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Якщо рівняння перетворення засобу вимірювання, що працює в динамічному режимі можна представити у
вигляді

Y = KCX, (1)
де X – значення фізичної величини, що вимірюється (вхідний сигнал); KC – коефіцієнт перетворення засобу
вимірювальної техніки (ЗВТ); Y – результат вимірювання (вихідний сигнал).

То математичне очікування вхідного сигналу буде дорівнювати M[X], а математичне очікування вихідного
сигналу буде дорівнювати

M[Y] = KCM[X], (2)
де M[Y] і M[X] – відповідно математичні очікування вихідного і вхідного сигналів ЗВТ.

Спектральна щільність вхідного сигналу X(t) має вигляд [1 - 3]

HX(ω) =     21 jX2Tlim 
при T , (3)

де X(jω) – зображення Фур’є, що отримується шляхом заміни в операторному зображені сигналу X(s) значення s на
jω; T – час спостереження; ω = 2πf.

Вираз для спектральної щільності вихідного сигналу може бути представлений таким чином

HY(ω) =     21 jY2Tlim 
при T . (4)

Відношення зображень вихідної і вхідної величин утворює вираз для передатної функції ЗВТ [3, 4]
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де Y(s), X(s) – операторні зображення вихідного Y(t) і вхідного X(t) сигналів, відповідно; k, q – порядок похідних
від Y і X, відповідно; Aq, Bk – коефіцієнти диференційного рівняння.

Таким чином можна записати, що [4, 5]

      X
2

CY HjKH  , (6)

де KC(jω) – частотна характеристика ЗВТ.
Непевність вихідного сигналу при динамічних вимірюваннях можна оцінити як квадратний корінь з

інтегралу від спектральної щільності вихідного сигналу на всіх частотах [6 – 11]
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де  jK C – модуль частотної характеристики ЗВТ, що можна використати в якості математичної моделі ЗВТ

при динамічних вимірюваннях для оцінки динамічної непевності.
Модуль частотної характеристики ЗВТ визначається за формулою

       2122
C bajK   , (8)

де  a ,  b – дійста і уявна частини частотної характеристики ЗВТ  jKC , відповідно [2, 5, 11].

Спектральная функція вхідного сигналу X(jω) пов’язана зі своєю часовою функцією X(t) виразом Лапласа
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де ω0 – циклічна частота вхідного сигналу [8 – 12].
При скінченному інтервалі часу знак нескінченності може бути замінений на сумарний час спостереження

Т [2, 9].
Для представлення непевності динамічних вимірювань (7) в часовій області uD(t) необхідно виконати

зворотну трансформацію Фур’є за виразом
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Оскільки вираз (10) складається з дійсної та уявної частин, і при оцінці непевності нас цікавить амплітудне
значення динамічної непевності, то вираз (10) можна записати у вигляді модуля
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Таким чином, амплітудне значення непевності, що вноситься за рахунок інерційних властивостей
використовуваного під час динамічних вимірювань ЗВТ можна оцінити нестатистичним методом в часовій області
на основі модельного рівняння спектральної функції вхідного сигналу і частотної характеристики
використовуваного ЗВТ за рівнянням (11).
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