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Resumen

La contribucion de este trabajo es presentar el disefio de un
prototipo integrado por un motor de induccion, un sistema de
adquisicion de datos, acelerometros y dispositivos de control
para el paro y arranque, para generar e identificar diferentes
tipos de fallas mediante el analisis de vibraciones en el dominio:
del tiempo, de la frecuencia o frecuencia-tiempo, mediante el uso
de la transformada de Fourier, Transformada rapida de Fourier o
la transformadas de onduletas (transformada wavelet). En este
prototipo se pueden generar fallas en el motor de inducciéon
como: desbalance, diferentes tipos de desalineamiento, soltura
mecanica, y fallas eléctricas como barras rotas o anillos en corto
circuito, se presenta un ejemplo de una falla de desalineamiento
para mostrar el proceso de analisis y deteccion.



Introduccion

Los motores eléctricos demandan el 45% del consumo
eléctrico a nivel mundial, accionando bombas,
ventiladores, compresores y traccion mecanicas en
instalaciones industriales, plantas de infraestructura y
grandes edificios (Motor Summit, 2014),

Los motores generalmente no fallan instantemente, la
falla se presentan de manera gradual, es decir se
empiezan a notar caracteristicas diferentes de un motor
sano estas caracteristicas son: vibraciones, calor y ruido.
el analisis mas utilizado para evitar que un motor falle es
el monitoreo de vibraciones mecanicas En un motor la
vibracion puede ser generada por: Fallas en la parte
mecanica, Fallas Electricas o Errores humanos al realizar
mal el mantenimientos del motor.



Introduccion

Prototipos para el analisis de vibraciones se han
desarrollado por Zhaoxia et al. (2009) donde aplicando un
analisis con la Transformada de Wavelet, comparando
sincronicamente senales en el dominio del tiempo y de Ia
frecuencia.

El trabajo presentado por (Hua. 2011), realiza un disefo
para la adquisicion de datos y procesamiento de senales de
vibracion mecanica mediante el software LabVIEW.

El prototipo presentado tiene la ventaja de poder hacer
diferentes pruebas a diferentes valores de carga, y aparte
de poder hacer una analisis de vibraciones se puede hacer
un analisis de firmas de corrientes.
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» International Organization for Standardization (1995), mejor
conocida como ISO 10816-1
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Espectro de velocidad en el dominio del tiempo y de la frecuencia de
acelerometro axial (motor sin falla a 60 Hz)
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Tabla 1. Datos espectrales TRF-velocidad de un motor

de induccion trifasico sano a 60 Hz

Amplitud
Frecuencia
Posicién Armonico (mm/s)
(Hz)
R.M.S

1X 28.18 0.975x1073
Axial 2X 56.36 1.45x1073
3X 84.54 0.35x1073
1X 28.18 2.25x1073

Radial 2X 56.36 0.3x1073
3X 84.54 0.25x1073




Espectro de velocidad en el dominio del tiempo y de la frecuencia de
acelerometro axial (motor desalineado a 60 Hz)

Amplitud (mm/s) RMS
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Tabla 2. Datos espectrales TRF-velocidad de un motor de
induccion trifasico con desalineacion angular a 60 Hz

Amplitud
Posicion Armonico Frecuencia (Hz) (mm/s)
R.M.S
1X 28.18 0.87x1073
Axial 2X 56.36 0.72x1073
3X 84.54 0.68x1073




Comparacién de resultados, Tabla 1 y Tabla 2

Motor sin falla Motor desalineado

- Frecuencia | Amplitud | Posicion | Frecuencia | Amplitud
Posicion

del rotor (mm/s) del del rotor (mm/s)
del sensor

(Hz) RMS sensor (Hz) RMS

28.18 0.975x1073 28.18 0.88x1073

Axial 56.36 1.45x1073 Axial 56.36 0.72x1073

84.54 0.35x1073 84.54 0.68x1073
Comparaciones:

- El armoénico axial 1X (28.18 Hz) presenta una diferencia de —0.095x10~3 mm/s
- El armoénico axial 2X (56.36 Hz) presenta una diferencia de —0.73x1073 mm/s

- El armoénico axial 3X (84.54 Hz) presenta una diferencia de 0.33x1073 mm/s



Conclusiones

v Se lograron obtener las pruebas con la aplicacion de las técnicas de
analisis de vibraciones a diferentes rangos de carga

v' Se logro programar la interfaz HMI para la adquisicion de datos de
vibraciones mecanicas y firma de corriente eléctrica en tiempo real con |
aplicacion del controlador Compact RIO 9068, el software LabVIEW® y
MATLAB ®

v’ Para obtener resultados comparables a la norma ISO 10816-1 de
vibraciones mecanicas, es necesario analizar uno o mas motores de mayor
potencia asi como contar con una base adecuada para el montaje de este o
estos.
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