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Resumo

A manutencdo preditiva por analise da assinatura da corrente de
motores (MCSA) vem sendo reconhecida como uma ferramenta efetiva no
combate a paradas nao programadas no sentido de se aumentar a
disponibilidade de motores de inducdo e seus processos. A estimacao da
velocidade rotérica € uma das etapas necessarias para aplicacdo desta
técnica, uma vez que todas as freqiiéncias caracteristicas de falhas mecanicas
sao calculadas a partir deste parametro, direta ou indiretamente.

Uma vez que se tenha um algoritmo robusto para estimacdo de
velocidade rotérica e identificacdo de componentes caracteristicas de falhas,
torna-se possivel a implementacdo de um sistema para monitoracao remota da
condicao de operacdo de MITs que seja automatico e que demande o minimo
de esforco de andlise por parte do usuario, poupando tempo e recursos
humanos.

Em geral, os métodos de estimacao de velocidade por meio de anélise
espectral se baseiam unicamente na identificacdo da componente de
excentricidade estatica em torno da freqiiéncia de ranhuras (slot frequency). O
objetivo destes trabalhos quase sempre é a identificacdo da velocidade rotérica
para fins de controle de acionamentos e ndo especificamente a identificacdo de
componentes indicativas de falhas nas assinaturas elétricas dos MITs.

Neste trabalho é proposta uma abordagem diferente para estimacao da
velocidade rotérica. Esta abordagem se baseia no ajuste de um modelo de
assinatura elétrica do MIT ao seu espectrograma real. O modelo de assinatura
€ construido com base nas informacdes disponiveis sobre o MIT: dados de
placa, caracteristicas construtivas e caracteristicas do acionamento de que ele
faz parte. A abordagem € bastante flexivel permitindo a utilizacdo de um
modelo parcial, caso alguma informacao sobre o MIT nao seja disponivel.

O ajuste de modelo de assinatura reproduz e formaliza muito bem o
processo intuitivo e heuristico utilizado por especialistas quando da analise do
espectro de corrente de um motor cuja velocidade rotérica € desconhecida.

Nesta abordagem, o objetivo é a identificacdo da velocidade rotérica

bem como a correta identificacdo das componentes espectrais indicativas de



falhas no MIT. Assim, erros de velocidade admissiveis numa aplicacdo de
controle, mas que provoquem a identificacdo enganosa de uma componente
espectral, ndo podem ser admitidos.

A efetividade da abordagem proposta foi avaliada em laboratério e em
assinaturas de motores funcionando em ambiente industrial, demonstrando sua
validade e generalidade.

A abordagem por ajuste de modelo de assinatura constitui uma
metodologia conveniente para a solugdo de problemas de identificacdo de
padroes e extracao de caracteristicas em geral, ndo se limitando a aplicagao
descrita neste trabalho.
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