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Imagenes de resolucidn de las palas
en operacion

Inspeccidon remota de aerogeneradores
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Hemos desarrollado una nueva tecnologia en
torno a dos objetivos:

Optimizar el rendimiento de sus aerogeneradores ...
... Y prolongar su vida util

Mas rentabilidad para su inversion...
... durante mas tiempo



inspecciones remotas
en operacion

Telemetria LIDAR
Imagen termica

Instalable en cualquier vehiculo

terrestre, aéreo, marino, ...

Visidon computacional — "i'

|§|v’-» Apuntamiento y seguimiento automatico
I l de la turbina y de las palas

Imagen 9K

ldoneo para parques
onshore y offshore







AzinmutEstacioBuje = 2%np.pl - AzinutEstacioBuje + np.pi/2
HOST = anfitrion
PORT = puerto

click=[]
elipse, rol = obtener_elipse(id cam)
CentroAspas = obtener_centrobuje(id cam,elipse,roi)

roi2 = rol

roi = [0,6,r0i2[2],r0i2[3]]

alto = roi[3]

ancho = roif2]

Centrofspas = [CentroAspas[8]-roi2[@],CentroAspas[1]-roi2[1]]

plano,rotacion_compuesta,pose = Calcula_trans_elip circ(elipse,CentroAspas)

cam = cv2.VideoCapture(id cam)

if(cam.is0pened() == False):
print("ERROR: Camara no operativa™)
exit(-1) = accesc @ 3

fgbg = cv2.bgsegm.createBackgroundSubtractorMOG()

fpsget = cum.s:t(cv!.LAP_PRBP_IPb)

wre prumerc imogesne
t_minusc = cam.read()[1]
t_minusc = cam.read()[1]
t_minusc = cam.read()[1]
t_minusc = t_minusc[roi2[1]):rol2[1]4roi2[3],rol2[0]:roi2[8]+roi2[2]]
t ninus = fgbg.soply(t minusc)

tcolor = cam.read()[1)

tcolor = tcolor[roi2[1]:roi2[1]4roi2[3],roi2[0]:roi2[0]+roi2[2]]

t = fgbg.apply(teolor)

p. olor(tcol 2.COLOY 22

t_plusc = cam.read()[1]

Nombre Tamaho

AzimutEstacloBuje 3.652779687255025
CentroAspas [277.8997241676332,
CoorBuj i [356886.6B8, 4483110,

CoorCam [356548.56, 4483042,25, 1407.

[(356964.54761E8933, 24B83131.5186663423
1485.880061315231), (356976.36 .
[(95.5, 147.0), (244,33333333333334,
(514.5, 168.0)]

Coord
Coord_Intersec
ng 9.11B94297761651242

Lpala

3185905587), ((...),
Yo CCone)s 2380 oo
5505587), ((.--

1349 v

Palas
Falasini
alto
ancho

192.168.2.156

Terminal de IPython

3| Terminal ya B3 |

In [2]: runfile( D:/INGENIO30OR/2YTHON/Aerogeneradores/PRUESA DE
PRUE )E ICEFTO BackGround.py', wdir="D:/INGENIC ¥/ PYTHON/Aeroge

RUEBA_DE_CONCEPTD')

[263.8a553820721555, 338.4761852830764, 0.6621215102337858)
1.1568772686551647¢e -89

frame = 568

7 I’

Frames por segundo: 27

Frames por segundo nominal: 25

Velocidad rotacion: 27.2

Fin!!!

In [3 runfile('D:/I} generadores
JEBA D NCEPTO Bac N

PRUEBA DE _CONCEPTO')

[263.84553820721555, 138.4761852830704, 0.6621215102337858]
1.1568772606551647¢-09

"



REMOTA EN OPERACION

MAS ECONOMICO

en la produccion de los aerogeneradores

MAS AUTONOMO

de interaccion con el personal del parque

MAS SEGURO

aproximarse al aerogenerador

MAS EFICAZ

patologias solo visibles en operacion



REMOTA EN OPERACION

Un dispositivo
dos tipologias de inspecciones:

Inspeccién visual

Inspecciéon geométrica y dinamica



SO visuAL

A .
Estado de sefializacidon Impactos con aves Suciedad Desgaste

|
: ~ Estado pararrayos Presencia de hielo Grietas

Defectos




GEOMETRICA DINAMICA

Se obtiene:
Un modelo 3D de cada pdla ...

o todo e roconide
N 3




GEOMETRICA DINAMICA

A partir de cada modelo 3D :

Secciones

Medidas de interes

Qflecha




VARIACION DINAMICA

Comparativas:



VARIACION DINAMICA

Compardativas:

De secciones

De medidas de intereés




NS0 RESULTADOS
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GRACIAS POR SU ATENCION

Octubre 2023
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