
ISO18436 改定についてISO18436 改定について

機械状態監視・診断技術者（振動）認証小委員会
本井久之 （ (株) ＩＨＩ 基盤技術研究所）本井久之 （ (株) ＩＨＩ 基盤技術研究所）

ISO18436-1改定概要と対処

ISO 18436-1：2012の主な変更点ISO 18436-1：2012の主な変更点

1. 「認証(certification)」を第３者機関からの資格付与と明確に定義，本規格1. 「認証(certification)」を第３者機関からの資格付与と明確に定義，本規格
はその上位概念として「評価(assessment)」に関する規格であると位置付
け。

2. 削除項目（各パートに移行）

①教育、②訓練（最短訓練時間を含む）、③経験、試験方法及び内容（問①教育、②訓練（最短訓練時間を含む）、③経験、試験方法及び内容（問
題数と合格率）

3. 免除規定（7.2 Mature candidate entry、本パートに統一）
十分に経験のある志願者の飛び級受験可能

条件 機械状態監視の実務経験および訓練受講についての要求事項を満条件 機械状態監視の実務経験および訓練受講についての要求事項を満
たす。
⇒日本の対応：当面は採用しない

3ISO18436-1改定概要と対処 続き
ISO 18436-1：2012の主な変更点 続きISO 18436-1：2012の主な変更点 続き

4. 再試験
「無制限」⇒再受験可能回数は「２回まで」に制限「無制限」⇒再受験可能回数は「２回まで」に制限
連続３回落ちたら12ヶ月は再受験不可
新規志願者とみなす（再訓練が必要）

⇒日本の対応：2015年度第２回より採用（但し，カウントもここから開始）⇒日本の対応：2015年度第２回より採用（但し，カウントもここから開始）

5. 承認の期限切れ後の更新5. 承認の期限切れ後の更新
評価機関の裁量によっては認められる。

⇒日本の対応：5年以内で条件を満たしていれば更新を認めている．⇒日本の対応：5年以内で条件を満たしていれば更新を認めている．

6. 試験官および試験監視員に関する資格（Annex B）6. 試験官および試験監視員に関する資格（Annex B）

①試験官：上位カテゴリーか最上位、評価機関より認められたもの

②試験監視員：評価機関より認められ、試験問題の技術的内容を知る立②試験監視員：評価機関より認められ、試験問題の技術的内容を知る立
場にないもの

1. 改定の背景（オランダ会議 決議 12/2009）

ISO18436-2：2014改定概要と対応

1. 改定の背景（オランダ会議 決議 12/2009）
イギリスが改定案を主導・作成
理由；BSIで認証制度を正式にはじめる様子、自国にあった規格に改定理由；BSIで認証制度を正式にはじめる様子、自国にあった規格に改定

2. 改訂内容

i. 各カテゴリーの技術要求範囲（明確化、改良）i. 各カテゴリーの技術要求範囲（明確化、改良）

ii. 訓練時間

iii. 試験時間，合格ラインiii. 試験時間，合格ライン

iv. 「飛び級」の全面的導入（ISO18436-1に統合）

v. 訓練カリキュラム（Annex A）の項目見直しv. Annex A
vi. Annex A2（訓練カリキュラムの内容）変更

3. 2014年4月に発行された3. 2014年4月に発行された

⇒日本の対応：2015年度第２回より採用



カテゴリー別 技術要求範囲の変更

４．２ カテゴリーⅠ（Category I）
a) 事前に選定又は計画された測定順路

で，携帯用計測器を操作する

4.2 カテゴリー I
a) 振動の基本原理を知っており，異なる測定

単位を認識する で，携帯用計測器を操作する
b) 常設の計測器からの指示値を読み取

る
c) データベースに測定結果を入力し，コン

単位を認識する
b) 再現性を保証できる信頼できるデータを採

取することができる。
c) 採取したデータの間違いを確認することが c) データベースに測定結果を入力し，コン

ピュータから順路をダウンロードする
d) 事前に定められた手順にしたがって，

定常状態の運転条件下での試験を行う

c) 採取したデータの間違いを確認することが
できる

d) VA 装置の決められた設定を行うことができ

，解析システムからコンピュータへのデータ 定常状態の運転条件下での試験を行う
e) 信号が存在していないことを認識する

ことができる
f) 事前に設定された警告値に対して，オ

，解析システムからコンピュータへのデータ
転送ができる

e) 事前に定められた警告設定に対して，オー

バーオールあるいは単一の振動測定値を比 f) 事前に設定された警告値に対して，オ

ーバーオール又は単一の振動測定値を
比較することができる

バーオールあるいは単一の振動測定値を比
較することができる

f) 単一振動値とその傾向について，正常値か
らの変化を認識することができるらの変化を認識することができる

g) 設備状態の視覚的状況を報告する

カテゴリー別 技術要求範囲の変更

4.3 カテゴリー II
a) カテゴリーⅠ技術者によって行う日常デー

タ収集における測定作業を設定する能力

４．３ カテゴリーⅡ（Category II）
a)適切な機械振動測定法を選択する
b)振幅，振動数及び時間領域信号の基本的タ収集における測定作業を設定する能力

がある。
b) 信号解析の基本原理を理解し用いること

ができ，監視対象設備に適切な収集デー

b)振幅，振動数及び時間領域信号の基本的
な分析のための機器を準備する

c)スペクトル分析を用いて軸，軸受，歯車，フ

ァン，ポンプ，モータなどの機械及び機械ができ，監視対象設備に適切な収集デー
タの測定および解析の設定を行うことがで
きる。

c) 固有振動数を決定するための簡易（１チャ

ァン，ポンプ，モータなどの機械及び機械
要素の基本的な振動解析を行う

d)結果と傾向管理のデータベースを保守す
る

ンネル）打撃試験を行うことができる。
d) 仕様および規格に従って，日常解析およ

び受入試験で得られる試験結果を解釈し
評価することができる。

e)固有振動数を決定するために，基本的な（
１チャンネル）インパルス試験を行う

f)適用可能な仕様と規格にしたがって，（受
評価することができる。

e) 通常の故障を診断することができ，位相

の有無に関わらず剛性ロータの一面バラ
ンシングの実行を含む彼らの機械知識の

入検査を含む）試験結果を分類，解釈及び
評価する

g)簡単な対策処理を提言する
h)基本的な１面フィールドバランシングの概ンシングの実行を含む彼らの機械知識の

領域にふさわしい基本的な対策処理を提
言することができる。

f) カテゴリーⅠの能力を有する技術者の技

h)基本的な１面フィールドバランシングの概
念を理解している。

i) 不良測定データのいくつかの原因と影響を
理解できる。f) カテゴリーⅠの能力を有する技術者の技

術指導を行うことができる。
理解できる。

カテゴリー別 技術要求範囲

４．４ カテゴリーⅢ（Category III）
a)適切な機械振動解析の方法を選択する。
b)携帯及び常設の両方のシステム対して，振動計測のた

めの適切なハードウェアとソフトウェアを指定する。

4.4 カテゴリー III
a) 故障診断のための日常状態監視プログラムおよび非

日常調査を企画，指示および制定する能力がある
b) 携帯・常設監視システム及び設備保護システム用の めの適切なハードウェアとソフトウェアを指定する。

c)位相トリガーの有無に係らず，定常及び非定常の両方

の運転状態の対して，波形及びオービットの様な時間
領域プロットはもちろん，１チャンネルの周波数スペク
トルの測定と診断を行う。

b) 携帯・常設監視システム及び設備保護システム用の

適切な振動計測用ハード・ソフトウェアおよび信号処理
装置を指定する能力がある

c) 機械振動解析の原理と技術に関する詳細な知識を有

し，通常発生する問題を超えた疑わしい故障の初期診 トルの測定と診断を行う。
d)定期的／連続的な監視を行う機械の決定，試験の頻

度，測定順路計画を含む，振動監視プログラムを構築
する。

e)新しい機械の振動レベルと許容基準の仕様のための

し，通常発生する問題を超えた疑わしい故障の初期診
断を行うことができる。これには，周波数分析装置，時
間波形，オービット，伝達関数，運転中たわみ形状，加
速度エンベロープ等の使用が含まれる

d) 警報設定の評価，作業手順の書き出し，振動受入試 e)新しい機械の振動レベルと許容基準の仕様のための
プログラムを構築する。

f) 基本的な運転時のたわみ形状を測定し解析する。
g)アコースティックエミッション（AE），サーモグラフィー，

モータ電流及び潤滑油分析のような代替の状態監視

d) 警報設定の評価，作業手順の書き出し，振動受入試
験の明記等の状態監視プログラムの管理ができる

e) 剛性ロータの２面フィールドバランシングを含む設備の
対策処理を伝授し立証することができる

f) 機械の運転に関する制約条件について提言することが モータ電流及び潤滑油分析のような代替の状態監視
技術を理解し，その使用を指示することができる。

h)釣合せ，軸心調整，機械部品の交換などの現場での
対策処理を提言する。

i) 加速度の包絡線処理を使用することができる。

f) 機械の運転に関する制約条件について提言することが
できる。

g) 日常データ収集を通じて生じた問題を立証あるいは調

査するために，必要に応じて，他の状態監視技術を理
解し指導することができる。 i) 加速度の包絡線処理を使用することができる。

j) 基本的な１面フィールドバランシング（現場釣合せ）を
行う。

k)プログラムの目的，予算，コスト判断及び人材開発に
関して，経営陣に報告する。

解し指導することができる。
h) カテゴリーⅠとⅡに分類される技術者の技術指導を行

うことができ，雇用主の同意を条件として，通常は彼ら
の能力の適用範囲外である業務に従事させることがで
きる。

7

関して，経営陣に報告する。
l) 関係する技術者のために，機械状態に関する報告書

を作成し，対策処理を提言し，そして修理の有効性を
報告する。

きる。

カテゴリー別 技術要求範囲

4.5 カテゴリー IV
a) 周波数応答関数，位相，コヒーレンス等の多チャンネ

ルスペクトルの測定，および結果の解釈を含めた振動
理論と技術を適用できる

４．５ カテゴリーⅣ（Category IV）
a)周波数応答関数，位相，コヒーレンスなどの多チャンネ

ルスペクトルの測定及び結果の解釈を含んだ，振動理
論と技術を適用する理論と技術を適用できる

b) オービットとその限界を含む周波数，時間領域処理の
理解を含めた信号解析を理解し実行できる

c) 機械システム，機械要素やアセンブリの固有振動数，
モード形状ならびに減衰を決定できる

論と技術を適用する
b)周波数及び時間領域処理の理解，振動軌跡及びそれ

らの限界を含む信号解析を理解し，実行する
c) システム，機械要素及び組立品の固有振動数，モード

形状及び減衰を決定するモード形状ならびに減衰を決定できる
d) 機械や結合された構造物の運転中たわみ形状を決定

・評価し，修正方法を提言できる
e) 振動解析，パラメータ同定および故障診断に関して，

一般に認識された高等技術を使用できる

形状及び減衰を決定する
d)機械及び結合された構造物の運転中のたわみ形状を

決定し，修正のための方法を提言する
e)振動解析，パラメータ同定及び故障診断に対して，一般

に認識された高等技術を使用する一般に認識された高等技術を使用できる
f) 振動診断にロータ・軸受動力学の基本原理を適用する
g) 高度な２面影響係数あるいは静および偶力釣り合わ

せ理論について理解し適用できる。
h) 部品交換や修理，振動絶縁，減衰，剛性変更，質量変

に認識された高等技術を使用する
f) 振動診断にロータ・軸受動力学の基本原理を適用する
g)基本的な２面フィールドバランシングを行う
h)高度な２面影響係数又は静的/偶力釣合せを提言する
i)部品交換若しくは補修，絶縁，減衰，剛性・質量の変更h) 部品交換や修理，振動絶縁，減衰，剛性変更，質量変

更を含む対策処理，または設計変更を提言できる
i) 発行済み国際規格その他の文書の業務および仕様規

定を解釈し評価できる
j) 往復動機械やスクリューコンプレッサ等の機械のガス

i)部品交換若しくは補修，絶縁，減衰，剛性・質量の変更
を含む，対策処理及び／又は設計変更を提言する。

j)振動訓練生を技術指導する
k) 実際に発刊されたJIS，ISOなどの規格及び仕様を解

釈し評価するj) 往復動機械やスクリューコンプレッサ等の機械のガス

脈動に起因する振動を認識できるとともに，必要なパラ
メータを測定し，修正方法を提言することができる

k) 弾性設置や他の据付(holding-down)といった基礎の
問題に対する対策処理を提言できる

釈し評価する
l)往復動機械とスクリュー圧縮機のような機械において，

気体の脈動によって起こされた振動を認識し，必要な
パラメータを測定し，更に修正の為の方法を提言する。

m)弾性設置，他の据付け及び基礎の問題に対する対策問題に対する対策処理を提言できる m)弾性設置，他の据付け及び基礎の問題に対する対策
処理を提言する



訓練時間と自習

表１ 訓練の最短時間（時間）

カテゴリーⅠ カテゴリーⅡ カテゴリーⅢ カテゴリーⅣ

現行 32 38 40 64

改定後 30 38 38 64

自習について自習について
ISO18436-2

訓練機関で管理された自習
(オンライン自習だけが規定されていたが日本から訂正要求)(オンライン自習だけが規定されていたが日本から訂正要求)

飛び級の許可

飛び級は他の認証分野では既に採用されている。

振動分野の場合

飛び級は他の認証分野では既に採用されている。

飛び級の条件はISO18436-1に順ずる。

実務経験レベルを示すことができるものとする。カテゴリーⅢの申請者は５年の実
務経験の証拠を示すものとする

Ⅲ
務経験の証拠を示すものとする

表２ 免除規定適用申請者に推奨される実務経験（月数）

カテゴリー Ⅰ Ⅱ Ⅲ

12 30 6012 30 60

日本においては，飛び級は適用しない

資格試験の問題数と合格ライン資格試験の問題数と合格ライン

カテゴリー 問題数
試験時間
（時間）

合格ライン
（％）

Ⅰ 50 60 2 75 70

Ⅱ 100 3 75 70Ⅱ 100 3 75 70

Ⅲ 100 4 75 70

Ⅳ 60 5 75 70

2015年度第2回より適用

Ⅳ 60 5 75 70

2015年度第2回より適用

科目別の時間数（目安）

科目 Ⅰ Ⅱ Ⅲ Ⅳ
 1.振動の原理 6 4⇒3 2⇒1 4

訓練時間（時間）

 1.振動の原理 6 4⇒3 2⇒1 4
 2.データ収集 8⇒6 4 2 2
 3.信号処理 2 4 3⇒4 8
 4.状態監視 2 4 3 1 4.状態監視 2 4 3 1
 5.故障分析 2⇒4 4⇒5 8⇒6 6
 6.対策処理 2 4 6 16
 7.設備に関する知識 8⇒6 4 4 － 7.設備に関する知識 8⇒6 4 4 －
 8.受入試験 2 2 2 －
 9.設備の試験と診断 － 2 3⇒4 4
10.参考規格 － 2 2 2
11.報告と文書化 － 2 2 4
12故障程度の決定 － 2 ３⇒2 312故障程度の決定 － 2 ３⇒2 3
13.ロータダイナミクス － － － 14
訓練カテゴリー毎の合計時間 32⇒30 38 40⇒38 64

注釈：項目毎の時間は概算で，教官と志願者が重要と判断した科目については時間を要しても，ま
た科目内容については重複しても構わない。



科目別詳細項目の設定

Subject 
Syllabus topic I II III IV Category I Category II Category III Category IV

1
Principles of vibration

6 3 1 4

 Ref: Category Sub-topics

1
振動の原理

6 3 1 4

1.01 振動挙動の基礎 ● ● ●
振動，調和振動，ばね質量
系を認識している。

正弦波振動の重ね合わせ，
１自由度振動系を理解して
いる。

減衰自由振動，自励振動，
定常・過渡振動，多自由度
振動系を理解している。

1.02 周期，周波数 ● ● ●

以下の振動信号の特徴を認
識している。 周期と周波数の関係，うな

時間周期と周波数の適切な
選択の要求を理解してい1.02 周期，周波数 ● ● ●

・時間軸，周期，周波
数，”Hz”,”cpm”の使用

り周波数を理解している。 る。オクターブ分析を知っ
ている。

1.03 振幅（片振幅，両振幅，実
効値(rms値)）

● ● ●

以下の振動信号の特徴を認
識している。
・振幅，片振幅，両振幅，
実効値

片振幅，両振幅，実効値の
関係を理解している。

片振幅，両振幅，実効値を
使用する理由を理解してい
る。

以下のパラメータを認識し 変位，速度，加速度選択の
1.04 パラメータ（変位，速度，

加速度）
● ● ●

以下のパラメータを認識し
ている。
・変位，速度，加速度

変位，速度，加速度の適用
を理解している。

変位，速度，加速度選択の
背景にある要素を理解して
いる。

1.05 単位，単位変換 ● ● ●
単位の変換が可能であるこ
とを認識している。

単位変換と積分を理解して
いる。

積分，微分，周波数分布が
もたらす影響を知ってい
る。

エンベロープ処理，バンド オービット解析，リサー
1.06 時間と周波数領域 ● ● ●

時間領域と周波数領域を
知っている。

エンベロープ処理，バンド
パスフィルタ，変調，波高
率を知っている。

オービット解析，リサー
ジュ図形，窓関数を知って
いる。

1.07 ベクトル，変調 ● ●
ベクトルの定義，変調を理
解している。

モーダル解析手法の習得。

1.08 位相 ● ● ● 単位，位相参照点。 位相検出手法。
クロスチャンネル，コヒー
レンス。レンス。

1.09 固有振動数，共振，危険速
度

● ● ● ●

共振の存在とその振動への
影響を知っている。
以下の用語を認識してい
る。
・周波数，剛性，質量

基本固有モード，１自由度
系。
周波数，剛性，質量，減
衰，振動絶縁等の要因を認
識している。

危険速度，２自由度系，動
吸振器。

Ｑ値，多自由度系。
モーダル解析手法と運転中
たわみ形状を知っている。

モビリティ，コンプライア
モビリティプロット，剛

1.10 力，応答，減衰，剛性 ● ●
モビリティ，コンプライア
ンス。

モビリティプロット，剛
性，インピーダンス，アク
セレランス。

1.11 不安定，非線形系 ● 非弾性支持系。

Subject 
Syllabus topic I II III IV Category I Category II Category III Category IV

2
Data acquisition

 Ref: Category Sub-topics

2
Data acquisition
データ収集

6 4 2 2

2.01 計測器 ● ● ● ●
１チャンネルのオフライ
ン・オンライン測定・監視
システムを認識している。

２チャンネルのオンライ
ン・オフラインデータ収
集・監視・解析システム。

多チャンネルのオンライ
ン・オフラインデータ収
集・監視・解析システム
（位相を含む）。

多チャンネル（モーダル解
析，トラブルシューティン
グを含む）。

ダイナミックレンジ，SN

2.02 ダイナミックレンジ，信号
－雑音比(SN比) ● ●

ダイナミックレンジ，SN
比，オートレンジ，積分，
システムエラーに関する要
求を知っている。

分解能と精度向上，ノイズ
低減，ポスト処理に関する
技術。

変位，速度，加速度の変換

変位センサ，速度センサ，
加速度計（積分器内蔵タイ

変換器選択の要求（考えら
れる設備異常，周波数含
む）を理解している。

2.03 変換器 ● ● ●

変位，速度，加速度の変換
器を認識している。
アンプ内蔵タイプと非内蔵
タイプを知っている。

プ含む）に精通している。
変換器の周波数範囲，ラン
ナウト補償，校正の必要性
に関する要求を知ってい
る。

む）を理解している。
校正の要求を理解し実行で
きる。
変位センサの典型的なラン
ナウト補償法を理解してい
る。

周波数応答に関する取付方
加速度計の取付法と周波数 ISOの測定指針，ラジア

2.04 センサ設置法，設置時固有
振動数

● ● ●

周波数応答に関する取付方
法（例えば，スタッド，マ
グネット，手持ち）の広範
囲な影響を認識している。

加速度計の取付法と周波数
応答への影響を理解してい
る。
変換器の感度軸，トリボ効
果を知っている。

ISOの測定指針，ラジア

ル・スラスト軸受測定の要
求，センサ取付時の応答・
共振，接着剤の養生時間を
理解している。

2.05 Fmax, 収集時間 ● ●

Fmax，ズーム関数，簡単

な分解能計算，Fmaxと
サンプル，サンプリング周
期，エリアジングという2.05 Fmax, 収集時間 ● ●

な分解能計算， と

データ収集時間の関係を理
解している。

期，エリアジングという
FFT処理の基本的ポイント

を理解している。

2.06 渦電流式変位計の取り扱い ● ●
ギャップ電圧，半径方向へ
の取り付け，ランナウトと
いう点を認識している。

現場での校正チェック，変
位センサ，ラジアル・スラ
スト軸受測定，ランナウト
補償

2.07 トリガ ● ●

位相検出（例えば，渦電流
プローブ，光電センサ，ト
ラッキングフィルタ）の使
用を知っている。

同期加算とトリガー手法を
理解している。
動的バランシングの使用を
理解している。

2.08 試験計画 ● ● ●
振動監視を計画しスケ
ジュールすることができ
る。

状態監視プログラムを管理
する。

特別な試験手順を作成す
る。

る。
する。 る。

オンラインあるいはオフラ
インシステムに関して事前
にセットされたデータ収集
手順に従う。

振動監視のデータ収集シス
テム（例えば，設備と測定

振動監視プログラム，校正

2.09 試験方法 ● ● ● ●

手順に従う。
校正が必要であることを
知っている。
データ不備と警報状態を認
識している。
一般的設備の測定ポイント
を認識している。

テム（例えば，設備と測定
ポイントの選択，適切な
デー収集と警報設定の実
施，測定と基本的報告の実
行と管理，構成手順の実
行）の手配ができる。

振動監視プログラム，校正
手順手配の管理。
上級な状態監視報告。トラ
ブルシューティング。

試験と校正手順の実施。
規格策定

を認識している。

2.10 データ形式 ● ●

共通単位とデータ表示形式
（例えば，トレンド，スペ
クトル，ウォータフォー
ル，時間トレース，位相）
の基本的範囲を知ってい
る。

データ表示形式（例えば，
トレンド，スペクトル，
ウォータフォール，時間ト
レース，位相，ボード線
図，ナイキスト線図，キャ
ンベル線図他）の範囲を理

る。
ンベル線図他）の範囲を理
解している。

2.11 コンピュータデータベース
の入力，出力

●
ホストとデータ収集装置の
基本的機能を知っている。

2.12 間違ったデータの識別 ● ● ●

「ski-ramp」，無信号，

ケーブル不良等の簡単な異
常状態を認識している。

取付けエラー，ケーブル不
良，トリボ電気，バイアス
電圧，設定時間。

処理に関連するエラー，不
適切なFmax，サンプリン

グ時間，積分他。常状態を認識している。 電圧，設定時間。 グ時間，積分他。

Subject 
Syllabus topic I II III IV Category I Category II Category III Category IV

Signal processing

 Ref: Category Sub-topics

3
Signal processing
信号処理

2 4 4 8

3.01 実効値／ピーク値検出 ●
実効値・ピーク検出の特徴
と利点を理解している。

3.02 A/D変換 ●

AD変換の要求を理解して

いる。
データ収集における重要段

3.02 A/D変換 ●
データ収集における重要段
階を知っている。

3.03 アナログサンプリング，デ
ジタルサンプリング

● ● ●
AD変換の基本機能，ブ

ロック線図を知っている。

FFT処理，注目周波数の最

小倍数，同期サンプリング
／回転マーク，サンプリン
グ周期を理解している。

アナログサンプリング，デ
ジタルサンプリングの要求
を理解している。
データ収集における重要段
階を知っている。

グ周期を理解している。
階を知っている。

3.04 FFT解析 ● ●

FFT処理のブロック線図

（例えば，変換器，信号処
理，アンチエリアジング，
アナログ・デジタル，窓関
数）を知っている。

FFT処理のブロック線図

（例えば，変換器，フィル
タリング，信号処理，アン
チエリアジング，アナロ
グ・デジタル，窓関数，セ
プストラム）を理解してい数）を知っている。 プストラム）を理解してい
る。

3.05 FFT応用 ● ●

「FFT」という言葉を知っ

ており，基本的なFFT用語

（例えば，ライン数，

FFTの要求と一般的な故障

の特徴の範囲をマッチさせ
る。
アンチエリアジング，窓関
数，平均化等の他の要因を3.05 FFT応用 ● ● （例えば，ライン数，

Fmax，サンプリング時

間）を認識している。

数，平均化等の他の要因を
基本的に理解している。
ライン数，Fmax，サンプ

リング周期に関する要求を
理解している。

ハニング窓の特徴とサンプ
他の窓関数（レクタンギュ
ラ，ハミング，フラット

3.06 時間窓（矩形窓，ハニング
窓，フラットトップ窓）

● ●

ハニング窓の特徴とサンプ
リングにおけるその効果
（例えば，漏れの減少，振
幅と周波数に対する効果）
を知っている。

ラ，ハミング，フラット
トップ）とサンプリングに
おけるその効果（例えば，
漏れの減少，振幅と周波数
に対する効果）を知ってい
る。



3.07
フィルタ：ローパス，ハイ
パス，バンドパス，トラッ
キング

● ● ●
基本的なフィルタ（ローパ
ス，ハイパス，バンドパ
ス）を知っている。

以下のフィルタ形式を認識
している（ローパス，ハイ
パス，バンドパス）。
通過域と遮断域，トラッキ

その他のフィルタ形式（例
えば，ベッセル，バター
ワース，チェビシェフ，ガ
ウス，楕円）を知ってい
る。

キング ス）を知っている。
ングフィルタを知ってい
る。

基本的なフィルタ設計パラ
メータ（例えば，次数と応
答）を知っている。

3.08 アンチエリアジング ● ● ●
アンチエリアジングフィル
タの要求を知っている。

エリアジングとアンチエリ
アジングフィルタの要求お
よび一般的方法を理解して
いる。

アンチエリアジング設計要
求の計測器を知っている。

いる。

3.09 帯域幅，分解能 ● ● ●

バンドパスフィルタのバン
ド幅，FFTの分解能，信号

の持続時間，ライン数，サ
ンプリング時間，FFTデー

タ収集時間。

周波数分解能，ひずみ，平
均モビリティ量，計算，周
波数分解能。

ノイズとランダム振動，応
答関数。

ノイズ低減，アナログ・ 周波数分解能の増加，時間同

3.10 ノイズ低減 ● ● ●
ノイズ低減のための基本
的なフィルタリングと平
均化手法を知っている。

ノイズ低減，アナログ・
デジタルフィルタリング
に関する要求を理解して
いる。

周波数分解能の増加，時間同
期平均化，低ノイズセンサ・計
測器等のノイズ低減技術を理
解し適用できる

3.11 平均化処理（線形，同期時
間，指数）

● ● ●
FFTの周波数平均化を知っ

ている。

線形周波数および同期時間
領域平均化，オーバーラッ
プ平均化。

指数周波数領域平均化。
プ平均化。

3.12 ダイナミックレンジ ● ● ●
「ダイナミックレンジ」と
いう言葉を知っている。

ダイナミックレンジに関す
る必要性を理解している。

デジタルダイナミックレン
ジ演算。

3.13 SN比 ●
SN比の試験・立証法を

知っている･

3.14 周波数分析表示図 ● ●
ウォータフォール線図，速
度との関係，共振周波数を

カスケード線図，キャンベ
ル線図，スペクトログラ3.14 周波数分析表示図 ● ● 度との関係，共振周波数を

認識している。
ル線図，スペクトログラ
ム。

Subject 
Syllabus topic I II III IV Category I Category II Category III Category IV

Condition monitoring

 Ref: Category Sub-topics

4
Condition monitoring
状態監視

2 4 3 1

4.01 コンピュータデータベース
の作成，保守

●
測定パラメータ配置と周波
数の設定手順。

4.02 設備の評価と優先順位付け ●
設備振動監視要求の現場で
の再調査と確立ができる。の再調査と確立ができる。

4.03 監視プログラムの設計 ● ● ●

ISO 17359とISO 13303を用

いた振動監視プログラムの
手配ができる。

ISO 17359とISO 13303を含

む適用可能な状態監視・振
動監視規格に精通し，プロ
グラム要求を確立するため
のFMEAを遂行できる。

適用可能な全ての状態監
視・振動監視規格に精通
し，プログラム要求を確立
するためのFMEAを手配な

らびに遂行できる。

適切なISO規格を用いて振

4.04 判定基準設定（狭帯域，エ
ンベロープ）

●
動過酷度の指定ができ，周
波数帯域およびエンベロー
プ警報の設定と適用ができ
る。

4.05 ベースライン評価，傾向管

ベースラインの測定（例え
ば，ISO 10816，ISO
7919 ISO 14694 ISO

全ての適切なISO規格を用
4.05 ベースライン評価，傾向管

理
● ● 7919，ISO 14694，ISO

8528-9あるいは他規格に基

づく）。

いたベースライン要求の設
定ができる。

4.06 測定順路計画 ● ●
振動監視順路の手配ができ
る。

振動監視・状態監視順路の
最適化ができる。

代替診断技術（潤滑油分 赤外線サーモグラフィ，
AE

4.07
析，赤外線サーモグラ
フィ，モータ電流解析，ア
コースティック・エミッ
ション（AE））

● ●

AE，超音波，潤滑油監視

（トライボロジーと摩耗粉
分析），モータ電流を知っ
ている。

性能監視，軸受摩耗の原因
を知っている。

登録済みの基本的な異常原
因（例えば，アンバラン

異常原因（例えば，アンバ
ランス，ガタ，ミスアライ
メント，軸受騒音・損傷，

4.08 故障条件の認識 ● ●
因（例えば，アンバラン
ス，ガタ，ミスアライメン
ト，軸受騒音・損傷）を認
識している。

メント，軸受騒音・損傷，
歯車かみあい異常，ロータ
バー・ステータ異常，ベル
ト異常，共振等）をより広
範囲に認識している。

Subject 
Syllabus topic I II III IV Category I Category II Category III Category IV

5
Fault analysis
故障分析

4 5 6 6

FFT，高調波，側帯波，ノ

 Ref: Category Sub-topics

5.01 スペクトル解析，高調波，
側帯波

● ● ●

FFT，高調波，側帯波，ノ

イズを理解している。
エンベロープ処理を知って
いる。

FFT，高調波，側帯波，変

調，ノイズ，オクターブバ
ンドに精通している。

セプストラム解析，オク
ターブ分析を理解してい
る。

5.02 時間波形分析 ● ● ●
基本的分析のための時間波
形の利用法を理解している。

異なる場面における時間波
形の収集時間に関する要求
を知っている。

異なる場面における時間波
形の収集時間に関する要求
を知っている。を知っている。 を知っている。

5.03 位相分析 ● ● ●
基本的分析のための位相の
利用法を理解している。

ミスアライメント，静的／
偶力アンバランスを確認す
るための位相，ボード線
図，ナイキスト線図を使用
できる。

構造部材の位相分析，モー
ダル解析，運転中たわみ形
状（ODS），システムおよ

び構造応答。

「Coast down」と「run 周波数掃引法，時間・位相
5.04 過渡解析 ● ●

「Coast down」と「run
down」時間・位相線図

（例えば，ボード線図）。

周波数掃引法，時間・位相
「run down」分析を理解し

ている。

5.05 オービット分析 ● ● ●
基本的なオービット分析を
知っている。

オービット形状が故障状態
をどのように示しているか
を知っている。
フィルタ後と生オービット

オービット分析，軸共振，
ナイキスト線図，オイルホ5.05 オービット分析 ● ● ●

知っている。
フィルタ後と生オービット
の違いを説明できる。”
glitch removal”がなぜ必
要なのか説明できる。

ナイキスト線図，オイルホ
ワール等に精通している。

5.06 Shaft-Centerline-
Analysis

● ● ●
Shaft-Center l ine-
Analysisを知っている。

Shaft-Centerline-
Analysisで表示されている
データを理解している。

Shaft-Centerline-
Analysisで表示されている
データを説明することがで

データを理解している。
きる。

5.07 エンベロープ処理 ● ● ●
エンベロープ処理の適用に
ついて理解している。

エンベロープ処理（および
関連技術）の詳細について
理解しており，所定の測定
を適切に設定することがで
きる。

復調（エンベロープ）処理
の要求。

5.08 質量アンバランス ● ●

静的，偶力・動的アンバラ
ンス，残留アンバランス，
初期アンバランスを理解し
ている。

アンバランスに対する感
度・影響度，バランス誤
差，アンバランス原因。

アライメントの許容度を

FFTと時間データを用い

た，ミスアライメントの原
因および検出手法を理解し

5.09 ミスアライメント ● ●

アライメントの許容度を
知っている。FFTと時間
データでのミスアライメン
トを認識している。

因および検出手法を理解し
ている。
ミスアライメントに関する
要求と許容度を理解してい
る。

5.10 機械的緩み（ガタ） ● ●
FFTと時間データでのガタ

を理解している。

FFTと時間データを用い

た，ミスアライメントとガ
タの原因および検出方法を
理解している。理解している。

5.11 ラビング，不安定性 ● ●

スペクトルと時間波形を用
いたラビングの原因と影響
および検出方法を理解して
いる。

プロセスの不安定性を認識
している。

転がり軸受欠陥，騒音，衝
撃，損傷，zfc，zfi，fb， ジャーナル軸受のラビング

5.12 軸受欠陥（転がり軸受，
ジャーナル軸受）

● ●

撃，損傷，zfc，zfi，fb，
「FTF」。
FFTと時間データでの軸受

欠陥のパターンを認識して
いる。
「オイルホワール」という
言葉を認識している。

ジャーナル軸受のラビング
と非同期振動。
オイルホワールの発生原
理，オイルホワールの影響
の回避／低減方法を理解し
ている。

言葉を認識している。

5.13 モータ欠陥 ● ● ●

AC誘導モータの極数，電

源周波数，ステータ・ロー
タバー周波数解析。

可変速装置，パルス幅変
調，AC誘導および同期

モータ駆動装置。

DCモータ駆動装置の熱影

響。

5.14 流体関連振動，空力学と流
体力学

● ●
キャビテーションの認識と
理解。
旋回失速を認識している。

旋回失速，脈動の理解。
旋回失速を認識している。

5.15 歯車箱解析 ● ●

FFTと時間データ変調波形

での歯車かみあい周波数と
側帯波の理解。
復調（エンベロープ処理）
の応用。

時間領域平均化，側帯波と
歯車かみあい周波数。エン
ベロープ処理の理解。

剛性ロータにおける共振，
２面ロータにおける共

弾性ロータにおける共振，5.16 共振と危険速度 ● ● ●
剛性ロータにおける共振，
危険速度，１自由度。

２面ロータにおける共
振，危険速度，２自由
度。

弾性ロータにおける共振，
危険速度，多自由度。

5.17 ターボ機械 ● ●
オイルホワール，ラビン
グ，ミスアライメント，プ
ロセスの影響。

オイルウィップ，
「hogging」，

「sagging」，間欠的ラビ

ング。ング。

5.18 一般的故障認識 ●

アンバランス，ガタ，ミス
アライメント，軸受騒音と
損傷に関して事前に設定さ
れたFFTと簡単な時間波形

での異常周波数を認識して
いる。いる。
また，「共振」と「位相」
という言葉を認識してい
る。



Subject Category Sub-topicsSubject 
Syllabus topic I II III IV Category I Category II Category III Category IV

6
Corrective action
対策処理

2 4 6 16

6.01 軸心調整，許容度を知って
軸心調整，許容度を理解し
ている。例えば，タービン

 Ref: Category Sub-topics

6.01 軸心調整 ● ●
軸心調整，許容度を知って
いる。

ている。例えば，タービン
ロータ回転数と許容度の関
係。

6.02 フィールドバランシング ● ● ●

位相の有無に関わらず，
剛性ロータの１面バラン
シングを理解している。
釣り合わせ品質と許容残留

位相を考慮した剛性ロー
タの２面バランシングを
理解している。
静的，偶力・動的アンバ

弾性ロータの釣り合わ
せ，位相とモーダル解析
手法に関する要求を知っ
ている。ISOの釣り合わ

6.02 フィールドバランシング ● ● ● 釣り合わせ品質と許容残留
不釣合いを使用できる。試
しおもりの推定を知ってい
る。

静的，偶力・動的アンバ
ランス，オフセットバラ
ンシング，釣り合わせ誤
差を知っている。

ている。ISOの釣り合わ
せ関連規格を知ってい
る。

6.03 機械部品の交換 ●
交換部品と不釣合いや芯出
し許容値等の要因に関する
要求を知っている。

6.04 流量制御 ● ●
キャビテーションを回避す
るための流量と圧力の関係
を理解している。

流体や気体の流れにおける
配管の影響を知っている。

6.05 振動絶縁と減衰対策 ● ●
特定の振動絶縁体に関する
要求を知っている。

特定の振動絶縁体に関する
要求と計算法を理解してい
る。

共振の低減／除去の方法

6.06 共振制御 ● ●

共振の低減／除去の方法
（例えば，質量変更，剛性
変更，周波数変更）を知っ
ている。

動吸振器の原理，減衰と振
動絶縁の適用を知ってい
る。

6.07 基本的な保全作業 ● ● ●

故障是正／低減のための簡
単な保全作業（例えば，潤

故障条件への対応（例え
ば，部品交換，潤滑，１面
釣り合わせ，軸心調整，共

故障を修正する方法（例え
ば，部品の交換，釣り合わ
せ，軸心調整，共振制御）6.07 基本的な保全作業 ● ● ●

単な保全作業（例えば，潤
滑，軸心調整）を知ってい
る。

釣り合わせ，軸心調整，共
振制御）の範囲を知ってい
る。

せ，軸心調整，共振制御）
の範囲（例えば，構造変更
の推奨等）を知っている。

Subject 
Syllabus topic I II III IV Category I Category II Category III Category IV

Equipment

 Ref: Category Sub-topics

7
Equipment
knowledge
設備に関する知識

6 4 4 -

AC誘導モータと基本的故

AC誘導モータ・発電機に

関する重要規格であるISO
10816-1およびISO 10816-3

一般的なACモータとDC
モータの構造，風力発電

7.01 電動機，発電機および駆動
機

● ● ●
障（軸受騒音と損傷，釣合
い，ガタ，心ずれ等）を理
解している。

の適用。トルクパルス，
ロータ／ステータ周波数，
可変速駆動装置の高調波，
すべり速度の計算を知って
いる。

機の構造と構成要素に精
通している。
適用できる ISO規格に精

通している。

基本的なポンプやファンの
重要なISO規格（例えば，

ポンプのためのISO 10816- ポンプのシール，基本的な

7.02 ポンプ，送風機 ● ● ●

基本的なポンプやファンの
組み合わせおよび基本的欠
陥（例えば，軸受騒音と損
傷，不釣合い，ガタ，ミス
アライメント）を認識して
いる。

ポンプのためのISO 10816-
8，ファンのためのISO
14694）の適用，リーク，

キャビテーション，非同期
周波数，偏心インペラ，ポ
ンプの流れ条件。

ポンプのシール，基本的な
ファンの構造／設置／運転
適用可能なISO規格（例え
ば，ISO，VDI，API）。
旋回失速，風車の構造と
部品を認識している。

変位計の設置と校正，警報

7.03 蒸気タービン，ガスタービ
ン

● ●

重要なISO規格（例えば，
ISO 10816およびISO 7919
振動規格，不釣合い，ガ
タ，ミスアライメント，オ

変位計の設置と校正，警報
レベルトリガ（蒸気／ガス
タービン），剛性および熱
変形。
適用可能な規格（例えば，
ISOやAPI）に精通してい
る。ン

タ，ミスアライメント，オ
イルホワール，ラビングの
基本的欠陥の組み合わせ）
の適用。

る。
「condenser vacuum」，
「hogging」，
「sagging」，オイルホ
ワール，オイルウィップ，
ラビングの影響。

重要なISO規格（例えば， 回転圧縮機と往復動圧縮機

7.04 圧縮機 ● ● ●
遠心圧縮機とスクリュー圧
縮機の例を認識している。

重要なISO規格（例えば，
ISO 10816およびISO 7919
振動規格）の適用。圧縮機
の回転部品，異常周波数
（例えば，羽根切り周波数
およびその高調波）。

回転圧縮機と往復動圧縮機
の設計と異常周波数。操業
条件の影響。
適用可能な規格（例えば，
ISOやAPI）に精通してい
る。

重要なISO規格（例えば，
往復動ピストンの動き，

7.05 往復動機械 ● ●

重要なISO規格（例えば，
ISO 10816-6やISO 8528-9の
例）の適用。

往復動ピストンの動き，
１次および２次釣り合わ
せ部品。
例えば，ISOやVDI。

7.06 圧延機，製紙機械，その他
の生産機械

● ● ●
これらの機械の例を認識し
ている。

部品，故障，利用を知って
いる。

製紙機械の測定。

重要なISO規格（例えば，
7.07 工作機械 ● ● ●

これらの機械の例を認識し
ている。

重要なISO規格（例えば，
ISO 10816-3振動規格，速

度と変位の利用）の適用。

AE，トルク制御加工。

7.08 構造物，配管 ● ● ●
「共振」という言葉を認識
している。

共振，固有振動数。 配管の振動と疲労。

ピニオンギヤのかみあいと
軸回転数の計算，歯車ミス

複雑な歯車箱の外形および
構造，遊星歯車，複数段減

7.09 歯車箱 ● ● ●
簡単な歯車箱の基本的例を
認識している。

軸回転数の計算，歯車ミス
アライメントとバックラッ
シュの影響。
変位，速度，加速度および
包絡線処理の適用。

構造，遊星歯車，複数段減
速機。
加速度の時間，周波数，セ
プストラム，復調（包絡線
処理）の利用。

7.10 転がり軸受 ● ●
軸受欠陥周波数，騒音と衝
撃，波高率。

復調，包絡線処理，尖り
度。撃，波高率。 度。

7.11 ジャーナル軸受 ● ●

変位計のランラウト，サイ
ズモ速度計，加速度計，積
分，「velomitor」，変換器

の測定周波数範囲。

オイルホワール，オイル
ウィップ，潤滑油の流量と
圧力，ランラウト補償法に
精通している。

7.12 ピニオンギヤのかみあいと
歯車の輪郭範囲と設計
（例えば，ピニオン，は7.12 歯車 ● ●

ピニオンギヤのかみあいと
軸回転数の計算。

（例えば，ピニオン，は
すば，やまば，傘，遊
星）に精通している。

7.13 カップリング，ベルト ● ●
ベルト周回周波数，ベルト
のミスアライメント。

駆動ベルトの共振，駆動
ベルトの張力，歯付ベル
ト。

Subject 
Syllabus topic I II III IV Category I Category II Category III Category IV

8
Acceptance testing
受入試験

2 2 2 -

8.01 試験手順 ● ●
確立された基本的手法を適
用でき，利用と安全の要求 試験手順を適用する。

 Ref: Category Sub-topics

8.01 試験手順 ● ● 用でき，利用と安全の要求
を知っている。

試験手順を適用する。

8.02 仕様書と規格 ● ●

適用可能なISO規格を認識

しており，評価ゾーンを適
用する。

要求されるISO規格の範囲

を理解しており，評価ゾー
ンを設定，解釈する。
試験手順を作成することが
できる。できる。

8.03 報告書作成 ● ●
受入試験報告書を準備す
る。

受入試験の手順を管理す
る。



Subject 
Syllabus topic I II III IV Category I Category II Category III Category IV

9
Equipment testing
and diagnostics
設備の試験と診断

- 2 4 4

Sub-topics Ref: Category

設備の試験と診断

9.01 インパルス試験 ● ● ●
位相なしのインパルス試験
（ハンマリング）を実施で
きる。

位相応答を含めたモーダ
ルハンマーインパルス試
験を実施できる。

位相の有無を考慮したイ
ンパルス試験を理解して
いる。
モーダル応答を確立でき
る。

加振（加振器）試験，モ
加振（加振器）試験，コ

9.02 外力応答試験 ● ● ●
モビリティとコンプライ
アンスを知っている。

ビリティ，コンプライア
ンス，アクセレランスの
演算，伝達率の演算。

加振（加振器）試験，コ
ヒーレンス，伝達率，伝達
関数。

9.03 過渡解析 ● ●
コーストダウン，ランダウ
ンの時間・位相線図作成の
遂行ができる。

コーストダウン，ランダウ
ンの時間・位相線図作成の
準備と遂行ができる。

伝達関数をコヒーレンスも含 伝達関数，「 input output
9.04 伝達関数 ● ●

伝達関数をコヒーレンスも含
めて知っている。

伝達関数，「 input output
compressor loop」。

9.05 減衰評価 ●
減衰の評価，振動絶縁応答
試験。

9.06 信号間の位相，コヒーレン
ス

● ●
信号間の位相，コヒーレンス
を知っている。

信号間の位相，コヒーレン
ス。

モーダル解析，構造応答，
9.07 運転中たわみ形状 ● ●

運転中たわみ形状（ODS）

の利用を知っている。

モーダル解析，構造応答，
運転中たわみ形状（ODS）
を理解している。

9.08 モード解析 ● ● モード解析を知っている。
モーダル解析手法の適用範
囲，構造応答の確立法を理
解している。
ISOのねじり振動規格を9.09 ねじり振動 ●
ISOのねじり振動規格を

知っている。

Subject  Ref: Category Sub-topicsSubject 
Syllabus topic I II III IV Category I Category II Category III Category IV

10
Reference standards
参考規格

- 2 2 2

10.01 ISO規格 ● ● ●

カテゴリー１とカテゴリー
２に関する附属書Bの表２

に記載されたISO規格を理

カテゴリー３に関する附属
書Bの表２に記載された

カテゴリー４に関する附属
書Bの表２に記載された

 Ref: Category Sub-topics

10.01 ISO規格 ● ● ●
に記載されたISO規格を理

解している。

書Bの表２に記載された
ISO規格を知っている。

書Bの表２に記載された
ISO規格を知っている。

10.02 IEC規格 ● ● ●

ISO 17359で参照されてい

る IEC規格を知ってい

る。

ISO 17359で参照されてい

るIEC規格を知っている。

ISO 17359で参照されてい

るIEC規格を知っている。

10 .03 関連国内規格 ● ● ●
必要に応じて，例えば，
API，VDI他。

必要に応じて，例えば，
API，VDI他。

必要に応じて，例えば，
API，VDI他。

10 .03 関連国内規格 ● ● ● API，VDI他。 API，VDI他。 API，VDI他。

Subject 
Syllabus topic I II III IV Category I Category II Category III Category IV

Reporting and

Sub-topics Ref: Category

11
Reporting and
documentation
報告と文書化

- 2 2 4

11.01 状態監視報告書 ● ●
振動状態監視報告書を作成
できる。
設備履歴を確認する。

振動状態監視報告書および
要求を管理・監督する。

日常振動監視巡回検査，指 上級な振動シューティング

11.02 振動診断報告書 ● ● ●

日常振動監視巡回検査，指
針の読み，傾向・スペクト
ル・時間波形の評価，助言
報告書の作成を行う。
履歴に関するフィードバッ
ク作業を行う。

振動診断・寿命予測報告書
作成の管理を行う。
RCAを遂行するために，故
障の調査および正式報告書
の準備を行う｡

上級な振動シューティング
を行い，正式報告書と書式
を準備することができる。
振動解析の全ての領域にお
いて，専門的証人として行
動する。

Subject 
Syllabus topic I II III IV Category I Category II Category III Category IV

12
Fault severity
determination - 2 2 3

 Ref: Category Sub-topics

12 determination
故障程度の決定

12.01 周波数分析 ● ● ●
ロータ／ステータバー欠
陥，歯車かみあい，側帯波
周波数。

ボード線図，ロータ／ス
テータバー欠陥，歯車かみ
あい，側帯波周波数。

旋回失速，和・差周波数。

時間波形解析に精通してい
る。

さらに上級のオービット分
析（例えば，アンバラン

12.02 時間波形解析，オービット
分析

● ● ●
時間波形解析に精通してい
る。「波高率」を理解してい
る。

る。
基本的なオービットの故障
パターン（例えば，アンバ
ランス，ガタ，ミスアライ
メント，オイルホワールや
ラビング）を認識すること
ができる。

析（例えば，アンバラン
ス，ガタ，ミスアライメン
ト，オイルホワール・オイ
ルウィップ，共振検出，危
険速度および位相応答，
newkirk rubを含むやラビン

グ，熱影響）を理解してい
ができる。
「波高率」を理解してい
る。

グ，熱影響）を理解してい
る。

12.03 レベル：オーバーオール，
狭帯域，周波数成分

● ●
オーバーオール，狭帯域あ
るいは周波数成分注意レベ
ルを適用できる。

オーバーオール，狭帯域あ
るいは周波数成分注意レベ
ルに関する要求を理解して
いる。
注意，危険，トリップ設定

ルを適用できる。
注意，危険，トリップ設定
し適用できる。

12.04 過酷度チャート，グラフ，
公式

● ● ●

ISO 10816，ISO 7919，ISO
8528-9，ISO 14694等から

のレベルを適用する･

関連ISO規格の過酷度

チャートに精通している。
警報の簡単な統計的検査を
遂行できる。

全ての関連ISO規格の過酷

度チャートと機械振動監視
規格に精通している。
システムと警報の検査がで
き，上級な統計的検査手法

のレベルを適用する･
遂行できる。 き，上級な統計的検査手法

を遂行できる。

Subject Category Sub-topicsSubject 
Syllabus topic I II III IV Category I Category II Category III Category IV

13
Rotor/bearing
dynamics
ロータ／軸受の力学

- - - 14

蒸気・ガスタービンロータ

 Ref: Category Sub-topics

13.01 ロータ特性 ●

蒸気・ガスタービンロータ
の設計と特徴に精通してい
る。
構造応答，故障モード・影
響，異常周波数，性能，潤
滑剤の影響等を知ってい
る。る。

13.02 軸受特性 ●

転がり軸受，ジャーナル軸
受および磁気軸受の設計と
特性に精通している。
故障モードと影響，形状，
故障頻度，統計的寿命，性
能，潤滑剤等を知ってい
る。

13.03 ロータバランシング ●

位相の有無に関わらない，
剛性および弾性ロータのバ
ランシングの手法と要求，
モーダル解析技術を知って
いる。
ISOのバランシング関連規ISOのバランシング関連規
格の範囲に精通している。






