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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1部分。GB/T9239已经发布了以下部分:
———第1部分:引言;
———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。
本文件等同采用ISO21940-1:2019《机械振动 转子平衡 第1部分:引言》。
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:中国机械总院集团郑州机械研究所有限公司、北京化工大学、河北瑞兆激光再制

造技术股份有限公司、卧龙电气南阳防爆集团股份有限公司、东方电气集团东方电机有限公司、上海士

翌测试技术有限公司、天津电气科学研究院有限公司、上海剑平动平衡机制造有限公司、东莞市起源自

动化科技有限公司、扬州意得机械有限公司、北京双元天衡检测科技有限公司、苏州赛德克测控技术有

限公司、剑平(苏州)技术有限公司、杭州久益机械股份有限公司、舜驱动力科技(南通)有限公司、哈尔滨

汽轮机厂有限责任公司、内蒙古科电电气有限责任公司。
本文件主要起草人:龙伟民、潘鑫、杨杰、马卫平、苗青豪、陈展、王翠荣、吴健、周池东、李启元、徐海、

郭卫建、朱灿好、张西杰、徐晓明、卢默闻、戴博林、江建勋、豆丽莎、徐元周。
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引  言

  转子不平衡引起的振动是旋转机械设计和维修中最关键的问题之一。由此产生的动态力会对机器

和人类的健康和安全产生不利影响。
平衡是检验一个转子的质量分布,必要时对其进行校正,使剩余不平衡、或者轴颈或轴承支承的振

动、或者轴承上的力在规定限值内的过程。

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。GB/T9239包含了平衡领域大多数的标准,分为五

个主要领域: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ISO21940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

中现场平衡的规程。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方法,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1部分:引言

1 范围

本文件提供了平衡技术在ISO21940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。
本文件不包含具体的程序,相应的程序在ISO21940的其他部分给出。

2 规范性引用文件

下列文件中的内容通过文中的规范性引用而构成本文件必不可少的条款。其中,注日期的引用文

件,仅该日期对应的版本适用于本文件;不注日期的引用文件,其最新版本(包括所有的修改单)适用于

本文件。

ISO2041 机械振动、冲击与状态监测 词汇(Mechanicalvibration,shockandconditionmonito-
ring—Vocabulary)

注:GB/T2298—2010 机械振动、冲击与状态监测 词汇(ISO2041:2009,IDT)

ISO21940-2 机械振动 转子平衡 第2部分:词汇(Mechanicalvibration—Rotorbalancing—

Part2:Vocabulary)
注:GB/T9239.2—2025 机械振动 转子平衡 第2部分:词汇(ISO21940-2:2017,IDT)

3 术语和定义

ISO2041和ISO21940-2界定的术语和定义适用于本文件。

4 平衡的基本原理

4.1 概述

平衡是通过测量和调整转子(或转子的一部分、或部件)的质量分布,以确保满足不平衡允差的

过程。
许多因素能导致转子不平衡,例如材质不均匀、制造、装配、运行磨损、碎片脱落或运行操作等。即

使是批量生产,每个转子都有各自的不平衡分布。
新转子在安装到运行环境之前,通常由制造商在平衡机上进行平衡。返工或维修后,转子能在平衡

机上重新平衡,如果没有合适的设备可用,转子能现场平衡(详见ISO21940-13)。现场平衡就是将转子

安装在其工作轴承和支承结构上,使其在工作运行的传动系内旋转。
旋转时,不平衡产生的力能通过安装在支承轴承结构上的测力计直接测量,或通过测量轴承或轴的

运动间接测量。能根据这些测量计算不平衡矢量,并通过在转子上增加、去除或移动校正质量来实现平

衡。根据平衡要求,在一个、两个或多个校正平面上进行质量校正。
由不平衡或平衡过程加装的校正质量产生的惯性力,对转子和支承系统激励而引发振动,属于基频

振动。基频振动和其他频率的振动也可能由其他影响因素激励,例如不对称刚度、磁力或流体力,但只

有基频的影响能通过平衡来补偿。非线性系统也能引起除基频之外的其他频率,通常是二阶效应。
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