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ИСПОЛЬЗОВАНИЕ МИКРОКОНТРОЛЛЕРА ДЛЯ ИЗМЕРЕНИЯ ЧА-

СТОТЫ ВРАЩЕНИЯ ВАЛА ГИДРАВЛИЧЕСКОЙ ПЕРЕДАЧИ ТЕП-

ЛОВОЗА 

Цель. Статья предусматривает рассмотрение процесса разработки и усовершенствования средств сбора 

тахометрических данных информационно-измерительной системы испытания гидравлических передач теп-

ловозов. Это даст возможность получения исходных данных для проведения дальнейших исследований по 

определению технического состояния гидравлических передач тепловозов. Предполагается найти решение 

задачи разработки и усовершенствования средств измерения тахометрических данных ранее созданной ин-

формационно-измерительной системы испытаний гидравлических передач тепловозов. При этом отталки-

ваться необходимо, в первую очередь, от возможности модификации уже существующего стенда испытаний 

гидравлических передач тепловозов на Днепропетровском заводе по ремонту тепловозов «Промтепловоз». 

Методика. В работе исследователями была предложена методика модификации существующего тахометри-

ческого датчика микропроцессорной автоматизированной системы стендовых испытаний гидравлических 

передач тепловозов в условиях тепловозоремонтного завода. Она действует путем обоснования выбора  

необходимого способа измерения тахометрического датчика, а также применения необходимых аппаратных 

и программных средств для реализации поставленной цели с возможностью интеграции в информационно-

измерительную систему испытаний гидравлических передач тепловозов. Результаты. Авторами спроекти-

рован и изготовлен действующий прототип датчика частоты вращения оптического типа на основе уже су-

ществующего датчика Д-2ММУ-2. После заводских испытаний с применением прототипа датчика было 

установлено необходимое и достаточное время опроса управляющего микроконтроллера датчика.  

Научная новизна. На имеющемся оборудовании стенда испытаний гидравлических передач тепловозов 

был спроектирован датчик частоты вращения оптического типа на основе уже существующего датчика  

Д-2ММУ-2. Были разработаны алгоритмы работы микроконтроллера, обрабатывающего сигналы от этого 

датчика. Проведены заводские испытания датчика. По выборке данных, полученных при испытаниях, пока-

зана возможность уменьшения частоты съема информации с датчика. Практическая значимость. Усовер-

шенствованный датчик существенно удешевляет изготовление стенда испытаний гидравлических передач 

тепловозов, а также может применяться при разработке аналогичных стендов испытаний гидравлических 

передач другой колесной техники и т. п. механизмов. Разработанный датчик имеет большую точность по 

сравнению с Д-2ММУ-2 и значительно меньшую, в сравнении с современными тахометрическими датчика-

ми, цену изготовления. Результаты измерений являются исходными данными для выполнения дальнейших 

исследований с целью определения технического состояния гидравлической передачи УГП750-1200 во вре-

мя заводских послеремонтных испытаний. 
Ключевые слова: тахометрический датчик; Д-2ММУ-2; гидравлическая передача; испытания гидропере-

дач; испытательный стенд; информационно-измерительная система 

Введение 

В Украине сегодня для выполнения испы-

таний гидравлических передач, в частности 

на тепловозоремонтных и заводах по ремонту 

военной техники, где применяются гидрав-

лические передачи, применяются морально 

устаревшие стенды, разработанные еще во 

времена СССР. Также отсутствует какая-
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либо стандартизация производства данных 

стендов. 

В рамках работы по совершенствованию и 

модернизации существующего стенда испы-

тания гидравлических передач на заводе 

ДЗРТ «Промтепловоз» было выявлено, что 

установленные на нем аналоговые контроль-

ные приборы морально устарели. На первом 

этапе разработки в соответствии с заводской 

программой испытаний были выбраны 

наиболее необходимые и критические 13 

технологических параметров, информация о 

которых, полученная от датчиков, обрабаты-

вается микроконтроллером и ПК [11].  

Информация о частоте вращения привод-

ного электродвигателя, генератора, турбин-

ного вала измеряется с помощью тахометри-

ческих датчиков Д-2ММУ-2[8], которые пе-

редают предварительно обработанный анало-

говый сигнал на специальный преобразова-

тель и далее на микроконтроллер фирмы 

ATMEL для его дальнейшей обработки и пе-

редачи по интерфейсу USB 2.0 к компьютеру 

[11]. 

Датчик Д-2ММУ-2 представляет собой не 

что иное как генератор переменного тока, 

который имеет критический недостаток – при 

достаточно низких оборотах (эксперимен-

тально установлено около 80 мин
-1

) амплиту-

да напряжения, производимая генератором, 

недостаточна для нормального безошибочно-

го измерения (при оборотах около 60 мин
-1

 

амплитуда составляет примерно 1В, а при 

2000 мин
-1

 – около 40 В). Понятно, что на 

совсем низких оборотах амплитуда будет со-

ставлять порядка нескольких десятков мил-

ливольт. Измерить такое низкое напряжение 

в условиях завода практически невозможно, 

так как, во-первых, в длинных линиях связи 

от стенда к измерительному оборудованию 

возможно гашение низкого напряжения и, во-

вторых, на заводе присутствует большое ко-

личество источников различных электромаг-

нитных помех, которые могут наводиться в 

линиях связи и ошибочно фиксироваться как 

начало вращательного движения на стенде. 

Вместо тахометрических генераторов бы-

ло предложено использовать инкременталь-

ный энкодер [2,4,5,10,13] XCC 1506PS [12] с 

избыточной точностью – 2500 импуль-

сов/оборот). Испытания показали его высо-

кую точность и надежность в диапазоне из-

мерения как достаточно низких оборотов (от 

0 до 80 мин
-1

), так и высоких (до 2000 мин
-1

). 

Но существенным недостатком данного при-

бора является трудность его монтажа на 

стенд и цена, которая является достаточно 

высокой. 

Цель 

В качестве альтернативного решения было 

предложено создать на базе корпуса датчика 

Д-2ММУ-2 собственный датчик оптического 

типа. Такое решение имеет три важных 

предпочтения: низкая цена, возможность из-

мерения низких оборотов (от 0 до 80 мин
-1

), 

возможность реализации в корпусе датчика 

Д-2ММУ-2 (или других тахогенераторов се-

рии), что не требует механической модерни-

зации стенда (которая имела место при ис-

пользовании энкодера XCC 1506PS). Также 

существенным является возможность приме-

нения для разработанного устройства незна-

чительной модификации программы управ-

ляющего микроконтроллера, созданной для 

обработки сигналов от преобразователя дат-

чика Д-2ММУ-2. 

На начальном этапе разработки датчик со-

стоял из вала, на котором находился выпол-

ненный вручную пластиковый диск с зубца-

ми, и инфракрасной оптической оптопары 

EE-SX1041 [9]. Испытания показали, что вы-

полненные вручную зубья не позволяют 

осуществлять измерения с высокой точно-

стью. Поэтому для обеспечения большей 

точности было изготовлено на промышлен-

ном оборудовании лазерным методом диск 

на 10 зубьев из акрила. Чертеж данного диска 

показан на рис. 1. 

 
Рис.1. Чертеж диска 
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Схема включения оптопары датчика поз-

воляет практически полностью исключить 

влияние времени нарастания и спадания 

фронтов (порядка нескольких микросекунд). 

Потому их влияние на работу системы изме-

рения можно опустить при теоретическом 

расчете измеряемых величин частоты враще-

ния. 

В первую очередь нужно учитывать, что 

технология изготовления измерительного 

диска является не совершенной и неизбежны 

отклонения в размерах зубьев. Далее необхо-

димо выполнить расчет зависимости инстру-

ментальной погрешности (длины дуги, пока-

занной на рис. 1) от частоты вращения. В 

первой версии алгоритма измерения частоты 

вращения, заложенной в микроконтроллер, 

фиксируется появление нарастающего фрон-

та каждого нового импульса и, как следствие, 

выполняется измерение времени периода 

сигнала. Упрощенная схема такого алгоритма 

работы микроконтроллера показана на рис. 2. 

В начале алгоритма выполняется настройка 

таймера/счетчика, сброс необходимых для 

работы флагов и обнуление переменных, 

настройка UART (необходимый для передачи 

данных в компьютер) и установка разреше-

ния прерываний. Далее выполняется беско-

нечный цикл, в котором происходит провер-

ка конца измерений. Для появления события 

конца измерений необходимо появление двух 

событий, показанных на рис. 3. 

 

Рис. 2. Упрощенная схема алгоритма работы микроконтроллера 
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Измерение 1 Измерение 2

Начальный фронт 

измерния 1

Конечный фронт    

измерния 1

 

Рис. 3. Принцип обработки сигнала от датчика 

При поступлении начального фронта сиг-

нала на вход захвата микроконтроллера воз-

никает прерывание таймера/счетчика по вхо-

ду захвата сигнала, как показано на рис. 4. 

 

Блок управления

ТСNT (2 Байта)

Таймер-счетчик

Счет

Сброс

Направление

Подавитель шума

С входа захвата сигнала 

от оптопары датчика
Детектор фронтаICR (2 Байта)

Регистр фиксации таймера/

счетчика по входу захвата

Запрос на прерывание по входу захвата сигнала

16

От тактового генератора

От предделителя

Тактовый 

сигнал

Запрос прерывания по переполнению таймера/счетчика

Рис. 4. Упрощенная структурная схема таймера/счетчика 

В обработчике этого прерывания выпол-

няется фиксация содержимого тайме-

ра/счетчика и количества его прерываний по 

переполнению в специальные переменные. В 

случае же прерывания по захвату конечного 

фронта измерения, также фиксируется со-

держимое таймера/счетчика и количества его 

прерываний по переполнению в специальные 

переменные и, далее, запрещается прерыва-

ния по входу захвата сигнала, устанавливает-

ся флаг завершения измерений. 

Установленный флаг завершения измере-

ний сообщает основной программе микро-

контроллера о конце измерений. И, далее, 

выполняется: сброс флага завершения изме-

рений, подпрограмма расчёта частоты оборо-

тов в мин
-1

, выдача результатов измерений на 

индикатор и отправка по UART. В конце раз-

решаются прерывания по входу захвата сиг-

нала, что и разрешает новое измерений, а 

также переводит микроконтроллер в режим 

ожидания конца измерений. 

Программа прерывания таймера/счетчика 

по переполнению служит для подсчета коли-

чества переполнений таймера/счетчика в 

специальной переменной, а также для ини-

циирования конца измерений с нулевым ре-

зультатом при условии отсутствия сигнала на 

входе захвата сигнала более 6 с. 
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Расчет частоты оборотов выполняется по 

следующей формуле: 

    
1

1

65535 65535
cpu

к к н н

f
f T f T

k


 

 
   

 

60  [мин
-1

], 

где ω – частота вращения [мин
-1

]; fcpu – ча-

стота тактового генератора [Гц]; k – делитель 

частоты таймера/счетчика; fк, fн – количество 

переполнений таймера/счетчика в конце и 

начале измерений соответственно; Tк, Tн – со-

держимое таймера/счетчика в конце и начале 

измерений соответственно. 

Был выполнен расчет влияния задержки, 

которую вносит данный алгоритм при вы-

полнении измерений. Было установлено, что 

выполнение всех ассемблерных команд, за-

действованных в измерениях, составляет  

~ 6,75 мкс. Данной погрешностью εΔ можно 

пренебречь, так как, например, при частоте 

вращения 1500 мин
-1 

период измеряемого 

сигнала составляет 40 мс. 

Для упрощения вычислений будет приня-

то, что люфт вала, на котором находиться 

диск, пренебрегается. 

Методика 

Частота вращения рассчитывается по сле-

дующей формуле: 

1
60

T
  [мин

-1
], 

где ω – частота вращения [мин
-1

]; T – пе-

риод вращения [c]. 

Так как диск разделен на 10 секторов с 

длинной дуги L, то с учетом данного факта в 

расчете частоты вращения получится: 

теор 60
2

L

R
  

 
[мин

-1
],      (1) 

где ωтеор – теоретическая частота враще-

ния [мин
-1

]; L – длина дуги [мм]; R – расстоя-

ние от центра диска до середины высоты зуба 

[мм]; τ – время прохождения инфракрасного 

луча оптопары дуги L (период сигнала) [с]. 

Единственной переменной, от которой 

будет зависеть расчет теоретической частоты 

вращения, будет длина дуги, которая может 

отличаться от теоретической, за счет по-

грешности изготовления зубчатого диска. 

Допустим, что фактическая длина дуги 

равна L
*
, тогда подставив L

* 
в (1) получим 

фактическую частоту вращения: 
*

факт 60
2

L

R
  

 
[мин

-1
].        (2) 

Абсолютная погрешность будет иметь 

следующий вид: 

теор факт   [мин
-1

].      (3) 

Подставив (1) и (2) в (3) получается: 

факт
L

LL


  

 
[мин

-1
],       (4) 

где ΔL – разница между фактической и 

теоретической длиной дуги L [мм]; Δ – абсо-

лютная погрешность [с]. 

Относительная погрешность, исходя из 

(4), будет иметь следующий вид: 

L L

LL L

 
  

 
. 

Необходимо выполнить следующий рас-

чет с такими допущениями: погрешность в 

длине дуги составляет ±2 мм с шагом 0,1 мм. 

На рис. 5 представлен график зависимости 

относительной погрешности частоты враще-

ния от погрешности фактического размера 

зуба при изготовлении (фактической длины 

дуги L по центру зуба). 
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Рис. 5. График зависимости относительной погрешности частоты вращения от погрешности фактическо-

го размера зуба при изготовлении 

Из графика на рис. 5 видно, что при от-

клонении L от теоретического размера на  

± 2 мм относительная погрешность будет со-

ставлять не более 17 %. Технология изготов-

ления диска предполагает именно такие рас-

хождения фактической и теоретической дли-

ны L. Исходя из полученных данных, можно 

утверждать, что при использовании алгорит-

ма измерений (см. рис. 2) при максимально 

возможной частоте вращения 1500 мин
-1

 мо-

жет возникнуть абсолютная погрешность  

~ ± 255 мин
-1

.  

Для уменьшения влияния рассмотренной 

выше погрешности было решено модифици-

ровать алгоритм измерений путем получения 

среднего значения 10 измерений (то есть по-

лучать приблизительное значение частоты 

вращения за один оборот диска, а не за про-

хождение дуги L ). 

Дальнейшая модификация алгоритма сво-

дится к следующему: при появлении первого 

импульса от датчика таймер/счетчик должен 

реагировать по входу захвата как ранее. А 

при появлении фронта следующего импульса 

он должен не заканчивать подсчет времени 

периода сигнала, а продолжать считать до 

тех пор, пока не будет достигнуто необходи-

мое количество импульсов и лишь потом 

останавливаться и выполнять расчет частоты 

вращения. 

Понятно, что оптимальное число импуль-

сов при котором полученная выборка часто-

ты вращения не искажается и не теряет ре-

презентативность неизвестно.  

Для определения необходимого и доста-

точного количества импульсов необходимо 

учитывать, что равномерное вращение не 

даст необходимой информации. Поэтому бы-

ли использованы данные равномерного уско-

рения, полученные при реальных заводских 

испытаниях при работе алгоритма с подсче-

том суммы периодов десяти сигналов (хотя в 

таких данных и присутствует дополнитель-

ная погрешность 
i

 , но для последующих 

расчетов она не критична). 

Для конкретно рассматриваемого случая 

равномерное ускорение будет представлено 

следующей формулой: 

a
t t

 
 
 

[мин
-1

/с
2
], 
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где a – ускорение [мин
-1

/с
2
];  – прирост 

частоты вращения за время t [с]. 

Будет рассмотрен бесповторный отбор 

данных [1, 6, 7] (предполагается, что при 

равномерном ускорении нет одинаковых ре-

зультатов в выборке частот вращения, гене-

ральная совокупность которых и будет рас-

смотрена). 

В данном случае дисперсия рассчитывает-

ся по формуле: 

1

( )

1

n

i

i

n



 

 



, 

где – дисперсия; i – i-е измерение ча-

стоты вращения [мин
-1

];   – среднее ариф-

метическое  частоты вращения выборки n-

размерности [мин
-1

]; n – размер выборки рас-

сматриваемых ускорений (генеральная сово-

купность). 

Средняя квадратичная погрешность   

выборки при бесповторном отборе имеет вид 

[1]: 

2 *

1
n

n n

 
   

 
,  (5) 

где n
*
 – размер необходимой и достаточ-

ной выборки из генеральной совокупности n. 

В данном случае абсолютная погрешность 

будет иметь вид: 

t   [мин
-1

],     (6) 

где  – абсолютная погрешность; t – ко-

эффициент Стьюдента. 

Коэффициент Стьюдента находится по 

таблице из [6] и для доверительной вероят-

ности α = 95 % равен 1,98. 

Подставив (5) в (6) и проведя необходи-

мые преобразования, можно получить фор-

мулу для расчета необходимого размера вы-

борки n
*
 из генеральной совокупности n: 

2 2
*

2 2 2

t n
n

n t



  

. 

Для генеральной совокупности равной 

1657 отсчетов. После проведения расчетов 

был получен результат, представленный на 

рис. 6. 

Расчет абсолютной погрешности гене-

ральной совокупности выполняется без учета 

отбора выборки n
*
 по формулам: 

 
2

*

1

1

( 1)

n

i

in n 

   

 , 

где μ
*
 – средняя квадратичная погреш-

ность. 
* * t    , 

где Δω
*
 – абсолютная погрешность.

 
Рис. 6. График зависимости абсолютной погрешности частоты вращения от размера выборки n

*
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Абсолютная погрешность использованной 

генеральной совокупности (без учета отбора 

выборки n
*
) равной 27,94 мин

-1
. Как видно из 

рис. 6 при этом n
*
≈208. Исходя из этого, 

можно утверждать, что выборка n
* 

является 

репрезентативной и не искажает генеральную 

совокупность n, при выборке только каждого 

8-го отсчета из n (1657/208≈8). Близкие ре-

зультаты были получены при обработке дру-

гих выборок. 

Изменения инструментальной и методи-

ческой погрешностей, которые могут быть 

следствием пропуска отсчетов, требует даль-

нейших исследований. 

Результаты 

На основе имеющегося оборудования 

стенда испытаний гидравлических передач 

тепловозов был спроектирован датчик часто-

ты вращения оптического типа на основе уже 

существующего датчика Д-2ММУ-2. На ос-

нове заводских испытаний с применением 

прототипа датчика было установлено необ-

ходимое и достаточное время опроса управ-

ляющего микроконтроллера датчика, что 

позволило внести изменения в алгоритм из-

мерений. 

Научная новизна и практическая  

значимость 

На основе имеющегося оборудования 

стенда испытаний гидравлических передач 

тепловозов был спроектирован датчик часто-

ты вращения оптического типа на основе уже 

существующего датчика Д-2ММУ-2. Были 

разработаны алгоритмы работы микро-

контроллера, обрабатывающего сигналы от 

этого датчика. Проведены заводские испыта-

ния датчика. По выборке данных, получен-

ных при испытаниях, показана возможность 

уменьшения частоты съема информации с 

датчика. Разработанный датчик существенно 

удешевляет разработку стенда испытаний 

гидравлических передач тепловозов, а также 

может применяться при разработке анало-

гичных стендов испытаний гидравлических 

передач другой колесной техники и подоб-

ных механизмов. Разработанный датчик име-

ет большую точность по сравнению с  

Д-2ММУ-2 и значительно меньшую, в срав-

нении с современными тахометрическими 

датчиками, цену изготовления. Результаты 

измерений являются исходными данными 

для выполнения дальнейших исследований с 

целью определения технического состояния 

гидравлической передачи УГП750-1200 во 

время заводских послеремонтных испытаний. 

Выводы 

На основе имеющегося оборудования 

стенда испытаний гидравлических передач 

тепловозов был спроектирован датчик часто-

ты вращения оптического типа на основе уже 

существующего датчика Д-2ММУ-2. Были 

рассмотрены возможные источники погреш-

ности измерений нового датчика. Был вы-

полнен расчет инструментальной погрешно-

сти вносимой технологией изготовления дат-

чика и было установлено, что текущий алго-

ритм обработки сигнала от датчика не со-

вершенен и требует доработки. Предложен 

усовершенствованный алгоритм. На основа-

нии заводских испытаний датчика был вы-

полнен расчёт необходимой частоты опроса 

управляющего микроконтроллера датчика с 

компьютера с целью корректировки алгорит-

ма вычисления частоты оборотов. 
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ВИКОРИСТАННЯ МІКРОКОНТРОЛЕРА ДЛЯ ВИМІРЮВАННЯ  

ЧАСТОТИ ОБЕРТАННЯ ВАЛА ГІДРАВЛІЧНОЇ ПЕРЕДАЧІ  

ТЕПЛОВОЗА 

Мета. Стаття передбачає розгляд процесу розробки та вдосконалення засобів збору тахометричних да-

них інформаційно-вимірювальної системи випробування гідравлічних передач тепловозів. Це дасть можли-

вість отримання вихідних даних для проведення подальших досліджень із визначення технічного стану гід-

равлічних передач тепловозів. Передбачається знайти вирішення завдання розробки і удосконалення засобів 

вимірювання тахометричних даних раніше створеної інформаційно-вимірювальної системи випробувань 

гідравлічних передач тепловозів. При цьому відштовхуватись потрібно, в першу чергу, від можливості мо-

дифікації вже існуючого стенду випробувань гідравлічних передач тепловозів на Дніпропетровському заводі 

по ремонту тепловозів «Промтепловоз». Методика. У роботі дослідниками була запропонована методика 
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модифікації існуючого тахометричного датчика мікропроцесорної автоматизованої системи стендових ви-

пробувань гідравлічних передач тепловозів в умовах тепловозоремонтного заводу. Вона діє шляхом обґрун-

тування вибору необхідного способу вимірювання тахометричного датчика, а також застосування необхід-

них апаратних та програмних засобів для реалізації поставленої мети з можливістю інтеграції в інформацій-

но-вимірювальну систему випробувань гідравлічних передач тепловозів. Результати. Авторами спроекто-

ваний і виготовлений діючий прототип датчика частоти обертання оптичного типу на основі вже існуючого 

датчика Д-2ММУ-2. Після заводських випробувань із застосуванням прототипу датчика був встановлений 

необхідний і достатній час опитування керуючого мікроконтролера датчика. Наукова новизна. На наявно-

му обладнання стенду випробувань гідравлічних передач тепловозів був спроектований датчик частоти обе-

ртання оптичного типу на основі вже існуючого датчика Д-2ММУ-2. Були розроблені алгоритми роботи 

мікроконтролера, який займається обробкою сигналів від цього датчика. Проведені заводські випробування 

датчика. За вибіркою даних, отриманих при випробуваннях, показана можливість зменшення частоти зні-

мання інформації з датчика. Практична значимість. Удосконалений датчик істотно здешевлює виготов-

лення стенда випробувань гідравлічних передач тепловозів, а також може застосовуватися при розробці ана-

логічних стендів випробувань гідравлічних передач іншої колісної техніки і т. п. механізмів. Розроблений 

датчик має більшу точність у порівнянні з Д-2ММУ-2 і значно меншу, в порівнянні з сучасними тахометри-

чними датчиками, ціну виготовлення. Результати вимірювань є вихідними даними для виконання подаль-

ших досліджень із метою визначення технічного стану гідравлічної передачі УГП750-1200 під час заводсь-

ких післяремонтних випробувань. 
Ключові слова: тахометричний датчик; Д-2ММУ-2; гідравлічна передача; випробування гідропередач; 

випробувальний стенд; інформаційно-вимірювальна система 
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USE OF MICROCONTROLLER FOR MEASURING SHAFT SPEED  

OF DIESEL LOCOMOTIVE HYDRAULIC TRANSMISSION 

Purpose. The article considers the process of development and improvement of tachometer data collectors for 

the data-measuring diesel locomotive hydraulic transmission test system, which will give the possibility of obtaining 

the source data to conduct further studies of the technical condition of diesel locomotive hydraulic transmission. It is 

supposed to provide a solution to the problem of development and improvement of tachometer data measuring tools 

of the previously created data-measuring diesel locomotive hydraulic transmission test system, starting out from the 

possibility of modification of the existing locomotive hydraulic transmission test-bench at the Dnepropetrovsk Die-

sel Locomotive Repair Plant «Promteplovoz». Methodology. The researchers proposed in the work a method of 

modifying the existing tachometer sensor of the automated microprocessor system for the locomotive hydraulic 

transmission test-bench in the conditions of a diesel locomotive repair plant. It is applicable by substantiating the 

choice of the required tachometer sensor measuring method, as well as by using the necessary hardware and soft-

ware to accomplish the goal with the ability to integrate into the data-measuring system for diesel locomotive hy-

draulic transmission testing. Findings. The available equipment of the locomotive hydraulic transmission test-bench 

allowed for design of the optical type speed sensor based on the existing sensor D-2MMU-2. The factory testing 

with the use of a sensor prototype resulted in determination of the required and sufficient sampling time for sensor 

operating microcontroller. Originality. The available equipment of the locomotive hydraulic transmission test-

bench allowed for design of the optical type speed sensor based on the existing sensor D-2MMU-2. We developed 

the operation algorithms for the microcontroller that processes the signals from this sensor. The sensor was factory-

tested. According to the data sample obtained during the tests, we showed the possibility of reducing the sensor in-

formation retrieval frequency. Practical value. The designed sensor significantly reduces the cost of development of 
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the diesel locomotive hydraulic transmission test-bench, besides it can be used when developing similar hydraulic 

transmission test-benches of other wheeled vehicles and the like. The designed sensor has a greater accuracy than 

that of D-2-2MMU and considerably lower production cost in comparison with current tachometer sensors. The 

measurement results are input data to perform further studies in order to determine the technical condition of 

UGP750-1200 hydraulic transmission during the factory post-repair testing. 

Keywords: tachometer sensor; D-2MMU-2; hydraulic transmission; hydraulic transmission test; test-bench; da-

ta-measuring system 
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