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软件使用许可协议 
本软件使用许可协议包含作为终端用户的购买方与作为本产品（包括软件）生产方的（株）小野测器之间与本产品使

用权的许可、软件相关保修等事宜相关的内容，敬请注意阅读。 

购买方使用本产品后，即可认为购买方自动同意接受本使用许可协议的条款约束，且已在购买方与（株）小野测器之

间订立本使用许可协议。 

如果购买方不同意本使用许可协议的条款，则请勿使用本产品，应立即将本产品原本包含的所有内容（主机及 CD-ROM、

使用说明书等本产品包含的所有物件）退还至售出产品的经销点，接受原额退款。 

 

■ 与使用权许可相关的条款 

（株）小野测器仅许可本产品的购买方，在 1 台计算机上使用本软件的权利。 

本产品（软件）不能同时在多台计算机（办公室、家庭、膝上型计算机等）上使用。 

另外，保护密钥类型的软件采用浮动许可方式，可以安装在多台计算机上，但同时可以使用的仅限于使用保护密钥

的计算机。 

 

■ 与转让相关的条款 

购买方不持有本产品的包装内容物的任何复制物，全部转让给第三方时，适用本使用许可协议的各条款，视作受让

人受此约束，已获得受让人的同意，无法获得同意时，购买方不得将主体等本产品包装的内容物及复制品连同使用

许可权一起转让给第三方。 

 

■ 与著作权相关的条款 

本产品的软件著作权归（株）小野测器所有。因此，购买方必须将本产品及软件与其他产生著作权的作品（如书籍、

杂志）同等对待。 

如前所述，除《著作权法》中规定的情况以外，购买方不得制作本产品及软件的复制品。此外，除《著作权法》中

规定的情况以外，也不得复制本软件包内配套的任何附属文件资料。 

 

■ 其他限制事项 

购买方不能进行本产品的租赁、租借或使用许可权的许可。 

不能对本产品的软件进行逆向工程、反编译、反汇编等，也不能通过这些行为得到的信息制作任何创作物。 
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■ 保修和责任的范围 

本产品的保修限定在自产品购买日起算的 1 年内。 

关于本使用说明书中记载的内容，（株）小野测器不为明示或暗示的质量、性能、商品价值或针对某种特定使用目

的的适应性提供保障。 

因此，本产品是依照实物的当前状况进行销售的产品。购买方需承担所有与本产品的质量及性能相关的责任。 

包括已经告知有可能产生相应损害的情况在内，（株）小野测器不对本产品或本使用说明书的缺陷所造成的直接、

间接、特殊、偶然或必然的损害承担任何责任。同时，（株）小野测器不承担本产品及软件的程序或数据恢复所要

求的任何责任。并且，包括产品及软件的程序或数据的恢复所需费用或重制所需费用在内，（株）小野测器不对自

身产品内保存或使用的本产品及软件的程序承担任何责任。 

（株）小野测器的经销商、经销点及其员工无权对该责任事项进行任何修改、放大或追加。 

 

■ 关于出口本公司产品或将其携带至国外时的注意事项 

出口本公司产品（包括服务）或将其携带至日本国外时，根据日本的外汇法（外汇及外国贸易法）的规定，如果是

列表中限制出口的产品，则需要日本经济产业大臣发行的出口许可证。 

即使不是列表中限制出口的产品，只要该产品属于全面出口管制措施范围内的产品，也需要日本经济产业大臣发行

的出口许可证。想要获取本公司产品的 Non-applicable Certificate（非限制出口产品证明）时，请从本公司网站上

的非限制出口产品证明申请页面来获取。如有疑问，请咨询售出产品的经销商或附近的本公司营业网点。 

 

■ 关于开放源代码软件的信息 

OS-0551 使用了开放源代码软件（OSS）。 

关于本产品中使用的开放源代码软件的信息，请参阅本软件包中包含的“OSS_Licenses”文件夹中的文件。 
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使用说明书的使用方法 
如何看标志 

使用说明书使用了以下标志。请在阅读前确认。 
标记 含义 

 
记载事先了解可方便使用的事项。请在设置测量和分析的条件时使用。 

 
记载操作或设置条件时的补充说明或限制事项。操作或设置条件时请确认。 

 
记载操作或设置条件时需要遵守的重要事项。操作或设置条件时请务必阅读

一遍。 
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1. 软件的概要 
1.1. 什么是动平衡分析调整处理 
旋转机械异常振动的原因，大多是由于“不平衡”造成的。消除该不平衡的平衡修正（配重的位置更改、追加、去重等），

以往是伴随复杂计算的手工作业，因依赖个人的经验和直觉而需耗费大量时间。 

DS-5000 硬件与 OS-0551 动平衡分析调整处理的组合，解决了这一课题。将平衡修正作业简化、标准化，使得即使没

有专业经验，任何人都能在短时间内轻松地进行高精度的修正。 

 

1.2. 动平衡分析调整处理中修正点的导出原理 
当产生旋转不平衡时，旋转 1 阶的振动会增大。此外，若在仍存在不平衡的状态下使转速变化，则会引起共振。为消除

该不平衡，需要求出修正点角度𝜃𝜃，并在该处添加修正加重𝑚𝑚𝑐𝑐。安装修正加重的位置𝜃𝜃、修正加重𝑚𝑚𝑐𝑐的求法如下所述，

这就是动平衡分析调整处理的基本思路。 

 
(1) 求出初始状态下的振幅与相位，将其设为 F。 

  F = (A0、𝜃𝜃0) 

(2) 接下来，在转子的任意点（角度设为 0°）安装质量为 𝑚𝑚𝑡𝑡 的试加重， 

求出此时的振幅与相位，将其设为 F+T。 

  F + T = (A1、𝜃𝜃1) 

(3) 由此，通过矢量计算求出试加重的振幅与相位。 

  T = (A2、𝜃𝜃2) 

(4) 根据初始状态的矢量 F 与试加重时的矢量 T 计算出修正点的角度， 

取下试加重，安装修正加重 𝑚𝑚𝑐𝑐 。 

此处， 𝑚𝑚𝑐𝑐 = 𝑚𝑚𝑡𝑡 × 𝐴𝐴0
𝐴𝐴2

 

 修正点角度θ以安装试加重的点（角度 0°）为基准 

  𝜃𝜃 = (𝜃𝜃0 − 𝜃𝜃2) ± 180 

修正加重 mc 

T 

F 

F+T 

试加重 mt -F 
θ 
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1.3. 动平衡模式/修正面/条件/转速条件 
动平衡模式 

通过附加修正加重或对对象物的一部分进行去重来对旋转体（转子）进行平衡修正时，使用转子模式。 

通过移动平衡块来对研磨砂轮进行平衡修正时，使用砂轮模式。 

 

修正面数 
将通过安装修正加重、用钻头等切削（去重）不平衡部分、或移动平衡块来进行平衡修正的平面称为“修正面”。 

修正面分为可限定为 1 个面的情况（单面修正）与必须设定 2 个面的情况（双面修正）。一般而言，圆盘状的薄型转子

可用单面修正应对，但轴方向较长的转子则需要双面修正。 

 

条件 
条件是指测量振动的部位的数量（测量点数）。通常，测量点数为 1 个或 2 个。 

测量点为 2 个时，采集双方的测量数据，执行同时降低 2 处振动的平衡修正运算。 

将测量点数 M 大于修正面数 N 的状态（M > N）称为“多条件”。多条件时，使用最小二乘法计算使所有测量点的振动

综合达到最小的修正值。但是，由于无法使所有测量点的振动完全为零，因此各测量点会发生一定的残留振动。 

 

修正面数与条件的组合 
在 OS-0551 动平衡分析调整处理中，通过修正面数与条件（测量点数）的组合，可进行以下 3 种测量。 

 

① 1 面 1 条件（配重：1 个） ② 1 面 2 条件（配重：1个） ③ 2 面 2 条件（配重：2个） 

   

 

在 1 面 1 条件（①）下，可有效降低测量点 A 的振动。但是，由于不考虑测量点 B 的数据，测量点 B 的振动可能不会

降低，或在某些情况下反而恶化。因此，若只想以测量点 A 的振动为目标进行降低，则选择此模式。 

另一方面，当需要同时降低测量点 A 和 B 的振动时，选择 1 面 2 条件（②）执行平衡修正。此外，当修正面为 2 面（用

2 个配重修正）时，由于 2 处的测量数据不可或缺，因此必定为 2 面 2 条件（③）。在 2 面 1 条件下，由于没有测量点

B 的数据，无法进行第 2 个配重（修正面 2）的运算，因此无法执行双面修正。 

 

  

测量点 A （测量点 B） 

配重 

测量点 A 测量点 B 

配重 

测量点 A 测量点 B 

配重 配重 
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转速条件 
在本系统中，作为试验时的转速条件，可选择“转速 1”或“转速 2”。 

只要旋转体不是完全的刚体（不变形的物体），所需的平衡修正量就会随转速的变化而变化。因此，通常的动平衡作业在

恒定转速下执行。以任意恒定转速运转、测量并进行动平衡的这种模式即为“转速 1”。 

另一方面，对于涡轮机等变速机械，额定转速与共振点（危险转速）下的最佳平衡量有时会不同。为应对这一情况，在

通过升速运转进行转速跟踪分析后，根据“额定转速”和“共振点”这 2 个转速数据，平均降低振动水平的功能即为“转

速 2”。 

在前述的“修正面数与条件（测量点数）的组合”中的每一种情况下，均可任意选择“转速 1”或“转速 2”执行。 

 

 ・ 在转速 2 下，若在升速时未能适当控制负荷与速度，无法确保稳定的扫频（缓慢的加速运

转），则测量数据可能产生偏差。在难以进行稳定升速运转的环境或设备中，为确保数据的

可靠性，请选择基于转速 1 的动平衡作业。 
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2. 系统配置 
本章说明将 DS-5000 硬件与 OS-0551 动平衡分析调整处理软件组合而成的系统配置。此外，转子模式与砂轮模式的基

本系统配置相同。 

使用动平衡分析调整处理软件时，需要将转速信号分支后分别输入到输入端子和外部输入端子（EXT IN）。因此，请另

行准备用于信号分支的“JPJ 连接器”。 

 

2.1. 1 面 1 条件的系统配置示例 
向 INPUT CH1 输入振动信号，向 INPUT CH2 和 EXT IN CH1 输入（经 JPJ 连接器分支的）转速脉冲。 

此外，用于输入振动或转速脉冲的“INPUT CH”可在软件侧任意更改。 

 

 

 

  

振动输入 

输入到 CH1 

加速度传感器 

旋转体 
（转子） 

转速脉冲 

JPJ 连接器 
反射标记 

电机 

光学式转速传感器 
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2.2. 2 面 2 条件的系统配置示例 
向 INPUT CH1 及 CH2 输入振动信号，向 INPUT CH3 和 EXT IN CH1 输入（经 JPJ 连接器分支的）转速脉冲信号。此

外，用于输入振动或转速脉冲的各 INPUT CH 可在软件侧任意更改。 

 

 
 

 

  

振动输入 

输入到 CH1 

输入到 EXT IN 

加速度传感器 

通过 JPJ 连接器 
分支到 CH3 

输入到 CH2 

加速度传感器 

光学式转速传感器 

转速脉冲 

反射标记 

电机 旋转体

（转子） 
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3. 软件的基本操作 
3.1. 切换到动平衡分析调整处理模式 
通过在 O-Solution 上切换到动平衡分析调整处理模式，可更改为专门用于动平衡测量的操作画面。 

具体而言，将显示动平衡工具栏、动平衡窗口和动平衡数据管理器。 

有关功能的详细内容，请确认《3.2. 动平衡工具栏》及之后的内容。 

 

 
・ 若事先进行过其他测量，建议在切换模式前保存项目。 
・ 切换到动平衡模式时，输入条件、转速输入条件、触发设置、测量设置、保存设置的内容将

被动平衡条件设置的内容覆盖。 

 

3.1.1. 从环境设置切换 

通过[环境设置]→[测量]选项卡将模式更改为[动平衡分析调整处理]。 

若无动平衡分析调整处理的许可证，则无法进行设置。 

 
 

项目 说明 
模式 设置测量模式下的测量模式。 

通用、声压法声功率、动平衡分析调整处理 
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3.1.2. 从菜单切换 

可通过[菜单]→[编辑]的相应项目切换模式。 

若无动平衡分析调整处理许可证，则隐藏菜单。 

 
 

项目 说明 
动平衡分析调整处理模式 ON 时切换为动平衡分析调整处理模式。 

OFF 时切换为通用模式。 
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3.2. 动平衡工具栏 

3.2.1. 按钮一览 

通过工具栏上的按钮执行测量控制。 

 
 

项目 说明 

①条件设置 将显示条件设置的菜单。 

有关设置项目的详细内容，请参阅《3.3. 动平衡条件设置》。 

※ 监测执行中或试验执行中将变为无效。 

②记录 可切换记录 ON/OFF。 

在 ON 状态下执行试验时，会在初始、试用、确认、追加的各测量结束后保存*.orfx 文件（经

平均获取的时序数据）。 

未用于动平衡运算的 CH 也会保存数据。 

※ 监测执行中或试验执行中将变为无效。 

③监测执行 将开始测量的监测。 

开始监测后，监测窗口的图表和动平衡窗口的极线图会更新。 

在监测中再次按下时，将停止监测。 

※ 在监测中开始试验时，将停止监测。 

※ 试验执行中将变为无效。 

④试验执行 将开始试验。 

在各试验开始时按下此按钮。 

在试验中再次按下时，将停止试验并进入下一个试验。 

※ 在监测执行中也可以开始试验。 

⑤切换试验状态 可以返回到前 1 个试验。 

通过多次执行，可返回到任意试验。 

详细内容请参阅 Memo。 

※ 监测执行中或试验中，无法执行。 

⑥BLCDX 保存 可以保存所有试验的结果数据（*.blcdx）。 

该文件包含以下信息。 

对象物、备注 1、备注 2、备注 3、文件名、测量日期、 

各种动平衡条件设置、 

各试验的结果（初始、试用、确认、追加） 
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项目 说明 

⑦图表显示 可以显示图显窗口（傅立叶谱[Mag]）。 

根据修正面/测量条件自动设置显示画面数和布局。 

⑧试验结果清除 清除动平衡窗口的显示内容。 

※ 监测执行中或试验中，无法执行。 

 

 
・ 在初始试验状态下执行切换试验状态时，可以返回到最初实施切换试验状态的工序。 

ex.) 
在试用试验 2 的状态下首次执行切换试验状态。多次实施切换试验状态后，返回初始试验。

然后再次实施切换试验状态 
→返回到试用试验 2 

・ 即使在追加试验状态下执行切换试验状态，也可以返回到前 1 个试验。 
ex.) 
在追加试验 1 的状态下选择→返回确认试验 
在追加试验 2 的状态下选择→返回追加试验 1 

 

3.2.2. 试验显示 

在工具栏的右端显示当前的试验状态和要保存的文件名。 

 
 

项目 说明 

⑨保存文件名 显示保存所有试验的结果数据（*.blcdx）时的名称。 

⑩试验显示 试验状态显示为以下几种之一。 

・ Stop：停止中（※1） 

・ Monitoring：监测中 

・ Initial：初始试验中 

・ Trial：试用试验中（1～M※2） 

・ Check：确认试验中 

・ Additional：追加试验中（1～5※3） 

※1 在各试验执行前或试验完成（等待下一试验的状态）时显示。 

※2 根据修正面数，试用试验的后面会附加数字。 

※3 进行多个追加试验时，追加试验的后面会附加数字。  
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3.2.3. 条件设置 

设置接下来要进行的动平衡测量的条件。 

通过按下工具栏的条件设置按钮，会显示条件设置菜单。 

 
 

项目 说明 

输入设置 打开[输入条件设置]对话框。 

※ 更改输入条件设置后，动平衡条件的振动 CH 和旋转脉冲 CH 设置会被初始化。 

为了正确执行试验，请重新设置。 

设置项目的详细内容请参阅《3.3.1. 动平衡条件》。 

校准对象 打开[校准]对话框。 

转速输入设置 打开[转速输入设置]对话框。 

在使用[关闭]按钮关闭[转速输入设置]对话框时，相同的设置将反映到触发设置（内部）中。 

动平衡条件设置 打开[动平衡条件设置]对话框。 

 

 
・ 关于输入设置、校准、转速输入设置的详细内容，请参阅 OS-5100 O-Solution 使用说明书

（功能解说篇）的《6.2 设置输入条件》、《6.4 以物理量显示测量的值（校准）》、《6.7 设
置转速输入》。 

 

项目 说明 

对象物 任意设置对象物。 

动作模式 任意设置动作模式。 

备注 1 任意设置备注 1。 

备注 2 任意设置备注 2。 

备注 3 任意设置备注 3。 

文件名 设置所有试验的结果数据（*.blcdx）的文件名。 

 

 ・ 设置内容可进行复制、粘贴、剪切。 
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3.3. 动平衡条件设置 
设置动平衡测量的条件。按下[条件设置]菜单的[动平衡条件设置]按钮后，将显示[动平衡条件设置]对话框。 

选择动平衡模式（转子/砂轮）后，进行各种条件设置。 

 
项目 说明 

模式选择 选择转子模式或砂轮模式 

各选项卡的设置项目会因模式而异。 

[动平衡条件]选项卡 设置修正面数/测量条件、修正方法等动平衡条件。 

[测量设置]选项卡 设置试验的测量条件。 

[选配件]选项卡 设置警告显示、配重提前功能等选项项目。 

设置项目 显示每个选项卡的设置项目。 

 

  

模式选择 

项目选项卡 

设置项目 
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3.3.1. 动平衡条件 

设置修正面数/测量条件、修正方法等动平衡条件。 

■ 转子模式 
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■ 砂轮模式 

 
 

项目 说明 转子 砂轮 

修正面数/ 

测量条件 

选择修正面数/测量条件。 

1 面 1 条件、1 面 2 条件、2 面 2 条件 

○ ○ 

振动 CH 设置试验中使用的振动测量传感器的连接 CH。 

根据测量条件数选择 1～2 个 CH。 

可选择的 CH 是在输入条件设置中已勾选的 CH。 

※ 更改输入条件设置或修正面数/测量条件时，设置将被初始化。 

为了正确执行试验，请重新设置。 

※ 仅显示所需的 CH。 

例） 

1 面 1 条件 → 显示 CH1 

1 面 2 条件 → 显示 CH1、CH2 

※ 无法设置重复的 CH。 

○ ○ 

旋转脉冲 CH 设置已输入试验中使用的转速脉冲信号的 CH。 

可选择的 CH 是在输入条件设置中已勾选的 CH。 

※ 更改输入条件设置或修正面数/测量条件时，设置将被初始化。 

为了正确执行试验，请重新设置。 

※ 无法设置与振动 CH 重复的 CH。 

○ ○ 

工件数 设置砂轮用的平衡块数量。 

2、3 

× ○ 
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项目 说明 转子 砂轮 

分割 设置是否对配重的位置进行分割。 ○ × 

等间隔/不等间隔 将配重位置的分割设置为等间隔或不等间隔。 

※ 在分割为 ON 时有效。 

○ × 

分割数 设置等间隔的分割数（3～32）。 

※ 在等间隔时有效。 

○ × 

间隔值[°] 根据分割数显示等间隔的值。 

※ 在等间隔时有效。 

○ × 

导入 通过 CSV 文件导入不等间隔的设置。 

按下此按钮后，将显示导入对话框。 

请选择导入目标。 

※ 在不等间隔时有效。 

○ × 

导出 将当前的不等间隔设置通过 CSV 文件导出。 

按下此按钮后，将显示导出对话框。 

请选择导出目标。 

※ 在未设置不等间隔的情况下导出时，将导出以初始值设置的 CSV 文件。 

※ 在不等间隔时有效。 

○ × 

不等间隔 一览显示不等间隔的设置。 

※ 在不等间隔时有效。 

※ 仅可通过 CSV 导入进行更改。 

○ × 

修正方法 设置平衡修正的方法。 

附加、去重 

○ × 

试加重方法 设置试加重方法。 

附加、去重 

○ × 

试加重状态 设置初始试验后的试加重状态。 

拆卸、保持安装 

※ 在试加重方法为附加时有效。 

○ × 

进行判定 设置是否进行判定。 ○ × 

判定基准 设置判定基准。 

振幅、重量 [g] 

※ 在进行判定为 ON 时有效。 

○ × 

允许值 设置判定的允许值（0.000001～9999）。 

※ 测量后，若更改显示单位，判定结果有可能会发生改变。此时，请根据更

改后的单位更改允许值，然后重新测量。 

※ 在进行判定为 ON 时有效。 

○ × 
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项目 说明 转子 砂轮 

计算不平衡量 进行用于计算转子不平衡量的设置。 ○ × 

转子半径 [mm] 设置不平衡量计算的转子半径（0.01～999999.99）。 ○ × 

质量 [g] 设置不平衡量计算的质量（0.01～999999999.99）。 ○ × 

 

 
・ 不等间隔设置 CSV 文件的规格如下所示。 

CSV 格式：仅限无标头的逗号分隔数值 
导入时 
若违反下述规则，将显示错误信息并且不予读取。 
值的数量的上下限值：3～32 
值的上下限值：0～359 
导出时 
打开文件保存对话框并另存为。 
此时，若文件名重复，则将其覆盖。 
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3.3.2. 测量设置 

设置试验的测量条件。 

■ 转子模式 

 
 

■ 砂轮模式 
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项目 说明 转子 砂轮 

转速模式 设置转速模式。 

1 速度模式、2 速度模式 

※ 当转速模式处于 2 速度模式的状态下更改为砂轮模式时，将更改为 1 速度

模式。 

○ × 

（操作 

无效） 

平均条件 设置分析的平均条件。 

次数、时间 [s] 

※ 当转速模式为 1 速度模式时有效。 

○ ○ 

次数 设置次数平均值（1～65535）。 

※ 当转速模式为 1 速度模式时有效。 

※ 当平均条件为次数时有效。 

○ ○ 

时间 [s] 设置时间平均值（0.1～999.9）。 

※ 当转速模式为 1 速度模式时有效。 

※ 当平均条件为时间（s）时有效。 

○ ○ 

下限 [r/min] 设置转速跟踪分析中转速的下限值（30～260000）。 

请设置小于上限的值。 

※ 当转速模式为 2 速度模式时有效。 

○ × 

上限 [r/min] 设置转速跟踪分析中转速的上限值（30～260000）。 

请设置大于下限的值。 

※ 当转速模式为 2 速度模式时有效。 

○ × 

间隔 [r/min] 设置转速跟踪分析中转速的间隔（30～260000）。 

请设置小于上限与下限之差的值。 

※ 当转速模式为 2 速度模式时有效。 

○ × 

转速动作模式 设置转速动作模式。 

低速、中速、高速、自定义 

选择低速、中速、高速后，将进行最佳的分析设置。※参阅 Memo 

选择自定义时，可手动进行分析设置。 

○ ○ 

自定义 点击按钮，切换到自定义设置画面。 

详细内容请参阅《■分析的自定义设置》。 

○ ○ 

旋转信息 显示与转速动作模式对应的信息。 ○ ○ 

频域微积分 设置测量值的频域微积分。 

OFF、一重积分、二重积分、一阶微分、二阶微分 

○ ○ 
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・ 在测量设置中可确认当前动平衡条件设置下的分析块数和可分析的最大块数。 

按照[菜单]→[测量控制]→[测量设置]的步骤打开[测量设置]对话框，确认[FFT 跟踪设置]选
项卡内的[块数]。 
确认块数后，为避免覆盖分析设置，请通过对话框右上角的[×]按钮或右下角的[取消]按钮

将其关闭。如果覆盖分析设置，将无法正确实施动平衡测量。 
 

・ 各转速动作模式下的分析设置如下所示。 
此外，当转速动作模式为低速/中速/高速时，分析方法为互功率谱。 
互功率谱：从转速脉冲与振动 CH 的互功率谱中求出相位。 
傅立叶谱：从振动 CH 的傅立叶谱中求出相位。 
 

 低速 中速 高速 

最低转速[r/min] 40 150 300 

最高转速[r/min] 6000 48000 260000 

基本采样时钟[Hz] 25.6 k 102.4 k 102.4 k 

最大分析阶次 [Order] 100 50 6.25 

关注阶次 [Order] 1 1 1 

采样点数 1024 1024 1024 

线数 400 400 400 

阶次分辨率 [Order] 0.250 0.125 0.016 
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■ 分析的自定义设置 

在自定义设置画面中可以进行任意的分析设置。 

 
 

项目 说明 

采样点数（分析线

数） 

设置采样点数。 

1024（400）、2048（800）、4096（1600）、8192（3200） 

基本采样时钟 设置基本采样时钟。 

25.6 kHz、51.2 kHz、102.4 kHz 

最大分析阶次 [Order] 设置最大分析阶次。 

6.25、12.5、25、50、100、200 

关注阶次 [Order] 设置作为不平衡引起的振动加以关注的阶次（0.01~200）。 

分析方法 设置分析方法。 

互功率谱、傅立叶谱 

互功率谱：从转速脉冲与振动 CH 的互功率谱中求出相位。 

傅立叶谱：从振动 CH 的傅立叶谱中求出相位。 

旋转信息 显示与自定义设置相应的信息。 

有关转速范围的详细内容，请参阅《7.4. 可测量转速的范围是多少？》。 

 

 ・ 如果想选择与 DS-0227 相同的分析方法，请将分析方法选择为[傅立叶谱]。 
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3.3.3. 选配件 

设置警告显示、配重提前功能等选项项目。 

■ 转子模式 

 
 

■ 砂轮模式 
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项目 说明 转子 砂轮 

试用试验（相对于

初始试验的变化） 

设置是否实施试用试验的警告（相对于初始试验的变化）。 

可以确认试用试验是否为有效的试验。 

○ ○ 

相位变化量 [°] 设置试用试验中基于相位变化（°）的警告阈值（1~20）。 

如果在±（设置值）°以下，则显示警告。 

○ ○ 

振幅变化量 [%] 设置试用试验中基于振幅变化（%）的警告阈值（1~20）。 

如果在±（设置值）%以下，则显示警告。 

○ ○ 

异常振幅 设置试用试验中检测到异常振幅值时的警告阈值（1~100）。 

在大于等于（设置值）倍时发出警告。 

○ ○ 

确认试验（相对于

初始试验的变化） 

设置是否实施确认试验的警告（相对于初始试验的变化）。 

如果振幅值在初始试验以上，则视为平衡修正失败并显示警告。 

○ ○ 

所有试验通用（相

对于初始试验的变

化） 

设置是否实施所有试验通用的警告（相对于初始试验的变化）。 

如果转速发生偏移，则无法进行正确的运算。因此，转速发生偏移时会显示警

告。 

○ ○ 

转速变化量 [%] 设置任一试验中基于转速变化（%）的警告阈值（1~20）。 

±（设置值）%以上时显示警告。 

○ ○ 

配重提前注册 设置是否使用配重提前注册功能。 ○ × 

最大安装配重数 设置实际配重的最大安装配重数。 

2、3 

○ × 

导入 以 CSV 文件导入要注册的配重提前设置。 

按下此按钮后，将显示导入对话框。 

请选择导入目标。 

※ 设置单位为（g）。 

○ × 

导出 以 CSV 文件导出已注册的配重提前设置。 

按下此按钮后，将显示导出对话框。 

请选择导出目标。 

※ 设置单位为（g）。 

※ 在未设置配重提前的情况下导出时，将导出以初始值设置的 CSV 文件。 

○ × 

配重提前注册列表 一览显示已注册的配重提前设置。 

※ 设置单位为（g）。 

※ 仅可通过 CSV 导入进行更改。 

○ × 

角度方向 选择在动平衡窗口中显示的角度方向。 

沿旋转方向增加、沿旋转方向减少 

○ ○ 
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・ 配重提前的设置 CSV 文件如下所示。 

CSV 格式：仅限无标头的逗号分隔数值 
导入时 
若违反下述规则，将显示错误信息并且不予读取。 
值的数量的上下限值：1～100 
值的上下限值：0.01～1000.00 
导出时 
打开文件保存对话框并另存为。 
此时，若文件名重复，则将其覆盖。 
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3.4. 动平衡窗口 
显示动平衡测量的结果。另外，显示进行平衡修正所需的操作。 

动平衡窗口的构成如下。 

 
 

 项目 说明 

A [测量]选项卡 显示动平衡测量的结果。 

B [修正]选项卡 显示进行平衡修正所需的操作。 

C 
警告显示 当振动的振幅较大、或无法充分获得动平衡运算的精度等情况时，将显示警告。 

当满足多个警告显示条件时，将显示所有警告。 

D 导出 将动平衡测量的结果以 CSV 格式输出。 

E 
菜单 按下[菜单]按钮后，点击[将画面复制到剪贴板]菜单，将把[动平衡窗口]整体的图像复制到

剪贴板。 

 

 ・ 当动平衡条件设置被更改时，动平衡窗口的内容将被初始化。 

  

A 

B 

D C 

E 



 
 
 

24 
 

■ 警告显示 

警告显示的一览如下所示。  

 

项目 说明 

请停止运行 

（异常振幅） 

在试用试验中，当监测波形的振幅达到在动平衡条件设置的[异常振幅]中设置的倍率以上时

显示。 

平衡修正失败 在确认试验或追加试验中，当振幅达到初始试验以上时显示。 

相位变化量过小 在试用试验中，当相位变化在动平衡条件设置中设置的[相位变化量 [°]]的值以下时显示。 

振幅变化量过小 在试用试验中，当振幅变化在动平衡条件设置中设置的[振幅变化量 [%]]的值以下时显示。 

有转速变化 
在试用试验、确认试验、追加试验中，当从初始试验起的转速变化达到在动平衡条件设置中

设置的[转速变化量 [%]]的值以上时显示。 

重新计算未执行 手动输入测量值后，尚未执行重新计算时显示。 

转速未输入 
仅当转速模式为[2 速度模式]时显示。 

初始试验结束后，转速的输入尚未完成时显示。 

 

 ・ 即使出现警告显示，测量也不会自动停止。请根据需要手动停止测量。 

 

 

 

 

  



 
 
 

25 
 

3.4.1. [测量]选项卡 

[测量]选项卡的构成如下。 

■ 转子模式时 

 
 

■ 砂轮模式时 

 
  

A 

B 

C D 

E 

F 

G 

H 
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■ 转子模式下，显示转速输入时 

 
 

 项目 说明 

A 图显区域 以极线图显示由不平衡引起的振动。 

B 数据列表 以数值显示动平衡测量的结果。 

C 

页面编号 显示显示中的图表页面编号。 

・ 点击[<]后，移动到前一页。 

・ 点击[>]即可移动到下一页。 

・ 在文本框中直接输入页面编号，即可移动到所输入的页面。 

D 属性 显示属性。 

E 试加重输入 输入试加重的质量和安装位置。仅在转子模式时显示。 

F 判定结果显示 显示平衡品质等级和判定结果。仅在转子模式时显示。 

G 初始角度输入 输入初始试验中平衡块的移动角度。仅在砂轮模式时显示。 

H 测试角度输入 输入试用试验中平衡块的移动角度。仅在砂轮模式时显示。 

I 
转速输入 当转速模式为[2 速度模式]时，在初始试验结束后显示。 

输入进行平衡修正的转速。 

 

 
・ 原则上，将旋转 1 阶作为由不平衡引起的振动来处理。 

关注阶次可通过动平衡条件设置的[关注阶次 [Order]]进行更改。 

  

I 
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■ 图显区域 

按每 1 个条件（测量点）显示由不平衡引起的振动。 

每 1 页最多显示 2 张图表，可通过翻页切换所显示的 CH。 

各图表的构成如下。 

 
 

 项目 说明 

A 测量点 显示测量点的编号。 

B 

极线图 通过极坐标上的点来表示由不平衡引起的振动的振幅和相位。 

显示内容与数据列表中显示的数值及图例相对应。 

此外，在监测过程中，除了上述之外，还会显示通过监测波形获得的振动。 

C 标尺 将极线图中显示的振幅的最大值连同单位一起显示。 

D 
将画面复制到剪贴

板 

将图表图像复制到剪贴板。 

 

 
・ 在监测过程中，显示通过监测波形获得的最近 10 帧的值。 
・ 当振幅大于标尺时，与试验结果对应的点将显示在极线图的外周上。 

  

A B 

C D 
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■ 数据列表 

在[振动]选项卡中，按每次试验、每个转速以数值形式显示动平衡测量所得的振动。 

显示内容如下。 

 
 

项目 说明 

图例 显示极线图上所显示的标记和试验名称。 

r/min 
当转速模式为 1 速度模式时，显示 FFT 分析过程中的平均转速。 

当转速模式为 2 速度模式时，显示通过 FFT 跟踪分析获取的测量速度附近的转速。 

测量点[EU] 

由不平衡引起的振动的振幅。 

在记载为 EU 的位置，实际上会显示振幅的单位。（例：µm、m/s^2 等） 

显示振动 CH 的傅立叶谱的振幅。 

测量点[°] 

由不平衡引起的振动的相位。 

当分析方法为互功率谱时，显示转速脉冲-振动 CH 之间的互功率谱的相位。 

当分析方法为傅立叶谱时，显示振动 CH 的傅立叶谱的相位。 

相位显示会根据[属性]中的[相位显示]而变化。即使手动输入，也会反映[相位显示]中指定的显示

方法。 

 

 
・ 与当前试验对应的行会高亮显示。但是，在显示 BLCDX 文件的内容时除外。 
・ 当转速模式为 1 速度模式时，显示通过傅立叶谱加法平均获得的值。 

当转速模式为 2 速度模式时，显示初始试验后在指定转速下的 FFT 跟踪分析的瞬时值。 
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在[不平衡]选项卡中，按每次试验，每个修正面以数值形式显示由动平衡测量得到的表示不平衡的量。 

显示内容如下。 

 
 

项目 说明 

i 标记 

显示表中关于 U 和 e 的以下补充说明。 

[U 表示不平衡，e 表示比不平衡。] 

仅当动平衡条件设置的[计算不平衡量]为 ON 时显示。 

残留配重 显示在最后进行的确认试验或追加试验中得到的残留配重的质量和角度。 

U 

显示不平衡[g·mm]。 

不平衡通过将残留配重的质量[g]乘以转子的半径[mm]得到。 

仅当动平衡条件设置的[计算不平衡量]为 ON 时显示。 

e 

显示比不平衡[µm]。 

比不平衡通过将不平衡[g·mm]除以转子的质量[g]得到。 

仅当动平衡条件设置的[计算不平衡量]为 ON 时显示。 

 

 
・ [不平衡]选项卡仅在转子模式时显示。 
・ 残留配重的角度按照动平衡条件设置的[角度方向]显示；当[修正]选项卡的[角度显示]设置被

更改后，数值会随之改变。 
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■ 属性 

在[属性]中，可以更改图表的显示设置。 

此外，在未连接 DS-5000 时，可以手动输入数值并进行动平衡运算。 

这里记载各属性的设置项目的详细内容。 

 
 

项目 说明 

标尺设置 
进行极线图标尺的相关设置。 

标尺设置在所有极线图中通用。 

自动标尺 
执行自动标尺。 

上限会自动设置，以使所有振幅均落在极线图的内侧。 

上限 输入标尺的上限。 

前缀类型 
选择前缀。 

无、m、µ、n 

频谱表示形式 
选择频谱表示形式。 

rms、0-Peak、Peak-Peak 

相位显示 
选择相位的显示方法。 

360°、±180° 

编辑测量值 
设为 ON 后，可以手动输入数据列表的测量值。 

可以输入的仅为[振动]选项卡中显示的值。 

重新计算 再次执行动平衡运算。 

 

 ・ 标尺设置在所有极线图中通用。 
・ 手动输入测量值后，请务必执行重新计算。未执行重新计算时，将显示警告。 
・ 手动输入测量值后，无论动平衡条件设置中的警告设置如何，都不会显示与振幅和相位相

关的警告。 
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・ 当起始振动 CH 的单位改变时，前缀会自动更改。此处振动 CH 的单位，是指对在[校准]画

面中设置的单位应用动平衡条件设置的[频域微积分]后的单位。变更后的单位为加速度

（m/s^2）时自动设置为[无]，为速度（m/s）时自动设置为[m]，为位移（m）时自动设置为

[µ]，除此以外的情况时自动设置为[无]。 
・ 手动输入测量值后，该处的文字格式会变为粗体。当手动输入的值因重新测量等原因被覆

盖时，文字格式会恢复原样。 
・ 执行重新计算时，以下值将会被更新。 

转子模式时： 
 修正加重或修正去重、等级、判定结果、残留配重、不平衡、比不平衡 
砂轮模式时： 
 平衡块的修正角度 

 

■ 试加重输入 

仅在转子模式时显示。 

按各修正面输入在试用试验中附加的试加重的质量和安装位置。 

在试用试验中削去转子的一部分时，按各修正面输入要削去的质量和位置。此时，表的名称会从[试加重输入]变化为[试

去重输入]。 

以下记载设置项目的详细内容。 

 
 

项目 说明 

° 
仅在[分割]为 OFF 时显示。 

输入附加或削去配重之处的角度。 

No. 
仅在[分割]为 ON 时显示。 

输入附加或削去配重之处的分割编号。 

g 输入在试用试验中附加或削去的质量。 

 

 ・ °和 No.会按照动平衡条件设置的[角度方向]、[修正]选项卡的[角度显示]的设置进行反映。 
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■ 判定结果显示 

仅在转子模式时显示。 

显示 JIS B0905:1992 的平衡品质等级，以及基于动平衡条件设置中所设置阈值的判定结果。 

判定结果显示由以下内容构成。 

 
 

项目 说明 

等级 
显示 JIS B0905:1992 中定义的平衡品质等级。 

显示在最后实施的确认试验或追加试验中比不平衡最大的修正面的等级。 

判定结果 
以动平衡条件设置中设置的阈值，对最后实施的确认试验或追加试验进行判定，并以[OK]或[不

合格]显示其结果。 

 

 ・ 在动平衡条件设置中将[计算不平衡量]设为 OFF 时，等级中会显示（连字符）。 
・ 在[动平衡条件设置]中将判定设为 OFF，或者未实施确认试验时，判定结果中会显示-（连

字符）。 
・ 等级超过 G4000 时，会显示“Over G4000”。 
・ 在 2 面 2 条件的情况下，使用将 JIS B0905:1992 中定义的平衡品质乘以 2 后的值来显示

平衡品质等级。该等级仅适用于从重心来看左右对称、且修正面位于两轴承之间的转子。 

 

 
・ 当判定基准为[振幅]时，从动平衡测量所使用的所有振动 CH 中搜索振幅的最大值，并对该

值进行判定。但是，当转速模式为[2 速度模式]时，分别在各转速下搜索振幅的最大值，并

将较大的一方作为判定对象。 
・ 当判定基准为[重量 [g]]时，对所有修正面的残留配重[g]的最大值进行判定。 
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■ 初始角度输入 

仅在砂轮模式时显示。 

按各修正面输入初始试验中平衡块的角度。 

以下记载设置项目的详细内容。 

 
 

项目 说明 

工件 [°] 
输入平衡块的角度。 

列数会根据在动平衡条件设置中设置的工件数而增加。 

 

 ・ 工件 [°]会按照动平衡条件设置的[角度方向]、[修正]选项卡的[角度显示]的设置进行反映。 

 

 

■ 测试角度输入 

仅在砂轮模式时显示。 

按各修正面输入试用试验中平衡块的角度。 

设置项目与初始角度输入相同。 
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■ 转速输入 

当转速模式为[2 速度模式]时，在初始试验结束后显示。 

输入 2 个进行平衡修正的转速。 

以下记载设置项目的详细内容。 

 
 

项目 说明 

转速 1 [r/min] 输入低速侧的转速。 

转速 2 [r/min] 输入高速侧的转速。 

OK 确定进行平衡修正的转速，并移到试用试验。 

 

 ・ 请务必按照转速 1 [r/min] < 转速 2 [r/min]进行输入。 
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3.4.2. [修正]选项卡 

[修正]选项卡的构成如下。 

■ 转子模式时 

 
 

■ 砂轮模式时 

 
 

  

A B 

C 

D 



 
 
 

36 
 

 项目 说明 

A 
角度显示 选择角度的显示形式。 

360°、±180° 

B 

页面编号 显示显示中的图表页面编号。 

・ 点击[<]后，移动到前一页。 

・ 点击[>]即可移动到下一页。 

・ 在文本框中直接输入页面编号，即可移动到所输入的页面。 

C 
图显区域 转子模式时：显示配重或去重的位置。 

砂轮模式时：显示平衡块的移动角度。 

D 

工件 仅在砂轮模式时显示。 

选择平衡块的角度种类。 

初始角度、测试角度、修正角度 

・ 初始试验时自动切换为[初始角度]，试用试验时自动切换为[测试角度]，确认试验或追

加试验时自动切换为[修正角度]。 

 

 
・ 更改角度显示时，以下位置显示的角度和 No.会更新。 

[测量]选项卡：试加重输入、初始角度输入、测试角度输入 
[修正]选项卡：图显区域 
此外，角度会按照动平衡条件设置的角度方向进行显示。 
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■ 图显区域 

按每个修正面分别以图表和表（运算结果列表）的组合形式显示平衡修正所需的操作。 

1 页中最多可显示 2 个面，可通过翻页切换所显示的修正面。 

 
 

转子模式下的图表构成如下所示。 

 项目 说明 

A 
旋转方向 选择图表中显示的修正面的旋转方向。 

右旋转、左旋转 

B 面 显示修正面的编号。 

C 
饼图 试加重（试去重）、修正加重（修正去重）会显示在圆周上。 

当分割为 ON 时，配重安装位置（去重位置）也会显示在圆周上。 

 

 
・ 更改动平衡条件设置的[角度方向]、[修正]选项卡的[角度显示]设置后，角度刻度值会发生变

化。 

 

 
・ 为了便于识别需要修正的部位，饼图上以 45°间隔绘制有辅助线。请将其作为平衡修正时

的参考。 

 

  

A 
B 

C 
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转子模式下的运算结果列表的显示内容如下所示。 

项目 说明 

试加重（试去重） 显示试加重或试去重的质量 [g]与位置（角度[°]或编号）。 

修正加重（修正去重） 显示修正加重或修正去重的质量 [g]与位置（角度[°]或编号）。 

配重安装位置（去重位置） 

仅在分割为 ON 时显示。 

显示在分割点处近似得到的修正加重（修正去重）的质量 [g]与编号。 

・ 配重提前注册为 ON 时：将已注册的配重布置到最佳分割点。 

・ 配重提前注册为 OFF 时：将修正加重（修正去重）的质量分配到邻近的 2

个分割点。 

评分 [%] 
仅在分割为 ON 且配重提前注册为 ON 时显示。 

以百分比显示分割后的配重对修正加重的近似程度。 

 

 
・ 试加重（试去重）、修正加重（修正去重）、配重安装位置（去重位置）上显示的角度与编号，

按照动平衡条件设置的[角度方向]设置进行显示。此外，更改[修正]选项卡的[角度显示]后，

数值会发生变化。 
・ 当试用试验全部完成时，修正加重（修正去重）、配重安装位置（去重位置）、评分会自动更

新。 
・ 进行追加试验时，修正加重（修正去重）、配重安装位置（去重位置）、评分会自动更新。 

 

 
・ 评分的计算公式如下。 

评分=100×（1 −（差值矢量的大小/修正加重）） 
此处，差值矢量是指将质量视为矢量的大小、将角度或编号视为矢量的方向时，近似的修正

加重矢量与理想的修正加重矢量之差。 
・ 进行追加试验时，修正加重（修正去重）的更新方法如下。 

根据各修正面的残留配重，覆盖修正加重（修正去重）。修正加重时为与残留配重相同的质

量且相同的角度，修正去重时为相同的质量且相反侧的角度。 
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砂轮模式下的图表构成与转子模式相同。 

但是，饼图中会显示平衡块的位置。 

初始试验时在初始角度、试用试验时在测试角度、确认试验或追加试验时在修正角度上显示平衡块。 

 
 
砂轮模式下的运算结果列表的显示内容如下所示。 

项目 说明 

初始角度 
仅在工件处于[初始角度]时显示。 

显示平衡块的初始角度。 

测试角度 
仅在工件处于[测试角度]时显示。 

显示平衡块的测试角度。 

修正角度 
仅在工件处于[修正角度]时显示。 

显示平衡块的修正角度。 

 

 
・ 更改[角度显示]的设置后，初始角度、测试角度、修正角度的值会发生变化。此外，这些值

将根据动平衡条件设置的[角度方向]进行显示。 
・ 当试用试验全部完成时，修正角度会自动更新。 
・ 进行追加试验时，修正角度会自动更新。 
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3.4.3. BLCDX 文件的显示 

可通过动平衡数据管理器打开过去实施的动平衡测量结果（BLCDX 文件），并将其显示在动平衡窗口中。 

可显示的 BLCDX 文件仅为 1 个。在打开一个 BLCDX 文件的过程中打开另一个 BLCDX 文件时，将反映最后打开的文

件的内容。 

显示 BLCDX 文件时，以下项目将显示在动平衡窗口中。 

 
 

项目 说明 

BLCDX 显示中 

表示正在显示 BLCDX 文件的内容。 

此时，将无法输入[试加重（试去重）]、[初始角度]、[测试角度]。此外，[属性]中

的[编辑测量值]、[重新计算]将变为无效，从而无法手动输入测量值或重新计算。

此外，[导出]将变为无效。 

关闭 关闭 BLCDX 文件，并将数据列表的值全部初始化。 

 

 
・ 打开 BLCDX 文件时，将数据列表的值全部覆盖。由于测量结果不会保留，请事先保存到

CSV 文件或 BLCDX 文件中。 
・ 开始监测或初始试验时，将显示是否可关闭 BLCDX 文件的确认信息。之后，关闭 BLCDX

文件。 

 

  



 
 
 

41 
 

3.5. 动平衡数据管理器 
在动平衡数据管理器中，可管理汇总了动平衡结果的 BLCDX 文件。 

还可稍后在动平衡窗口中确认动平衡结果，并进行 CSV 导出。 

可通过[菜单]→[窗口]→[动平衡数据管理器]显示动平衡数据管理器。 

通过动平衡工具栏执行 BLCDX 保存后，动平衡数据管理器中将保存 BLCDX 文件。 

 
 

项目 说明 
①导入 打开[导入]对话框。 
②导出 打开[导出]对话框。 

③打开分析文件文件夹 打开当前项目内保存有动平衡结果数据的文件夹。 
④删除 选择行并删除动平衡结果数据。 
⑤打开动平衡窗口 选择行后执行，动平衡窗口中将显示动平衡结果。一次可显示的文件仅为 1 个。 
⑥显示设置 可设置各列的显示 ON/OFF。 

可显示文件名、对象物、备注 1、备注 2、备注 3、日期。 

 

 ・ 文件名可通过双击进行后续编辑。 
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3.5.1. 导入 

通过动平衡数据管理器的导入图标启动以下[导入]对话框。 

可添加文件并批量导入。可在导入前确认文件信息。 

执行导入时，将注册到动平衡数据管理器中。 

 
 

 
・ 仅可导入 BLCDX 文件。 
・ 当 BLCDX 文件的格式不同时，文件信息中将显示[由于是不支持的文件，无法导入。]。 

 

  



 
 
 

43 
 

3.5.2. 导出 

在动平衡数据管理器中选择导出对象行（可多选）， 

通过动平衡数据管理器的导出图标启动以下[导出]对话框。 

可选择保存文件夹，导出 BLCDX 文件和 CSV 文件。 

BLCDX 文件和 CSV 文件的初始值为 ON。 

 
 

 
・ 导出在动平衡数据管理器中选择的文件（可多选）。 
・ 当保存文件夹不存在时，将显示[指定的文件夹不存在，或没有写入权限]的信息。 
・ 当文件名重复时，文件名末尾将附加(1)或(2)。 
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4. 动平衡测量的步骤 
4.1. 动平衡测量模式 
使用 OS-0551 动平衡分析调整处理时，通过动平衡条件设置，可进行以下 9 个类型的动平衡测量。请根据用途和目的

选择最佳的动平衡测量。 

此外，本书针对 4 种基本模式记载了测量步骤。其他模式的基本测量步骤也相同。对于未记载的操作，请参考已记载说

明的 4 种模式进行测量。 

 

动平衡模式 修正面 测量条件 转速模式 测量步骤 

转子 1 面 1 条件 1 速度 4.3.转子（1 面 1 条件） 

转子 
1 面 1 条件 2 速度 4.5.转子（1 面 1 条件 2 速度（转速跟

踪）） 

转子 1 面 2 条件 1 速度 - 

转子 1 面 2 条件 2 速度 - 

转子 2 面 2 条件 1 速度 4.4.转子（2 面 2 条件） 

转子 2 面 2 条件 2 速度 - 

砂轮 1 面 1 条件 1 速度 4.6.砂轮（1 面 1 条件） 

砂轮 1 面 2 条件 1 速度 - 

砂轮 2 面 2 条件 1 速度 - 
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4.2. 动平衡测量的准备 

4.2.1. 硬件连接 

DS-5000 系列数据工作站通过与安装了 O-Solution 的个人计算机连接，可以进行测量和数据的记录。 

 
 

 ・ 请务必在规定的额定电压范围内 AC100～240 V（50/60 Hz）使用。 
・ 请务必使用本公司生产的附带 AC 适配器。如果使用附带以外的 AC 适配器，可能会引发火

灾或触电，非常危险。 
・ 外部 DC 电源输入电压为 DC10～28 V。此外，电源连接器可连接 2 针圆形连接器。 
・ 通过外部 DC 电源输入时，电池不会充电。敬请注意。 

 

  

LAN 电缆（3 m 附属品） 

后面板部 前面板部 

DS-5000 系列数据工作站 
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可以按照以下步骤，确认连接到 O-Solution 的硬件。 

1 将 O-Solution 切换到测量模式，点击[输入设置]菜单，选择[硬件连接]（①）。 
将显示设置 O-Solution 与硬件连接的[硬件连接]对话框。 
当 DS-5000 系列数据工作站与个人计算机通过 LAN 电缆连接时，在显示硬件一览的同时将显示硬件信息。 

 

2 如果未连接硬件，请进行以下的操作。 
在[网络]中选择[以太网]。 

 

3 点击[搜索]按钮（②）。 
 

4 将显示硬件一览（③）。 
 

5 点击[连接]按钮（④），开始与硬件的连接。 
 

6 如果硬件正确连接，将显示硬件的信息（⑤）。 

 
 

  

① 

② 

④ 

⑤ 

③ 
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4.2.2. 更改为动平衡分析调整处理模式 

可按照以下步骤，更改为进行动平衡测量的模式。 

1 将 O-Solution 切换到测量模式，点击[编辑]菜单并选择[动平衡分析调整处理模式]。 
 

2 当模式正确更改后，工具栏切换为动平衡工具栏。 

 
 

 
・ 从[编辑]菜单打开[环境设置]对话框，从[测量]选项卡中的[模式]菜单选择[动平衡分析调整处

理模式]，也可更改模式。 
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4.2.3. 输入条件设置 

开始动平衡测量前，进行传感器的输入设置、可测量的电压范围（测量电压量程）的设置等。 

通过适当设置测量电压量程，可在防止量程超限的同时以足够的 S/N 比测量信号。 

上述设置在[输入条件设置]对话框中进行。 

 

点击动平衡工具栏上的[条件设置]按钮（①）后，点击显示的[输入设置]按钮（②），可以显示[输入条件设置]对话框。 

 
 
关于[输入条件设置]对话框的设置项目的详细情况，请参阅 OS-5100 O-Solution 使用说明书（功能解说篇）《6.2 设置输

入条件》。 

 

 
・ 点击[输入设置]菜单，选择[输入条件设置]，也可以显示[输入条件设置]对话框。 
・ 设置完成并关闭对话框后，[输入设置]按钮上会显示勾选标记。 

 

  

① 

② 
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4.2.4. 校准 

从检测器（传感器）输出电压，输入到测量仪。 

将该电压值变换成测量对象原本的物理量进行显示的作业称为“单位校准”。 

通过对测量值进行单位校准，可以用原本的物理量显示进行测量。 

在[校准]对话框设置校准值、使用校准器测量校准值。 

 

点击动平衡工具栏上的[条件设置]按钮（①）后，点击显示的[校准对象]按钮（②），可以显示[校准]对话框。 

 
 

关于步骤的详细，请参阅 OS-5100 O-Solution 使用说明书（功能解说篇）《6.4 以物理量显示测量的值（校准）》。 

 

 
・ 点击[输入设置]菜单，选择[校准]，也可以显示[校准]对话框。 
・ 设置完成并关闭对话框后，[校准对象]按钮上会显示勾选标记。 

 

  

② 

① 
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4.2.5. 转速输入设置 

对从对象物获取的转速信号（转速脉冲）设置 P/R、检测电平等，并转换为转速。 

 

点击动平衡工具栏上的[条件设置]按钮（①）后，点击显示的[转速输入设置]按钮（②），可以显示[转速输入设置]对话框。 

 
 

将所使用的外部 CH 的[P/R]设置为 1，并设置[检测电平]等，以使转速稳定并以正确的值被检测出来。 

步骤的详细内容请参阅 OS-5100 O-Solution 使用说明书（功能解说篇）《6.7 设置转速输入》。 

 

关闭[转速输入设置]时，对[动平衡条件设置]的[旋转脉冲 CH]中所选择的输入 CH，将应用与在[转速输入设置]中所设置

的内容相同的触发设置。 

 

 
・ 点击[辅助输入输出设置]菜单，选择[转速输入设置]，也可以显示[转速输入设置]对话框。 
・ 设置完成并关闭对话框后，[转速输入设置]按钮上会显示勾选标记。 

 

  

② 

① 
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4.3. 转子（1 面 1 条件） 

4.3.1. 转子（1 面 1 条件）的流程图 

 
  

开始 

动平衡条件设置及参数设置的设置 
・设置动平衡测量的条件，或设置对象物、文件名等参数。 
 

初始试验 
・测量初始状态下的振动。 

 

试用试验 ・设置试加重的重量和位置，安装试加重后测量振动。 

动平衡运算 ・运算并显示修正加重的重量和安装位置。 

确认试验 
・将修正加重安装到所显示的位置进行平衡修正，然后测量振动。 

与允许值的比较 ・如果振动的振幅已充分降低，则结束动平衡测量。 

否则将再次进行平衡修正。 

结束 
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4.3.2. 动平衡测量的步骤 

Step 1 动平衡条件设置 
1 点击动平衡工具栏的[条件设置]按钮（①），再点击[动平衡条件设置]按钮（②）。 

显示[动平衡条件设置]对话框。 

 
 

2 将[动平衡模式]设置为[转子]，将[修正面数/测量条件]设置为[1 面 1 条件]。 

 
  

② 

① 
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3 分别在[振动 CH]中设置输入来自测量点信号的 CH，在[旋转脉冲 CH]中设置将转速信号从外部 CH 分支后输入

的 CH。 

 
 

4 当可配置配重的位置或可去重的位置受限时，将[分割]设置为 ON，并设置分割点的角度。 
以等间隔进行分割时，选择[等间隔]并输入[分割数]。 
以任意角度进行分割时，选择[不等间隔]，并通过 CSV 文件导入角度的一览。例如以 0°、90°、270°进行分

割时，CSV 文件的格式为 0,90,270。 
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5 在[修正方法]中设置进行平衡修正时的操作。 
附加配重时，选择[附加]；对对象物去重时，选择[去重]。 

 
 

6 设置[试加重方法]和[试加重状态]。 
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・ 试用试验前后进行的操作与设置项目的对应关系如下。 
 

试用试验前后进行的操作 试加重方法 试加重状态 

附加试加重后实施试用试验，拆卸配重后进行平衡

修正 

附加 拆卸 

附加试加重后实施试用试验，在保持安装配重的状

态下进行平衡修正 

附加 保持安装 

对对象物去重后实施试用试验，然后进行平衡修正 去重 （无效） 

     

 

7 在[判定]中进行与残留振动判定相关的设置，在[不平衡]中进行与不平衡量以及平衡品质等级计算相关的设置。 
设置项目的详细内容，请参阅《3.3.1. 动平衡条件》。 
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8 点击[测量设置]，显示与 FFT 分析相关的设置。 
以下所示为设置更改示例。有关设置项目的详细内容，请参阅《3.3.2. 测量设置》。 

□ 在 48,000 r/min 以上的转速下进行平衡修正时，将[转速动作模式]设置为[高速]。 
□ 将加速度转换为位移时，将[频域微积分]设置为[二重积分]。 

 
 

9 点击[选配件]，显示有关警告、配重提前注册功能、动平衡窗口的设置。 
设置项目的详细内容，请参阅《3.3.3. 选配件》。 
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10 点击[OK]，关闭[动平衡条件设置]对话框。 

 
 

11 点击动平衡工具栏的[条件设置]按钮（①），任意设置动平衡测量的[对象物]、[动作模式]等（②）。 
将动平衡测量的结果以 BLCDX 文件（可在动平衡窗口显示结果的文件格式）保存时，设置[文件名]；在文件名

中附加日期时，将[加上日期时间]设为 ON。 

 
  

② 

① 
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Step 2 初始试验 
1 在进行平衡修正的转速下，开始对象物的运转。 

 

2 点击工具栏的[监测执行]按钮（①），确认输入信号和转速信号。 
输入信号的振幅和相位可在[动平衡窗口]（②）中确认，转速可在[转速监测]（③）中确认。 

 
 

 
・ 要确认是否出现旋转 1 阶以外的阶次成分时，点击工具栏的[图表显示]按钮，显示[图显窗

口]。 
・ 要确认输入信号的监测波形时，从[窗口]菜单中选择[监测窗口]，显示[监测窗口]。 

 

3 在[电平监测]窗口中，将输入信号的电压量程设置为适当的值。 
点击[窗口]菜单并选择[电平监测]后，将显示[电平监测]。 
关于步骤的详细，请参阅 OS-5100 O-Solution 使用说明书（功能解说篇）《6.10.2 调整电压量程》。 

 
  

① 

② 

③ 
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4 点击工具栏的[试验执行]按钮，开始初始试验。 

 
 

 ・ 将工具栏的[记录]按钮设为 ON 后，再点击[试验执行]按钮，即可在试验的同时进行记录。 

 

5 初始试验结束后，振幅和相位将注册到动平衡窗口中，动平衡窗口中高亮显示的行会切换为[试用试验 1]。 

 
 

 ・ 初始试验的数据会以“（任意文件名）_Initial”的文件名保存到分析数据管理器中。 
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Step 3 试用试验 
1 在对象物上附加试加重，并在动平衡窗口的[试加重输入]中输入试加重的重量和安装角度。在动平衡条件设置中

将[分割]设为 ON 时，请输入安装位置的编号来代替安装角度。 
对对象物进行去重时，也请同样输入这些内容。 

 
 

 
・ 安装角度的基准，无论将哪个位置设为 0°都可以。例如，将安装试加重的位置设为 0°，

当修正结果为 90°时，从试加重的位置起 90°的位置即为修正位置。 

 

2 点击工具栏的[试验执行]按钮，开始试用试验。 
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3 试用试验结束后，振幅和相位将注册到动平衡窗口中，动平衡窗口中高亮显示的行会切换为[确认试验]。此外，

修正加重的值也会自动运算。 

 
 

 ・ 试用试验的数据会以“（任意文件名）_Trial1”的文件名保存到分析数据管理器中。 

 

4 点击动平衡窗口的[修正]选项卡，显示修正加重的重量和安装角度。 
将[分割]设为 ON 时，还会显示按分割点分割后的修正加重的重量和安装位置。 

 
 

 
・ 将[配重提前注册]设为 ON 时，[评分 [%]]中会显示分割后的修正加重对理想修正加重的近

似程度。近似的精度越高，评分越接近 100 %。 
・ 将修正方法设置为[去重]时，会显示平衡修正所需的去重量（修正去重）以代替修正加重。 
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Step 4 确认试验 
1 在动平衡窗口的[修正]选项卡中指定的位置上安装修正加重。 

如果将试加重状态设置为[拆卸]，则进一步拆卸试加重。 
 

2 点击工具栏的[试验执行]按钮，开始确认试验。 

 
 

3 确认试验结束后，振幅和相位将注册到动平衡窗口中，动平衡窗口中高亮显示的行会切换为[追加试验 1]。此外，

残留配重的值也会自动计算。 

 
 

 ・ 确认试验的数据以“（任意文件名）_Check”的文件名保存到分析数据管理器中。 
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4 在动平衡窗口的[测量]选项卡中，确认振动的降低、残留配重等。 
各项目的显示位置如下。 

 
项目 显示位置 

振动的降低（比较初始试验与确认试验

的振动） 

[振动]选项卡（①） 

残留配重 [不平衡]选项卡（②） 

不平衡、比不平衡 
[不平衡]选项卡（②） 

※ 仅当[计算不平衡量]为 ON 时显示。 

等级 
[判定结果]分组框内的[等级]（③） 

※ 仅当[计算不平衡量]为 ON 时显示。 

判定结果 
[判定结果]分组框内的[判定结果]（④） 

※ 仅在[进行判定]为 ON 时显示。 

 

 
 

5 如需进行追加的平衡修正，则进行追加试验。 
在追加试验中，首先在动平衡窗口的[修正]选项卡中指定的位置上安装修正加重。之后，再次实施步骤 2 到 
步骤 4。 
追加试验最多可进行 5 次。 

 

 
・ 追加试验的数据会以“（任意文件名）_Additional（追加试验编号）”的文件名保存到分析数

据管理器中。 
・ 关于保存动平衡测量数据的方法，请参阅《4.7. 数据保存》。 

 
  

② 

③ 

④ 

① 
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4.4. 转子（2 面 2 条件） 

4.4.1. 转子（2 面 2 条件）的流程图 

  

开始 

动平衡条件设置及参数设置的设置 
・设置动平衡测量的条件，或设置对象物、文件名等参数。 
 

初始试验 
・测量初始状态下的振动。 

 

试用试验 1 ・针对一侧修正面设置试加重的重量和位置， 

安装试加重后测量振动。 

动平衡运算 ・运算并显示修正加重的重量和安装位置。 

确认试验 
・将修正加重安装到所显示的位置进行平衡修正，然后测量振动。 

与允许值的比较 ・如果振动的振幅已充分降低，则结束动平衡测量。 

否则将再次进行平衡修正。 

结束 

试用试验 2 
・针对另一侧修正面设置试加重的重量和位置， 
安装试加重后测量振动。 
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4.4.2. 动平衡测量的步骤 

Step 1 动平衡条件设置 
1 点击动平衡工具栏的[条件设置]按钮，再点击[动平衡条件设置]。 

显示[动平衡条件设置]对话框。 

 
 

2 将[动平衡模式]设置为[转子]，将[修正面数/测量条件]设置为[2 面 2 条件]。 

 
 

3 与《4.3.2. 动平衡测量的步骤》的《Step 1 动平衡条件设置》相同，进行其余的条件设置。 

  

② 

① 
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Step 2 初始试验 
1 在进行平衡修正的转速下，开始对象物的运转。 

 

2 点击工具栏的[监测执行]按钮，确认输入信号和转速信号。 
输入信号的振幅和相位可在[动平衡窗口]中确认，转速可在[转速监测]中确认。 

 
 

 
・ 要确认是否出现旋转 1 阶以外的阶次成分时，点击工具栏的[图表显示]按钮，显示[图显窗

口]。 
・ 要确认输入信号的监测波形时，从[窗口]菜单中选择[监测窗口]，显示[监测窗口]。 

 

3 在[电平监测]窗口中，将输入信号的电压量程设置为适当的值。 
点击[窗口]菜单并选择[电平监测]后，将显示[电平监测]。 
关于步骤的详细，请参阅 OS-5100 O-Solution 使用说明书（功能解说篇）《6.10.2 调整电压量程》。 

 
 

  

① 

② 

③ 
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4 点击工具栏的[试验执行]按钮，开始初始试验。 

 
 

 ・ 将工具栏的[记录]按钮设为 ON 后，再点击[试验执行]按钮，即可在试验的同时进行记录。 

 

5 初始试验结束后，振幅和相位将注册到动平衡窗口中，动平衡窗口中高亮显示的行会切换为[试用试验 1]。 

 
 

 ・ 初始试验的数据会以“（任意文件名）_Initial”的文件名保存到分析数据管理器中。 
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Step 3 试用试验 
1 在动平衡窗口的[试加重输入]中，输入各修正面上试加重的重量和安装角度。在动平衡条件设置中将[分割]设为

ON 时，请输入安装位置的编号来代替安装角度。 
对对象物进行去重时，也请同样输入这些内容。 

 
 

 
・ 安装角度的基准，无论将哪个位置设为 0°都可以。例如，将安装试加重的位置设为 0°，

当修正结果为 90°时，从试加重的位置起 90°的位置即为修正位置。 

 

2 在第 1 个修正面上附加试加重。 
 

3 点击工具栏的[试验执行]按钮，开始试用试验 1。 
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4 试用试验 1 结束后，振幅和相位将注册到动平衡窗口中，动平衡窗口中高亮显示的行会切换为[试用试验 2]。 

 
 

 ・ 试用试验 1 的数据会以“（任意文件名）_Trial1”的文件名保存到分析数据管理器中。 

 

5 拆卸安装在第 1 个修正面上的试加重，然后在第 2 个修正面上安装试加重。 
 

6 点击工具栏的[试验执行]按钮，开始试用试验 2。 
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7 试用试验 2 结束后，振幅和相位将注册到动平衡窗口中，动平衡窗口中高亮显示的行会切换为[确认试验]。此

外，修正加重的值也会自动运算。 

 
 

 ・ 试用试验 2 的数据会以“（任意文件名）_Trial2”的文件名保存到分析数据管理器中。 

 

8 点击动平衡窗口的[修正]选项卡，显示修正加重的重量和安装角度。 
将[分割]设为 ON 时，还会显示按分割点分割后的修正加重的重量和安装位置。 

 
 

 
・ 将[配重提前注册]设为 ON 时，[评分 [%]]中会显示分割后的修正加重对理想修正加重的近

似程度。近似的精度越高，评分越接近 100 %。 
・ 将修正方法设置为[去重]时，会显示平衡修正所需的去重量（修正去重）以代替修正加重。 
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Step 4 确认试验 
1 在动平衡窗口的[修正]选项卡中指定的位置上安装修正加重。 

如果将试加重状态设置为[拆卸]，则进一步拆卸试加重。 
 

2 点击工具栏的[试验执行]按钮，开始确认试验。 

 
 

3 确认试验结束后，振幅和相位将注册到动平衡窗口中，动平衡窗口中高亮显示的行会切换为[追加试验 1]。此外，

残留配重的值也会自动计算。 

 
 

 ・ 确认试验的数据以“（任意文件名）_Check”的文件名保存到分析数据管理器中。 

 

  



 
 
 

72 
 

4 在动平衡窗口的[测量]选项卡中，确认振动的降低、残留配重等。 
各项目的显示位置如下。 

 
项目 显示位置 

振动的降低（比较初始试验与确认试验

的振动） 

[振动]选项卡（①） 

残留配重 [不平衡]选项卡（②） 

不平衡、比不平衡 
[不平衡]选项卡（②） 

※ 仅当[计算不平衡量]为 ON 时显示。 

等级 
[判定结果]分组框内的[等级]（③） 

※ 仅当[计算不平衡量]为 ON 时显示。 

判定结果 
[判定结果]分组框内的[判定结果]（④） 

※ 仅在[进行判定]为 ON 时显示。 

 

 
 

5 如需进行追加的平衡修正，则进行追加试验。 
在追加试验中，首先在动平衡窗口的[修正]选项卡中指定的位置上安装修正加重。之后，再次实施步骤 2 到步骤

4。 
追加试验最多可进行 5 次。 

 

 
・ 追加试验的数据会以“（任意文件名）_Additional（追加试验编号）”的文件名保存到分析数

据管理器中。 
・ 关于保存动平衡测量数据的方法，请参阅《4.7. 数据保存》。 

 

  

① ② 

③ 

④ 
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4.5. 转子（1 面 1 条件 2 速度（转速跟踪）） 

4.5.1. 1 面 1 条件 2 速度（转速跟踪）的流程图 

  

开始 

动平衡条件设置及参数设置的设置 
・设置动平衡测量的条件，或设置对象物、文件名等参数。 
 

初始试验 
・测量初始状态下的振动。 

试用试验 

・根据初始试验的结果，设置作为平衡修正对象的转速。 

动平衡运算 

・运算并显示修正加重的重量和安装位置。 

确认试验 

・将修正加重安装到所显示的位置进行平衡修正，然后测量振动。 

与允许值的比较 

・如果振动的振幅已充分降低，则结束动平衡测量。 

否则将再次进行平衡修正。 

结束 

平衡修正转速的设置 
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4.5.2. 动平衡测量的步骤 

Step 1 动平衡条件设置 
1 点击动平衡工具栏的[条件设置]按钮，再点击[动平衡条件设置]。 

显示[动平衡条件设置]对话框。 

 
 

2 将[动平衡模式]设置为[转子]，将[修正面数/测量条件]设置为[1 面 1 条件]。 

 
  

② 

① 
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3 点击[测量设置]，将[转速模式]设置为[2 速度模式]。 

 
 

4 根据运转对象物的转速范围，设置[下限 [r/min]]和[上限 [r/min]]。 
此外，通过[间隔 [r/min]]设置转速跟踪数据的获取间隔。 

 
 

 ・ 可在[转速范围 [r/min]]所记载的范围内进行分析。对高速旋转的对象物进行平衡修正时，请

将[转速动作模式]设为[高速]。 

 

5 与《4.3.2. 动平衡测量的步骤》的《Step 1 动平衡条件设置》相同，进行其余的条件设置。 
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Step 2 初始试验 
1 在进行平衡修正的转速下，开始对象物的运转。 

 

2 点击工具栏的[监测执行]按钮，确认输入信号和转速信号。 
输入信号的振幅和相位可在[动平衡窗口]中确认，转速可在[转速监测]中确认。 

 
 

 
・ 要确认是否出现旋转 1 阶以外的阶次成分时，点击工具栏的[图表显示]按钮，显示[图显窗

口]。 
・ 要确认输入信号的监测波形时，从[窗口]菜单中选择[监测窗口]，显示[监测窗口]。 

 

3 在[电平监测]窗口中，将输入信号的电压量程设置为适当的值。 
因共振导致特定转速下振动增大时，请在信号不溢出的范围内进行设置。 
点击[窗口]菜单并选择[电平监测]后，将显示[电平监测]。 
关于步骤的详细，请参阅 OS-5100 O-Solution 使用说明书（功能解说篇）《6.10.2 调整电压量程》。 

  

① 

② 

③ 
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4 将对象物的转速设置为低于动平衡条件设置的[下限 [r/min]]的值。 
 

5 点击工具栏的[试验执行]按钮，开始初始试验。 

 
 

 ・ 将工具栏的[记录]按钮设为 ON 后，再点击[试验执行]按钮，即可在试验的同时进行记录。 

 

6 逐渐提高对象物的转速。 
达到动平衡条件设置的[上限 [r/min]]中设置的值后，测量将自动结束。 

 

7 点击工具栏的[图表显示]按钮，显示[图显窗口]。 

 
 

8 将显示的图表更改为[趋势图]，读取要进行平衡修正的 2 点转速。 

 
 

  



 
 
 

78 
 

9 将在图显窗口中读取的转速分别输入到动平衡窗口的[转速 1 [r/min]]和[转速 2 [r/min]]中，然后点击[OK]按钮。 

 
 

10 所输入转速下的振幅和相位将注册到动平衡窗口中，动平衡窗口中高亮显示的行会切换为[试用试验 1]。 

 
 

 ・ 初始试验的数据会以“（任意文件名）_Initial”的文件名保存到分析数据管理器中。 
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Step 3 试用试验  
1 在对象物上附加试加重，并在动平衡窗口的[试加重输入]中输入试加重的重量和安装角度。在动平衡条件设置中

将[分割]设为 ON 时，请输入安装位置的编号来代替安装角度。 
对对象物进行去重时，也请同样输入这些内容。 

 
 

 
・ 安装角度的基准，无论将哪个位置设为 0°都可以。例如，将安装试加重的位置设为 0°，

当修正结果为 90°时，从试加重的位置起 90°的位置即为修正位置。 

 

2 点击工具栏的[试验执行]按钮，开始试用试验。 
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3 试用试验结束后，振幅和相位将注册到动平衡窗口中，动平衡窗口中高亮显示的行会切换为[确认试验]。此外，

修正加重的值也会自动运算。 

 
 

 ・ 试用试验的数据会以“（任意文件名）_Trial1”的文件名保存到分析数据管理器中。 

 

4 点击动平衡窗口的[修正]选项卡，显示修正加重的重量和安装角度。 
将[分割]设为 ON 时，还会显示按分割点分割后的修正加重的重量和安装位置。 

 
 

 
・ 将[配重提前注册]设为 ON 时，[评分 [%]]中会显示分割后的修正加重对理想修正加重的近

似程度。近似的精度越高，评分越接近 100 %。 
・ 将修正方法设置为[去重]时，会显示平衡修正所需的去重量（修正去重）以代替修正加重。 
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Step 4 确认试验 
1 在动平衡窗口的[修正]选项卡中指定的位置上安装修正加重。 

如果将试加重状态设置为[拆卸]，则进一步拆卸试加重。 
 

2 点击工具栏的[试验执行]按钮，开始确认试验。 
 

3 确认试验结束后，振幅和相位将注册到动平衡窗口中，动平衡窗口中高亮显示的行会切换为[追加试验 1]。此外，

残留配重的值也会自动计算。 

 
 

 ・ 确认试验的数据以“（任意文件名）_Check”的文件名保存到分析数据管理器中。 
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4 在动平衡窗口的[测量]选项卡中，确认振动的降低、残留配重等。 
各项目的显示位置如下。 

 
项目 显示位置 

振动的降低（比较初始试验与确认试验

的振动） 

[振动]选项卡（①） 

残留配重 [不平衡]选项卡（②） 

不平衡、比不平衡 
[不平衡]选项卡（②） 

※ 仅当[计算不平衡量]为 ON 时显示。 

等级 
[判定结果]分组框内的[等级]（③） 

※ 仅当[计算不平衡量]为 ON 时显示。 

判定结果 
[判定结果]分组框内的[判定结果]（④） 

※ 仅在[进行判定]为 ON 时显示。 

 

 
 

5 如需进行追加的平衡修正，则进行追加试验。 
在追加试验中，首先在动平衡窗口的[修正]选项卡中指定的位置上安装修正加重。之后，再次实施步骤 2 到 
步骤 4。 
追加试验最多可进行 5 次。 

 

 
・ 追加试验的数据会以“（任意文件名）_Additional（追加试验编号）”的文件名保存到分析数

据管理器中。 
・ 关于保存动平衡测量数据的方法，请参阅《4.7. 数据保存》。 

 

  

① ② 

③ 

④ 



 
 
 

83 
 

4.6. 砂轮（1 面 1 条件） 

4.6.1. 砂轮（1 面 1 条件）的流程图 

  

开始 

动平衡条件设置及参数设置的设置 
・设置动平衡测量的条件，或设置对象物、文件名等参数。 
 

初始试验 
・设置初始状态下平衡块的角度，并测量振动。 

 

试用试验 ・设置尝试移动平衡块的角度， 

移动平衡块并测量振动。 

动平衡运算 ・运算并显示平衡块的角度。 

确认试验 
・将平衡块移动到显示的角度进行平衡修正， 

测量振动。 

与允许值的比较 ・如果振动的振幅已充分降低，则结束动平衡测量。 

否则将再次进行平衡修正。 

结束 
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4.6.2. 动平衡测量的步骤 

Step 1 动平衡条件设置 
1 点击动平衡工具栏的[条件设置]按钮，再点击[动平衡条件设置]。 

显示[动平衡条件设置]对话框。 

 
 

2 将[动平衡模式]设置为[砂轮]，将[修正面数/测量条件]设置为[1 面 1 条件]。 

 
  

② 

① 
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3 在[工件数]中设置平衡块数量。 

 
 

4 与《4.3.2. 动平衡测量的步骤》的《Step 1 动平衡条件设置》相同，进行其余的条件设置。 
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Step 2 初始试验 
1 在动平衡窗口的[初始角度输入]中，输入平衡块的角度。 

 
 

 
・ 角度的基准，无论将哪个位置设为 0°都可以。例如，将工件 1 的位置设为 0°，当修正结

果为 90°时，从工件 1 的位置起 90°的位置即为修正位置。 

 

2 在进行平衡修正的转速下，开始对象物的运转。 
 

3 点击工具栏的[监测执行]按钮，确认输入信号和转速信号。 
输入信号的振幅和相位可在[动平衡窗口]中确认，转速可在[转速监测]中确认。 

  

① 

② 

③ 
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・ 要确认是否出现旋转 1 阶以外的阶次成分时，点击工具栏的[图表显示]按钮，显示[图显窗

口]。 
・ 要确认输入信号的监测波形时，从[窗口]菜单中选择[监测窗口]，显示[监测窗口]。 

 

4 在[电平监测]窗口中，将输入信号的电压量程设置为适当的值。 
点击[窗口]菜单并选择[电平监测]后，将显示[电平监测]。 
关于步骤的详细，请参阅 OS-5100 O-Solution 使用说明书（功能解说篇）《6.10.2 调整电压量程》。 

 
 

5 点击工具栏的[试验执行]按钮，开始初始试验。 

 
 

 ・ 将工具栏的[记录]按钮设为 ON 后，再点击[试验执行]按钮，即可在试验的同时进行记录。 
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6 初始试验结束后，振幅和相位将注册到动平衡窗口中，动平衡窗口中高亮显示的行会切换为[试用试验 1]。 

 
 

 ・ 初始试验的数据会以“（任意文件名）_Initial”的文件名保存到分析数据管理器中。 
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Step 3 试用试验 
1 稍稍移动平衡块，在[测试角度输入]中输入移动后的角度。 

 
 

2 点击工具栏的[试验执行]按钮，开始试用试验。 

 
 

3 试用试验结束后，振幅和相位将注册到动平衡窗口中，动平衡窗口中高亮显示的行会切换为[确认试验]。此外，

修正角度的值也会自动运算。 
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 ・ 试用试验的数据会以“（任意文件名）_Trial1”的文件名保存到分析数据管理器中。 

 

4 点击动平衡窗口的[修正]选项卡，显示平衡块的修正角度。 
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Step 4 确认试验 
1 将平衡块移动到动平衡窗口的[修正]选项卡中指定的位置。 

 

2 点击工具栏的[试验执行]按钮，开始确认试验。 

 
 

3 确认试验结束后，振幅和相位将注册到动平衡窗口中，动平衡窗口中高亮显示的行会切换为[追加试验 1]。 

 
 

 ・ 确认试验的数据以“（任意文件名）_Check”的文件名保存到分析数据管理器中。 

 

4 在动平衡窗口的[测量]选项卡中，确认振动的降低。 
 

5 如需进行追加的平衡修正，则进行追加试验。 
在追加试验中，首先在动平衡窗口的[修正]选项卡中指定的位置上安装修正加重。之后，再次实施步骤 2 到步骤

4。 
追加试验最多可进行 5 次。 

 

 
・ 追加试验的数据会以“（任意文件名）_Additional（追加试验编号）”的文件名保存到分析数

据管理器中。 
・ 关于保存动平衡测量数据的方法，请参阅《4.7. 数据保存》。 
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4.7. 数据保存 
以 CSV 文件保存时 

如需将平衡修正结果保存为 CSV 文件，点击动平衡窗口的[导出]。 

 
 

以 BLCDX 文件保存时 
如需以能在动平衡窗口中确认结果的格式（BLCDX 文件）保存，请点击工具栏的[BLCDX 保存]按钮（①）。以 BLCDX

文件保存的数据将显示在[动平衡数据管理器]（②）中。 

 
 

 ・ 点击[动平衡数据管理器]的[导出]后，可将选择的数据以 BLCDX 文件或 CSV 文件导出。 

  

① ② 
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5. 应用操作 
5.1. 对初始试验和确认试验的图表进行重叠描绘 

1 选择[窗口]菜单→[图显窗口]，显示图显窗口。 
 

2 选择[布局变更]按钮，选择想要显示的图表数。 
 下述示例为 1 面 1 条件，因此选择了 2 个图表。 
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3 从分析数据管理器将初始试验和确认试验结果的 Item 拖放到图显窗口。 
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5.2. 显示 Orbit 图 

1 选择[窗口]菜单→[图显窗口]，显示图显窗口。 
 

2 将想要在图显窗口中显示的 CH 从分析数据管理器进行拖放，然后重叠描绘。 
 

3 [图显区域设置]→[Orbit 图设置]→将[Orbit 图]设为 ON。 

 
 

4 根据需要更改 Y 轴 Item。 
  

拖放 

设为 ON 
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5.3. 记录与平衡修正无关而获取的声音数据等 

1 启动输入条件设置，将动平衡之外想要记录的 CH 设为 ON。 
※例如，在 1 面 1 条件的情况下，由于 CH1 输入振动，CH2 输入转速，因此将 CH3 及以后设为 ON。 

 （在下述图像中，设置为追加记录 CH3。） 

 
 

2 启动校准，设置信号类型等，然后进行校准。 
 

3 将记录设为 ON，然后进行动平衡测量。 
 

5.4. 调查旋转 1 阶成分以外的振动 

1 点击工具栏的[图表显示]。 
 

2 图显窗口启动后，会显示傅立叶谱（Mag），因此开始监测并确认显示的图表。 

 

确认光标值。 

在本图像的示例中， 

4 阶成分大于 1 阶。 
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6. 外部控制 
6.1. 概要 

6.1.1. 外部控制时的 PC 运行环境 

为了使用外部控制功能，还需要以下个人计算机运行环境。 

项目名称 内容 

LAN 端口 与控制侧的通信用：LAN 端口×1 

※ 在同一 PC 内进行控制及分析时，无需 LAN 端口。 

协议 TCP/IP 

端口 任意 

字符代码 ASCII 

换行代码 CRLF 

C（客户端）/S（服务器） S（服务器） 
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6.1.2. 序列示例 

 
  

待机中 

测量顺序 

 

控制侧 OS-0551 PC 

获取测量状态：GetStatusMeasurement 

响应（停止）：0 

测量器的状态 

运算条件设置的读取：SetBalancingCondition 

读取指定文件路径的

条件设置 

初始试验的开始：StartBalancingTest 

响应（停止）：true 

试用试验的开始：StartBalancingTest 

响应（停止）：true 

确认试验的开始：StartBalancingTest 

响应（停止）：true 

动平衡用数据保存：SaveBalancingDataFile 

将结果保存为 CSV 

参数设置的设置：SetSpecifications 

连接通信：SetIPAddress 

切断通信：Disconnect 待机中 

动平衡结果 CSV 保存：SaveBalancingResultCsv 



 
 
 

99 
 

6.1.3. 命令 

命令一览 

作用 命令 参数 返回值 

获取当前的动平衡设置 GetBalancingCondition json 文件路径 true：成功 

false：失败 

设置动平衡条件 SetBalancingCondition 要设置的 json 文件路径 true：成功 

false：失败 

试验开始 StartBalancingTest - true：成功 

false：失败 

动平衡用数据（BLCDX 文件）

保存 

SaveBalancingDataFile - true：成功 

false：失败 

动平衡结果 CSV 保存 SaveBalancingResultCsv 要保存的 csv 文件路径 true：成功 

false：失败 

设置参数 SetBalancingSpecifications 参数 1：对象物 

参数 2：动作模式 

参数 3：备注 1 

参数 4：备注 2 

参数 5：备注 3 

 

获取是否可以进行下次测量 GetBalancingIsExecutingOperation - true：可以 

false：不可以 

停止测量 StopMeasurement -  

从当前试验返回 1 个 ReturnBalancingStatus  true：成功 

false：失败 

清除所有动平衡结果 ClearBalancingResult  true：成功 

false：失败 
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7. 关于动平衡功能的 FAQ 
7.1. 反复多次进行平衡修正后，振动仍未降低？ 
反复多次进行平衡修正后振动仍未降低时，请确认以下 3 个项目。 

7.1.1. 信号输入的确认 

请确认来自振动和转速传感器的信号已正确输入。 

来自振动传感器的信号可通过显示时域波形等方式来确认。 

此外，来自转速传感器的信号，可通过观察转速的显示来确认转速检测是否存在问题。 

7.1.2. 试加重重量的确认 

通过安装试加重，初始试验与试用试验的振动值及相位值会发生变化。 

将该变化量作为试加重的效果，进行矢量运算，计算出修正加重。 

当试加重相对于旋转体的质量过轻时，无法进行上述修正计算，因此需要增加试加重的重量。 

例如，初始试验与试用试验的振动值或相位值几乎没有变化时，请增加试加重的重量。 

7.1.3. 传感器安装位置的确认 

当传感器安装位置的刚性较高时，对于实际的不平衡，有时几乎未能进行振动检测。 

这种情况下，相当于加速度传感器仅拾取到噪声信号。 

因此，请找出因不平衡而产生振动的位置，并更改加速度传感器的安装位置。 

此外，作为确认是否能够进行振动检测的方法，如有可能，请安装配重，故意制造出不平衡状态，同时尝试能否确认与

无不平衡时的数据差。 
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7.2. 修正加重的安装位置在哪里？ 
请将修正加重安装在与试加重的安装位置相同的圆周上。 

 

7.3. 动平衡作业中的注意事项是什么？ 
如果试加重固定得不够充分，会造成旋转过程中配重飞出等情况，非常危险。 

安装配重时，请用保护罩等加以应对，确认安全后再进行作业。 

尤其是安装过大的配重，或试加重偶然安装在不平衡位置时，会发生较大的振动，非常危险。在这种情况下，请先确保

能够立即停止运转，然后更改条件重新进行。 

 

7.4. 可测量转速的范围是多少？ 
可测量的转速因分析设置和 DS-5000 硬件的单元构成而有所不同。 

可测量转速的范围如下。 
 

最大分析阶次 [Order] 

转速范围 [r/min] 

基本采样时钟 

25.6 kHz（上限 240 CH） 

基本采样时钟 

51.2 kHz（上限 120 CH） 

基本采样时钟 

102.4 kHz（上限 20 CH） 

※1※2 

6.25 60～96,000 120～192,000 300～260,000 

12.5 50～48,000 90～96,000 200～192,000 

25 40～24,000 70～48,000 150～96,000 

50 40～12,000 70～24,000 150～48,000 

100 40～6,000 70～12,000 150～24,000 

200 30～3,000 60～6,000 100～12,000 
 
※1 DS-5000 硬件为 100 kHz 单元时，基本采样时钟被限制为 64.0 kHz。 

※2 在转速动作模式下选择中速或高速模式，且有效输入 CH 与外部输入 CH 的合计超过 20 CH 时为 64.0 kHz，超过

40 CH 时为 51.2 kHz。在自定义模式下将基本采样时钟设置为 102.4 kHz 时也同样适用。 

有关基本采样时钟 64.0 kHz 的转速范围，请参阅 O-Solution 使用说明书（规格篇）《2.5.2 FFT 跟踪（OS-0522 &  

OS-0523）》。 
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