3.2.2. Model obserwacji diagnostycznej obiektu - sygnat WA

Wezmy pod uwagg konstrukcjg maszyny, ktora mozemy zmodelowac uktadem
mechanicznym o ciaglym rozktadzie masy , sztywnosci i thumienia (wspotrzedna r) , w ktorym
zachodzq zjawiska TWA, takie jak zmeczenie oqutoscmwe powierzchniowe, fretting, zuzycie
cierne itp. Zjawiska te zwigzane sa ruchomymi 1 nieruchomymi elementami i podzespotami
maszyny. Krzywe zycia tych elementéw oznaczmy przez F; (Y), i=l,...n. Uszkodzenia te, kazde
z osobna, sg zrodlem pierwotnego procesu WA, ti.  Vi(t,Y), ktory rozprzestrzenia si¢ w postaci
drgan po konstrukcji maszyny doznajac przeksztatcen czasowych ,.t”°, widmowych ,f” przez
wielo rezonansowa charakterystyke. Pierwotna przyczyna ruchu, drgan i innych zjawisk TWA w
uktadzie maszyny sa wymuszenia ruchowe typu obrotow itp.; zwigzane z konstrukcyjna realizacja
funkcji celu maszyny. Te wymuszenia ruchowe daja tzw. drgania znamionowe c (r,t,Y), ktorych
poziom i sktad widmowy zalezy od typu maszyny. Przyktadowo drgania znamionowe spre¢zarki
tlokowej sa diametralnie rozne od sprezarki wirowej. Ta suma wymuszen i odpowiedzi WA
konstrukcji daje w pewnym miejscu odbioru proces WA, ktéry oznaczmy przez A (r,t,Y). W
tym miejscu odbioru ulokowany jest przetwornik proces-sygnat (np. przetwornik przyspieszen
drgan), na ktorego wyjsciu notujemy sygnat elektryczny s (r.t, Y). Nakreslona wyzej sytuacje mo-
delowa obserwacji diagnostycznej maszyny przedstawia pogladowo rysunek 3.2. Celem
zmodelowania ilosciowego odebranego sygnatu s (r,tY) zdefiniujemy impulsowe funkcje
przejscia od miejsca i-tego uszkodzenia do punktu odbioru, czyli h (r;,t,Y), gdzie r=ri(x;,y;,z;) jest
wektorem poprowadzonym od miejsca odbioru do strefy generacji procesu WA. Jak wiadomo,
odpowiedz konstrukcji (ogédlnie uktadu mechanicznego), na dowolne wymuszenie jest splotem
pobudzenia Vi (t, Y) 1 impulsowej funkcji

S(r,8)= iebeary sugrall WA

Alrt)8) = sumaryeany proses WA
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przejscia h (ri,t,Y). Tak wigc sygnat odebrany przez przetwornik w poczatku uktadu
wspOhrzednych zgodnie z powyzszym i rysunkiem 3.2 bedzie:

s(r,t,0) = ZIh(ri ,t=T,0)V,(1,0)dT +¢(r,t,0) +n(r,t,0) =

) = (32)
= 3 h(1,,£,0) 0 V,(,0) +<(r,1,0) +n(r,1, 0),

1=1



gdzie: gwiazdka [] oznacza operator splotu po czasie dynamicznym t, c(r,t,Y ) = sygnat
znamionowy odebrany przez przetwornik, n(r,t,0) = zaktocenie - szum, niecodmiennie zwiazany z
kazda obserwacja i dziatalno$cia poznawcza czlowieka. Interpretacja tej sktadowej szumowej noze

by¢ bardzo elastyczna, od szumu nie koherentnego z Zadnym pierwotnym sygnatem uszkodzenia Vi(t,Y), az do
przypadku, gdy wszystkie sygnaty uszkodzen, z wyjatkiem jednego poszukiwanego, sa przeszkadzajacym
zaktoceniem. Wida¢ na tym przyktadzie subiektywnos¢ pojecia informacji uzytecznej i szumu, zmienna, w
zaleznosci od celu diagnozowania.



