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(57) Стенд для градуювання акселерометрів, який
містить робочу платформу, яка обертається на-
вколо взаємно перпендикулярних осей, і змонто-
ваний на ній вал,  на якому закріплені вантажі си-
метрично відносно осі обертання платформи, який
відрізняється тим,  що вантажі виконані у вигляді
площинних лопаток, закріплених на валу з можли-
вістю повороту і фіксації навколо осей, перпенди-
кулярних осі вала.

Винахід відноситься до вимірювальної техніки
і може бути використане для градуювання і пере-
вірки кутових акселерометрів.

Відомий вібраційний стенд, що містить робочу
платформу і змонтований на ній вал, на якому
нерухомо закріплені вантажі у вигляді лопаток
симетрично щодо осі обертання валу [Авт. свід.
СРСР №867429, кл. В06В 1/16, 1981]. Недоліком
стенду є неможливість відтворення кутових гармо-
нійних прискорень.

Відомий також стенд для градуювання аксе-
лерометрів, який містить робочу платформу, яка
обертається навколо взаїмноперпендикулярних
осів і змонтований на ній вал, на якому закріплені
вантажі симетрично щодо осі обертання платфор-
ми [Авт. свід. СРСР №593155, кл. G 01P21/00,
1978 – прототип]. Стенд дозволяє на фоні постій-
ної кутової швидкості робочої платформи відтво-
рювати кутові гармонійні прискорення. Недоліком
стенду є порівняно вузький діапазон і низька точ-
ність градуювання, обумовлені прямою залежніс-
тю амплітуди відтворних прискорень від частоти їх
зміни.

У основу винаходу поставлена задача розши-
рення діапазону і підвищення точності градуюван-
ня шляхом забезпечення незалежності встанов-
лення амплітуди і частоти кутових прискорень, що
задаються.

Поставлена задача досягається тим, що в

стенді для градуювання акселерометрів, який міс-
тить робочу платформу, яка обертається навколо
взаїмноперпендикулярних осів і змонтований на
ній вал, на якому закріплені вантажі симетрично
щодо осі обертання платформи вантажі виконані у
вигляді площинних лопаток, закріплених на валу з
можливістю повороту і фіксації навколо осів, пер-
пендикулярних осі валу.

На Фіг. зображена схема пропонованого стен-
ду для градуювання акселерометрів.

Стенд для градуювання акселерометрів міс-
тить порожнистий циліндричний корпус 1, в якому
змонтована рамка 4 що обертається від електро-
приводу 2 навколо осі 3 з робочою платформою 5.
Усередині рамки встановлений вал 8 що оберта-
ється від електроприводу 6 навколо осі 7 перпен-
дикулярної осі 3, на якому закріплені симетрично
щодо осей 3 і 7 чотири площинні лопатки 9. Лопат-
ки 9 встановлені на валу 8 з можливістю повороту
навколо двох осей 10 перпендикулярних осі 7 валу
8 і фіксації затискними елементами 11. На робочій
платформі 5 встановлений градуйований акселе-
рометр 12. Електропривод 2 має м’яку, а електро-
привод 6 - жорстку механічну характеристики.

Стрілка А - рівномірне обертання рамки 4.
Стрілка Б - рівномірне обертання валу 8 з лопат-
ками 9. Стрілка В – коливальний рух робочої пла-
тформи 5 з акселерометром 1. Стенд працює та-
ким чином.
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При включенні електроприводу 2, рамка 4 з
робочою платформою 5 робить рівномірне обер-
тання навколо осі 3 по стрільці А. При включенні
електроприводу 6 вал 8 з лопатками 9 починає
рівномірно обертатися навколо осі 1 по стрільці Б.
При цьому по гармонійному закону змінюється
аеродинамічна дія на лопатки 9, що приводить до
гармонійної зміни моменту, що крутить, на валу 8
електроприводу 6. Змінна величина моменту, що
крутить, відповідно моделює швидкість обертання
робочої платформи 5. Ступінь модуляції, а, відпо-
відно, амплітуда зміни швидкості обертання робо-
чої платформи 5 визначається кутом повороту
площини лопаток 9 навколо осей 10 щодо напряму
обертання навколо осі 3 і жорсткістю механічної

характеристики електроприводу 2. Частота моду-
ляції встановлюється швидкістю обертання елект-
роприводу 6. Періодична зміна кутової швидкості
по стрілці В, а, відповідно, і кутового прискорення
робочої платформи 5 сприймає градуйований ак-
селерометр 12. Для зміни амплітуди кутових при-
скорень лопатки 9 повертають навколо осей 10 на
заданий кут і фіксують затискними елементами.
Таким чином, амплітуда прискорень, що задають-
ся, не залежить від частоти їх зміни.

Незалежність встановлення амплітуди кутових
прискорень і частоти їх зміни розширює діапазон і
знижує погрішність градуювання кутових акселе-
рометрів.
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