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Conclusoes gerais

O objetivo principal desse trabalho foi a comparacao de quatro al-

goritmos de subespaco para identificacdo de parametros modais, o ERA,
o ERA/DC, o OKID/ERA e o OKID/ERA/DC, estudando a robustez dos

algoritmos na presenca de vérios niveis de ruido e também variando o amor-

tecimento do sistema. As principais conclusoes gerais sao:

1.

Os resultados mostram que o OKID/ERA e OKID/ERA/DC sao mais
robustos que o ERA e ERA/DC, conseguindo identificar melhor os
parametros modais do sistema em todas as faixas de amortecimento

estudados e com baixos e altos niveis de ruido.

Os métodos usando OKID sempre conseguem diferenciar os modos

muito proximos com freqiiéncias quase idénticas.

Quanto menor é o amortecimento do sistema mecanico, ou quanto
maior seja a flexibilidade, e mais elevado o nivel de ruido nos da-
dos, mais dificil é a identificacao dos parametros modais do sistema

mecanico.

. Para sistemas com pouco amortecimento, especialmente para ¢ <1%,

o ERA é o menos eficiente, inclusive com baixos niveis de ruido,
por isso nao é recommendable usar esse método para esses sistemas.

Melhores desempenhos sao obtidos com os métodos usando OKID.

Para sistemas com grande amortecimento, todos os métodos conse-
guem identificar relativamente bem os parametros modais do sistema,
mas recomenda-se o0 ERA ou o ERA/DC, pois o tempo computacional
é menor que com os métodos usando OKID, pois para esses tltimos
precisam-se do célculo adicional dos parametros de Markov do obser-

vador.

Como mencionado no segundo objetivo deste trabalho, também foi

estudado um método de identificacao de parametros estruturais. Baseado

no exemplo estudado, pode-se mencionar as seguintes observacoes:
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1. Os resultados mostram que em teoria é possivel identificar as ma-
trizes estruturais (parametros estruturais) de um sistema mecéanico
discretizado com um nuimero finito de graus de liberdade, usando os
parametros de Markov no tempo continuo previamente identificados

usando um dos métodos de identificacao estudados.

2. Os resultados da identificacao dos parametros estruturais sao muito
sensiveis ao ruido nos dados, em especial a matriz de amortecimento.

Ja a matriz de massa parece ser a mais facil de identificar.

3. Este método de identificagao de parametros estruturais ainda tem a
limitacao na aplicacao prética pelo fato de ser necessario excitar e
fazer as medicoes em todos os graus de liberdade do sistema. Futuros
trabalhos poderiam ser desenvolvidos para tornar viavel sua aplicagao,
como o uso de observadores de estado para reduzir o nimero de

sensores necessarios.

No Capitulo 7 foram apresentados os resultados dos experimentos
realizados para identificar os parametros modais de um rotor flexivel,
primeiro no caso estatico e também a diferentes velocidades de rotacao do

rotor, concluindo que:

1. Foi possivel identificar as freqiiéncias naturais e fatores de amorteci-
mento associados aos modos de flexao do rotor, no caso estatico, com
relativamente boa aproximacao comparando com os dados experimen-

tais e com alguns resultados analiticos.

2. Quando o rotor gira numa velocidade fixa, é possivel identificar os
parametros do sistema em espaco de estados que represente a dinamica
do sistema mas que sera valida s6 para dita velocidade de rotacao.
Numa outra velocidade, o sistema identificado em espaco de estados

serd outro completamente diferente.

3. Ainda quando a distintas velocidades de rotacao obtém-se distintos
sistemas em espaco de estados, os autovalores A identificados contém
importante informacao das freqiiéncias naturais e fatores de amorte-
cimento do sistema, permitindo identificar o amortecimento viscoso e

modelar o rotor.

4. Este método de identificacao de parametros modais pode ser usado
para detectar falhas em rotores, quando a dinamica identificada
apresenta diferencias importantes em duas medigoes realizadas num

intervalo de tempo determinado.
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5. Com respeito ao algoritmo usado, nas simulacoes observou-se boa
efetividade da combinac¢ao do MAC (amplitude de coeréncia modal)
e do MRM (magnitude da resposta modal) na sele¢ao dos autovalores

certos com respeito aos autovalores pouco significativos.
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