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В работе рассм атривается организация контроля профиля и 
кривизны  поверхностей различны х элем ентов (лопатки, диски, валы  и др.) 
турбоагрегатов и  д ругих изделий м аш иностроения.

Разработаны  дискретно-ф азовы е преобразователи угловы х переме­
щ ений (Д Ф П П ), реализую щ ие опти ческие м етоды контроля кривизны про­
ф иля лоп аток  ГД Т . И х полож ительны м качеством  является отсутствие зави­
сим ости  о т  с тепени чистоты  исследуем ой поверхности и  как следствие пере­
ход  о т  ам плитудны х измерений к временным. Д ля обоснования возможности 
реализац ии предлагаемы х инф орм ационны х преобразований бы ла разрабо­
тана м атем атическая м одель оптоэлектронного Д Ф П П  для определения про­
ф иля и кривизны  поверхностей контролируемы х элементов. С  ее помощ ью , 
бы л составлен алгоритм  вы числения принятого фотоприемником  светового 
п отока и  разработано програм м ное обеспечение, позволивш ее автом атизиро­
вать расчеты  рассм отренны х процессов. Н а  основании анализа эксперимен­
тальны х данны х и  зависим остей , полученны х с помощ ью  компью терного 
моделирования, сделан  вы вод, что  с  увеличением  угла наклона контролиру­
ем ой  поверхности вы ходной сигнал  (временное положение середины  им­
пульса) см ещ ается о т  исходного положения. Разработан экспериментальны й 
Д Ф П П  для реализации предлож енного способа определения углового поло­
ж ения поверхности объектов. В  процессе работы над конкретны ми реализа­
циями вы яснилось, что  ДФ П П , реализую щ ий представленный способ, обла­
дает  таки м  недостатком , как узкий  диапазон измеряемых у гловы х положений 
контролируем ой поверхности. П оэтом у бы ла поставлена и реш ена задача 
расш ирения диапазона изм еряем ы х угловы х полож ений контролируемы х 
поверхностей. Д Ф П П  с расш иренны м  углом  обзора, реализую щ ий предлага­
ем ы й способ  определения угловы х полож ений поверхности объекта (рис.1,а) 
содерж ит светопроводящ ую  систем у 1, выполненную  из двух  световодов, 
одни  из концов которы х объединены  в  U -образную  систему, а  вторые 
образую т пространственно-цилиндрический приемно-передаю щ ий коллек­
то р  (рис. 1,6), один и з световодов U -образной системы подклю чен к  источни­
ку 2 излучения и  служ ит д ля ввода излучения в светопроводящ ую  систем у 1, 
ф отоприем ник 3, вход  которого  соединен со  вторым световодом U-образной 
системы , служ ащ им для вы вода инф ормационного светового потока, опти-



ческую  насадку 4, световоды 5, 6 оптической насадки, установленны е 
диаметрально и соосно в оптической насадке, электродвигатель 7, ось кото­
рого соединена с  осью  оптической насадки 4, опорны е м етки  8, 9 , установ-

поверхности

опорного сигнала 10, компаратор 11, один из входов которого подключен к 
вы ходу ф отоприем ника 3, а  второй вход соединен с одним из вы ходов фор­
мирователя 12 уровней компарирования, компаратор 13, один из входов 
которого подклю чен к  вы ходу импульсного датчика  опорного сигнала 10, а 
второй вход  соединен со вторы м вы ходом ф ормирователя 12 уровней компа­
рирования, блоки  14, 15 вы деления середин электрических импульсов, под­
клю ченны х соответственно к  вы ходам  компараторов 11, 13, блок 16 регист­
рации врем енны х интервалов, входы которого соединены  соответственно с 
вы ходами блоков 14, 15 вы деления середин электрических импульсов, выход 
блока 16 регистрации временны х интервалов является вы ходом  устройства
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Н адежность турбомапш н в эксплуатации им еет приоритетное 
значение. Разруш ение конструкций турбореактивных двигателей, паровых и 
газовы х турбин во  время работы часто приводит к  катастроф ическим 
последствиям, пож арам , разруш ению  строительных конструкций.


