynamique

.38. Балансировка на месте
11лп. Полевая ба.иснсировка на 
рабочем месте 
Уравновешивание на месте 
Полевое уравновешивание
D. Betriebsauswucht 

Auswucht am Aufstcllungsort
E. Balancing in site 

Field balancing
F. Equilibrage in situ Equilibrage 

de service
39. Полностью сбалансирован­

ный ротор
Ндп. Полностью уравновешен­
ный ротор
Идеально сбалансированный ро­

тор
Идеально уравновешенный ро­
тор
D. Wollkommen ausgewuchtcter 

Rotor
E. Perfectly balanced rotor
F. Rotor parfaitement 4quilibr£ 
40. Жесткий ротор
D. Starrer Rotor
E. Rigid rotor
F. Rotor rigide

Балансировка, при которой определяют­
ся и уменьшаются дисбалансы ротора, ха. 
рактернэуюшне его динамическую неуравно­
вешенность.

Приме ч а н ия :
1. Динамическую балансировку жест­

кого ротора (40) достаточно проводить 
в двух плоскостях коррекции.

2. Балансировку гибкого ротора (84) 
проводят обычно более чем в даух плос- _ 
костях коррекции.

3. При динамической балансировке ... 
уменьшаются как момектаая, так и ста­
тическая неуравновешенности ротора од­
новременно.
Балансировка ротора в собственных под­

шипниках и опорах боа установки на ба­
лансировочный станок

Potod, у которого главный вектор я 
главный момент дисбалансов равны нулю.

П р и м е ч а н и е  В жестком полностью 
сбалансированном роторе главная цент­
ральная ось инерции совпадает с осью 
ротора

Ротор, который сбалансирован на 
частоте вращения, меньшей первой кри­
тической в двух произвольных плос­
костях коррекции л у которого значения 
остаточных дисбалансов не будут превы* 
шагъ допустимые на всех частотах враще­
ния вплоть до наибольшей эксплуатацион­
ной.

П р и м е ч а н и я :
1. Ротор должен балансироваться на 

опорах, жесткость которых максимально 
приближается к жесткости его опор а 
аксплуатаиионных условиях.
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2. Жест*ям иногда называют ротор, 
критическая частота вращения которого 
намного выше его эксплуатационной ча­
стоты вращения

41. Точность балансировки
D. AuswuchtprSzision
E. Balance qualily
F. Qualitfe d'Equilibrage

— 42. Класс точности балансиров*
'  ■ ки

D. Prazisionsgrad dcs Auswuchts 
GQlestufe der zulSssigen Un- 
■wucht

E. (Permissible) balance quality

Srade
egT4 du quality d'Equilibrage 

DegiE do balourd permissible

Точность баланеяроахи характеризуется 
произведением удельного дисбаланса на 
наибольшую частоту вращения ротора в 
эксплуатационных условиях 

Класс точности балансировки определя­
ется по нормированный предельным значе­
ниям произведения удельного дисбаланса 
на наибольшую частоту вращения ротора 
в эксплуатационных условиях,

П р и м е ч а н и е .  Международный стан­
дарт МС 1940 разделяет весь диапазон 
точности балансировки на И классов

БАЛАНСИРОВОЧНЫЕ СТАНКИ

43. Балансировочный станок
Нал. Балансировочное устрой­
ство
Балансировочная установка 
Станок для уравновешивания 
Установка для уравновешива­
ния
Балансировочная машина 
(У Auswuchtmaschine
E. Balancing machine
F. Machine a equilibrer
44 Станок для статической ба­

лансировки
Ндп. Гравитационный баланси­
ровочный станок 
Станок для статической балан­
сировки без вращения 
Нееращающийся балансировоч­
ный станок
Балансировочный станок без 
вращения
Гравитационное устройство ба­
лансировки
Гравитационное уравновешива­

ющее устройство
D. Statischc Auswuchtmaschine
E. Static balancing machine
F. Machine й Equilibrer statique

Станок, определяющий дисбалансы ро­
тора для уменьшении их корректировкой 
масс.

П р и м е ч а н и я :
1. Некоторые станки имеют встроенные 

приспособления для корректировки масс.
2. При серийиом и массовом производ­

стве определение н уменьшение дисбалан­
сов могут быть совмещены

Балансировочный станок, определяющий 
только главный вектор дисбалансов.

П р и м е ч а н и е .  Станок для статичес- 
кой балансировки может определять глав­
ный вектор дисбалансов ротора:

а) при помощи силы тяжести на не- 
вращающемся роторе;

б) на вращаемом им роторе (в дина­
мическом режиме):

в) другими способами
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45. Станок для динамической 
балансировки

Ндп. Центробежный балансиро­
вочный станок
Станок для статикодинамиче- 
ской балансировки 
Центробежное устройство ба- 
лансировки
D. Dynamiscbe Auswuchtmaschi- 

ne
E. Dynamic (Two-plane) balan­

cing machine

Балансировочный станок, определяющий 
дисбалансы на вращаемом им роторе.

П р и м е ч а н и е .  В зависимости от 
конструкции станок для динамической 
балансировки может:

а) давать информацию о дисбалансах, 
приведенных к одной, двум или несколь­
ким плоскостям;

б) использоваться для статической ба­
лансировки

F. Machine i  ^uilibrer dynami- 
que (a deux plans)

46. Паразитная масса
D. Tote masse
E. Parasitic mass 
F Masse parasite
47. Дорезонансный балансиро­

вочный станок
Ндп. Балансировочный станок 
с жесткими опорами 
Балансировочный станок с до­
резонансным режимом работы 
Балансировочный станок доре­
зонансного типа
Балансировочный станок с не- 
подвижными опорами 
Балансировочный станок с же­
сткими стойками подшипников 
Балансировочный станок на 
жестких подшипниках 
D. L'nlerkritische (Krattmcssendc) 

Auswuchtrnaschine

Часть массы балансировочного стаиха без 
массы ротора, которая перемещается неу­
равновешенными силами ротора при балан­
сировке

Станок для динамической балансировки, у 
которого частота вращения ротора при ба­
лансировке ниже наименьшей собственной 
частоты колебаний системы, состоящей нз 
ротора и паразитной массы

E. Hard bearing (Below reso­
nance) balancing machine

F. Machine a £quilibrer (a pali- 
ers durs) a faiblc resonance

48. Резонансный балансировоч­
ный станок

Man, Балансировочный станок 
резонансного типа 
Резонансное балансировочное 
истройство
Балансировочный станок с ма­
ятниковой рамой
D. Resonanz-Auswuchtmascblne
E. Resonance balancing machine
F. Machine a equilibrer a reso­

nance

Станок для динамической балансировки, 
у которого частота вращения ротора при 
балансировке равна собственной частоте 
колебаний системы, состоящей из ротора и 
паразитной массы
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49. Зарезонансный балансиро­
вочный станок

Ндп. Балансировочный станок 
зарезонансного типа 
Балансировочный станок с уп­
ругим и опорами
Балансировочный станок с за­
резонансным режимом работы 
Балансировочный станок с под- 
важными опорами 
Балансировочный станок с уп- 

***• ригими стойками подшипников 
Балансировочный станок на уп- 
руги с подшипниках
D. Cberkritische (Wegmessende) 

Auswuchtmaschine
E. Above resonance (soft bearing) 

balancing machine
F. Machine d 4quflibrer (Й pall- 

crs souples) о forte rtsonancc

Станок яря динамической балансировки, 
у которого частота вращения ротора при 
балансировке выше наибольшей собствен- 
ной частоты колебаний системы, состоя­
щей из ротора и паразитной массы

SO. Наибольший допустимый 
диаметр ротора

D. Maximaler WuchtkOrper-dur- 
chmcsser

E. Swing diameter on a given
F. Diametre utilisable (Swing)

Диаметр ротора, при котором этот ротор 
еще можно установить на данный баланси­
ровочный станок

51. Балансировочная оправка
Ндп. Шпиндель 
Балансировочный вал 
Вспомогательный вал

Сбалансированный вал. на который мон­
тируют подлежащее балансировке изделие

D Hllfswelle, Auswuchtdorn 
Е. Mandrel (Balancing arbor)

^  F. Mandrin (arbre d'fcquilibrage)

52. Балансировочный комплект
Ндп. Балансировочное оборудо-
вение
Оборудование для вксплуата- 
ционной 6а.хансировки
D. T'agbares Auswuchtgerat (fiir 

Betriebswuchtungen)
E. Field balancing equipment
F. Materiel d’cquilibrage dc chan- 

tier

Измерительные приборы, позволяющие 
получать информацию о дисбалансах рото­
ра при балансировке на месте

I



Стр. 14 ГОСТ 19534—74

Продолжения

Терния Определение

53. Частота вращения при ба­
лансировке

Ндп, Балансировочная скорость 
Скорость балансировки 
Скорость уравновешивания 
Испытательная скорость 
Балансировочные обороты
D. Auswuchldrehzahl
E. Balancing; speed Rotational 

frequency
F. Vitesse d’6quilibrer
54. Вектормстр дисбаланса
Вехторметр 
О, Vektor-Messgerat
E. Vector measuring device
F. Appareil de mesurage de vec- 

teur
55. Индикатор значения дисба­

ланса
Индикатор дисбаланса 
Ндп. Указатель дисбаланса 
Измеритель дисбаланса
D. Unwucht-Anzeigeinstrument
E. Unbalance indicator
F. Indlcateur de dtsiquilibie
56. Индикатор угла дисбаланса 
Ндп. Указатель углового поло­
жения дисбаланса 
Указатель фалы дисбаланса 
Фазовый индикатор 
Индикатор фазы
D Winkelanzeige-Instrumcnt
E. Angle indicator
F. Indlcateur d'anglc
57. Единица коррекции
Ндп, Практическая цена деле­
ния измерительного устройства 
Практическая единица коррек- 
ции
D. Praktische Ausgleichscinhcit
E. Practical correction unit
F. Unit6 pratique de correction
58. Отметка угла
Ндп. Отметка начала отсчета 
угла дисбаланса 
Отметка фазы 
Фазовая отметка
D. Phasenmarkc
E. Angle datum marks
F. Marques d’angle

Частота вращения ротора, при которой 
измеряют дисбаланс

Прибор для одновременного измерения 
утла и модуля вектора дисбаланса

Прибор на балансировочном станхе. ко- 
торы А показывает значение дисбаланса. 

П р и м е ч а н и е .  Индикатор дисбалан­
са может быть стрелочным, осциллогра- 
фическим, цифровым и т. д.

Прибор на балансировочном станке, ко­
торый показывает угол дисбаланса

Единица, соответствующая цене деления 
индикатора значения дисбаланса.

П р и м е ч а н и е .  Единицы коррекции 
связывают с эксцентриситетом корректи­
рующей массы через глубину отверстия 
определенного диаметра, массу или дли­
ну навариваемых элементов, размер проб­
ки и др.
Отметка на роторе, от которой ведут 

отсчет угла дисбалаиса.
П р и м е ч а н и е .  Отметка можег быть 

магнитной, оптической, механической, 
радиоактивной и т. п.

Л
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Продолжение

Термин Озределепяе

59. Генератор опорного сигнала
Ндп. Эталонный генератор фа­
зы
Генератор фазы 
Опорный генератор 
Фазорегулятор
D. Phasengeber
E. Angle reference generator
F. G£n6rateur de rmrencc d’an- 

glc

Устройство для получения сигнала, опре­
деляющего угловое положение ротора

60. Взаимное влияние плоскос­
тей коррекции

Ндп. Перекрестное влияние пло­
скостей коррекции 
Помехи в плоскости коррекции 
Интерференция плоскостей 
Взаимное влияние плоскостей 
балансировки
Взаимное влияние плоскостей 
исправления
D. Ausgleichsebenen- 

Becinflussung
E. Correction plane interference 

(cross-effect)
F Influence du balourd dans le 

plan opposi au plan de cor­
rection

Изменения показаний индикаторов в од­
ной плоскости коррекции данного ротора 
при изменении дисбаланса в другой плос­
кости коррекции

61. Разделение плоскостей кор­
рекции

Ндп. Исключение взаимного 
влияния плоскостей коррекции
D. Ebenentrennung
E. Plane separation
F. Separation de plan

Операция уменьшения взаимного влияния 
плосхсстей коррекции ротора

62. Цепь разделении плоскостей 
коррекции

Ндп. Цепь исключения влияния 
плоскостей коррекции 
Схема разделения плоскостей 
Электрическое эталонирование 
Электрическая рама 
L). Oberlagerungsschaltung гиг 

Ebenentrennung (elektrischer 
Rahmen, Rahmenschaltung

E. Plane separation (nodal) net­
work

F. Roseau de plan de sdparation 
(nodal)

Электрическая цепь между измеритель- 
нымк внбропреобразоватслямп и индикато­
рами дисбалансов, которая электрически 
разделяет плоскости коррекции.

П р и м е ч а н и е .  При электрическом 
разделении плоскостей коррекции ие тре­
буется специального расположения изме­
рительных внбропреобразевателей отно­
сительно ротора

3 з«к. о«т
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Продолжение

Тсрыяк Опредеденае

63. Коэффициент маминого вли­
яния плоскостей коррекции

Коэффициент влияния 
Ндп. Коэффициент помех а 
плоскости коррекции 
Коэффициент интерференции 
плоскостей
Степень влиянии плоскостей ба­
лансировки
D. Ausgleichsebsnen- 

Einflussverhiltnis
E. Correction plane Interference 

ratios Interference coefficient 
(ratio)

F. Taux d'intcrftrence du plan de 
correction

64. Коэффициент уменьшения 
дисбаланса

Ндп. Коэффициент снижения 
дисбаланса
D. Unwuchtsrcduzierzahl
E. Unbalance reduction ratio 

(U. R. R.)
F. Rapport de reduction de d£s6- 

quilibre (R.R.D.)

Отношение показания индикатора дисба­
ланса одной плоскости коррекции ротора к 
показанию индикатора дисбаланса другой 
плоскости коррекции при наличии дисба­
ланса в одной из этих плоскостей.

П р и м е ч а н и я :
I. Коэффициенты взаимного влияния 

двух плоскостей коррекции Л и  В дан­
ного ротора (Кл*. Квл)  определяются 
по формулам:

DАВ
'В В

где Dab и Dbb — показания индикато­
ра дисбаланса соответственно для плоско­
стей Л и в ,  вызванные дисбалансом в 
плоскости В;

где Dm л и Daa  — показания индика­
тора дисбаланса соответственно для 
плоскостей в  и Л, вызванные дисбалан­
сом в плоскости А.

2. Чем меньше значения Кая и Квл. 
тем выше точность измерения дисбалан­
сов в плоскостях коррекции

Отношение уменьшения дисбаланса за 
одну корректировку масс к начальному дис­
балансу в данной плоскости коррекции.

П р и м е ч а н и я :
1. Коэффициент уменьшения дисбалан­

са определяется по формуле

D, Ш D, • (
где D| — значение начального дисба­

ланса; Ог — значение дисбаланса посте 
одной корректировки масс в той же плос­
кости.

2. Коэффициент уменьшения дисбалан­
са есть мера эффективности уменьшения 
дисбаланса
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Продолжение

Теркин Определение

65. Чувствительность балансире 
■очного станка по значению дис­
баланса

Чувствительность по дисбалансу
D. Empfindtichkeit der Unwucht- 

maschine
E. Balancing machine sensitivity 

to the amount ol unbalance 
Sensitivity to unbalance 
Balancinge machine sensitivity

F. Sensibility d'une machine 4 
6quilibrcr

66. Чувствительность балансиро­
вочного станка no углу дисба­
ланса

Чувствительность по углу дис­
баланса
Иди. Чувствительность по фазе
D. Emptindlichkeit der 

Auswuchtmaschine entspre- 
chend dem Unwuchtswinkel

E. Balancing machine sensitivity 
to the unbalance angle 
Sensitivity to the angle

F. Scnsibilite d'angle d’une ma­
chine 4 tquilibrcr

67. Порог чувствительности ба­
лансировочного станка по значе­
нию дисбаланса

Порог чувствительности по дис­
балансу
Нал. Разрешающая способность 
6а.<ансировочного станка по 
дисба.*ансу
Предел чувствительности балан­
сировочного станка 
Минимальный сигнал 
Минимально достижимый оста­
точный дисбаланс
D. Ansprechfahigkelt der Auswu- 

chtmaschinc entsprechend der 
UnwuchtsgrAsse

E. Balancing machine minimum 
response to the amount of un­
balance
Minimum responce to unba­
lance

F. Riponse mlnimale d’une ma­
chine 4 Aqullibrer pour la 
valeur d'tquilfbre

Отношение изменения показаний индика­
тора дисбаланса к изменению измеряемого 
значения дисбаланса.

П р и м е ч а н и е .  Различают абсолют- 
ную S n и относительную S Dl) чувстви­
тельность

с =  _ i £ _ .  с . ... К  
°  4 0  * 4DID •

где АС - - изменение показаний индика­
тора дисбаланса; ЛО — изменение значе­
ния дисбаланса;

D — значение дисбаланса 
Отношение изменении показаний индика­

тора угла дисбаланса к изменению измс* 
ряемого угла дисбаланса.

П р и м е ч а н и е .  Различают абсолют- 
ную Sf  и относительную S fi чувстви­
тельность

5  Л°  S  = А°
* Д qp ’ 7* 4 tp/<p ’

где Да — изменение показаний индика­
тора утла дисбаланса;

А<р — изменение угла дисбаланса;
<р — угол дисбаланса

Наименьшее изменение значения дисба­
ланса, которое может выявить к показать 
балансировочный станок в заданных усло­
виях

3 ‘
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Продолжение

Термин Определение

68 Порог чувствительности ба­
лансировочного стайка по углу 
дисбаланс*

Порог чувствительности по углу 
дисбаланса
Ндп. Разрешающая способность 
балансировочного станка по уг­
ли дисбаланса
Предел чувствительности балан­
сировочного станка 
Минимальный угол 
Разрешающая способность по 
фале
DTAnsprechHihjgkeit dcr Aus- 

wuentmaschine entsprechend 
dem Unwuchtwlnke!

E. Balancing machine minimum 
response to the unbalance an­
gle (degrees)
Minimum response to the un­
balance angle (degrees)

F. Rfeponse minimale d’une ma­
chine k 6quiiibrer pour Tan­
gle de dtsfrquilibre

Наименьшее изменение угла дисбаланса, 
которое может выявить и показать балам- 
еяровочный станок в заданных условиях

69. Паспортные порог чувстви­
тельности балансировочного стай­
ка

Ндп. Заявмнное. достижимое 
качество балансировки 
Заявленный минимально дости­
жимый остаточный дисбаланс
D. Sollausprechfahigkeit 

der Auswuchtmascbmc
E. Claimed minimum achievable 

residual unbalance
F. Quality d'dquiiibrage realisab­

le diclarte

Порог чувствительности по значению н 
(или) углу остаточного дисбаланса, уста­
новленный изготовителем балансировочно­
го станка для ротора определенной массы

70. Диапазон показаний балан­
сировочного станка

D. Genauigkeit der 
Unwucntmessung •

E. Balancing machine accuracy
F. Precision d’une madiine a 6qu- 

iltbxer

Наибольший и наименьший дисбалансы, 
измеряемые балансировочным станком в 
заданных условиях
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Продолжение

Термин Определен**

71. Тарирование балансировоч­
ного стайка

Ндп. Калибровка 
Калибрование 
Эталонирование 
Тарировка 
Градуировка 
Градуирование
D. Eichung der Auswuchtmaschi- 

ne
E. Balancing machine calibration 

Calibration of balancing ma­
chine

F. Etalonnage de machine 4 4qui- 
ilbrer

72. Тармровочный ротор
Ндп. Калибрующий ротор 
Испытательный ротор 
Головной ротор 
Эталонный ротор 
Проверочный ротор
D. Eichrotor (Einstelirotor)
E. Calibration rotor
F. Rotor d’Staionnago
73. Цепь условной балансирован 
Ндп. Компенсационное устрой­
ство
Компенсатор
Эталонирующее устройство 
Цепь кажущейся балансировки 
Цель условного уравновешива­
ния
D. Kreis des fiktiven 

Auswuchtens
Kompensationselnrichtung

E. Fictions balance circuit 
Compensator

F. Circuit de balance fictive 
Compensated

74. Настройка балансировочного 
станка

Ндп. Установка 
Регулировка 
Наладка 
Отладка
D. Kallbrierung der Auswuchtma- 

schine
E. Balancing machine setting 

(Setting of balancing ma­
chine)

F. Rfcglage de machine 4 cqui- 
llbrer

Процесс регулировки балансировочного 
стайка, при котором цену деления индика­
тора дисбаланса связывают с единицами 
коррекции, выбранными для плоскостей 
коррекции определенного ротора.

П р и м е ч а н и е .  Тарирование пред, 
усматривает и регулировку индикатора 
угла дисбаланса, если эго требуется

Один из серийных роторов, используемый 
для тарирования балансировочного стайка

Электрическая цепь, встроенная в изме­
рительную часть балансировочного станка, 
позволяющая исключить электрическим пу­
тем влияние начального дисбаланса ро­
тора и* процессы тарирования и разделения 
плоскостей коррекции.

П р и м е ч а н и е .  Такая ист» позволяет 
получать электрические сигналы одинако­
вой силы, но противоположные по фазе 
по отношению к выходным сигнален от 
измерительных ваброяреобразователей 
балансировочного станка

Процесс, включающий механическую ре­
гулировку привода ротора и установку 
элементов крепления, тарирование измери­
тельной системы и разделение плоскостей 
коррекции.

П р и м е ч а н и е .  В некоторых случаях 
настройка включает введение в машину 
данных, касающихся положений под- 
шипнихоя, радиусов расположения кор­
ректирующих масс, и, если возможно, 
частоты вращения при бвлаксировке
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Продо.*жение

Термин Определите

75. Контрольный ротор
Ндп. Градуировочный ротор 
Калибровочный ротор 
Регулировочный ротор 
Установочный ротор
D. Testrotor
E. Proving (Test) xotor
F. Rolor de v6rification (d'essai)
76. Контрольный груз 
Ндп. Стандартный груз
D. Kontrolt masse
E. Test mass (load)
F. Charge (masse) de contrdle
77. Измерительный цикл балан­

сировочного станка
Измерительный цвхл 
Ндп. Цикл контроля балансиро­
вочного станка 
Цикл измерения 
Контрольный цикл
D. MesszyfcJua der Auswucbt- 

maschine
E. Measuring run (on a balan­

cing machine)
Measuring run

F. Cycle de mesurage (dune 
machine A cquilibrer)
Cycle de mesure

78. Продолжительность измери­
тельного цикла

D. Messayklusdauer
E. Measuring run duration (time)
F. Durfe du cycle dc mesure

79. Балансировочный цикл
Ндп. Цикл уравновешивания
D. Auswuchtszyklus
E. Balancing run

Balancing run (on a balan­
cing machine)

F. Cycle d'Squillbrsge
Cycle d'dquilibrage (sur une 
machine й fcquilibrer)

80. Продолжительность баланси­
ровки

Ндп. Общая продолжительность 
балансировки
Продолжительность уравнове­
шивания

Ротор, применяемый для проверки балан­
сировочного станка.

П р и м е ч а н и е .  Обычно, контроль­
ный ротор поставляют вместе с баланси­
ровочным станком

Груз определенной массы, применяемый 
для проверки остаточного дисбаланса ро­
тора

Совокупность операций при измерениях 
дисбалансов.

П р и м е ч а н и е .  Измерительный пикл 
включает в себя следующие этапы: наст­
ройка балансировочного станка: подго­
товка ротора к балансировке; разгон; 
считывание показаний; выбег (торможе­
ние); преобразование показаний балан­
сировочного станка х виду удобному для 
уменьшения дисбалансов; прочие опера- 
цни, например, требуемые для обеспече-
инд безопасности

Время, необходимое для проведения из­
мерительного цикла балансировочного стан­
ка.

П р и м е ч а н и е .  При балансировке 
серии одинаковых роторов время, необ­
ходимое для настройки балансировочного 
станка, не входит в продолжительность 
измерительного цикла 
Цикл, включающий измерительный никл 

я операции, необходимые для корректиров­
ки масс

Время, необходимое для проведения ба­
лансировочного цикла, вхлючая время 
установки и снятия ротора с балансировоч­
ного станка



ГОСТ 19JJ4— п  Стр. 21

Продо.гжениг

Термин Овредвлеяяе

D. Dauer des Auswuchtens 
(Boden-Boder.-Zeit)

E. Floor-to-floor time
F. Durfee totale d’6quilibrage
81. Производительность баланси­

ровочного станка 
D. Leistung der Auiwuchtma- 

sdilne

Величина, обратная продолжительности 
балансировки

E. Balancing machine production 
rate
Production rate 

P. Capacity de production 
82. Управляемое балансирующее 

устройство
D. Steuerbares Auswuchtsgcrat 
E Controllable balancing equip­

ment
F. Reliable £qu;pement d'iquilib-

Устройство, позволяющее компенсировать 
изменение дисбалансов ротора в эксплуа- 
тационных условиях

rage
83. Автобалансирующее устрой­

ство
Ндп. Самсбалансирующсе уст­
ройство
D. Automatische 

Auswuchteirlchtung
E. Self balancing equipment (de­

vice)
F. Dispositif a autobquilibrage

Устройство, автоматически компенсирую­
щее изменение дисбалансов ротора в экс­
плуатационных условиях

ГИБКИЕ РОТОРЫ

84. Гибкий ротор
Ндп. Упругий ротор 
Нежесткий ротор 
Податливгчй рспор
D. Naehgiebicer Rotor (Biegee- 

lastischer Rotor)
E. Flexible rotor
F. Rotor flexible

85. Низкочастотная балансиров­
ка (применительно к гибким ро­
торам)

Ндп. Низкоскоростная баланси­
ровка
Низкооборотная балансировка 
D. Nicderfroqucnzanswuchten 

(N. F-Auswuchten)
(fur flexible Rotoren)

Ротор, который сбалансирован на час­
тоте вращения, меньшей первой хрнгичес- 
кой в двух произвольных плоскостях кор.
рехцми и у которого значения остаточных 
дисбалансов могут превышать допустимые 
на иных частотах вращения вплоть до наи­
большей эксплуатационной.

П р и м е ч а н и е .  Эго определение не­
применимо к роторам с изменяющейся 
геометрией
Балансировка на 7акой частоте враще­

ния. прн которой балансируемый гибкий ро­
тор еще можно рассматривать как жест­
кий.

П р и м е ч а н и я :
1. При низкочастотной балансировке 

частота вращения ротора значительно 
меньше эксплуатационной.
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Продолжение

Терния Определение

E. Low speed balancing 
(relating to flexible rotors)

F. Equilibrage i  basse vltcsse 
(concernant les rotors flexib­
le*)

86. Высокочастотная баланса- 
роака (применительно к гибким 
роторам)

I !дл. Высокоскоростная балан­
сировка
Высокооборотная балансировка
D. Hochfrequenzanswuchten

(Н F-Auswuchten) (fur flexi­
ble Rotoren)

E. High speed balancing (rela­
ting to flexible rotors)

F. Equilibrage £ haute vltcsse 
(concernant les rotors flexib- 
les)

87. Неравиожссткий ротор
Ндп. Ротор с неравномерной 
жесткостью
D. Rotor von ungleicher 

Steifigkeit .
E. Uneven stiffness rotor 

Rotor of uneven stiffness
F. Rotor de rigiditc inegale
88.  л-я собственная форма юги- 

ба ротора
л-я форма изгиба
Ндп. Основная форма изгибных
колебаний ротора
D. n-Eigenbiegungsform des Ro­

tors
E. (Rotor) flexural n,fc mode 

Flexural п*ь mode
F. Mode d'ordre n de flexion 

(d’un rotor)
89. Неуравновешенность no n-ft 

форме изгиба
Ндп. Неуравновешенность по 
п-й форме изгибных колебаний
D. Unwucht nach der n-Biegungs- 

form
E. n,h modal unbalance
F. Disfquilibre modal d'ordre n
90. Балансировка no л-1 форме 

изгиба
Ндп. Балансировка по формам 
изгибных колебаний

2. Низкочастотная балансировка обычно 
недостаточна для обеспечения нормаль­
ной работы гибкого ротора на эксплуа­
тационной частоте вращения

Балансировка на такой частоте враще­
ния, при которой балансируемый гибкий 
ротор уже не может рассматриваться как 
жесткий.

П р и м е ч а н и я :
I. При высокочастотной балансировке 

частота вращения ротора близка к экс­
плуатационной.
2. Высокочастотную бвлансировху обыч­
но проводят более чем в двух плоскостях 
коррекции

Ротор, у которого жесткость неодина­
кова в различных направлениях какого-ли­
бо сечения, перпендикулярного оса ротора

Форма упругой линии ротора при соот­
ветствующей п-й собственной частоте нз- 
гнбных колебаний системы ротор-опоры

П р и м е ч а н и я :
1. Собственная форма изгиба может

быть первой, второй..........п-й.
2. При высоких частотах вращении ро* 

тора форма изгиба должна определя­
ться с учетом гироскопического момента, 
действующего на ротор

Состояние гибкого ротора, характеризую- 
щееся таким распределением масс, которое 
во время вращения вызывает деформации 
упругой линии, характерные для л-й фор­
мы изгиба

Балансировка гибких роторов в задан­
ном диапазоне частот вращения для умень­
шения переменных нагрузок на опорах, 
вызванных неуравновешенностью по л А 
форме изгиба (см. черт. 9 приложения 3).
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Продолжение

Терпки Оарсдслеомс

D. Auswuchten nach der n-Eigcn- 
biegungsform

E. n,b modal balancing 
Modal balancing

F. Equilibrate modal
91. Значение дисбаланса no n-ft 

форме изгиба
Ндп. Дисбаланс по п-й форме
изгибких колебаний
D. Unwuchtsgrosse nach der 

n-Eigenbiegungsform
E. Amount of modal unbalance 

in the n,h mode
F. Valeur du dtefqullibre modal 

dans !e ntm« mode

Наименьшее теоретически возможное зна­
чение дисбаланса, которое следует ском­
пенсировать при балансировке по п-й фор­
ме изгиба

П р и м е ч а н и е .  Реальное значение 
дисбаланса по л-й форме изгиба изме- 
няется в зависимости от осевого положе­
ния плоскости коррекции вдоль ротора

92. Допустимое значение дисба­
ланса no л-ft форме изгиба

Ндп. Допускаемый дисбаланс по 
форме иэгибних колебаний
D. Zulfissige Unwuchtsgr5ssc 

nach der n-Eigenbiegungsform
E. Amount of n 'fc modal unba­

lance lolwancc
Amount of modal unbalance 
tolerance in the n,b mode

F. Toltrance du valeur de d4s£-

Наибольшее значение дисбаланса по п-й 
форме изгиба, которое считается приемле­
мым

quillbre modal n
93 л-я критическая частота вра­

щения гибкого ротора
D. n-Kritische Drehzahl des fle- 

xtbles Rotors
E. nltl critical speed of the fle­

xible rotor

Частота вращения гибкого ротора, при 
которой наблюдается наибольший прогиб 
ротора по л-й форме изгиба, превышающий 
деформацию его опор

p nlt<“  vitesse critique du rotor 
flexible

94. Кратио-частотиая вибрация
D. Vibration m it Vielfach-Fre- 

quena
E. Multiple-frequency vibration
F. Vibration sur unc multiple 

frequence de la rotation

Вибрация с частотой, краткой частоте 
вращения и не зависящей от неуравнове­
шенности ротора.

П р и м е ч а н и е .  Такая вибрация мо­
жет быть вызвана различными причина­
ми, например анизотропией ротора
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АЛФАВИТНЫЙ УКАЗАТЕЛЬ ТЕРМИНОВ

Балансировка
Балансировка в двух плоскостях 
Балансировка в одной плоскости 
Балансировка высокооборотная 
Балансировка высокоскоростная
Балансировка высокочастотная (применительно к гибким роторам) 
Балансировка динамическая 
Балансировка моментная 
Балансировка иа месте
Балансировка низкооборотная 
Бамнсировка низкоскоростная
Балансировка низкочастотная (применительно к (ибким роторам)
Ба.юнсировка полевая на рабочем месте 
Балансировка по формам изгибных колебаний 
Балансировка по л-й форме изгиба 
Балансировка ротора 
Балансировка статическая 
Вал балансировочный 
Вал вспомогательный 
Вектор главный дисбалансов 
Вектор главный дисбалансов ротора 
Вектор результирующий дисбалансов 
Вектор суммарный дисбалансов 
Векторметр
Вскторметр дисбаланса 
Вибрация кратио-частотиая
Влияние взаимное плоскостей балансировки
Влияние взаимное плоскостей исправления
Влияние взаимное плоскостей коррекции
Влияние перекрестное плоскостей коррекции
Генератор опорного сигнала
Генератор опорный
Генератор фазы
Генератор фазы эталонный
Груз компенсирующий
Груз контрольный
Груэ стандартный
Градуирование
Градуировка
Дебаланс
Небаланс допускаемый 
Дебаланс допускаемый удельный 
Дебаланс начальный 
Дебаланс остаточный 
Дебаланс ротора 
Дебаланс ротора динамический 
Дебаланс ротора квазистатический 
Дебаланс ротора статический 
Дебаланс удельный
Диаметр ротора наибольший допустимый 
Диапазон показаний балансировочного станка 
Дисбаланс
Дисбаланс динамический чистый 
Дисбаланс допускаемый
Дисбаланс допуксаемый по форме изгибных колебаний

31
S1
35
86
86
86
37
36
38
85
85
85
38
90
90
.14
35
5!
5!
•26
26
2в
26
54
54
<М
60
G0
60
60
59
59
59
59
20
76
76
71
71
15
30
32
28
29
8
II
12
9

31
60
70
15
10
30
92
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Дисбаланс допускаемый удельный 
Дисбаланс допустимый 
Дисбаланс допустимый удельный 
Дисбаланс начальный 
Дисбаланс начальный достижимый 
Дисбаланс остаточный
Дисбаланс остаточный минимально достижимый 
Дисбаланс остаточный минимально достижимый заявленный 
Дисбаланс пары ротора
Дисбаланс по п-й форме изгиб них колебаний
Дисбаланс ротора
Дисбаланс ротора динамический
Дисбаланс ротора квазистатический
Дисбаланс ротора моментный
Дисбаланс ротора полный
Дисбаланс ротора статический
Дисбаланс ротора статико-динамический
Дисбаланс удельный
Допуск на дисбаланс
Значение дисбаланса
Значение дисбаланса но п-й форме изгиба
Значение дисбаланса по п-й форме изгнба допустимое
Единица коррекция
Единица коррекции практическая
Изменение режимное дисбалансов ротора
Измеритель дисбаланса
Индикатор дисбаланса
Индикатор значения дисбаланса
Индикатор фазовый
Индикатор фазы
Индикатор угла дисбаланса
Интерференция плоскостей
Исключение взаимного влияния плоскостей коррекции
Исправление распределения масс
Калибрование
Калибровка
Качество балансировки заявленное достижимое
Класс точности балансировки
Комплект балансировочный
Компенсатор
Корректировка масс
Корректировка масс ротора
Коэффициент взаимного влияния плоскостей коррекции
Коэффициент влияния
Коэффициент интерференции плоскостей
Коэффициент помех в плоскости коррекции
Коэффициент снижения дисбаланса
Коэффициент уменьшения дисбаланса
Масса балансировочная
Масса балансная
Масса корректирующая
Масса неуравновешенная
Масса неуравновешенная точечная
Масса паразитная
Машина балансировочная
Момент главный дисбалансов
Момент главный дисбалансов ротора

32
■30
32 
28
33
29 
57 
69 
10 
91
8

11
12
10
II
9

II
31
30 
16
91
92 
57 
57
19 
55 
55
55
56 
56 
56 
60 
61 
22 
71 
71 
69
42 
52 
73 
22 
22 
63 
63 
63
63
64 
64
20 
20 
20 
14 
14 
46
43 
27 
27
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Момент результирующий 
Момент ротора неуравновешенный 
Момент сум.нарный 
Наладка
Настройка балансировочного станка
Небаланс
Небаланс допускаемый 
Небаланс допускаемый удельный 
Небаланс начальный 
Небаланс остаточный 
Небаланс ротора 
Небаланс ротора динамический 
Небаланс ротора кваэистатический 
Небаланс ротора етагичесхий 
Небаланс удельный
Нестабильность термическая дисбалансе* ротора
Неуравновешенность 
Неуравновешенность 
Неуравновешенность динамическая 
Неуравновешенность динамическая чистая 
Неуравновешенность допускаемая 
Неуравновешенность кваэиотлтичесхая 
Неуравновешенность моментная 
Неуравновешенность начальная 
Неуравновешенность остаточная 
Неуравновешенность пары 
Неуравновешенность но п-Л форме кэгиба 
Неуравновешенность по п-й форме шгибных колебаний 
Неуравновешенность ротора 
Неуравновешенность ротора динамическая 
Неуравновешенность ротора каазистатическяя 
Неуравновешенность ротора моментная 
Неуравновешенность ротора общая 
Неуравновешенность ротора статическая 
Неуравновешенность статико-динамическая 
Неуравновешенность статико-моментная 
Неуравновешенность статическая 
Неуравновешенность удельная 
Обороты балансировочные 
Оборудование балансировочное 
Оборудование для эксплуатационной балансировки 
Оправка балансировочная 
Ось ротора 
Отладка
Отметка начала отсчета угла дисбаланса 
Отметка фазовая 
Отметка фазы 
Отметка угла
Пара ротора неуравновешенная 
Плоскость балансировочная 
Плоскость измерения 
Плоскость измерения дисбаланса 
Плоскость исправления 
Плоскость исходная 
Плоскость контрольная 
Плоскость корректирующая 
Плоскость коррекции

27
10
27
71
74
15
30
32
28
29

8
II
12
9

31
18
8

15
И
10
30
12
10
23
29
10
89
89
6

II
12
10
II
9

11
М
9

at
63
52
52
51
7

71
58
58
58
58
10
23
25
25
23
24
24
23
23
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Плоскость приведения 24 
Плоскость приведем** дисбаланса 24 
Плоскость уравновешивания 23 
Плоскость эталонная 24 
Помехи в плоскости коррекции 60 
Порог чувствительности балансировочного стайка паспортный 69 
Порог чувствительности балансировочного станка по значению дисбаланса 67 
Порог чувствительности балансировочного станка по углу дисбаланса 63 
Порог чувствительности по дисбалансу 67 
Порог чувствительности по углу дисбаланса 68 
Предел дисбаланса допустимый 32 
Предел чувствительности балансировочного станка 67 
Предел чувствительности балансировочного станка 68 
Продолжительность балансировки 80 
Продолжительность балансировки общая 60 
Продолжительность измерительного цикла 73 
Продолжительность уравновешивания 80 
Производительность балансировочного стайка 81 
Противовес 20 
Разделение плоскостей коррекция 61 
Рана электрическая 62 
Регулировка 74 
Ротор I 
Ротор внутреннего расположения ,  3 
Ротор внутренний 3 
Ротор гибкий 84 
Ротор головной 72 
Ротор градуировочный 75 
Ротор двухкоисольный 5 
Ротор жесткий 40 
Ротор идеально сбалансированный 39 
Ротор идеально уравновешенный 39 
Ротор испытательный 72 
Ротор ка,%ибровочный 75 
Ротор калибрующий 72 
Ротор консольный 4 
Ротор контрольный 75 
Ротор межопориый 3 
Ротор наружный 4 
Ротор наружного расположения 4 
Ротор нежесткий 34 
Ротор нсравножесткий 37 
Ротор п-опориый 2 
Ротор податливый 84 
Ротор полностью сбалансировании» 39 
Ротор полностью уравновешенный 39 
Ротор проверочный Т2 
Ротор регулировочный 75 
Ротор с изменяющейся геометрией 6 
Ротор с массой на весу 4 
Ротор с неравномерной жесткостью 87 
Ротор с центром масс между опорами 3 
Ротор тармрооочиый 72 
Ротор упругий 84 
Ротор установочный 75 
Ротор, центр масс которого лежит по одну сторону от опор 4 
Ротор агалоиный 72
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Сигнал минимальный 67 
Скорость балансировки 53 
Скорость балансировочная 53 
Скорость испытательная 53 
Скорость уравновешивания 53 
Способность разрешающая балансировочного станка по дисбалансу 67 
Способность разрешающая балансировочного станка по углу дисбаланса 68 
Способность разрешающая по фазе 68 
Станок балансировочный 43 
Сгахок балансировочный без вращения 44 
Станок балансировочный гравитационный 44 
Станок балансировочный дорезонансный 47 
Станок балансировочный дорезонансного типа 47 
Станок балансировочный зарезонансный 49 
Станок балансировочный зарезонансного типа 49 
Ста/юк балансировочный на жестких подшипниках 47 
Станок балансировочный на упругих подшипниках 49 
Станок балансировочный невращающийся 44 
Станок балансировочный резонансный 48 
Станок балансировочный резонансного типа 48 
Станок балансировочный с дорезонансным режимом работы 47 
Станок балансировочный с жесткими опорами 47 
Станок балансировочный с жесткими стойками подшипников 47 
Станок балансировочный с зарезонансным режимом работы 49 
Станок балансировочный с маятниковой рамой 4$ 
Станок балансировочный с неподвижными опорами 47 
Станок балансировочный с подвижными опорами 49 
Станок балансировочный с упругими опорами 49 
Станок балансировочный с упругими стойками подшипников 49 
Станок балансировочный центробежный 45 
Станок для балансировки динамической 45 
Станок для балансировки статико-динамической 45 
Станок для балансировки статической 44 
Станок для балансировки статической бея вращения 44 
Станок для уравновешивания 43 
Степень влияния плоскостей балансировки 63 
Схема разделения плоскостей 62 
Тариронанис балансировочного станка 71 
Тарировка _  71 
Точности балансировки 41 
Угол дисбаланса 17 
Угол коррекции 21 
Угол минимальный 68 
Указатель дисбаланса 55 
Указатель углового положения дисбаланса 56 
Указатель фазы дисбаланса 56 
Уравновешивание в двух плоскостях 37 
Уравновешивание в одной плоскости 35 
Уравновешивание динамическое 37 
Уравновешивание на месте 38 
Уравновешивание полевое 38 
Уравновешивание ротора 34 
Уравновешивание статическое 35 
Установка 74 
Установка балансировочная 43 
Установка для уравновешивания 43 
Устройство аотобаланеярующее 83
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Устройство балансировки гравитационное
Устройство балансировки центробежное
Устройство балансировочное
Устройство балансировочное резонансное
Устройство балансирующее управляемое
Устройство компенсационное
Устройство сомобалансирующее
Устройство уравновешивающее гравитационное
Устройство вталонирующее
Фаза дисбаланса
Фазорегулятор
Форма изгиба п-я
Форма изгиба ротора п-я собственная
Форма изгибных колебаний ротора основная
иена деления измерительного устройства практическая
Цепь исключения влияния плоскостей коррекции
Цепь кажущейся балансировки
Цепь разделения плоскостей коррекции
Цепь условного уравновешивания
Цели условно* балансировки
Цикл балансировочный
Цикл измерения
Никл измерительный
Цикл измерительный балансировочного станка
Цикл контрольный
Цикл контроля балансировочного станка 
Цикл уравновешивания
Частота вращения гибкого ротора г.-я критическая 
Частота вращения при балансировке
Чувствительность балансировочного стайка по значению дисбаланса 
Чувствительность балансировочного станка по углу дисбаланса
Чувствительность по дисбалансу 
Чувствительность по углу дисбаланса 
Ч цвствителъность по фазе 
Шпиндель
Эксцентриситет массы
Эталонирование 
Эталонирование электрическое

29

14
15
■13
1S
82
73
83
«4
73
17
59
88
88
88
57
62
73
62
73
73
79
77
77
77
77
77
79
93
53
65
66
65
66
66
51
13
71
62
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АЛФАВИТНЫЙ УКАЗАТЕЛЬ ТЕРМИНОВ НА НЕМЕЦКОМ ЯЗЫКЕ

Ansprcchfahigkeit der Auswuchtmaschine entsprechend der Unwuchtsgrdsse
Ansprcchfahigkeit der Auswuchtmaschine entsprechend detn Unwuchtwinkel
Ausgieichsebcne
Ausgleichsebenen-Beeinfiussung
Ausgleichsebenen-Einflussverhaltnis
Ausglcichsmassc
Auswucht am Aufstellungsort
Auswuchtdrehzahl
Auswuchten
Auswuchten nach der n-Eigenbiegungsform
Auswuchtmaschine
Auswuchtprazision
Auswuchtszyklus
Automatische Auswuchteirlchtung 
Beidseits geiagerter Rotor 
Betriebsauswucht
Betn'ebsJnderungen der Rotorunwuchte 
Bczugsebene
Dauer des Auswuchtens (Boden-Boden-Zeit)
Dei mechenisch unstabile Rotor 
Dynamische Auswuchtmaschine 
Dynamisches Auswuchten 
Dynamische Unwucht 
Hbenentrennung
Eichung dcr Auswuchtmaschine 
Eiehrotor (Einstellrotor)
Empfindlichkcit der Auswuchtmaschine entsprechend dem UnwuchtswinJcel
Empfindlichkeit der Unwuchtmasrhlre
Erz'eibare Urunwucht
Fliegend geiagerter Rotor
Gegenmasse (Gegengewicht)
Genauigkcit der Unwiichtmessung 
Gittestufe der zulitsslgen Unwucht 
Hauptunwuchtsvektor 
Hilfswette, Auswuchtdorn
Hochfrequenzanswuchten (11 F-Auswuchten) (fOr flexible Rotoren) 
Kalibrierung der Auswuchtmaschine 
Kompen9ationseinrjchtung 
Kontroll masse
Kreis des fiktiven Auswuchtcns 
Leistung der Auswuchtmaschine 
Massenausglekh
Maximaler \Vuchlk6 rpcrdurchmcsser 
Messcbenc
Mesnyklus der Auswuchtmaschine
Mcsszyklusdauer
Momentenausgleich
Nachgieblger Rotor (Biegcelaslischer Rotor)
Niederfrequenzanswuchten (N F-Auswuchten) (fur flexible Rotoren)
n-Eigenbiegungsform des Rotors
n-Kritische DrehzabI des flexible* Rotors
n-Lagerrotor
Phasengeber
Phascnmarke

67
0»
2.3
60
M
20
38
5.3

«0
■43
41
79
83
3

38
19
24
80
6

45
37
11
61
71
72
66
65
33

4
20
70
42
26
51
86
74
73
76
73
81
22
50
28
77
78
36
84
85
88
93
2

59
58
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Praktische Ausgleichseinheit 57
Prdzisionsgrad des Auswuchls 42
Quasi-statische Unwucht 12

Rcsonanz-Auswuchlmaschlne 4b
Restunwucbt 29
Rotor 1

Rotormassenausgleich 2 2

Rotor mit veranderlicher Form 6

Rotor- Unwuchtrustand 8

Rotor von unglcicher Steifigkeit 87
Schaftachse (Rotorachsc) 7
Schwerpunktsexzentrizltilt 13
Sollausprechfihigkeit der Auswuchtmaschine 69
Sperifische Unwucht 31
Starrcr Rotor 49
Statische Auswuchtmaschine 44
Statische Unwucht 9
Statischea Auswuchten 33
Steuerbares AuswuchtsgerSt 82
Tea (rotor 75
Thermischc 18
Tote masse 48
Tragbarcs AuswuchtgcrSt (fur Bctricbswuchtungcn) 52
Unterkritische (Kraftmcsscndc) Auswuchtmaschine 47
Unwucht 18
Unwucht-Anzeigeinstrument 55
Unwucht nach der n-Biegungsform 89
Unwuchtmasse 14
Unwuchtmoment 27
Unwuchtmoment (Taumelfehler, rein dynamiscbe Unwucht) 10

Unwuchtsgrosse nach der n-Eigenbiegungsform 91
Unwuchtsreduzierzah! 64
Unwuchtsunstabilitit des Rotors 18
Unwuchttoleranz 30
Unwuchtvektor 15
Unwuchtwinkel 17
Urunwucht (Ursprunglichc Unwucht) 23
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Oberlagerungaschaltung zur Ebenentrcnnung (elcktrischer Rahmen,
Rahmenschaltung) 68

Cbcrkritische (Wegmcsscnde) Auswuchmaschine 49
Vektor-Messgerat 54
Vibration mit Vielfach-Frequenz 94
Vollkommen ausgewuchteter Rotor . 39
WinkeJanzeige-lnstrument 56
Winkcllage 17
Winkeliage 21
2ulSsiig« Unwuchtsgrossc nach dcr n-Eigcnbicgunsform 92
Zutissige Unwuchftoieranz 32
Zweikonsolenrotor 5
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АЛФАВИТНЫЙ УКАЗАТЕЛЬ ТЕРМИНОВ НА АНГЛИЙСКОМ ЯЗЫКЕ

Above resonance (soft bearing) balancing machine 49
Acceptable (Permissible) unbalance 30
Acceptable specific unbalance 32
Amount of modal unbalance in the nth mode 9 1
Amount of modal unbalance tolerance in the n,h mode 92
Amount of n*h modal unbalance tolerance 92
Amount of unbalance 16
Angle datum marks 58
Angle indicator 56
Angle of unbalance 17
Angle reference generator 59
Balance quality 4 1
Balancing 34

{ Balancing in site 38
Balancing machine 43
Balancing machine accuracy 70
Balancing machine calibration 7 1
Balancing machine minimum response to the amount of unbalance 67
Balancing machine minimum response to the unbalance angle (degrees) 66
Balancing machine production rate 81
Balancing machine sensitivity to the amount of unbalance 65
Balancing machine sensitivity to the unbalance angle 66
Balancing machine setting (Setting of balancing machine) 74
Balancing run 79
Balancing run (on a balancing machine) 79
Balancing speed 53
Basic (main) unbalance vector 26
Basic (main) unbalance couple 27
Calibration of balancing machine 71
Calibration rotor 72
Claimed minimum achievable residual unbalance 69
Compensator 73
Conditional rotor unbalance change 19
Controllable balancing equipment 82
Controlled initial unbalance 33
Correction angle 21
Correction (balancing) plane 2 3
Correction mass (Counterweight) 20
Correction plane Interference (cross-effect) 60

Г '*'4 Correction plane interference ratios 63
Couple (moment) balancing 36
Couple unbalance 10
Couple unbalance 27
Dynamic balancing 37
Dynamic (Two-plane) balancing machine 45
Dynamic unbalance II
Fictions balance circuit 73
Field balancing 38
Field balancing equipment 52
Flexible rotor 84
Flexural n,k mode - 88
Floor-to-floor lime 80
Hard bearing (Below resonance) balancing machine 47
High speed balancing (relating to flexible rotors) 66
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Inboard rotor Э
Initial unbalance 28
Interference coefficient (ratio) 6Э
Low speed balancing (relating to flexible rotors) 86
Mandrel (Balancing arbor) 51
Mass eccentricity 13
Measuring plane 25
Measuring plane of unbalance 25
Measuring run 77
Measuring run duration (time) 78
Measuring run (on a balancing machine) 77
Mechanically unstable rotor 6
Minimum responce to the unbalance angle (degrees) 68
Minimum responce to unbalance 67
Modal balancing 90
Multiple-frequency vibration 94
n-support rotor 2
n*11 critical speed of the flexible rotor 93
n‘b modal balancing 90
n,h modal unbalance 89
Outboard rotor 4
Parasitic mass 46
Perfectly balanced rotor 39
(Permissible) balance quality grade 42
Plane separation 61
Plane separation (nodal) network 62
Practical correction unit 57
Production rate 81
Proving (Test) rotor 75
Quasi-static unbalance 12
Reference plane 24
Residual (Final) unbalance 29
Resonance balancing machine 48
Rigid rotor 40
Rotor I
Rotor balancing 34
(Rotor) flexural n,b mode 85
Rotor of uneven stiffness 87
Rotational frequency S3
Rotor mass correction 22
Rotor (shaft) axis 7
Rotor unbalance 8
Self balancing equipment (device) 83
Sensitivity to the angle 65
Sensitivity to unbalance 65
Single support rotor 2
Specific unbalance 3!
Static balancing 35
Static balancing machine 44
Static unbalance 9
Swing diameter on a given 50
Test mass (foad) 75
Thermal instability 18
Thermal instability ol the rotor unbalance» 18
Two-outpoard (Two-console) rotor 5
Unbalance indicator 56
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Unbalance mass
Unbalance reduction ratio (U. R. R.) 
Unbalance reference plane 
Unbalance tolerance 
Unbalance vector 
Uneven stiffness rotor 
Vector measuring device

14 
64 
24
30
15 
87 
54
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АЛФАВИТНЫЙ УКАЗАТЕЛЬ ТЕРМИНОВ НА ФРАНЦУЗСКОМ ЯЗЫКЕ

Angle de correction
Angie de dcsoquiiibre (balourd)
Appareil de mcsurage dc vectcur 
Axe du rotor (de lArbre)
Capacity de production
Change du <Ks6qui!tbre d'un rotor de lea conditions du travail 
Charge (masse) de contrdle 
Circuit de balance flctive 
Compensates
Correction des masses du rotor 
Cycle d'cquilibragc
Cycle d'£qullit*8ge (sur one machine A fcquilibrcr)
Cycle de message (d'une machine A Aqullibrer)
Cycle de mesure 
Degri dc balourd permissible 
DegrA du quality d'fequilibrage 
Desequilibre admissible 
Dcsequilibre (balourd) initial 
DAsAquilibre (balourd) specifiquc 
DAsAquilibre de couple 
DfcsAquilibre de couple 
DAsAquslibre de rotor 
DfsAqusiibrc dynamique 
DAsAquilibre initial realisable 
Dcsequilibre modal d'ordre n 
DAsAquilibre quasi-statique 
Dcsequilibre rAsiducl (final)
DAsAquilibre specifique admisible 
DAsAquilibre statique 
Diametrc utilisable (Swing)
Disposttlf A auto-AquIltbrage 
Durce du cycle de mesure 
DurAe totale d'Aquillbrage 
Equilibrege
Equllibrage A basse vitesse (concernant les rotors flexiblcs) 
Equilibrage A haute vitesse (concernant les rotors flexible)) 
Equilibragc de service 
Equilibrage du couple (moment)
Equilibragc dynamique 
Equilibrage in situ 
Equilibrage modal 
Equilibrage statique 
Etalonnage de machine a Aquilibrer 
ExccntricitA de masse 
GAnArateur de rAiArencee d’anglc 
Indicateur d angle 
Indicateur de dfcsAquilibre
Influence du balourd dans lc plan oppose au plan dc correction 
L'instlbilitA thermique 
Machine a Aquilibrer
Machine A Aquilibrer ( i  palters durs) a faible resonance 
Machine a Aquilibrer (A paliers souples) A forte resonance 
Machine A Aquilibrer a resonance 
Machine A Aquilibrer dynamique (a deux plans)

21
17
54
7

81
19
76
73

43
47 
49
48 
45
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Machine к tquilibrer statique 44
Mandrln (arbre d'tquilibrage)
Marques d'angle 
Masse de dtstquiiibre (balourd)
Masse de correction (Contrepoids)
Masse parasite
Materiel d’tquilibrage de chantier 
Mode d'ordre n de flexion (d'un rotor)
Moment de dtstquiiibre resultant 
n,Mm vitesse critique du rotor flexible 
Plan de correction (plan d'tquilibrage)
Plan de mcsure 
Plan dc reference
Precision d'une machine a tquilibrer 
Qualitt d'tquilibrage 
Qualitt d'tquilibrage realisable dcciarte 
Rapport de rtduction de dtstquiiibre (R. R. D.)
Rtglable tquipement d'tquilibrage 
Rtglage de machine к tquilibrer
Repon&e minimale d'une machine к tquilibrer pour Tangle de dtstquiiibre 
Rcponse rainimale d'une machine a tquilibrer pour la valeur d’equilibre 
Rcseau de plan dc separation (nodal)
Rotor
Rotor a deux consoles 
Rotor к geometric instable 
Rotor £ n support 
Rotor d'ttalonnagc 
Rotor de rigiditt inegale 
Rotor de vilification (d'essai)
Rotor cxlirieur (en porte-i-faux)
Rotor flexible 
Rotor inttrieur 
Rotor parfaiteraent tquilibrt 
Rotor rigide
Senslbllitt d’angle d'une machine t  tquilibrer 
Sensibility d'une machine a tquilibrer 
Stparatlon de plan
Taux d'interfference du plan de correction 
Toltrance de dtstquiiibre 
Toltrance de dtstquiiibre sptcifique 
Toltrance du valeur de dtstquiiibre modal n 
Unitt pratiaue de correction 
Valeur de dtstquiiibre (balourd)
Valeur du dtstquiiibre modal dans le n*®* mode 
Vecteur de dtstquiiibre (balourd)
Vecteur de dtstquiiibre rtsultant 
Vibration sur une multiple frequence de la rotation 
Vitesse d'tauilibrer
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ПРИЛОЖЕНИЕ I к ГОСТ 19534-74 

Рекомендуемое

ЕДИНИЦЫ ФИЗИЧЕСКИХ ВЕЛИЧИН. ПРИМЕНЯЕМЫЕ ПЕН БАЛАНСИРОВКЕ

Величина Вашим

Нмы томах* Обояш-
чечие Нйммшотш* Обоничткие

1. Главный вектор дисбалан­
сов ротора

Ост грамм-миллиметр,
градус

г-мм,. . . °

2. Главный момент дисбалан­
сов ротора

М о грамм-миллиметр в 
квадрате, градус

Г-ММ*.. .

3. Дисбаланс центра масс 
ротора

Ост грамм-миллиметр,
градус

Г-ММ. . . . •

4. Дисбаланс в l-й плоскос­
ти. перпендикулярной оси ро­
тора, определяющий статичес­
кую неуравновешенность рото­
ра (статический дисбаланс)

О*,, грамм-мкллимсгр,
градус

г-мм.. . . *

5. Дисбаланс в одной и* 
двух плоскостей, лерпендику- 
лярных оси роторе, определяю, 
ши А моментную неуравнове­
шенность ротора (момеитный 
дисбаланс)

Dm, грамм-миллиметр.
градус

г-мм,. . . °

6. Дисбаланс в (-й плоскости, 
перпендикулярной оси ротора, 
определяющий статическую п 
моментную неуравновешеннос­
ти ротора

О, грамм-мнллиметр,
градус

г-мм, . . •

7. Допустимый дисбаланс по 
л-й собственной форме нагиба 
н 1-й плоскости, перпендику­
лярной оси ротора

грамм-миллиметр.
градус

г-мм. , . . 0



Стр. 3?

Продолжение
Велами» Едняя»

Нлиигпомииг Обозна­чена Н«им*»оыине Оботиячение

8. Допустимое значение экс­
центриситета центра массы ро­
тора

f CT. хоп микрометр мим

9. Допустимый удельный дис­
баланс

с̂т. хоп микрометр мкм

V 10. i -я точечная неуравнове­
шенная масса

т{ грамм г

II. /-я точечная корректиру­
ющая масса тч грамм г

12. Масса ротора килограмм кг

13. Осевое расстояние, o r  «-й 
точечной массы или плоскости, 
перпендикулярной оси ротора, 
до центра масс ротора

и метр м

14. Порог чувствительности 
балансировочного станка по 
значению дисбаланса

& грамм-миллиметр г-мм

15. Порог чувствительности 
-флансировочного станка по уг- 

•у дисбаланса

градус 0

16. Продолжительность ба­
лансировки

t секунда с

17. Расстояние между сере­
динами опор даухопорного ро- 
тора

L метр м

18. Расстояние от середины 
г-й опоры до центра масс ро­
тора

Ц метр м
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Продолжение
Етаииа

Наммеяпими* Овоаш-
чеии« Нахмснооаплс ОАомачехие

19. Расстояние между плос­
костями коррекции

1 метр И

29. Удельный дисбаланс ро­
тора

«с микрометр мкм

21. Углооая скорость ротора « радиан в секунду рад/с

22. Углом* скорость ротора 
при балансировке

щ радиан а секунду рад/с

23. Угол дисбаланса; ф градус 0
Угол коррекции

24 Частота вращения ротора п секунда в минус 
первой степени

с " 1

25. Частота вращения рото- пл секунда в минус с - '
ра при балансировке первой степени

26. Эксцентриситет центра вс? микрометр мкм
массы ротора градус

27. Эксцентриситет i-fi не- миллиметр мм
уравновешенной массы градус 0
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Продолжение
Величвш Бдапвиа

Каимековачпе Обозна­чение КачИеноЕшие Обозначение

28. Эксцентриситет j'-й кор- миллиметр ММ
рсктирухицей массы градус О

29 Эксплуатационная угло­
вая скорость вращения ротора

0», радиан в секунду рвл/с

30. Эксплуатационная часто- я. секунда в минус с - 'та крашения ротора первой степени
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ПРИЛОЖЕНИЕ 2 к ГОСТ 19SM-74 

Справочное

ТЕРМИНЫ, ПРИМЕНЯЕМЫЕ В НАСТОЯЩЕМ СТАНДАРТЕ,
И ИХ ПОЯСНЕНИЯ

Центральные оси —система взаимно перпендикулярных осей, имеющих на­
чало а центре масс тела или механическое системы.

Главная центральная ось инерции — центральная ось твердого тела или 
механической системы, относительно которой центробежные моменты инерции 
тела или системы равны нулю.

Ось вращения — линия, вокруг которой вращается тело.
Упругая линия — первоначальная ось тела, деформированная под действием 

нагрузок.
л-я критическая частота частота вращения, равная л й  собственной частоте 

системы, при которой возникают наибольшие перемещения системы или ее эле­
ментов. :

Собственная частота нагибных колебаний — частота изгибных (поперечных) 
колебаний упругой системы, предоставленной самой себе после начального воз­
мущения.

Пр и ме ч а н и е .  Собственная частота иэгнбных колебаний может быть
первой, второй, . . . .  л-й.
Градуировка—по ГОСТ 16263—70.
Калибровка — по ГОСТ 16263-70.

ПРИЛОЖЕНИЕ 3 к ГОСТ 19331-7Г 
Справочное

ЭСКИЗЫ К ОПРЕДЕЛЕНИЯМ НЕКОТОРЫХ ТЕРМИНОВ

Межопориый ротор Консольный ротор

V / / / I УУУЛ с и л  VUUJ

■ f r z - 1 ---------------------------
1—
Р777Я Г 7 7 1

1 -  - 
V 77X  Г ? /Л

Черт. 1 Черт. 2



Стр. 43

Двухкоисольмый ротор Статическая неуравновешенность ротора

Н ет о м ай  b 't «окот

Черт. 3 Черт. 4

Момента* неуравновешенность ротора

П етр масс Ssu перссслаются

Во, р т т

т̂о8«п? Kcmpa'itMfi ссь ияцкиш реттч 

Черт. 5

Динамическая неуравновешенность ротора

Центр масс Ikj neacKpmufaima 
[или перкенатня

9сь р т т

\

Черт 6
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Квазистатическав неуравновешенность ротора

Черт. 7

Главный вектор дисбалансов ротора 
и главный момент дисбалансов ротора

Черт. В
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1-я, 2 я и 3-я собственные формы изгиба ротора

С
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