
水轮机组上的多维空化诊断…我们如何实现？ 

 

 

 

 

 

 

 

 

我们的技术是非破坏性的。我们将基本的空化传感器 A 贴在或用

磁铁安装在转轴或者是每片导叶的控制杆上。这些传感器的频响

范围从水轮机的旋转频率一直到 0.3MHz。我们同时还会使用几种

其他的空化传感器 B，安装在其他地方，负责更高频率的监测。

通过键相传感器 C，我们可以将信号采集处理和水轮机的旋转进

行同步处理。我们通过 D 获取水轮机运行参数（水头、尾水高

度，导叶开度，轴流式水轮机的转轮开度，水轮机内部过流，以

及水轮机的功率调整）。通过 E/F/G/H，我们将信号传输到空化

处理器 I。处理过的数据，以及如果需要的话，和原始数据一起

保存在大容量硬盘 J 上。测试由监视电脑 K 控制，电脑 L 用来和

电站的操作员通信。 

 

现场测试需要 1 到 3 天时间准备。根据机组不同的具体情况，需

要半个小时或者是一整晚的停机时间。剩下的准备工作可以在正

常运行情况下进行。 

 

一台水轮机需要测试 20-30 个不同的功率点，需要就地控制。对

于同一水位，测量需要 2-3 小时。 

 

数据分析是基于 Korto的多维算法开发的软件进行的，数据分析

经常是递归的，大概需要 2-6 周。最后的分析结果是一份详细的

包含水轮机空化特性的报告。 

 

应用 

 

# 针对空蚀的运行优化 

# 改进水轮机空化性能 

# 预测性维护（如果水位都很稳定，测试即可，

否则就必须要有永久性的监测） 

 

应用案例：www.korto.com 

更多信息：info@korto.com 

http://www.korto.com/

