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RESUMO

A ciência tem dedicado especial atenção nos últimos  anos à construção de modelos matemáticos capazes de representar o comportamento dinâmico dos mais variados  tipos de sistemas. Particularmente, no caso dos sistemas mecânicos vibratórios, tem-se que descrever matematicamente seu comportamento dinâmico, partindo de modelos físicos preestabelecidos. Desta  forma, escrevem-se as chamadas equações do movimento, com base nas leis básicas que regem os fenômenos envolvidos. A análise dinâmica, feita em seguida, depende da integração de tais equações, o que pode ser feito tanto por métodos analíticos como numéricos. Entretanto, comumente, nas equações diferenciais representativas dos sistemas dinâmicos, alguns parâmetros são desconhecidos, geralmente pela impossibilidade ou inviabilidade de obtenção de  seus  valores através de medidas diretas das grandezas físicas que eles representam dentro do modelo. É dentro do contexto  acima  que  recorrem-se  a técnicas de identificação de parâmetros onde procura-se determinar os  valores desconhecidos,  pela  manipulação  dos sinais  de  excitação,  de resposta  e das variáveis  de  estado do  sistema. Neste trabalho, utilizam-se as chamadas  funções ortogonais. Os processos de identificação a partir destes tipos de funções começam com a construção de uma matriz operacional para a  integração  de  vetores  de   bases ortogonais, o que  permite  a  conversão  de  um  conjunto  de equações diferenciais em um conjunto  de  equações  algébricas que  é então  resolvido   para   se   obter   os   parâmetros desconhecidos. As funções de Walsh, Block  Pulse, Fourier e polinomiais de Chebyshev, Jacobi, Legendre, Laguerre e Hermite têm  sido utilizados para identificação dos  parâmetros do sistema. A variação de algum desses parâmetros indica a ocorrência de uma possível falha no sistema. Neste trabalho, utilizou-se as Funções de Fourier e o método de identificação proposto pode utilizar qualquer  tipo de resposta no tempo, seja em relação ao deslocamento, velocidade ou aceleração. 

Seja a equação de movimento para um sistema linear, invariante no tempo:
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 é o vetor das forças de excitação. 

A identificação de parâmetros foi feita em um sistema de três graus de liberdade como mostrado na figura (1), sendo os sinais das respostas obtidas, mostrados na figura (2).


 Os resultados da fig. (2) foram simulados, mas podem ser obtidos através de medidas feitas na própria estrutura e a partir desses resultados podem-se determinar os parâmetros do sistema, [M], [C] e [K]. A Tabela (1) apresenta os resultados da Identificação dos parâmetros e os valores utilizados na simulação foram: M1=5 Kg ,M2=5 Kg, M3=5 Kg, C1=20 Ns/m,C2=30 Ns/m, C3=40 Ns/m, C4=50 Ns/m, K1=600N/m, K2=500 N/m, K3=400N/m, K4=400 N/m, x1(0)=0.025 m, x2(0)= -0.075m, x3(0)=0 m, xp1(0)= 2 m/s, xp2(0)= -2 m/s, xp3(0)=0 m/s.
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       Fig. (1) Sistema de Mesas Vibratórias                                      Fig. (2) Respostas do Sistema  de  três

                                                        
                    graus de liberdade

Tabela (1) Resultados da Identificação dos Parâmetros

	Modo
	Parâmetros
	Valores teóricos
	Valores identificados
	Diferença percentual (%)

	1
	W natural (rad/s)
	7.722
	7.729
	0.36

	
	W amortecida (rad/s)
	7.393
	7.403
	0.44

	
	ξ
	0.288
	0.287
	0.35

	
	Modo de vibrar
	-0.408 –0.402i 
	-0.421 –0.413i
	              2.96

	2
	W natural (rad/s)
	15.447
	15.751
	1.19

	
	W amortecida (rad/s)
	10.196
	9.928
	2.64

	
	ξ
	0.751
	0.740
	1.47

	
	Modo de vibrar
	0.697 –0.129i
	0.668 –0.121i
	4.22

	3
	W natural (rad/s)
	15.293
	15.835
	3.54

	
	W amortecida (rad/s)
	13.508
	14.075
	4.10

	
	ξ
	0.469
	0.477
	1.71

	
	Modo de vibrar
	   -0.592 +1.296i
	0.563 –0.358i
	0.80



Pode-se concluir que os resultados obtidos foram muito bons, podendo-se aplicar a técnica de Identificação de Parâmetros na detecção de falhas de sistemas mecânicos. 
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