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Целью работы является автоматизация контроля уровня волы в расширительном баке тепловоза серии2М62УК.
В ходе модернизации тепловозов серии 2М62У была произведена замена дизеля 1Д на дизель 5ДГ26_При этом расширительный бак системы водяного охлаждения был поднят выше крыши тепловоза и визу-альный контроль уровня воды по водомерному стеклу стал невозможен. Заводом-изготовителем дизелей

5ДГ26 (г. Коломна) была установлена электронная система автоматизированного регулирования воды имасла САРТ с обеспечением контроля уровня воды в расширительном баке. Однако в ходе эксплуатациимодернизированноготепловоза 5ДГ26 были зафиксированы отказы в 80 % установленныхсистем контро-ля уровня воды. Отказ данной системы приводит к нарушению температурногорежима дизеля, его пере-грева и, как следствие, выход его из строя.
Для повышения надежностиработы системы охлаждения дизеля предложена конструкцияэлектронно-го контроля уровня воды в расширительном баке с использованием белорусских стандартных комплек-

тующих. Питание блока контроля осуществляется от аккумуляторных батарей тепловоза З2ТН950 (65В).
Установка данной системы производитсяв условиях депо. Предлагаемая автоматизированная система кон-
троля уровня воды АСКВ-1 обладает достаточнойнадежностью и высокой работоспособноетью, постояннообеспечивает необходимойинформациейлокомотивнуюбригаду об изменениях уровня воды в системе ох-лаждениядизеля.

Широкое внедрение АСКВ—1, в случае выхода из строя существующей системы контроля уровня водыРТ, позволит не только сэкономить большие финансовые средства на закупку дорогостоящих новыхсистем, но и Улучшить работу системы охлаждения дизеля 5ДГ26 тепловоза 2М62УК.
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большая производительность, возможность проволить контроль непосредственно на рабочих местах без на-

ения технологического процесса, низкая стоимостьконтроля.

В настоящее время существуют различные СПОСОбЫ УЗ-контроля осей колёсных пар вагонов. Так, в

одном из них продольные УЗ-колебания излучают с поверхности торца и в той же точке принимают

отраженные
колебания. Недостатком способа являются помехи, возникающие из-за конструктивных

особенностей
оси, маскирующих отраженные от дефектов сигналы, низкая чувствительность, связанная с

сигналамиот дефектов малого размера, удаленныхот точки ввода УЗ-колебаний на расстояъши>1700 мм.

В другом способе УЗ-колебания излучают с конической поверхности центрового отверстия оси. Недос-

татком способа является невозможность сплошного контроля изделия из-за ограниченности контролируемой
зоны.

Зона контроля может быть расширена за счет того, что УЗ-колебания вводят через коническую поверх-
ность центрового отверстия оси последовательно под разными углами (37—70°) относительно ее образующей,

вращают
ось, принимают в процессе вращения отраженные дефектамиэхо-сигналы. Недостатком этого спо-

соба является низкая производительность контроля из-за необходимости дополнительной обработкиповерх-
ности центрового отверстия.

Нами предлагается“способ УЗ-контроля, который позволяет производить контроль осей колесных пар как
с наличием напрессованных деталей, так и без них, без проведения сложных подготовительныхопераций.

Контроль колесных пар без снятия напрессованныхдеталей осуществляется путем введения во вра-

Щающуюся ось УЗ-колебаний под разными углами ввода относительно оси с помощью преобразователейи

приема
эхо-сигналов, по параметрам которых определяют качество оси. В отличие от известных, в предла-

гаемом нами способе преобразователи устанавливают на цилиндрической поверхности предподступичной
части оси И разворачивают относительногеометрической оси таким образом, что излучение первого преобра-
зователя направляют в часть шейки оси, расположенную в зоне нахождения промежутка между двумя под—

шипниками; второго — в область галтели между предподступичной частью и шейкой оси, & отраженный сиг-
нал приншиают третьим преобразователем; излучение четвертого преобразователя направляют в часть оси,

расположенную в зоне расположения внешней кромки ступицы; пятого — в часть оси, расположеннуюв зоне

расположения внутренней кромки ступицы; излучение шестого направляют перпендикулярно геометриче-
ской оси. Первый и четвертый — шестой преобразователи являются совмещенными,с углами ввода, изме-

няющимисяв диапазоне 0—60°, а углы разворотаизменяютсяв диапазоне 0—6О°.

При такой схеме расположения преобразователей прозвучивание оси происходит во всех направленияхс

поверхности, образующая которой параллельна геометрическойоси. Обычно при контроле оси такая поверх—
ность используется для ввода колебаний в направлении, перпендикулярномоси, и, соответственно, область

контроля определяется углом раскрыва пучка преобразователя, т. е. она очень узкая, и контроль может быть
осуществлен только во время плановой проверки при освобожденииоси от напрессованных деталей.

В предлагаемом способе для установки преобразователей используется поверхность предподступичной
части, которая всегда открыта для доступа. Ввиду того, что поверхностьввода не требует специальной обра-
ботки, время контроля одной оси сокращается.

Контроль оси со снятием напрессованныхдеталей отличается от вышеописанноготем, что проводится
при использовании свободной поверхности шейки оси. Вследствие этого блок преобразователей,распола-
ГаЮЩИйся на предподступичной части оси, разнесен по поверхностиоси колёсной пары, причём используют-
ся все её части.

В отличие от известных способов, преобразователипредлагается устанавливать в зарезьбовую канавку,
на ЦИЛИНдрическойповерхности шейки и предподступичной части оси. Контроль осуществляется путем вве-
дения ВО 13Ращаюшуюсяось УЗ—колебанийпод разными углами относительно оси с помошью преобразовате-
лей И приема эхо-сигналов. Комплект датчиков закрепляют на оси при помощи специального устройства-
деРжателя таким образом, что излучение первого преобразователя направляют в область гантели между
предподступичнойчастью и шейкой оси (также с его помощью проводят прозвучивание оси); второго — в
часть оси, расположенную в зоне расположения внутренней кромки ступицы; третьего — в часть оси, распо-
ложенную в зоне нахождения внешней кромки ступицы; четвертого — в часть шейки оси; излучение пятого
направляютперпендикулярно геометрической оси.

Все преобразователи являются совмещенными с углами ввода в диапазоне 0—50°. Прозвучивание проис-
ходит во всех направлениях,и контролируются все участки, в которых в процессе эксплуатации оси в мате-
риале возникаютнапряжения, приводящие к возникновениюдефект0В.

данная схема предусматриваетвозможность УЗ-контроля колесных пар, при котором УЗ-колебания вво—
дят во все части оси одновременно,что позволяет произвести контроль всей оси за один ее оборот и сокра-
тить Время контроля.
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