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Контроль качества нефтепродуктов производится по показателям, ко-

торые регламентируются нормативными документами. Показатели качества 

нефтепродуктов делятся на три группы: 

– первые определяют эксплуатационные свойства нефтепродуктов;  

– вторые устанавливают предельное содержание примесей, влияющих 

на качество продукта; 

– третьи определяют стабильность нефтепродукта в условиях эксплуа-

тации и хранения. 

Для определения данных показателей используют много различных 

методов, но самым эффективным на данном этапе научно-технического 

прогресса считается метод газовой хромато-масс-спектрометрии,  основан-

ный на газовой хроматографии и масс-спектрометрии. Приборы, использу-

емые в данных методах, являются несложными, а получаемые с их помо-

щью данные просты для понимания и использования. При соединении при-

боров в единую систему, возможности увеличиваются экспоненциально. 

Для обработки данных, генерируемых хромато-масс-спектрометром, необ-

ходим мощный компьютер, с подключением которого становятся возмож-

ными многие операции с данными, увеличивающие их аналитическую цен-

ность. Для идентификации спектров существует банк масс-спектральных 

данных, который пополняется в процессе работы.  

Таким образом, благодаря своим исключительным возможностям, 

хромато-масс-спектрометрия нашла огромное применение не только в ана-

лизе нефтепродуктов, но и в медицине, фармацевтике, различных областях 

химии и экологии [1]. 
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Известно, что кинематическая погрешность, в общем виде, определяет-

ся как разность между номинальным и действительным углами поворота. 

Однако различные схемы съема данных для анализа порождают и различ-

ные методы оценки кинематической погрешности. Рассмотрим три метода 

оценки качества передач по параметру кинематической погрешности. 

Первый метод заключается в одновременном съеме данных с датчиков 

угла поворота на двигателе д и на выходном валу в. В результате, на вы-

ходном валу имеем зависимость t(в). Используя современные методы об-

работки данных, получаем зависимость в(t) – это есть искомое значение 

действительного угла поворота. Значения датчика на входном валу преоб-

разуем в среднее значение угла поворота за время эксперимента д_ср. Зная 

передаточное отношение редуктора uр  получаем некое постоянное значение 

номинального угла поворота н=const. Таким образом, зависимость кинема-

тической погрешности от времени определится как: 

F(t)= н -в(t) = в_ср/ uр - в(t) .    (1) 

Рассмотренный метод имеет два допущения. Во-первых, передаточное 

отношение редуктора принято постоянным, во-вторых, номинальный угол 

поворота на входном валу взят постоянным по времени, т. е. пренебрегаем 

наличием скольжения у электродвигателя. 

Второй метод основан только на данных, полученных с выходного ва-

ла, и, тем самым, исключается допущение о постоянстве передаточного от-

ношения. Изначально предполагаем, что за N полных оборотов выходного 

вала последний вернется точно в исходное положение. Исходя из этого, но-

минальный угол поворота вала будет постоянным и определится как 
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 . В итоге, кинематическая погрешность будет равной:  

)()( ttF iН    .           (2) 

В третьем методе, для того чтобы учесть скольжение двигателя, дан-

ные, полученные на входном валу, аппроксимируются для получения зави-

симости д(t). Аппроксимация необходима для сопоставления данных на 

равных промежутках времени. В этом случае кинематическая погрешность 

определится: 

F(t) = д(t)/uр - в(t)  .     (3)  




