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Даний пристрій має певні обмеження, 

зокрема він не дозволяє вимірювати 

максимальну температуру обмотки 

ротора гідрогенератора. Крім того, у 

випадку відсутності енкодера 

коректність роботи пристрою 

ускладнюється.  



Мета і задачі дослідження. Метою роботи є підвищення точності та розширення 

функціональних можливостей тепловізійних засобів для діагностування роторів 

працюючих гідрогенераторів. 

Відповідно до вказаної мети необхідно розв’язати такі основні задачі: 

– провести огляд існуючих методів і засобів для тепловізійного діагностування 

об'єктів, що обертаються;  

– розробити математичну модель тепловізійного діагностування ротора 

гідрогенератора в процесі його роботи; 

– за математичною моделлю розробити структурні схеми пристроїв для 

тепловізійного діагностування ротора гідрогенератора в процесі його роботи; 

– здійснити розробку синтезованих засобів в мікропроцесорному виконанні. 

Об’єктом дослідження в роботі є процес визначення поточного стану ізоляції 

обмотки ротора гідрогенератора під час його роботи. 

Предмет дослідження – обмотка ротора працюючого гідрогенератора. 



МАТЕМАТИЧНА МОДЕЛЬ ТЕПЛОВІЗІЙНОГО ПРИСТРОЮ, ШВИДКІСТЬ 

СКАНУВАННЯ ЯКОГО ВІДПОВІДАЄ ШВИДКОСТІ ОБЕРТАННЯ РОТОРА 

ГІДРОГЕНЕРАТОРА 
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ωр – кутова швидкість ротора гідрогенератора; fG  – частота 

імпульсів генератора, з якою скануються всі точки об’єкта 

дослідження, k – коефіцієнт пропорційності, що пов'язує 

обидві змінні; Tmax– найбільша температура обмотки 

ротора; Tmax доп – найбільша допустима температура 

обмотки ротора; Tmin– найменша вибрана температура 

обмотки ротора; Т – поточна температура обмотки ротора; 

Х – кількість точок температури, що перевищує 

мінімальне вибране значення;А – розмір локальної області 

підвищеної температури обмотки ротора гідрогенератора. 
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Наукова новизна одержаних результатів. В роботі отримані такі наукові 

результати: 

1. Розроблено математичну модель для тепловізійного діагностування ротора 

гідрогенератора в процесі його роботи, застосування якої на відміну від 

існуючих,дозволяє здійснювати тепловізійне  діагностування з визначенням найбільшої 

температури обмотки ротора та визначенням розміру області підвищеної температури 

обмотки ротора, враховуючи специфіку роботи гідрогенератора. 

2. Дістало подальшого розвитку застосування математичного апарату секвенцій до 

синтезу структур пристроїв для тепловізійного  діагностування ротора гідрогенератора в 

процесійого роботи.  

Практичне значення одержаних результатів.  

1. За розробленою математичною моделлю синтезовано структурні схеми засобів для 

тепловізійного діагностування гідрогенератора з використанням промислової елементної 

бази. 

2. Розроблені структури мікропроцесорних засобів тепловізійного діагностування 

гідроненератора, що дозволяє гнучко їх пристосовувати до умов досліджень. 



Дякую за увагу! 


