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前  言

  本文件按照GB/T1.1—2020《标准化工作导则 第1部分:标准化文件的结构和起草规则》的规定

起草。
本文件是GB/T9239《机械振动 转子平衡》的第11部分。GB/T9239已经发布了以下部分:
———第2部分:词汇;
———第11部分:刚性转子的平衡方法和允差;
———第12部分:具有挠性特性的转子的平衡方法与允差;
———第13部分:大中型转子现场平衡的准则和安全防护;
———第14部分:平衡误差的评估规程;
———第21部分:平衡机的描述与评定;
———第23部分:平衡机测量工位的防护罩和其他保护措施;
———第31部分:机器不平衡易变性和不平衡灵敏度;
———第32部分:轴与配合件平衡的键准则。
本文件代替GB/T9239.1—2006《机械振动 恒态(刚性)转子平衡品质要求 第1部分:规范与平

衡允差的检验》,与GB/T9239.1—2006相比,除结构调整和编辑性改动外,主要技术变化如下:
———更改了选择支承平面作为参考平面的要求,增加了不是所有的支承平面都适合做参考平面的

要求(见4.4,2006年版的4.4);
———将剩余不平衡量“不宜大于许用剩余不平衡量”更改为“不应大于许用剩余不平衡量”,同时增

加了“Uper涵盖合成不平衡力和力矩的情况除外”的要求(见4.6,2006年版的4.6);
———增加了对平衡步骤的规定和将误差考虑在内的要求(见6.1);
———转子剩余不平衡允差限制值的要求由“不宜”更改为“不应”(见7.2.2和7.2.3,2006年版的

7.2.3和7.2.4);
———更改了平衡误差的要求,增加了平衡误差将转子上拆下来的部件误差考虑在内的要求(见

10.1,2006年版的10.1);
———将“5%”更改为“10%”(见10.3,2006年版的10.2.4);
———删除了用户单独进行平衡检验的判定规则(见2006年版的10.2.3);
———增加了不平衡量读数超出允差时转子平衡合格判定的方法(见10.4.3);
———删除了在平衡机上检验以及不在平衡机上进行检验的要求(见2006年版的10.3和10.4);
———增加了不平衡量测量不确定性的要求(见10.4.4)。
本文件等同采用ISO21940-11:2016《机械振动 转子平衡 第11部分:刚性转子的平衡方法和

允差》。
请注意本文件的某些内容可能涉及专利。本文件的发布机构不承担识别专利的责任。
本文件由全国机械振动、冲击与状态监测标准化技术委员会(SAC/TC53)提出并归口。
本文件起草单位:中机试验装备股份有限公司、中国机械总院集团郑州机械研究所有限公司、上海

申克机械有限公司、北京双元天衡检测科技有限公司、上海衡望智能科技有限公司、北京青云精益检测

设备有限公司、大连智鼎科技有限公司、沈阳工业大学、福建省闽量校准技术中心有限公司、河南省新之

林机电设备有限公司、沈阳微控飞轮技术股份有限公司、杭州集智机电股份有限公司、南方电网互联网

服务有限公司、沈阳工学院、辽宁理工职业大学、江苏联博精密科技股份有限公司、成都鑫泽机械有限公

司、河南同心传动股份有限公司、河南九域恩湃电力技术有限公司。
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本文件主要起草人:任霞、马卫平、孙华刚、郭卫建、郭强、林东涛、张兆宇、徐方超、吴泓、屈步峰、
谢洪生、俞俊强、林俊、张飞、于慎波、沈正云、黄灿林、陈红凯、赵海宁、张营帅。

本文件于1988年首次发布,2006年第一次修订,本次为第二次修订。
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引  言

  转子平衡是通过对转子(或部件或组件)的质量分布进行检验并在必要时进行调整,以确保剩余不

平衡在规定范围内的过程。本文件给出了刚性转子的平衡方法和允差。刚性转子是指转子以不高于最

高工作速度旋转时,转子所产生的挠曲可忽略不计。对于刚性转子,力不平衡和力矩不平衡会受到关

注,即转子的动不平衡。
现今的平衡机都能够使剩余不平衡量减少到非常低的限度。大多数情况下,将不平衡量减少到平

衡机的所能达到的限度是不划算的,因此有必要规定平衡任务的平衡品质要求。
除规定不平衡允差外,还有必要考虑平衡过程引入的误差。本文件考虑了这些误差的影响,清晰地

区分了规定的许用剩余不平衡量和在平衡过程中的可达剩余不平衡量。

GB/T9239《机械振动 转子平衡》以通用的方式解释平衡,使用特定的术语和定义,帮助使用者选

择适当的平衡方法,为平衡技术的应用提供指导。平衡领域的标准,主要涉及五个方面:引言、词汇、平
衡方法和允差、平衡机、为了平衡的机械设计,拟由以下部分构成:

———第1部分:引言。目的在于给出平衡技术在GB/T9239系列文件中使用的一般背景,并指导

使用者了解该系列的相应部分,包括词汇、平衡方法和允差、平衡机和为了平衡的机械设计。
———第2部分:词汇。目的在于定义用于平衡的词汇,给出平衡词汇的字母索引和平衡机术语的图

解指南。
———第11部分:刚性转子的平衡方法和允差。目的在于给出用于刚性转子的平衡方法和允差。规

定了许用剩余不平衡的量值、校正平面必要的数目、校正平面剩余不平衡允差的分配,以及如

何解释平衡过程中的误差。
———第12部分:具有挠性特性的转子的平衡方法与允差。目的在于给出用于挠性转子的平衡方法

和允差。给出了挠性转子的典型结构形式,规定了根据自身特点的平衡要求,列出了平衡方

法,提供了最终平衡状态的评定方法以及给出了不平衡允差的指南。
———第13部分:大中型转子现场平衡的准则和安全防护。目的在于给出大中型转子在其自身轴承

中现场平衡的程序。阐述了适合做现场平衡的条件、所需的仪器、具体安全措施,以及报告和

维护记录的要求。
———第14部分:平衡误差的评估规程。目的在于规范评估平衡误差的程序,并规定了转子不平衡

测量过程中的误差识别、评估已识别的误差和确定剩余不平衡时考虑误差的要求。
———第21部分:平衡机的描述与评定。目的在于给出平衡机性能评价的要求。
———第23部分:平衡机测量工位的防护罩和其他保护措施。目的在于给出平衡机防护罩和其他保

护措施的要求,定义防护罩和其他保护措施提供的不同等级,并给出每一级防护的适用范围。
———第31部分:机器不平衡易变性和不平衡灵敏度。目的在于给出确定机械振动对不平衡的灵敏

度的方法,并提供了考虑共振转速与工作转速接近时振动灵敏度的评价指南。
———第32部分:轴与配合件平衡的键准则。目的在于给出用键连接的转子组件在单个部件平衡时

的准则。
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机械振动 转子平衡

第11部分:刚性转子的平衡方法和允差

1 范围

本文件描述了刚性转子的平衡和确定不平衡允差的方法,主要包括:

a) 许用剩余不平衡量值;

b) 必要的校正平面数量;

c) 许用剩余不平衡量在允差平面上的分配;

d) 如何解释平衡过程的误差。
注:平衡误差的评估详见ISO21940-14,转子平衡基础见ISO19499。

本文件适用于刚性转子的平衡。本文件不包括挠性转子的平衡。挠性转子的平衡过程和平衡允差

要求详见ISO21940-12。

2 规范性引用文件

本文件没有规范性引用文件。

3 术语和定义

ISO21940-2界定的术语和定义适用于本文件。

4 平衡的相关描述

4.1 通则

转子平衡是检验并在必要时调整转子的质量分布,以确保剩余不平衡在规定范围内的过程。应该

指出的是,运行中的振动也可能源自不平衡外的其他因素。
转子不平衡可能是由设计、材料、制造和装配引起的。即便是批量生产,每个转子沿其轴向的不平

衡分布也都各不相同。

4.2 不平衡的表示方法

对于刚性转子,能使用不同的矢量来表示相同的不平衡,如图1所示。
图1a)~c)给出了合成不平衡量和合成不平衡力偶的表示方法。图1d)~f)给出了双面不平衡的

表示方法。
注1:合成不平衡矢量可能位于轴线上任意径向平面内(量值大小和相角不变),但是相应的合成不平衡力偶取决于

合成不平衡矢量的位置。

注2:不平衡量的中心位于合成不平衡轴的轴线上,此处合成不平衡力偶最小。

如果单面平衡(见4.5.2)就足够了,或是关注的是合成不平衡量和合成不平衡力偶(见4.5.4)时,那
么采用图1a)~c)的表示方式更合适。

如果关注的是典型的双面不平衡量,则优先选用图1d)~f)的表示方法。
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