单面动平衡

第一步：基本信息录入
在总界面中按[image: image1.png]@
€



按钮进入基本信息录入界面，此菜单为单面动平衡向导式操作，由此向导可完成动平衡整个过程。基本信息录入界面如下图：
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图：基本信息录入界面

在振动测量参数选择框中选择速度（可选择加速度、速度、位移）。

在转子信息中输入转子名称、转子转速（重要参数必须填写）、转子编号、机组功率类型、转子类型、平衡等级、转子质量、配重半径。由于这些信息将应用在动平衡过程中，并给出推荐试重等，且在结束动平衡操作后存入转子信息数据库供以后查询、导入平衡系数等操作，请认真填写。（其中转子质量和配重半径可以不填写，只是在之后的操作中软件不能给出推荐试重。）

在报警参数中输入报警参数，注意值、危险值；

基本信息填写完毕，按
[image: image3.png]


按钮（或Enter键）进入初始振动测量操作，按
[image: image4.png]


（或Esc键）退出动平衡向导。

第二步：初始振动测量

 初始振动测量界面如下图

[image: image5.png]&9 IR M

yh D H= S| B
#FE W46 = Bh M =
BTSN HFRS FUHTERE Fism
| — EEEEE| | Eo—

P iE
1o

000 [NEEO.00 |

HREE
104

0.5

0.0
0.5

A0y o o
oo 20.0 0.0 o
S 01z)

[o-o0 TR0 0]

2





图：初始振动测量界面

在被测机械正常运转的情况下，确保采集箱、传感器正确连接好后，按
[image: image6.png]


按钮（或F2键）开始测量，观察测量值较稳定后（此时相位较稳定，变化不超过正负10度），按[image: image7.png]


按钮暂停测量，并保持测量值。按[image: image8.png]


键（或F4）保存测量数据（在暂停状态下才可进行数据保存），弹出数据以保存提示框，点击界面中“OK”按钮完成数据保存。
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数据保存到数据库中后，按
[image: image11.png]


（或Enter）进入下一步试重法系数法选择，
第三步：试重法系数法选择，及参数设置

选择试重法算不平衡量，输入添加在机械转子上的试重质量及试重角度。

此时需要停机在转子上添加试重。如果在第一步操作中转子基本信息填写完全，就可以根据此界面中，给出的推荐参考试重质量在转子上进行添加；如果转子基本信息未填写完全，软件则无法给出参考试重质量，此时检测人员只须根据转子大小及转速，选取相应的试重添加在转子上即可。操作界面如图：
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图：试重法系数法选择界面

添加试重完成后，根据添加的实际试重质量在本界面的试重质量栏中填写。为了方便添加试重，默认所加的试重位置为零度角，如果被测机械有特殊要求，则在相应位置添加试重，并填写对应角度。

试重质量及试重角度，填写完毕后，点击
[image: image13.png]


按钮进入试重振动测量界面，起机待机械转速平稳后开始试重振动测量。

如以前测量过此转子，已有该转子的平衡系数，可选择平衡系数法算不平衡量。

平衡系数法算不平衡量界面如下图：
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图：平衡系数法算不平衡量界面

在此输入系数模、系数角，也可以点击界面中[image: image15.png]


按钮，从转子信息数据库中导入平衡系数。
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图：平衡系数导入界面

第四步：使用试重法的试重振动测量

进入试重振动测量，测量机械的试重振动值。
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图：试重振动测量界面
当机械转速平稳后，且确保主机、传感器正确连接好后，点击试重振动测量界面中的
[image: image18.png]


按钮开始测量试重振动，待测量值较稳定后（此时相位较稳定，变化不超过正负10度），先按[image: image19.png]


按钮暂停测量，并保持测量值；然后点击[image: image20.png]


按钮保存测量数据（在暂停状态下才可进行数据保存），弹出数据以保存提示框，点击界面中“OK”按钮完成数据保存。
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从动平衡测量信息数据列表中查看，若基频振值以及相位的变化量超过20%，说明试重加的比较合理。否则说明试重加的不够好，需要停机重新添加试重，并点击[image: image23.png]


按钮返回输入试重界面，重新填写试重质量，再重新测量初始振动值并保存数据。

图中显示的数据中，配重角度是以试重块的位置为0度，转子旋转方向的正方向计算的。保存数据后按
[image: image24.png]


进入下一步，得出不平衡矢量，

第五步：获得不平衡矢量

加配重和减配重两种不平衡矢量分别显示在试重法算配重界面中，并且可以选择转子的旋转方向。

根据软件提示的配重矢量，质量大小，角度，正确在转子上添加配重即可。试重位置为零度角，角度范围：-180~+180度。（以下操作都以加重矢量为例，减重矢量操作与加重矢量操作相同）
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图：试重法算配重界面

在试重法算配重界面，软件默认显示“固定等分”选项卡。等分配重是在转子上取若干等份，在这些等分上添加配重。依据现场转子被等分的情况，在等分数量选项中选择相应的数据，软件就会自动给出需要添加的配重质量及位置。

如果现场的转子上没有供添加配重的空洞，软件还提供了任意角度添加配重选项。点击“任意角度”选项卡，显示转子的极坐标图以及需要添加配重的质量及角度。
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本软件还提供矢量分解功能（具体矢量分解步骤及操作方法参见“第四节矢量分解”），如果由于现场原因无法把软件给出的配重添加到相应的配重位置，则可对配重的质量及角度进行分解，选择[image: image27.png]EELR



按钮。
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图：矢量分解界面

在矢量分解界面，可以根据现场及转子的情况，选择以下方式分解配重：

矢量分解1：已知两分矢量质量求两分矢量角度

矢量分解2：已知两分矢量角度求两分矢量质量

矢量分解3：已知一分矢量求另一分矢量

得出可以添加的配重后，停机在相应的配重位置进行添加，添加配重后把试重取下（必须把试重取下否则检测数据出错）。在试重法算配重界面，点击
[image: image29.png]


进入残余振动测量界面，开启设备进行残余振动的检测。

第六步：残余振动测量

进入残余振动测量界面。
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图：残余振动测量界面

起机后待机械转速平稳，且确保主机、传感器正确连接好后，点击
[image: image31.png]


按钮开始测量，待测量值较稳定后（此时相位较稳定，变化不超过正负10度），先点击[image: image32.png]


按钮暂停测量，并保持测量值；然后点击[image: image33.png]


按钮保存测量数据（在暂停状态下才可进行数据保存），弹出数据已保存提示框，点击界面中“OK”按钮完成数据保存到数据库。
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从数据列表中可以看到，采集到的各振动值。数据保存完成后，点击
[image: image36.png]


进入平衡结果界面查看平衡结果。

第七步：平衡结果

在残余振动测量界面中轻击
[image: image37.png]


按钮，进入平衡结果界面。如以达到机械的振动

要求，则点击
[image: image38.png]


按钮完成机械动平衡；如未达到机械的振动要求，则需要停机，根据软件给出的二次平衡矢量，在转子上添加二次配重，（配重添加方法与“第五步：获得不平衡矢量”相同）。
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图：平衡结果界面

配重添加完毕后，点击[image: image41.png]


按钮进入二次平衡振动测量界面。起机，待机械转速平稳后进行二次平衡的测量。平衡结果界面中显示动平衡过程中的部分数据，并给出平衡结论及二次平衡矢量值。
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图：二次平衡振动测量界面

二次平衡后，振动有效值、基频振值都进一步降低。对比初始振动，可见振动大大减小了，也就是说不平衡量大大减小了。在二次平衡振动测量界面中按
[image: image43.png]


或Esc键退出至平衡结果界面，在平衡结果界面中按
[image: image44.png]


结束此次动平衡操作，并把此次动平衡信息存入到转子信息库中。

从主界面中选择转子信息库，选择此次动平衡数据并选择打印转子平衡数据库如下图所示：
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图：转子平衡数据库
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