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Назва методу V

об/хв

тахоме

тр

Переваги Недоліки Особливості

Метод обвідної >600

об/хв

Не 

обов′яз

ково 

Достньо простий

в реализації, якщо 

відомі   властиві   

частоти об′єкту 

діагностування

Для эфектив-

ного результа-

ту необхідна 

вибоірка 50-100 

обертів 

довжиною

Має сенс 

для вузь-

космугового

гаусового 

процесу

Спектральний 

аналіз

Різна Доці-

льно

Достатньо  добре  

розроблений 

Можна викори-

стати не для 

всіх режимів 

роботи  машин 

та їх дефектів

Широко 

використову

ється  

БПФ

Метод ударних 

імпульсів

>2000

об/хв

Доці-

льно

Хороші результати 

для високо-

обертових машин

Не працює  для 

низкообертових 

машин

Робоча 

частота 

32 кГц

Статистичний

спектральний 

аналіз

Різна Не 

обов′яз

ково

Використовується і 

для 

високообертових та 

низькообертових 

машин

Необхідий 

выбір оптима-

льного 

сгладжуючого 

вікна

Розрізнення

1/(Δt×n) n-

число 

відліків АКФ

Авторегресійний 

аналіз

>3

об/хв

Не 

обов'я-

зково

Рекурентні алго-

ритми оцінки пара-

метрів та порядку 

авторегресії

Фіксація частот 

квантування  та 

фільтрації 

вібросигналу

Р –порядок

AR; P+1 чи-

сло відліків

АКФ
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Лінійні процеси авторегресії
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Ядро лінійного процесу авторегресії

Характеристична функція лінійного процесу авторегресії
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paa ,...,1
- параметри авторегресії; p порядок авторегресії;

 породжуючий процес
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Рівняння Юла-Уокера
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Критерій найменьшої похибки  прогнозу

Критерій Хеннана-Куіна
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ja -параметри авторегресії; 
jsr −

-відліки автокорреляційної функції процессу авторегресії;

p -порядок авторегрессии.
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Укрупнений алгоритм оцінки параметрів и порядку авторегресії

Оцінка n  точок

АКФ 

Оцінка параметрів

алгоритм    

Левінсона-

Дурбина

Оцінка n+1-о]

точки АКФ

HQ n=n+1

Кінець

нітак
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Структура  системи діагностування з реальними модулями

ОД

ВП1
Діагност.
сигнал 1

БУ1

К

ВПn
Діагност.
сигнал n

БУn

АЦП ЕОМ

ППП

. . .

ВП1 БП1
ЗБЗДіагност.

сигнал n+1

МК ЗБЗ

ВПk БПk
Діагност.
сигнал k

МК ЗБЗ  

LA

N

користувачі

ЦСД
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№ Позначення 

стандарту

Назва стандарту

ДСТУ ISO 13373-

1:2015 

Моніторинг і діагностика стану машин. Моніторинг вібрацій-

ного стану. Частина 1. Загальні методики (ISO 13373-1:2002, 

ID

ДСТУ ISO 13373-

2:2015 

Моніторинг і діагностика стану машин. Моніторинг 

вібраційного стану. Частина 2. Обробляння, аналізування та 

представлення даних щодо вібрації (ISO 13373-2:2005, IDT)

ДСТУ ISO 13374-

1:2015

Моніторинг і діагностика стану машин. Обробляння, 

передавання і представлення даних. Частина 1. Загальні 

положення (ISO 13374-1:2003, IDT)

ДСТУ ISO 13374-

2:2015

Моніторинг і діагностика стану машин. Обробляння, 

передавання і представлення даних. Частина 2.

Обробляння даних (ISO 13374-2:2007, IDT)

ДСТУ ISO 13379-

1:2015

Моніторинг і діагностика стану машин. Інтерпретація даних і 

технічна діагностика. Частина 1. Загальні настанови (ISO 

13379-1:2012, IDT)
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№ Позначення 

стандарту

Назва стандарту

ДСТУ ISO 

2954:2005

Вібрація машин зі зворотно-поступальним і 

обертальним рухом. Вимоги до засобів вимірювань.

ДСТУ ГОСТ ИСО 

10816-1:2007 

Вібрація. Контроль стану машина наслідками 

вимірювань вібрації на частинах, що обертаються. 

Частина 1. Загальні вимоги

ДСТУ IEC 61400-

11:2006

Системи турбогенераторні вітряні. Частина 11. 

Методика вимірювання акустичного шуму

ДСТУ ISO 16269-8 

(ISO 16269-

8:2004, IDT)-

Cтатистичне опрацювання даних. Частина 8. 

Визначення прогнозних інтервалів.

ДСТУ ISO/TS

21749:2013

Невизначеність вимірювання в метрологічній 

практиці. Повторні вимірювання та ієрархічні 

експерименти
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Вітрогенератор      USW 56-100,
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різні коваріаційні матриці

різні матриці мат. сподівань 

діагностичних ознак 

Режим навчання (приведення до гаусового  розподілу)
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Планування експерименту 
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