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 قغى انُٓذعح انًٍكاٍَكٍح

 ؼح انًٕصمخاي /كهٍح انُٓذعح 

 

 انخلاصح                                                            
أٌ ٔتًا  .[1]أخشىًُانُٓذعحفشٔػذذسعٓاانُٓذعح انًٍكاٍَكٍحٔكزنكانرً رثشالاْرضاصاذانًٍكاٍَكٍحيُأًْانظٕاْشذؼ

ٓا ذؼشضٓا إنى أػطاب ٔيُ ذشغٍهٓا اثُاء فأٌ ظشٔف انقاعٍحيؼظى انًكائٍ انًٍكاٍَكٍح ذحرٕي ػهى الأػًذج انذٔاسج 

ْرضاص فً الأػًذج لاة ػذو الاذضاٌ انغاكٍ انزي ٌغثة اذشخٍص ػط انحانً ٌذسط انثحثػطة ػذو الاذضاٌ نزا فأٌ 

الاْرضاص انحقٍقح انرً  أشاسِيٍ خلال ػًم ًَٕرج حقٍقً نؼطة ػذو الاذضاٌ فً انؼًٕد انذٔاس نهحصٕل ػهى  انذٔاسج

هٓا تغشع ذشغٍػُذ رنك الاْرضاص فً حٍض انرشدد ٔيؼشفح حانح انًاكُح أثُاء ػًهٓا ٔ أشاسًٌِكٍ أٌ ذُرح ٔكزنك يشاقثح 

صٌادج ػُذا  اَّ ( ٔقذ ذثٍٍ يٍ انُرائحX, Y,& Zنهًحًم ) تثلاثح اذداْاختٕضغ يرحغظ خٓاص انقٍاط ٔيخرهفح 

ػذو  .كًا ًٌكٍ انرحقق يٍ ٔخٕد ػطةفً حٍض انرشدد Xٌكٌٕ أكثش ٔضٕحا فً الاذدأِ ٌضداد ػذو الاذضاٌ انغشػح

ًٌكٍ أخزْا يٍ ًثم أػهى قًٍح ( ٔانزي RMSٌ) ًانرشتٍؼ انًؼذلفً الاػًذج انذٔاسج ػٍ طشٌق اخز قًٍح خزس  الاذضاٌ

( فًٍا إرا كاَد ضًٍ انحذٔد ISO 12372ًٌٔكٍ يقاسَح ْزِ انقًٍح يغ انًؼاٌٍش انؼانًٍح ) .نهًحًم  Xالاذداِ 

 .او لا انًغًٕذ تٓا
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Using Vibration Monitoring Technique 
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                                                        Abstract 
 Mechanical vibration is one of the most important phenomena studied by 

mechanical engineering, as well as other branches of engineering. Since most of the 

mechanical machines contain rotor shafts, then hard conditions during operation cause 

many faults to occur, one of which is the unbalance fault. Therefore, this research 

studies the diagnosis of static unbalance fault that causes the vibration of the rotor 

shafts, through conducting a real model for the unbalance fault of the rotor shaft in 

order to obtain the real vibration signal resulting from this fault. Moreover, monitoring 

the vibration signal in the frequency domain, and detecting the machine condition 

during operation at different speeds, and with position sensor device three axes for the 

bearing (horizontal, vertical, and axial). It has been proved that unbalance increases by 

increasing speed, and it becomes more obvious in the horizontal axis. Detecting faults 

unbalancing in the rotor shafts can also be done by taking the value of root mean 

square (RMS), which represents the maximum value that can be taken from the 

horizontal axis of the bearing. This value can be compared with the international 

standards (ISO 12372) to ensure being within the allowed limits. 
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 انًقذيح:
ا٘رضاص الأظضاء  ٠إدٞ اٌٝارفٟ الأػّذج اٌذٚاسج ِٓ الاػطاب اٌؾائؼح   ٠Unbalancingؼذ ػطة ػذَ الاذضاْ 

ذَ ػّصً ػطة ٠ار [2]. الاػطاب ا١ٌّىا١ٔى١ح فٟ الأػّذج اٌذٚاسج ٠ّصً شأٟ أوثش ٔغثح ِٓ اٌّشوثح ػ١ٍح ٚ

 (:1%( ٚ٘ىزا تم١ح الأػطاي وّا ٘ٛ ِٛمػ فٟ اٌؾىً )30ػطة ػذَ الاذضاْ )%Misalignment (35ٚ )اٌّؽاراج

 

 

 .[2]ٔغثح الأػطاي ا١ٌّىا١ٔى١ح فٟ وً ظضء ِٓ الأػّذج اٌذٚاسج  :(1ؾىً )اٌ

 

 :[13]( 2َٟ٘ٚ الاذضاْ وّا ٘ٛ ِٛمػ فٟ اٌؾىً سلُ )ذٕٚ٘ان شلاشح أٛاع ِٓ ػطة ػ

٠ؽذز ٘زا اٌؼطة فٟ اٌؼّٛد اٌذٚاس ٚرٌه تٛظٛد شمً فٟ : Static Unbalancingػذَ الاذضاْ اٌغاوٓ .1

 ٚاٌضا٠ٚح ت١ّٕٙا ففش. (Plansاٌّغر١٠ٛٓ)

شمً فٟ  ظٛد٠ٛؽذز ٘زا اٌؼطة فٟ اٌؼّٛد اٌذٚاس ٚرٌه ت: Couple Unbalancingػذَ الاذضاْ اٌّضدٚض  .2

 دسظح. 180ٚاٌضا٠ٚح ت١ّٕٙا اٌّغر١٠ٛٓ 

ظٛد شمً فٟ ٛ: ٠ؽذز ٘زا اٌؼطة فٟ اٌؼّٛد اٌذٚاس ٚرٌه تDynamic Unbalancingػذَ الاذضاْ اٌؽشوٟ  .3

 دسظح . 90ٚاٌضا٠ٚح ت١ّٕٙا اٌّغر١٠ٛٓ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 .[13]أٔٛع ػذَ الاذضاْ :(2ؾىً )اٌ

 

ذم١ٕح ج اٌذٚاسج ِٕٙا ذم١ٕح الا٘رضاص ٚذم١ٕح اٌر١اس ٚالاػّذ فٟ الاذضا٠ْٛظذ وص١ش ِٓ اٌرم١ٕاخ فٟ ذؾخ١ـ ػطة ػذَ ٚ

 ارهش٠مح ِؼاٌعح الاؽاسج إٌاذعح ِٓ اٌّاوٕح  فٟاٌرم١ٕاذ ٘زٖذؼرّذار  .ٚاٌخذم١ٕح اٌقٛذ١حق اٌقٛذ١ح ٚاٌؽشاسج ٚذم١ٕح اٌفٛ

 Fast Foural Transferغش٠غاٞ تطش٠مح ذؽ٠ًٛ اٌفٛس٠ش اٌ (٠Frequency Domainّىٓ ِؼاٌعرٙا فٟ ؼ١ض اٌرشدد )

(FFT) ٚؽ١ض اٌضِٓف١ ِؼاٌعح الاؽاسج ا(Time Domain ),  ٟٞاٌرشت١ؼي ذل١ّح ظزس ِؼ اخزاRoot Mean Square 

(RMS)ٚؼ١ض اٌضِٓ_ اٌرشدد فٟ ِؼاٌعح الاؽاسج أ (Frequency Domain  Time_) ذؽ٠ًٛ  اٞ تطش٠مح

 . Weave Transfer(WT)[3]ا٠ٌّٛعح
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(: اٌمشؿ اٌّغرخذَ فٟ 3اٌؾىً)

 اٌثؽس اٌؽاٌٟ.

 

أؽاسٖ  ( ٌٕظاَ اٌذٚاس تأعرخذاVibration Monitoringَ( ِشالثح الا٘رضاص )Pandey 2011دسط )                

ك ِٓ الا٘رضاص ػٕذ اٌّؽاًِ ظٙضج اٌذٚاسج ٚذؽملاذرنّٓ ٘زٖ اٌذساعح ذق١ُّ ٚذق١ٕغ ا ار( RMSاٌرؼع١ً ٌـ )

(Bearing ٔر١عح ذأش١ش أػطاب اٌظا٘شج. ٚذرنّٓ ٘زٖ اٌذساعح ) رخذَ ٌذساعح ٘زٖ الاػطاب ٔغػذَ الاذضاْ. ٚػطة

ػّٛدٞ ٚافمٟ  ( تاذعاRMSٖاٌرؼع١ً ٌـ ) ِشالثح ا٘رضاص ػٓ هش٠ك أؽاسٖ

ظٙاص خاؿ ٌم١اط اٌرؼع١ً  تاعرخذاَِٚؽٛسٞ ٌٍّؽاًِ ٚرٌه 

(accelerometerٖؼ١س أظٙشخ إٌرائط أْ أؽاس ) ( اٌرؼع١ً ٌـRMS ٌٙا )

تّؽًّ اٌمش٠ة ِٓ ( ِماسٔح motorأػٍٝ ل١ّح فٟ ِؽًّ اٌثؼ١ذ ِٓ اٌّؽشن )

ٌٚع١ّغ أٛاع الاػطاب ٚوزٌه أظٙشخ إٌرائط أْ ل١ُ عؼح الاؽاسج  اٌّؽشن

(amplitudes ٍٝذىْٛ أػ )اٌّؽٛسٞ ٌىلا اٌّؽ١ٍّٓ  ٠ّىٓ تاذعاِٖا

 .[4]ع١ّؼالإػطابٌٚ

 

 ار( اػطاب ػذَ الاذضاْ ٚػذَ اٌّؽاراخ Shafei 2007دسط )          

( وث١شج ١ٌٚظ 1Xْ ١ِضذٗ اٌشئ١غح ٟ٘ )ااظٙشخ إٌرائط ٌؼطة ػذَ الاذضاْ 

( 1Xٌٙا ِشوثاخ اخشٜ. ٚاْ ١ِضج اٌشئ١غح ٌؼطة ػذَ اٌّؽاراج ٟ٘ )

(ٚ2X( ْٚتؼل الاؼ١ا )3X )ٓ1. ٚٔمقذ تشِض )ذىْٛ اػٍٝ ِا٠ّىX, 

2X, 3X, etc.)ٞوّا  ( ذشادخ اٌرٟ ذظٙش فٟ ؼ١ض اٌرشدد )اٌط١ف اٌرشدد

 .[5](3ِٛمػ فٟ اٌؾىً اٌّشلُ )

 

 -الا٘رضاص ٚاعرخلاؿ اٌّؼٍِٛاخ ِٕٙا فٟ ؼ١ض اٌضِٓ ِٛظح( هش٠ك ذؽ١ًٍ Srinivas 2010دسط ) 

ػذَ الاذضاْ ٚأؽٕاء ػطة  ِٓ ٘رضاص الاػّذج اٌذٚاسج إٌاذعحالا( ٚ٘زٖ اٌّٛظح ٔاذعح ِٓ Wavelet Transform)اٌرشدد

ذشدد  ٚػٕذ ِشالثح الا٘رضاص, اسجو١ّضج خافح ٌم١اط الاؽ ٘زٖ الاؽاسج ذؽ١ًٍ( فٟ RMS)اٌـاعرخذَ ل١ّح ذُ اٌؼّٛد ٚ

( ٚٔفغٙا تإٌغثح 2.98mm/ s( اٌٝ )0.5mm/ sٚذمغ مّٓ ِذٜ ِٓ)أفمٟ  ( ذعذ٘ا ٚامؽح فٟ الاذعا1Frٖ)لا٘رضاص ٌـا

( اٌٝ 0.58mm\s( ِٓٚ )0.026mm\s( اٌٝ )0.24mm\s( فأْ ِشوثاذُٙ ٌٙا ل١ُ ِٓ )3Fr(ٚ )4Frٚ)( 2Frٌـ )

(0.029mm\s( ِٓٚ )0.004mm\sٌا )( ٝ0.014mm\sػٍٝ اٌرٛاٌٟ. ٌٚزٌه ٔغرٕرط اْ ِشو ) ثح الافم١ح ٌم١ّح ذشدد

 .[6]( ٟ٘ اٌّغ١طشج 1Fr)ا٘رضاص ٌـ

 

 انداَة انُظشي:
ػٓ ٠رُ ٌٚفُٙ ِؼٕٝ ػذَ الاذضاْ  ,٘رضاصاخ فٟ اٌّىائٓاار أٙا ذغثة ظذا ذساعح إٌظش٠ح فٟ ػطة ػذَ الاذضاْ ُِٙاٌؼذ ذ

 :[7]  اٌّؼادٌح اٌرا١ٌح ٘زٖهش٠ك 

                                                                                     …………..                        (1) 

 

Where : r =radius (m) 

ω=Speed (rad/ Sec) 

m =mass (kg) 

F =force (N) 

 :[8]ٕٚ٘ان ِقادس ذغثة ػذَ الاذضاْ ِٕٙا 

ػ١ٍّح  ِٓ ػ١ٍّح اٌغثاوح, ػذَ اٌرّاشً اٌغطٛغ ٔاذطإٌاذط ِٓ فٟ ػّٛد اٌذٚساْ  ذق١ٕؼ١ح ةػذَ اٌرّاشً )ػ١ .1

 .اٌؽذادج, ٚ ػذَ اٌرّاشً فٟ ؽىً اٌؼّٛد(

ػ١ٛب فٕاػ١ح ٚ وزٌه اٌرثا٠ٓ فٟ اٌؾثىح اٌثٍٛس٠ح ٔر١عح  أٚخثس  أٚػذَ اٌرّاشً فٟ اٌّٛاد )ٚظٛد فماػاخ ٘ٛائ١ح  .2

 .اٌرغ١ش فٟ وصافح اٌّادج(

 أٞ ػذَ ذّشوض اٌؽًّ ا١ٌّىا١ٔىٟ. ِؽٛس اٌذٚساْاٌرّشوضػذَ  .3

 .ػذَ ِؽاراج اٌّؽاًِ .4

 .)وّا ٠ؽذز فٟ اٌش٠ؼ اٌّؽشن اٌىٙشتائٟ( الأظضاءاٌّاو١ٕحفٟ  ٖؾٛذؼذٚز أؽٕاء ٔر١عح ؼذٚز  .5

اٌؼّٛد اٌذٚاس فٟ اٌّؽطح اٌغاص٠ح ٚ اٌّؽطح  الأظضاءِصً  ؽشاسٞاعرمشاس٠ٙػذَ  أٚٚظٛد ذذسض ؼشاسٞ  .6

 ذق١ٕغ اٌٛسق. اٌّاو١ٕحٚوزٌه فٟ اٌؼّٛد اٌّعٛف اٌّٛظٛد فٟ  اٌثخاس٠ح,

ٚرٌه ػٓ هش٠ك ل١اط ل١ّح ِؼذي اٌعزس اٌرشت١غ  .اَ لا مّٓ اٌؽذٚد اٌّغّٛغ تٙا ٠ّىٓ ِؼشفح ؼاٌح اٌّاوٕح ف١ّا ارا وأدٚ

(RMS(ًِار ٠رُ اخز٘ا ِٓ اٌّؽا )Bearing ِٚماسٔرٙا ِغ)اٌؼا١ٌّح اٌّما١٠ظ(ISO12372 ) [9].ِٛمػ فٟ  ٚوّا ٛ٘

ار ٠رىْٛ ٘زا اٌعذٚي ِٓ ػذج ِعا١ِغ ٚذمغُ ( Power, ٠ٚؼرّذ ٘زا اٌعذٚي ػٍٝ لذسج اٌّؽشن اٌىٙشتائٟ )(1اٌعذٚي سلُ )

 ٘زٖ اٌّعا١ِغ ػٍٝ ؼغة لذسج اٌّؽشن اٌىٙشتائٟ.
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 ISO 12372 or BS 4675: 1971))[10] اٌّما١٠ظ اٌؼا١ٌّح(:1عذٚي )اٌ 

Ranges of vibration severity for various classes of machinery 
(ISO 12372 or BS 4675: 1971) 

Class of Vibration of Machine Maximum Value Range of Vibration Severity 

Class 
IV 

Class III Class II Class I Vibration 
Displacem

ent (μm) 

Vibration 
Velocity 
(mm/s) 

Effective 
Velocity: 

RMS 
(mm/s) 

Range 
Classification 

A A A A 1.25 0.40 0.28 0.28 

2.00 0.63 0.45 0.45 

3.15 1.00 0.71 0.71 

B 5.00 1.60 1.12 1.12 

B 8.00 2.50 1.80 1.80 

B C 12.5 4.00 2.80 2.80 

B C 20.0 6.30 4.50 4.50 

C D 31.5 10.0 7.10 7.10 

C D 50.0 16.0 11.2 11.2 

D 80.0 25.0 18.0 18.0 

D 125 40.0 28.0 28.0 

200 63.0 45.0 45.0 
   71.0 

 

Class I ِٓ ًذّصً اٌّىائٓ اٌقغ١ش راخ اٌمذسج الأل :(15 KW) 

(15 KW- 75 KW) ٓذّصً اٌّؽشواخ راخ اٌمذسج اٌرٟ ذرشاٚغ ت١:Class II 

(75KW–300KW) ذّصً اٌّؽشواخ اٌىٙشتائ١ح راخ اٌمذسج اٌرٟ ذرشاٚغ ت١ٓ  : Class III     

(300 KW) وصش ِٓ : اٌّىائٓ اٌىٙشتائ١ح اٌىث١شج راخ اٌمذسج اٌىٙشتائ١ح الأ Class IV 

ؼاٌح ظ١ذج )اٌّاوٕح ذؼًّ تقٛسج هث١ؼ١ح( -: A 

ؼاٌح ِمثٌٛح )اٌّاوٕح ذؼًّ مّٓ اٌؽذٚد اٌّغّٛؼح( -:  B  

تذا٠ح اٌؼطً )اٌّاوٕح ذؼًّ تقٛسج غ١ش هث١ؼ١ح ٚ ذؽراض اٌٝ ِشالثح ٚ ف١أح( -:  C  

D :-  ح ٚ أظشاء ف١أح ِغرؼعٍح(تغشػ أهفا٘اؼاٌح غ١ش ِغّٛؼح )اٌّاوٕح ذؼًّ فٟ ظشٚف خطشج ٚ ٠رٛظة 

( ػٍٝ  أٗ ذٛظذ ٔغة ِٓ الا٘رضاصاخ Class I, II, III, IV( فٟ وً فف )A, B, C, Dاْ ذفغ١ش ٚظٛد اٌّعا١ِغ)

( )ٌْٛ الاخنش( فٟ اٌعذٚي اٌغاتك أٗ ذٛظذ ٔغثح ِٓ Aِغّٛؼح ٚغ١ش ِغّٛؼح. ار ٔلاؼع ِٓ ٚظٛد اٌؽشف )

 ٟ مّٓ اٌؽذٚد اٌّغّٛغ تٙا ٚؼغة لذسج اٌّؽشن اٌىٙشتائٟ اٌّغرخذَ, أٞالا٘رضاصاخ لا ٠ّىٓ اٌغاؤ٘ا اٚ فقٍٙا ٚ٘

ٚتٙزا ٠ّىٓ اْ ٔغرذي ػٍٝ ٚظٛد  ِغ لذسج اٌّؽشن اٌىٙشتائٟ. ات١ٓ ل١ّح الا٘رضاص اٌّغّٛغ تِٙا ٠ٛظذ ذٕاعة هشدٞ 

ٌّٕظِٛح فمو. ٚوزٌه ٠ّىٓ الا٘رضاصاخ ِّٙا وأد ٔٛع اٌّاوٕح اٚ أٙا ؼذ٠صح إٌّؾأ. ِٚٓ ٘زا اٌعذٚي ٠ّىٓ ِؼشفح ؼاٌح ا

ذؽرٛٞ ػٍٝ ِعّٛػح اػطاب ٌٚىٓ لا ذأش١ش ٌٙا فٟ إٌّظِٛح.  ( )اٌٍْٛ الاخنش(Aذفغ١ش ذٍه اٌّعا١ِغ ػٍٝ اْ ِعّٛػح )

( )اٌٍْٛ C( )ٌْٛ الاصسق( وزٌه ذؽرٛٞ ػٍٝ ِعّٛػح اػطاب ٌٚىٕٙا ِمثٌٛح ػٍٝ إٌّظِٛح. ِٚعّٛػح )Bِٚعّٛػح )

( )اٌٍْٛ الاؼّش( ذؽرٛٞ ػٍٝ Dػطاب ٌٚىٓ فٟ تذا٠اخ ذٍه الاػطاب. ِٚعّٛػح )الاففش( ذؽرٛٞ ػٍٝ ِعّٛػح ا

ِعّٛػح اػطاب ٌٚىٓ غ١ش ِغّٛغ تٙا. ٚتٙزا اٌعذٚي ٠ّىٓ اْ ٔؼشف ؼاٌح إٌّظِٛح ٌٚىٓ لا ٔؼشف ِغثة الا٘رضاص ار 

 أٙا ذؼطٟ ل١ّح الا٘رضاص ٚلا ذؾخقٗ.

تطش٠مح اٌرؽ١ًٍ اٌط١ف اٌرشددٞ ٟٚ٘ ػثاسج ػٓ ؼ١ض اٌرشدد فٟ ٙاذؾخ١قوزٌه ٠ّىٓ ِؼشفح ؼاٌح اٌّاوٕح ػٓ هش٠ك ٚ

( ٚاٌّؽٛس الافمٟ ٠ؼشك V( ٚاٌزٞ ٠ماط تـ)Amplitudeاٌغؼح ) ل١ّح٠ث١ٓ  اٌؼّٛدِٞخطو ٠رىْٛ ِٓ ِؽٛس٠ٓ اٌّؽٛس 

د الاذضاْ اٌغاوٓ ٚذشد ػذَ ار اْ اٌّؽٛس الافمٟ ٠ؼشك ٌٕا ذشدد ػطة (Hzٚاٌزٞ ٠ماط تـ) (Frequencyٌٕا اٌرشدد )

ٚذشدد اٌّؽشن  (1Fr) ػذَ الاذضاْ اٌغاوٓ ػطةت١ٓ ذشدد ِٚٓ ٕ٘ا ٠عة اْ ٔفشق ِا  .(Motor) اٌّؽشن اٌىٙشتائٟ

ٔفظ ذشدد اٌّؽشن اٌىٙشتائٟ ٌٚىٓ  ػٕذا٠ىشس ٔفغٗ  ٚرٌه تأٔٗ ذشدد اٌّؽشن اٌىٙشتائٟ ١ّٔض اْ ٠ىٓ ار ,(Fr)اٌىٙشتائٟ

 .(1وّا فٟ اٌّؼادٌح سلُ ) عشػح اٌّؽشن اٌىٙشتائٟ ػٍٝىٙشتائٟ تم١ّح اٌغؼح, ار ٠ؼرّذ ذشدد اٌّؽشن اٌ ػٕٗ خرٍف٠

 .[11]فمو ٠ٚرطاتك ذشدد اٌّؽشن اٌىٙشتائٟ ِغ اٚي ذشدد ٌٍؼطة ػذَ الاذضاْ اٌغاوٓ

 : [2]٠ّٚىٓ ؼغاب ذشدد اٌّؽشن اٌىٙشتائٟ ػٓ هش٠ك اٌّؼادٌح اٌرا١ٌح

Fr= RPM/60                                                                                                          ……….…(2) 
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, ِا ذىْٛ اٌّاوٕح تاٌؽاٌح اٌطث١ؼ١حػٕذ.ٚفٟ اغٍة اٌّىائٓ ٌٗ ١ِّضاخ ٚؽىً ِؼ١ٓ ٚظذ اْ ه١ف ذشدد الا٘رضاصاخ

ٌلأظضاء ٔفغٙا فأٙا  ا١ٔى١حٌٚىٓ ػٕذا ذغ١١ش تؼل ِٓ اٌمٜٛ اٌّإششج ػٍٝ الاػّذج اٌذٚاسج اٚ ذغ١١ش فٟ اٌخٛاؿ ا١ٌّى

ٕذِا ذىْٛ اٌّاوٕح فٟ ؽىً اٌط١ف اٌرشددٞ ٚتاٌراٌٟ ٠ّىٓ وؾف ٘زا اٌرغ١١ش تاٌّماسٔح ِغ اٌط١ف اٌرشددٞ ػعٛف ٠رغ١ش 

فٟ اٌؽاٌح اٌطث١ؼ١ح ٚفٟ ؼالاخ ٟٚ٘ ِخططاخ اٌط١ف اٌرشددٞ تقٛسج ػاِح  (4اٌؾىً سلُ )٠ٛمػ ٚ, [13]ؼاٌح ظ١ذج

 .ٚظٛد الاػطاب اٌّخرٍفح

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 [8]ٔٛاع ِٓ الاػطاب الاػّذج اٌذٚاسج(: ِخططاخ اٌط١ف اٌرشددٞ لأ4ؾىً )اٌ

 انداَة انؼًهً:
ح ٌٍؼّٛد اٌذٚساْ اٌرٟ اٌغشػح اٌؽشظ اراخزٔا فٟ ٔظش الاػرثاس ذق١ُّ ػّٛد اٌذٚساْ تّٛظة عشػح اٌّؽشن اٌذٚسا١ٔحذُ  

تغثة رٌه فٟ فؼٛتح ِٛاصٔح ػّٛد اٌذٚساْ ٚ ا اعثاب وص١شجظٙرٕاٚػٕذ ذق١ُّ ػّٛد اٌذٚساْ ٚ،اٚ ا١ٙٔاسٖ ذغثة فؾٍح

ذغثة ػذَ الاذضاْ اٌّخرٍفح الاٚصاْ اٌرٟ ( Disksوزٌٍه تغثة ذٛاظذ الالشاؿ )ٚػذَ ذعأظ ِؼذْ ػّٛد اٌذٚساْ 

فٟ  ظٛداٌّٛ (Precibalance)ٌزا ذُ ِٛاصٔح اٌؼّٛد اٌذٚساْ ِغ الالشاؿ اٌّؽٍّح ػ١ٍح فٟ ظٙاص ِٛاصٔح، ٌٍؼّٛد اٌذٚساْ

 :(5) اٌّشلُ وّا ٘ٛ ِٛمػ فٟ اٌؾىً(ٚاٌرٛع١غ)ثأدٚػِؼًّ أعّٕر

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 .١ٕٜٔٛ/ثأدٚػِؼًّ الاعّٕر(: ؽاؽح اٌؽاعٛب اٌّٛظٛدج ٌعٙاص اٌّٛاصٔحفٟ 5ؾىً )اٌ

 

Fr. = RPM/60 1Fr 1Fr , 2Fr 
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ح تؾىً ِّا ٠إوذ أٙا ِٛصٚٔ( 5وّا ِث١ٓ فٟ ؽىً سلُ )rpm( 8000ؼّٛد اٌذٚاس ػٕذا عشػح )ٌٍاظشاء اٌّٛاصٔح ٚوأد 

ذشو١ة اٌعٙاص ذُ ٚتؼذ ِٛاصٔح ػّٛد اٌذٚساْ . ٟٚ٘ عشػح اٌرؾغ١ً إٌّٛرض اٌؼrpmٍّٟ(1500غشػح )تظ١ذ ػٕذا ذؾغ١ٍٙا 

ِؼضٌٚح تٛاعطح تثشاغٟ  اٌّصثد ػٍٝ الأسكٚ اٌٛصْ ِٓ اٌقف١ؽح اٌؽذ٠ذ شم١ٍح ∩ػٍٝ لاػذج ػٍٝ ؽىً ؼشف  أٌّخرثشٞ

 ٠ؽرٛٞ اٌعٙاص ػٍٝ ِم١اط عشػح اٌؼّٛد اٌذٚساْ، ٚؽ١و اٌخاسظٟاٌّإٌاذعح ِٓ  لاِرقافالا٘رضاصاخرٌه ستً ٚ

(Tachometer) ٔٛع  ؼذ٠س ِٓLNU_T ٚ( ُ٠1ؼطٟ لشاء سل١ّح وّا ِث١ٓ فٟ اٌعذٚي اٌّشل .)ٚ ٍٝ٠ؽرٛٞ اٌعٙاص ػ

(Inverter) ( ٔٛع ِٓSEWاٌّا١ٔ )ٌٛئٟ ػٓ هش٠ك اٌرشدد اٌىٙشتا غ١طش ػٍٝ اٌغشػح اٌذٚسا١ٔح ٌٍّؽشن اٌىٙشتائٟزٞ ٠ا

 .(6شلُ )اٌِّٛمػ فٟ اٌؾىً ىّا اٌذاخً ػٍٝ اٌّؽشو

 

 ( ِٛاففاخ ِم١اط اٌغشػح اٌّغرخذ2َاٌعذٚي )

Range Selection 10000 to 99999 

Best Accuracy 0.04 % ± 2 digit 

Target Distance 50mm to 200mm 

Low Battery Display 4.8 V 

USB - 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 .اٌّغرخذَ فٟ اٌثؽس اٌؽاٌٟ اٌعٙاصفٛسج فٛذٛغشاف١ح ذٛمػ :(6ٌؾىً )ا

 

 خطٕاخ ػًم انردشتح :
اٌصأٟ)اٌثؼ١ذ ِٓ )اٌمش٠ة ِٓ اٌّؽشن اٌىٙشتائٟ(ٚاٌمشؿ  غشاِؼٍٝ وً ِٓ اٌمشؿ الاٚي٠100رُ ٚمغ شمً ٚصٔح .1

 .اٌضا٠ٚح ت١ّٕٙا  ففشفشق ٟ(ٚاٌّؽشن اٌىٙشتائ

اٌّؽًّ ٚ (1positionشُ ٔأخز اٌمشاءاخ ِٓ اٌّؽًّ الاٚي )ٚدل١مح /ج دٚس 500َ ترؾغ١ً اٌّؽشن تغشػح ٔمٛ .2

 .)ِؽٛسٞ ٚافمٟ ٚػاِٛدٞ( تصلاشح ِؽاٚسٚ (position2اٌصأٟ)

 .دل١مح/دٚسج  1480دل١مح ٚ\دٚسج  1000الاخشٜ ِصً  ٚ٘ىزا تم١ح اٌغشع .3

 ِم١اط اٌغشػح

 اٌرؾغ١ً اٌّؽشن
ِرؽىُ 

 اٌغشػح
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PROJECTED  VIBRATION  

LIMITS 

A V H MEAS. 

POINT 

   POS.1 

   POS.2 

 

MACHINE 

SPEED 
 

 

RPM 

HZ 

MACHINE VIBRATION RECORD 

 

 (Integrating Vibration Meter)اٌرىاٍِٟ  الا٘رضاصاخٔمَٛ تشتو ِم١اط  .4

 .ذؼع١ًأٚئؽاسجؽ٠ًٛ ت١ٓ اؽاسج عشػح ،ؼ١س ٠ّىٓ اٌر [7]ػٍٝ اٌّؽاًِ 2513ٔٛع  Brüel&Kjærٓ اٌّقٕغ ِ

، (Integrating Vibration Meter)ّٟ تعٙاص ِماط الا٘رضاص اٌرىاٌٍِٟزٌه عٚرٌه ػٓ هش٠مح اٌرىاًِ ٌّشؼٍر١ٓ ٚ

٠ً الا٘رضاص اٌّرٌٛذ فٟ اٌّؽاًِ ( ؼ١س ٠مَٛ ترؽPiezoelectric Sensorٛٔٛع اٌّرؽغظ اٌّغرخذَ ٘ٛ ِرؽغظ ت١ضٚ )ٚ

 اٌٝ اؽاسج وٙشتائ١ح ٠ّىٓ الاعرفادج ِٕٙا .

اٌذاخً ػٍٝ اٌّؽشن  اٌرشدد٘ٛ ٠مَٛ تاٌرؽىُ فٟ ِمذاس ٚ (Inverterك )مثو اٌغشػح ػٓ هش٠ٚ اٌّؽشن ذؾغ١ً. ٠رُ  5

 تح .٠ّىٓ ِؼشفح عشػح اٌذٚساْ اٌّطٍٛ(Tachometerٚػٓ هش٠ك ِم١اط اٌغشػح اٌذٚساْ)اٌىٙشتائٟ 

ِٛمػ فٟ  ِرخقـ فٟ اٌعٙاص اٌّغرخذَ ٚرٌه ِٓ اظً ذٕظ١ُ اٌمشاءاخ وّا (sheetذغع١ً وً اٌّؼٍِٛاخ ػٍٝ )٠رُ .  6

 : (3شلُ )اٌّاٌعذٚي 

 

 إٌاذعح ِٓ اٌثؽس. ا٘رضاصاخل١ّ (: ذغع3ً١عذٚي )اٌ

 

 

 انُرائح ٔانًُاقشح: .5
ٚتصلاشح  gm 100ٚتٛصْ rpm 500 ٌغاوٓ تغشػح ؼاٌح ػطة ػذَ الاذضاْ ا٠ث١ٓ ( 1ِخطو اٌط١ف اٌرشددٞ اٌّشلُ )

 1000 ( ٠ث١ٓ ؼاٌح ػطة ػذَ الاذضاْ اٌغاوٓ تغشػح 2, ِخطو اٌط١ف اٌرشددٞ اٌّشلُ )(A, H, Vاذعا٘اخ ٌٍّؽًّ )

rpm ْ100ٚتٛص gm ( ًّٚتصلاشح اذعا٘اخ ٌٍّؽA, H, V( ُِخطو اٌط١ف اٌرشددٞ اٌّشل ,)٠ث١ٓ ؼاٌح ػطة ػذَ 3 )

, ِٚٓ ٘زٖ اٌّخططاخ (A, H, Vٚتصلاشح اذعا٘اخ ٌٍّؽًّ ) gm 100ٚتٛصْ rpm 1480 غشػح الاذضاْ اٌغاوٓ ت

اٌّؽشن  لح ِا ت١ٓ اٌغشػحٟٚ٘ اٌؼلا (4. اٌؾىً اٌّشلُ )(v( ٚاٌرٟ ذماط تـ).S. Aٔؽقً ػٍٝ ل١ُ عؼح الا٘رضاص )

( اػٍٝ RMS٘اخ ذىْٛ ل١ّح اٌـ)اذعا( ِٚٓ ٘زا اٌؾىً ٔؽقً ػٍٝ اٞ  mm/ sٚل١ّح الا٘رضاص اٌزٞ ٠ماط تـ) اٌىٙشتائٟ

ل١ُ اٌّم١اط اٌؼاٌّٟ ٠شعُ اٌؼلالح ِا ت١ٓ  (5ِا ٠ّىٓ ار ذؼط١ٕا ذؾخ١ـ اٌٟٚ ٌىؾف اٌؼطة لثً ٚلٛػٗ. ٚاٌؾىً اٌّشلُ )
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ٛتاٌراٌٟ اٌرٟ ؼقٍٕا ػ١ٍٙا ِٓ ِخططاخ اٌط١ف اٌرشدد٠ (.S. Aٚل١ُ عؼح اٌط١ف اٌرشددٞ )(RMSاٌـ) (Class Iفٟ )

 .ٚاٌرٟ ذّصً اٌْٛ الاصسق اٌؼطة ِٕاهك وؾفٔؽقً ػٍٝ 
 

Static Unbalance [100g] at 500 rpm 

 
 
 
 
 
 
 

A 
 

Position1 Position 2 

  
 
 
 
 
 
 
 

H 

  
 
 
 
 
 
 
 

V 

  
 .rpm 500تغشػح  (: ِخطو اٌط١ف اٌرشددٞ فٟ ؼاٌح ٚظٛد ػطة ػذِالاذضاْ اٌغاو1ٓاٌّخطو )

 

 

S. A. = 0.4 v 
Freq.= 8Hz 
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Static Unbalance [100g] at 1000 rpm 

 
 
 
 
 
 
 

A 
 

Position1 Position 2 

  
 
 
 
 
 
 
 

H 

  
 
 
 
 
 
 
 

V 

  
 .rpm 1000تغشػح  (: ِخطو اٌط١ف اٌرشددٞ فٟ ؼاٌح ٚظٛد ػطة ػذِالاذضاْ اٌغاو2ٓاٌّخطو )

 

 

 

 

 

S. A.= 2.4 v 
Freq.= 16Hz 
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Static Unbalance [100g] at 1480 rpm 

 
 
 
 
 
 
 

A 
 

Position1 Position 2 

  
 
 
 
 
 
 
 

H 

  
 
 
 
 
 
 
 

V 

  
 .rpm 1480تغشػح  (: ِخطو اٌط١ف اٌرشددٞ فٟ ؼاٌح ٚظٛد ػطة ػذِالاذضاْ اٌغاو3ٓاٌّخطو )

S. A. = 7.7 v 
Freq.= 25Hz 
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(: أفنً ِٛلغ لأخز اٌمشاءاخ ِٓ اٌّؽًّ.7ؾىً )اٌ  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 gm 100(: ِٕاهك ذؾخ١ـ ػطة ػذَ الاذضاْ اٌغاوٓ 8)اٌؾىً

 

 :يُاقشح انُرائح
٠ىْٛ (Static Unbalance)ػذَ الاذضاْ اٌغاوٓ  ػطة أٔٗ(Frequency Domain)اٌرشدد ٕرائط فٟ ؼ١ض اٌلاؼظٔ

 ٠ادجص٠إدٞ اٌٝ  اْ ص٠ادج اٌغشػح( 1480ٚٚ 1000ٚ 500( ٌٍّؽًّ ٚػٕذا اٌغشع اٌصلاشح )Hالأفمٟ)ٚامػ فٟ الاذعا٘

 اٌط١ف ٚ٘زا ِا ٠إوذٖ ل١ّح اٌغؼح ,(3ٚ) (2)( 1ٚاٌّشلُ )ٚ٘زا ِا ٔلاؼظٗ ِٓ اٌؾىً  .(.S. A) اٌط١ف اٌرشددٞ ل١ّح اٌغؼح

ٌٍّؽًّ, ٚذمً ل١ّح اٌغؼح ٔغث١ا ػٕذِا ٠ىْٛ ٚمغ  (H)الافمٟ فٟ الاذعاٖ ار ذضداد ل١ّح ػٕذِا ٠ىْٛ ٚمغ اٌّرؽغظ

 فٟ الاذعاٖ ل١ٍٍح ٚتٛمٛغ ػٕذِا ٠ىْٛ ٚمغ اٌّرؽغظ ل١ّح اٌغؼح ٚذىْٛ, (Vّٛدٞ ٌٍّؽًّ )فٟ الاذعاٖ اٌؼ اٌّرؽغظ

ِّا ٠ّىٕٕا ِٓ ذ١ّض  ٚوزٌه ٔلاؼع اْ ل١ُ عؼح الا٘رضاص ِرغا٠ٚح ػٍٝ اٌّؽ١ٍّٓ فٟ الاذعاٖ الافمٟ. ( ٌٍّؽًّ.Aاٌّٛاصٞ)

 ػطة ػذَ الاذضاْ اٌغاوٓ ػٓ ػطة ػذَ الاذضاْ اٌّضدٚض ٚاٌؽشوٟ.

 ِٓ الاذعا٘اخ ل١ّح ٔأخز٘ا أْ أفنً (RMS)ٟاٞ تطش٠مح ِؼذي اٌعزس اٌرشت١ؼئط ٔلاؼع ِٓ إٌرا( 7ِٚٓ اٌؾىً اٌّشلُ )

 .اٌؼّٛد اٌذٚاس ا١ٌٙا٠ؼطٟ أػٍٝ ل١ّح ٌلا٘رضاص ِّىٓ أْ ٠قً  , لأٔٗالأفمٟالاذعا٘٘ٛ ِؽٛسٞ(ّٛدٞ ٚٚػ أفمٟاٌصلاشح )

أٞ إٌّطمح فٟ اٌْٛ الاصسق ٌٍّٕٛرض  ذؽذ٠ذ ِٕاهك وؾف اٌؼطة فٟ اٌٛلد اٌّثىش ٠ّىٓ ِٓ خلاٌٗ (8) ٚاٌؾىً اٌّشلُ

 (.0.2v-1.5v)اٌؼٍّٟ. ٟٚ٘ ِا ت١ٓ 
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 :اخالاعرُراخ
 ٚتؼذ دساعح ٘زا اٌثؽس ٠ّىٓ اٌٛفٛي اٌٝ الاعرٕراظاخ ٌرا١ٌح:

 ػًّ ّٔٛرض ؼم١مٟ ٌلاػطاب الاػّذج اٌذٚاسج ٘ٛ افنً ِٓ دساعح إٌظش٠ح ٚاٌزٞ لاَ تٙا ِؼظُ اٌثاؼص١ٓ. .1

ِٓ خلاي ذطث١ك إٌّٛرض اٌؼٍّٟ ٌٕظاَ الاػّذج اٌذٚاسج, افثػ تالإِىاْ ذؾخ١ـ اػطاب الاػّذج اٌذٚاسج اٌرٟ  .2

 ؼشك ٌٙا, ار افثؽد ٌذ٠ٕا اٌمذسج ػٍٝ ذ١١ّض أٛاع الاػطاب ػٓ هش٠ك ِخطو اٌط١ف اٌرشددٞ.ذر

 ِٚٓ اٞ اذعاٖ ِٓ اٌّؽًّ. ٠RMSّىٓ ذؾخ١ـ الاٌٟٚ ٌلاػطاب ارا ؼذدٔا اػٍٝ ل١ّح ٌـ .3

ِغ  (RMSـ)اٌرٟ ذّصً ت (Classاْ ٌىً ِاوٕح ِٕاهك ذؾخ١ـ الاػطاب لثً ٚلٛػٙا ٚرٌه تشعُ اٌؼلالح ِا ت١ٓ اٌـ) .4

 .(.S. Aعؼح الا٘رضاص اٌط١ف )
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