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Рис. 1. Стадии  существования технологического оборудования 
         - стадии жизненного цикла, подконтрольные государственной    
                политике  обеспечения безопасности 
         - стадии жизненного цикла, условно не подконтрольные   
          государственной политике обеспечения безопасности
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Рис. 4. Обобщенная схема испытаний технологического оборудования  
 



 
 
 

Рис.  5.  Схема  компонентов технологической системы и их влияние  
на точность обработки 

 
 
 



 

 

 
Ри
с.

 6
. У

кр
уп
не
нн
ы
й 
ал
го
ри
тм

 п
ро
гр
ам
мн

ог
о 
ис
пы

та
ни
я 
ст
ан
ко
в



 
 

Рис. 7.  Выбор опорных точек: 
а- для суппорта токарного станка; б- для стола; в- для шпинделя 
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Таблица 1  
Выходные параметры станка 

 
Траектории Выходной 

параметр 
Характеристика 

параметра 
траектории 

Отклонения 
геометрических 
параметров 

обработанной детали 
x1=xp Размах траектории Точность размера 
x2= ∆x Координата начала  

траектории 
То  же 

x3= ∆z Точность позиционирования Точность перемещения  
(размера, положения) 

x4= tg β Наклон траектории Конусообразность,  
отклонение от  
параллельности 

x5= tg α Наибольший наклон  
траектории 

Точность формы  
(бочкообразность) 

x6= B Шаг периодических волн Волнистость 
x7= dmax Амплитуда волн То  же 
x8= aω Амплитуда 

высокочастотных 
составляющих 

Шероховатость 

Линейная 

x9= t Шаг высокочастотных  
составляющих 

То  же 

x10= Co Смещение траектории Точность радиального  
размера 

x11= Ccos φ Эксцентриситет вращения Точность расположения 
x12= C2cos 2φ Второй член разложения 

Фурье 
Овальность 

x13= C3cos 3φ Третий член разложения 
Фурье 

Трехгранность 

x14= Ckcoskφ К-й член разложения Фурье К-гранность 
x15= Cmcosmφ m>>k Волнистость 

Круговая 

x16= Cncosnφ n>>m Шероховатость 
x17= ∆βmax Отклонение от заданного 

взаимного положения 
Точность взаимного 
расположения 

x18= ∆U= 
Uo-vx/vz 

Отклонение от заданного 
передаточного отношения 

Точность формы и  
расположения 

x19 Характеристика точности 
взаимного положения 
формирующих узлов 

То  же 

Их взаимное 
положение 

x20 
 

То  же То  же 
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Рис.  8.   Соотношение движений и положений формообразующих узлов станка 
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Рис.  9.  Выходные параметры шпиндельного узла, заданные положением 
вектора R 

 
 
 
 

 
 
 

Рис. 10.  Выходные параметры токарного станка 
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Рис.  11.  Измерение параметров линейных траекторий с использованием 

эталонных поверхностей 
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Рис. 12.  Методы измерения точности вращения шпинделей 
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Рис. 13.  Измерение положения шпинделя в пространстве с помощью  

пяти измерительных преобразователей 

 
 

Рис. 14.  Структурная схема кинематомера, предназначенного для измерения 
кинематической точности зубофрезерных станков 
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Рис. 15. Схема получения и обработки диагностических сигналов теплового 
поля шпиндельной бабки многооперационного станка 
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Рис.  16. Схема измерительного комплекса для испытания многооперационного 

станка: 
 

ИП – измерительные преобразователи; БИФ- блок интерфейсный 
функциональный; АЦП- аналого-цифровой преобразователь; ОЗУ – 

оперативное запоминающее устройство; НГМД- накопитель на  магнитных 
дисках; ПЗУ- постоянное запоминающее устройство 
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Рис. 17.  Классификация нагрузочных устройств 
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Рис. 18.  Схема программного нагрузочного устройства с  
двумя электромагнитами для токарных станков 

 

 
Рис. 19.  Схема программного нагрузочного устройства для фрезерно-

расточных станков 
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Рис. 20.  Схема программного нагрузочного устройства  

с  кольцевым статором для токарных станков 
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Рис. 21.   Схема теплового программного нагрузочного устройства 

 
Рис. 22. Схема управления программным нагрузочным устройством с 
использованием информации о силах резания при типовых режимах 
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Рис.  23. Общая схема управления испытанием с использованием ЭВМ 
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