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где ц.корV  – объем, приведенный к нормальным условиям по температуре; цV  – цик-
лический объем счетчика газа; нT  – температура нормальных условий 293,15 К; иT  – 
текущая измеренная температура. 

Механическим корректорам присущ ряд недостатков в виде сложности калиб-
ровки, повторяемости характеристик, сложности поверки и пр. Поэтому целесооб-
разно использование электронных корректоров с автоматической адаптацией харак-
теристики преобразования и ЖКИ индикацией. Это позволяет дополнительно 
решить проблему компенсации несовершенств механической части счетчика, что 
приводит к разбросу циклического объема в зависимости от расхода газа. Поэтому 
на этапе производства корректора для каждого счетчика рассчитываются в зависи-
мости от расхода газа калибровочные коэффициенты, которые сохраняются в его 
энергонезависимой памяти. Это позволяет повысить точность измерения объема, 
обеспечив основную относительную погрешность измерений счетчика до 0,5 % 
в диапазоне от 0,1Qном до Qмакс и 2 % в диапазоне от Qмин до 0,1Qном. 

В докладе на основе экспериментальных исследований показано, что функция 
объема измеряемого за один цикл от величины расхода, как правило, имеет макси-
мум при величине расхода около 2 м3/ч и плавно снижается к границам рабочего 
диапазона. В связи с чем предложено калибровочные коэффициенты рассчитывать 
методом трехточечной линейной аппроксимации. В этом случае объем одного обо-
рота механической части счетчика (VТ) рассчитывается по формуле 
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где k0, k1, b0, b1 – коэффициенты аппроксимации; Q – расход газа. 
Таким образом, для проведения калибровки корректора необходимо провести 

поверку прибора на трех расходах – 10, 2, 0,06 м3/ч и на основе измеренных значе-
ний Q10, V10, Q2, V2, Q0,06, V0,06 вычислить коэффициенты k0, k1, b0, b1.  

Такой подход позволяет расширить температурный диапазон использования 
газовых счетчиков с мерным объемом и снизить требования к разбросу технологиче-
ских параметров механической части при сохранении класса точности счетчика, что 
позволит снизить затраты на их производство. 
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Постоянная времени является основной частной динамической характеристи-
кой различных датчиков и измерительных преобразователей с выходным сигналом 
постоянного тока [1]. 

Постоянная времени характеризует динамические свойства не только инерци-
онных звеньев первого порядка, но и объектов с передаточной функцией более 
высокого порядка с одной доминирующей постоянной времени, например термо-
электрических, сильнодемпфированных механоэлектрических (тензометрия), аку-
стических или гидравлических преобразователей. 
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Значение постоянной времени позволяет определить динамическую погреш-
ность средства измерения, а также оптимально произвести аналоговую или цифро-
вую коррекцию преобразователя. 

Прямой метод измерения постоянной времени основан на подаче на исследуе-
мый объект скачка напряжения и определении момента времени достижения реак-
ции заданного опорного уровня Uоп. Погрешность измерения содержит аналоговую и 
дискретную составляющие. 

В работе [2] проанализированы возможности минимизации погрешности изме-
рения путем правильного выбора опорных уровней и обоснованы противоречивые 
требования к уровню Uоп.  

Предлагается метод измерения постоянной времени, позволяющий разрешить 
эти противоречия, одновременно снизить аналоговую и дискретную составляющие 
погрешности и повысить помехозащищенность.  

На вход объекта подается скачок напряжения, из выходного напряжения вычи-
тается опорное напряжение, разность интегрируется. Результат измерения формиру-
ется в момент равенства нулю напряжения интегратора. Опорное напряжение выби-
рается из условия 
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где m – коэффициент преобразования; Uуст – установившееся напряжение. 
При измерениях в микросекундном диапазоне при m > 10 дискретная состав-

ляющая погрешности также может быть уменьшена более чем на порядок, так как 
преобразованию в цифровой код подвергается интервал T = m · TX. 

Метод на основе интегрирования разности переходного процесса и опорного 
уровня позволяет по сравнению с прямым методом существенно снизить погреш-
ность сравнения, влияние помех и дискретную составляющую погрешности измере-
ния постоянной времени, причем нестабильность постоянной времени самого инте-
гратора не вносит дополнительной погрешности. 
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В настоящее время на кафедре «Промышленная электроника» УО «ГГТУ 
им. П. О. Сухого» ведется разработка системы управления и контроля состояния 
внутритрубного герметизатора для ОАО «Гомельтранснефть Дружба» [1]. Для пере-
дачи сигналов используется радиоканал, по которому передаются пачки импульсов 




