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«Укрбронетехніка» дозволить знизити витрати матеріалу при серійному 

виробництві та покращити рухливість бронеавтомобіля «Новатор». 

Методика може бути поширена на інші вузли ходової частини та кузова.  
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Для забезпечення достовірності результатів діагностування автомобіля 

за допомогою нестандартизованих засобів вимірювань треба якісна перевірка 

цих засобів, згідно регламенту [1, 2] та вимог до роликових стендів [3]. Для 

перевірення каналу вимірювання потужності при діагностуванні автомобіля 

на роликовому стенді ПДС-Л необхідний тарований і повірений динамометр 

класу не гірше 0,1, а також автомобіль зі справною ходовою частиною. 

Перевірення каналу вимірювання потужності проводиться після отримання 

результатів перевірення каналу вимірювання лінійної швидкості. Дії по 

перевіренню каналу вимірювання потужності (КВП) містять такі операції [4, 

5]: 

1. Забезпечити вимір зусилля, що розвивається автомобілем на стенді 

із заданою похибкою (похибка динамометра повинна бути в 5...10 разів 

менше, ніж очікувана похибка каналу вимірювання потужності. 

2. Вимірювання тягового зусилля і лінійної швидкості проводяться 

кілька (n) разів, (але не менше п'яти) з вибраною величиною демпфірування 

гідросистеми стенду. Величина демпфірування (при заданій швидкості 

роликів) встановлюється за показаннями манометра (допускається 

користуватися штатним манометром вимірювальної системи стенду). 
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3. Результати вимірювань для різних установчих швидкостей 

заносяться в таблиці за такими формами (таблиці 1, 2 і т.д.). 

 

Таблиця 1 – Результати перевірення каналу вимірювання потужності 
Швидкість установча Vк= 20 км/год 

Номер відліку 1 2 3 4…№ 

Швидкість, км/год 20,1 19,6 …  

Демпфірування, МПа 10 9,8 …  

Тягове зусилля, Рк, Н     

Потужність розрахункова – NР, кВт     

Показання індикатора «Потужність» 

на пульті – Nвим, кВт 

    

Похибка абсолютна, кВт     

Похибка відносна     

 

4. Вимірювання проводяться для значень установчої швидкості 10, 20, 

30, 40, 50, 60, 70 км/год. 

 

Таблиця 2 – Результати перевірення каналу вимірювання потужності 
Швидкість установча Vк= 30 км/год 

Номер відліку 1 2 3 4…№ 

Швидкість, км/год 30,05 29,96 …  

Демпфірування, МПа 5,2 5,3 …  

Тягове зусилля, Рк, Н     

Потужність розрахункова – NР, кВт     

Показання індикатора «Потужність» на 
пульті – Nвим, кВт 

    

Похибка абсолютна, кВт     

Похибка відносна     

 

5. За результатами вимірювань з таблиць 1, 2 і т.д. розраховуються для 

кожного значення швидкості і тягового зусилля усереднені значення 

результатів багаторазових вимірювань: 

- середнє значення швидкості 𝑉 =
∑ 𝑉к𝑖

𝑛
𝑖=1

𝑛
, 

- середнє значення розрахункової потужності 𝑁𝑝 =
∑ 𝑁𝑝𝑖

𝑛
𝑖=1

𝑛
, 

- середнє значення показника «Потужність» на індикаторі пульта 

𝑁вим =
∑ 𝑁вим𝑖

𝑛
𝑖=1

𝑛
, 

- середнє значення абсолютної похибки 𝛥𝑁 = 𝑁вим − 𝑁р, 

- середнє значення відносної похибки 𝛿𝑁 =
𝛥𝑁

𝑁р
. 

6. Розрахунки середнього відхилення похибки каналу вимірювання 

потужності проводять за формулою 

 

                                      𝜎𝑁 = [
∑ (𝛥𝑁)2𝑛

𝑖=1

𝑛−1
]

1/2

.                                       (1) 
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7. Систематичну складову похибки вимірювача потужності 

представляють у вигляді динамічної залежності 𝛥𝑐(𝑃) = 𝑓(𝑉к). Подання 

може бути оформлено у вигляді сукупності таблиць (табл. 3). 

 

Таблиця 3 – Середнє тягове зусилля Рк=…Н 
Швидкість, км/год 10 20 30 40 50 60 70 

Систематична похибка 
вимірювання потужності, кВт 

       

 

Таблиці 1…3 заповнюються для 3…5 значень тягового зусилля. 

 

8. На підставі п.п. 6 і 7 робляться висновки про придатність каналу 

вимірювання потужності до експлуатації. Критерії придатності: 𝛿𝑁 ≤ 0,1, 

𝜎𝑁 ≤ 2,5 кВт. 

Примітка. В силу істотних нелінійних температурно-швидкісних 

характеристик рідини в гідросистемі стенду можливе введення у 

використання в процесі експлуатації ПДС поправочних коефіцієнтів, 

отриманих на підставі вимірювань, проведених відповідно до 

вищевикладеної методики. 
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