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Order modal assurance znterion

Figure 9. OMAC.



ANNEXE IV

LOGICIEL STAR

Mode d’utilisation du logiciel STAR

Le programme se sert a faire un suivi modal de systémes dynamiques non-stationnaires. l.a
méthode utihisée est nommée STAR (Short-time multi-autoregressive updating). Le principe
est de faire glisser une fenétre au sens de Gabor sur le signal et d’appliquer la méthode AR
dans chaque fenétre. Le résultat est initialisé avec un ordre du modele faible et le résultat est
récursivement mis a jour dans le temps jusqu’a épuisement des données. Entretemps, I’ordre
optimal du modele est aussi progressivement recherché car la méthode peut s’adapter avec le
changement de I'ordre. Les fréquences et taux d’amortissement sont montrés dans des
diagrammes pour donner un suivi de leur variation dans le temps.

Pour exécuter le programme, simplement a faire marcher le module Mainfile.m ou donner la
commande mainfile dans la fenétre de commande et suivre les étapes sur I’écran.

Téléchargement des données

Le fichier des données doit étre de type .mat et comprendre une variable de type matrice Nxd
ou N est le nombre d’échantillons et d le nombre des canaux (Fig. 1). Le programme
demande aussi la période d’échantillonnage en seconde.

4 Oper ]

=
T

e dats - & e BB

Fie pame briigedas M | Qper

Fles o type MAT fes [~ mat = Concel

Figure 1. Insérer des données ‘‘online".
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Insert sampling time in (s), Ts=1/200 for bridge, Ts=17200

Choix de I'ordre py initial

Le programme va chercher la valeur efficace de I"ordre. Donc on peut donner une valeur
initiale quelconque faible.

Insert initial model order, about 4-6, pO0=4

Choix de la grandeur des fenétres N

La longueur des fenétres est choisie d’au moins 4 fois la plus longue période considérée, afin
d’identifier la fréquence la plus basse.

Insert Window length, N=100 for bridge, N=100

Choix du pas d’avancement de la fenétre glissante

La fenétre va balayer le signal temporel. Le parameétre ‘s’ dépend du nombre d’échantillons
N et de la vitesse de changement des paramétres modaux. On peut choisir une fenétre égale
de 10 a 20°y du nombre d’échantillons.

Insert step of overlapping in number of samples, s=20 for bridge, s=20

Choix des bandes de fréquence a afficher

On peut choisir plusieurs bandes pour voir plusieurs fréquences une a une, ou une bande
large pour observer plusieurs fréquences a la fois. Si vous avez une connaissance a priori sur
le changement des fréquences. vous pouvez utiliser une bande pour chaque fréquence. Sinon,
vous pouvez utiliser une seule bande pour tous les fréquences.

How many frequency bands do vou want for monitoring?
A band can monitor the change of one or many frequencies but u frequency should vary

inside a band



nfreq=3

Lower bound of frequency 1(Hz) =4

Upper bound of frequency 1(Hz) =10

Lower bound of frequency 2(Hz) =10

Upper bound of frequency 2(Hz) =15

Lower bound of frequency 3(Hz) =235

Upper bound of frequency 3(Hz) =30

Choix de la limite supérieure de I’amortissement a identifier
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Parce qu’il y a un grand nombre de fréquences identifiées, la limite du taux d’amortissement
permet d’éliminer les fréquences avec un trop fort amortissement.

Insert limite of damping rate (o) to lower cut, get only modes whose damping lower then this

limite, ksillimit=10 for bridge, ksillimit=10

Le programme commence alors ses calculs. Les figures suivantes montrent ['évolution des
fréquences naturelles et amortissement dans le temps.

10

Frequency monitoring mode1 in a band
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Figure 2. Exemple de suivi de fréquence.
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Damping rate monitoring mode1 in a band
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Figure 3. Exemple de suivi de taux d’amortissement.
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ANNEXE V

BANC D’ESSAI

Les détails du banc d’essais se trouvent dans les rapports suivants :

Merlet S.. Thomas M., Lakis A. et Marcouiller L. Avril 2006, Conception d’un banc
d’essais pour modeles de turbines hydrauliques, rapport technique ETS, 41 pages.
Ruban T., Vu Viet H., Thomas M., Lakis A. et Marcouiller L. Février 2007.
Conception des structures d’essais d’interaction fluide-structure, rapport technique
ETS, 49 pages.

Volta T., Vu Viet H, Thomas M., Lakis A. et Marcouiller L. Février 2007,
Conception et réalisation d'un banc d’essai hydrauliques, rapport technique ETS, 56
pages.

Durocher. A. (2009). Intéraction fluide-structure et influence sur les parametres

modaux. Montréal, Rapport technique, Ecole de technologie supérieure: 87p.
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PLANS DU BANC D’ESSAI
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POMPE SUBMERSIBLE
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Fournisseur : AQUATECK
Model : WS7532D4

Hauteur : 28.25%

Largeur: 12,62’

Bride de sortie : 4’ 125PSI Ansi
Flange

Débit maximum: 630 GPM
Téte d’eau maximum: 60 pieds
Puissance : 7.5 HP soit 5,6 kW
Voltage : 230 V (3 phases)
Vitesse de rotation : 1750 rpm
Hélice de diamétre : 7.69 in
Maximum amps : 23.0 A
Céble d’alimentation : 104
Rendement moteur : 83%
Poids : 225 lbs soit 102 kg
Prix : 3469S
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DEBIMETRE

Fournisseur : Omega

Model : FTB760

Diamétre intérieur : 6°°, 152.4mm
Longueur : 1877, 457.2mm

Bride de sortie : 6" Pvc, 8 troues
Débit: 12-600 GPM,

45 24542 L.mn"-L

Pression max : 150 PSIa 75 °F
10 Bars 4 24 °C

Température maximum : 120 °F, 50°C
Précision : 1%

Maténiaux : PVC

Prix : 1655Sca



AFFICHEUR DU DEBIMETRE

Fournisseur : Omega

Model : DPF701
Caractéristique : afficheur et totaliseur
Dimension : 48%96*152 mm
Largeur: 12,627

Fréquence max : 30 KHz
Précision : 0,01%

Temps d’affichage : 0,3 s
Voltage : 115 ou 230 Volts ac
Poids : 454¢g, 160z

Prix : 356Sca
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