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2 Схема електрична функціональна  

засобу вимірювання динамічного моменту 
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3 Алгоритм роботи засобу вимірювання динамічного моменту 
П о ч а т о к 

Ініціалізація АЗ та ПЗ мікроконтролера 

Перехідний 

процес ВП закінчився ? 

Задати величини параметрів ВП 

(К1, С, Р) 

Подати напругу живлення на обмотки 

статора електродвигуна 

Задати величину нормованого 

значення похибки  

1  

0  

Фіксація  величину моменту Мк 

Сформувати сигнал “Start” 

Знеструмити обмотки статора 
електродвигуна

 

Виділити огинаючу вільних коливань 

ротора  

Перетворити напругу огинаючої в 

часовий інтервал 

Виміряти величину часово го інтервалу 

Визначити величину моменту інерції  
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Введення поправки на величину моменту 

інерції ВП та визначення моменту інерції 

статора 
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4 Динамічні метрологічні характеристики засобу вимірювання 

Перехідна характеристика 
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Перехідна характеристика  

засобу вимірювання  
Імпульсна характеристика  
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 засобу вимірювання  
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5 Математичний апарат для оцінювання динамічної  

невизначеності засобу вимірювання динамічного моменту  

Частотна характеристика засобу вимірювання динамічного моменту  

і квадрат модуля частотної характеристики  
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Квадрат модуля спектральної функції вхідного сигналу  
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Рівняння для оцінювання динамічної невизначеності  
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6 Характеристики зміни динамічної невизначеності  

засобу вимірювання динамічного моменту  

Характеристика зміни динамічної  

невизначеності засобу вимірювання  

динамічного моменту при  

номінальній частоті вхідного сигналу 50 Гц  

в частотній області від 0 до 20 кГц  

Характеристика зміни динамічної  

невизначеності засобу вимірювання  

динамічного моменту при зменшені  

частоти вхідного сигналу до 1 Гц  

в частотній області від 0 до 20 кГц  



7 Комбінована невизначеність  

вимірювання динамічного моменту  

Невизначеність, що вноситься за рахунок обмежених властивостей  

використовуваного сенсора  
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Комбінована невизначеність   
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Розширена невизначеність  

Uр = kpuc = 1,96·4,31·10-1 = 8,45·10-1 Нм, при р = 0,95.        (9) 

Відносна комбінована невизначеність  
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