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  چکيده
ز راه  دور  از آخرين ساختار سيستم های عيب يابی  پيشرفت نموده و سيستم  عيب يابی ا، در سال های اخير

از اين رهگذر نرم افزار های مختلفی قدم در عرصه ی صنعت . دستاوردهای پيشرفت تکنولوژی در صنعت می باشد
اين داده ها آناليز شده . گذاشتند که وظيفه ی آن ها ارسال داده ها، پردازش و نمايش آن ها برای کاربر می باشد

ی ن چگونگی عملکرد يک سيستم پيچيده در اين مقاله برای بيا. ود مشخص  می ش ،وعيب دستگاه توسط متخصص
 ،در سيستم  عيب يابی از راه  دور .استفاده شده است CORBAاز نرم افزار  ،عيب يابی از راه دور ماشين آلات دوار

ه ی زمانی، به طوری که در هر لحظه می توان با مراجعه به چارت تهيه شده در يک باز ؛داده ها بايگانی می شوند
متخصصين عيب . پيشرفت عيب های ماشين را مشاهده نمود و به اين ترتيب زمان خرابی ماشين را پيش بينی کرد

يابی از راه دور از فاصله ی زياد روی ماشين آلات يک يا چند واحد صنعتی نظارت داشته و علاوه بر عيب يابی 
  .ها که در آن واحد فعاليت می کنند، پاسخ می دهند پرسش های تکنسين اشين آلات آن واحد صنعتی به تمامم

  
  

.CORBA پايش بهبود ساختار ال،عيب يابی از راه دور، پردازش سيگن: واژه های کليدی،   
  

 

 مقدمه
، به نگهدارینوع  ماشين آلات داشته باشند واين  عملکرددرکی دقيق از فرآيند های توليد و مديران کارخانه ها انتظار دارند

  .مين کننده و قابل دسترسی نياز داردأات تتجهيز
، عينی وعملی دامنه ی گسترده ای از اطلاعات به منظور گرفتن تصميم پردازش شده ی مطلوب،، های صنعتی مدرندرواحد

  .ب يابی بر پايه ی ارتعاش است، عيمؤثريکی از روش های کاربردی و. د می باش  در دسترس
  :شين آلات دوار صادق استبه طور کلی سه واقعيت در مورد ما

  .همگی دارای لرزش می باشند -۱
  .، گواه بر جدی تر شدن عيب داردافزايش در ميزان ارتعاش -۲

                                                 
 ت علمی گروه مکانيک ماشين های کشاورزی دانشگاه فردوسی مشهدأعضو هي ١
 دانشجوی کارشناسی مکانيک ماشين های کشاورزی دانشگاه فردوسی مشهد ٢

۴۶۶
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  .دارد را سيگنال  منحصر به فرد خود هر المان دوار محرک، -۳
  د؟نقرار می گيراين سه واقعيت و راه حل های کنترل وضعيت ، از طريق مديران واحد های صنعتی مورد استفاده  چگونه

  :وضعيت -
کاهش هزينه های  درشرايط بهينه، درمدت زمانی که دستگاه ها بدون مشکل کار می کنند، موجبنگهداری ماشين آلات 

  .بهره وری می شودافزايش سود و و و تعميرات نگهداری
  :مديريت -

نگهداری ماشين های صنعتی به ه می رسد و آن به نتيجتر از ديگر راه ها  کنترل وقايع سريعبه منظور  يک استراتژی مديريتی
  .بهبود در بهره وری می شود است که سبب صورت نگهداری پيش بينانه

  :راه حل ها -
  .نياز های مشتری قابل دسترسی می باشد شناختبرای کاربردی از راه حل های جامع ساده و یطيف

 
شين های ما در به هر حال .تی مورد توجه قرار می گيرندراحه ارتعاش ب صدا و صنعتی در ماشين آلات اغلب به طور کلی

فن ها، توربين های گازی ، توربين های بادی توليد کننده ی برق ، ژنراتور ها، کمپرسورها،   WΜ۲۵ ازبا توان بيشتر  سنگين
اقان، سيستم سرعت شفت ، نسبت جرم بدنه ی ياتاقان به قطر شافت، نوع يات .اوليه مشهود نيستند عيب های و پمپ ها

 .ثر می باشندؤبر زمان بروز عيب مهمگی  ،آزمايشگاهی و غيره

با قابليت اندازه گيری ارتعاشات نياز  يیبرای تعيين ، تشخيص وجداسازی شرايط در المان های دوار پيچيده به سنسورها
  .دنزمان اندکی آناليز شومدت ند درنداده های ذخيره شده می توا.داريم

ده ، حق تقدم ماشين آلات را در عيب يابی مشخص می کند تا بتوان نگهداری را به صورت برنامه ريزی شده اين روش اثبات ش
  .]۱[وضعيت بخش توليد خواهيم بود بهبود در اين صورت شاهد  .انجام داد

) آنلاين(راه دور  جهت نيل به اهداف مذکور از روش های گوناگونی استفاده می کنند که در اين مقاله تنها روش عيب يابی از
.مورد بررسی قرار می گيرد  

  ):آنلاين(سيستم های گردآورنده ی اطلاعات از راه دور
 یکه عيب يابی از راه دور ، راه حلدر می يابيم می شود،  و مشکل پيچيده هنگامی که عيب يابی تجهيزات مکانيکی بسيار

 ی، سيستميک سيستم عيب يابی از راه دور .کی می باشدها واجزای پيچيده ی مکاني مناسب برای تشخيص عيب در سيستم
اين اد پيچيدگی وتنوع در تنوع در کاربردهای عيب يابی ازراه دور باعث ايج.چند منظوره ،فراگير وتوزيع شده می باشد و پايدار

  :کاربران عيب يابی از راه دور شامل  .است گرديده سيستم
  .می باشند ،ت مختلف مديران و متخصصين تشخيص عيوب از طريق اينترنتکارشناسان فنی و حرفه ای در صنعت ، طبقا

نيز وجوه مشترک تصويری  اوت واز سيستم های عامل متف نياز دارند و مختلفی اطلاعات کاربران عيب يابی از راه به
بين واحد ها در ايستگاه  کاربران کدهای از پيش تعيين شده را به منظور ارتباط همچنين .کننده می استفاد  ، )UGIs١(کاربر

 در سيستم های پيچيده .قواعد و فرمت هايی را برای مبادله ی پيام ها تعريف می کنند ،اين کدها.اخذ می نمايند ،های مختلف
و در نتيجه تأثير طراحی صنعتی در سطح وسيع و گسترده، تماس نقطه به نقطه خطر افزايش پيچيدگی سيستم را بالا برده  ی

  .سيستم يکپارچه را کاهش می دهد و توسعه در
  :از سه سطح تشکيل شده استعيب يابی از راه دور سيستم

  ١سطح دور از منطقه - ۳ ٣سطح واسطه - ۲ ٢سطح کارخانه -۱

                                                 
1 User Graphical Interfaces 
2 Factory-level 
3 Proxy-level 

۴۶۷
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دريافت  ،می باشد بنابرنياز های شخصی آنهارا که  هدفمندکه در نهايت مشتری ها انواع مختلفی از اطلاعات وسرويس های 
  :است شرح ذيلهرسطح به  عملکرد.می کنند

به عنوان  کامپيوتر وبعضی از ايستگاه های کاریوضعيت می باشند  پايشدارای سيستم در سطح کارخانه ، ماشين ها  -۱
فنی و حرفه ای به انجام آناليز و پردازش  تکنسين های در اين سطح.دندر همين سطح قرار دار های منحصر به فرد نيز ترمينال

انجام اين اهداف ، به منظور.، تجزيه وتحليل کردن و عيب يابی وضعيت ماشين نياز دارنداج مقادير مشخصگنال ها، استخرسي
به هر حال اين اطلاعات نامعلوم از ماشين برای .از هرنقطه ی تست داشته باشند را سيگنال های اوليه يستیمتخصصين با

عيب يابی توسط سنسور های مختلفی انجام می پذيرد که از در اين سطح .بسيار مفيد استجهت آناليز وعيب يابی مديريت ،
، سنسور دما  سنج شتاب ارتعاشی، سنسور سرعت سنج جابجايی سنج، سنسور ارتعاشی آن جمله می توان به سنسور ارتعاشی

  .نمود سنسور صوت اشارهو 
تشخيص عيب به صورت مرتب  سيگنال، به موقع ، پردازشکشف به موقع داده هادرسطح کارخانه بيشتر با تکنسين ها

اين  هنگامی که کاربران جهت راه اندازی ماشين ها نياز به اطلاعات دارند،.سر و کار دارند ،عيب يابی دقيق وتراکم دادهوباقاعده
 .بفرستد کاربران کارخانه است که اطلاعات را بدست آورده وآنها را برایمرکز عيب يابی  ی وظيفه

هر .می باشد، برقراری ارتباط بين ترمينال متصل به شبکه و برنامه های کاربردی سرور واسطهدر سطح  وظيفه ی اصلی – ۲
از  به سطح کارخانه متصل است و و شبکه برقرار می کند، نرم افزاری که اتصال بين برنامه ی کاربر بخش در اين سطح ،ازطريق

  . رنت به سطح دور از منطقه اتصال می يابدطريق اينت
  .پردازشگر برمی گرداندسرور به استگاه های و پاسخ ها را از می فرستد سرورياز ها را از تمام کاربران به ن ،اين سطح

سپس اين .، تشکيل شده استداده های اصلی حاصل ازاطلاعات دريافتی از سطح کارخانهسطح واسطه ، از انواع مختلف 
دراين مقاله قصد نداريم به اين  می يابند کهسازمان  ،یقوانين ترکيباساس شماری اطلاعات استخراج وجمع آوری شده بر

ماشين آلات ، عيب يابی وپيشگويی وضعيت  قادرند در مدت طولانی سازمان يافته و جمع آوری شدهاطلاعات . قوانين بپردازيم
 اين سطح دارای.دساز ی در آينده را ممکن میاطلاعات ونيز تصميم گير جمع آوری شده ، استخراج داده های.را انجام دهند

rebrows Web ،sending mail  ،FTPمی باشد  ٢.  
در سطح دور از منطقه ،طبقه ی مديريت ارشد ومتخصصين عيب يابی از راه دور ، از کار بران اصلی می باشند؛زيرا آنها  -۳

به از عيب يابی ماشين ها طبقه ی مديريت ارشد به نتايج حاصل  .مانند کاربران سطح کارخانه، در محل حضور فيزيکی ندارند
سپس تصميمات بر مبنای نوع مشکلاتی که ماشين ها دارند . آگاهی ازشرايط کاری آنها وعملکرد متخصصين نياز دارند منظور

متخصصين عيب يابی از راه دور قادرند با فرستادن نتايج مورد نياز کاربران در مورد عيب يابی از راه دور يا هر .اخذ می شود
 .]۲[ی مورد نياز ، به آنها پاسخ دهندب يابسرويس عي

 
 CORBA نرم افزار     

  .می باشد Common Object Request Broker Architecture٣اين اصطلاح مختصر شده عبارت 
ان برنامه ب، محدود به يک ز)RMI )Remote Methode Invacationاين تکنولوژی برخلاف برخی از سيستم ها مانند 

ديگر ارتباط کو به کمک آن می توان سيستم های نرم افزاری گوناگون را در محيط های گسترده به ينويسی مشخص نيست 
نگاشت های .نوشته شده است تعريف می گردد IDL٤، که به زبان )interface(از طريق رابط  CORBAسرويس های  .داد

IDL  شده استبرای بسياری از زبان های برنامه نويسی تعريف.  

                                                                                                                                                         
1 Remote-level 
2 File Transfer Protocol       برای انتقال داده بين کامپيوترها در شبکه  Ip/Tcpاستاندارد  
 ساختار واسطه گر شئ گرا 3
4 Interface Definition Language 

۴۶۸



 
 

CMFD 2010,  ١٣٨٨اسفند  

 CORBA شياء نرم افزاری اين امکان را می دهد که درخواست هايی به مقصد اشياء نرم افزاری راه دور ارسال کنند و به به ا
می توان بين سيستم های راه  CORBAبه کمک نرم افزار . اين ترتيب متد های شئ نرم افزاری راه دور را فراخوانی نمايند

  .دور به تبادل داده اقدام نمود
، درخواست های فراخوانی متد ها به CORBAو سرويس های  CORBAی بين ايستگاه های پردازشگر در ساختار ارتباط

از طرف ديگر تراکنش . با يکديگر ارتباط می يابند IIOP٢اين اشياء از طريق پروتکل . انتقال می يابند ORB١اشيائی به نام 
در مواقعی که يکی از طرفين  ٤ HTTPيگر نظيريا پروتکل های د TCP٣قابليت جاری شدن بر بستر پروتکل  IIOPهای 

در سيستم عيب يابی به عنوان يکی  CORBAبه هر ترتيب اجرای نرم افزار . ، را دارندارتباط پشت ديوار آتش واقع شده است
در بهبود اين برنامه  .از توابع برنامه نويسی برای ايجاد ارتباط بين اجزاء شبکه، به طور چشمگيری پيشرفت را آسان می کند

را در شکل مشاهده  CORBAساختار نرم افزار . ]۳[نظارت از راه دور و تشخيص خطا ها در تجهيزات مکانيکی کاربرد دارد
  .می کنيد

 

 
( ]۲[ CORBA (ساختار واسطه گر شئ گرا  : ۴شکل   

 
CORBA ساختار سيستم عيب يابی از راه دوربر پايه ی 

 
 سنگينودر شرکت هايی انجام می شود که دارای چندين دستگاه ماشين  ختاربودههدف اين سيستم، اجرای کنترل بهبود سا

ظاهر شود ويا زمان تعمير ساليانه فرا  عملکردشانکه مشکلی در  زمانیاين دستگاه ها تا .فرز  باشند ومانند توربين ، آسياب 
  .برسد، همچنان کار می کنند

هر .ار حفاظت آماده است تا عيب ها ونقص های ماشين ها را تشخيص دهدعيب يابی از راه دور ، مبتنی بر بهبود ساختمرکز
مرکز عيب يابی جايی است که متخصصين فنی وحرفه ای ماهر در آن در .کارخانه ، مرکز عيب يابی مخصوص به خود را دارد

                                                 
1 Object Request Broker 
2 Internet Inter ORB Protocol 
   
3 Transmission Control Protocol 
4  Hyper text Transfer Protocol دستوری که جستجوگر برای درخواست وب سرور اينترنت برای اطلاعات صفحه ی وب می دهد  

                                                                                                                                                             
 

۴۶۹



 
 

CMFD 2010,  ١٣٨٨اسفند  

يص عيب فعاليت می قسمت های نگهداری اطلاعات ، مديريت شبکه ، آناليز شرايط  ماشين آلات مربوطه و در نهايت تشخ
  .ساختار سيستم عيب يابی از راه دور را نشان می دهد) ۵(شکل. کنند

 

 
]۲[سيستم عيب يابی از راه دور شبکه های شيوه ی اتصال عناصر مختلف  : ۵شکل  

 
 

 ۱۱در اين شکل تعداد.نشان می دهددر سطح کارخانه را ،ماشين های فرز اجرای سيستم عيب يابی از راه دور) ۶(شکل  
را نمايش ) ۲F( جلو سخت افزاری يکی از ترمينال های قائم نمای) ۷(در شکل . ۷Fتا  ۱Fواز ۴Rتا  ۱Rماشين وجود دارد ؛از

. قرار داردگيربکس کاهنده  رویگيربکس ونيزدر ترمينال جلو، شش نقطه ی تست وجود دارد که روی به طور کلی .می دهد
  .چگونگی توزيع اين نقاط را نمايش می دهد ) ۸(شکل .انتخاب جايگاه اين نقاط بسيار مهم است 

 

۴۷۰
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           R1       R2         R3         R4              F1          F2          F3       F4         F5       F6       F7          
                                             

               
]۲[نمايی ازماشين های فرز در وضعيت صنعتی   : ٦شکل   

 

 
]۲[پيکر بندی سخت افزاری در سيستم عيب يابی از راه دور    : ٧شکل   

۴۷۱
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]۲F]۲توزيع نقاط تست بر روی محور گردان    : ٨شکل   

 
در هر نقطه ی تست يک .قرار دارند گيربکس کاهندهر و چهار نقطه ی ديگر د گيربکسدونقطه ی تست در) ۸(شکل  در

همچنين برخی سيگنال های فرعی .تا شتاب ارتعاشی و دما را کنترل کند گيردسنسور فيزوالکتريک ويک سنسور دما قرار می 
رودی به عنوان وه وانتقالی ونيز سيگنال مربوط به حرکت دورانی در جلوی ترمينال ب شیمانند سيگنال مربوط به حرکت غلت

 .دنپردازشگر ،در تشخيص عيب کمک می کن

را برای کاربران حاضر در سطوح مختلف سيستم عيب يابی ازراه دور ،نشان می )UGIs(  وجوه مشترک تصويری ) ۹(شکل 
رخ می  دادهوپيش پردازش  داده ، کشف مشاهداتمينال را نشان می دهدکه در اين ناحيه ،ترنمای قائم  اين شکل.دهد
تصوير سه در اين .بدست آمده وقابل مشاهده استناحيه  اينشتاب های ارتعاشی ودما در  های زمان خالص دازه گيریان.دهد

  :مشخصه برای شتاب ارتعاشی مشاهده می شود که عبارتند از
  )RMS١(مجذور ميانگين ريشه ها -۱
  )Value Peak(مقدار ماکزيمم -۲
        )Kurtosis(درجه ی اوج  -۳

 که شامل دشومی داده مرکز سرويس عيب يابی سطح کارخانه نمايش  سرور) UGIs(، وجوه مشترک تصويری ير در اين تصو
متخصصين حرفه ای در . دنو مديريت داده می باش شکل پارامترعيب يابی منظم ، عيب يابی دقيق ، مسير انجام آناليز، 

آنها می توانند اطلاعات پارامتری را .صفحه ی مشترک هستنددر نواحی مختلف مهمترين کاربران اين  موقعيت از کارخانه وهر
  .به همراه داده های سيگنال اوليه به دست آورند

متخصص قادر است پارامتر ها را بر اساس فرکانس های نمونه هنگامی که دريافت سيگنال های اوليه از راه دور انجام می گيرد،
  .بدست آوردوتعداد نمونه 

واند به شکل يک کلينيک تخصصی با يک متخصص عيب يابی بر اساس سيگنال ويا در قالب مشاوره ی فرآيند عيب يابی می ت
  .]۲[تخصصی ، مشورت با چندين متخصص انجام گيرد

              

                                                 
1 Root Mean Square 

۴۷۲
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 برای جلوی ترمينال) IGU(واسطه ی تصويری کاربر)  الف

  
رخانهمرکز سرويس سطح کا سروربرای ) IGU(واسطه ی تصويری کاربر) ب    

۴۷۳
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مرکز سرويس سطح دور از منطقه سروربرای ) IGU(واسطه ی تصويری کاربر) ج   

  ]۲[در سطوح مختلف در سيستم عيب يابی از راه دور )IGU(واسطه ی تصويری کاربر  : ۹شکل 
           

  حاصل از آن ب يابی از راه دور ونتايجياجرای ع
اولين مزيت که برای  .پرداخته خواهد شددر ادامه به آن که می باشد  یيبومعا ايادارای مز اجرای اين سيستمبه طور کلی 

، اين است که اطلاعات گذشته ، به صورت معلوم ومعين می تواند در هر زمانی مورد بررسی قرار می باشدکاربران بسيار مهم 
  ۲Fف ، از تست نقطه ای ماشين دوار اوليه را نشان می دهد، که در سه تاريخ مختلهای ميدانی زمان  سيگنال) ۱۰(شکل .گيرد

فرکانس شفت .اين سيگنال ها از اصلاح داده های مبنای پيشين مربوط به سيگنال های اوليه بدست می آيند.حاصل شده است
مان وحوزه ی اطلاعات اشتباه در هر ز .می باشد HZ ۲۸۱۹ وHZ ۱۰۰.۶۸ گردان وفرکانس شبکه ی دنده ها به ترتيب

پالايش شده وآناليز موج ضربه ای کوچک ، برای ) ANN١(عصبی شبکه ی . يی شودشناسامؤثر  ند به طورفرکانسی نمی توا
   .تصفيه شده وآناليز موج ضربه ای کوچک را نشان می دهد ANNنتايج پردازش سيگنال از ) ۱۱(شکل .سيگنال ها کاربرد دارد

  
     ٠٩/٠٧طيف فرکانس در تاريخ )الف                     ٠٩/٠٧اريخسيگنال زمان در ت )الف                               

))s(برحسب زمان)²s/m(شتاب(             ))                                 HZ(بر حسب فرکانس) ²s/m(شتاب(                        

                                                 
1 Artificial Neuron Network 

۴۷۴
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      ٢٦/١٠طيف فرکانس در تاريخ) ب                     ٢٦/١٠سيگنال زمان در تاريخ )ب                                        

))s(برحسب زمان)²s/m(شتاب(                                 ))            HZ(حسب فرکانسبر ) ²s/m(شتاب(                             

 
     ١٧/١١طيف فرکانس در تاريخ) ج                     ١٧/١١سيگنال زمان در تاريخ )ج                                          

               ))s(برحسب زمان)²s/m(شتاب(                                                ))HZ(فرکانسبر حسب ) ²s/m(شتاب(                         
 

]۲[ان تست نقطه در سه تاريخ متفاوت سيگنال های ميدانی فرکانس وزم) ١٠(شکل                                                 
 

 
                       ٢٦/١٠ سيگنال پس از آناليز موج ضربه ای کوچک در تاريخ)  ب               ٢٦/١٠در تاريخ  ANN سيگنال بعد از فيلتر کردن) الف     

                      ))s(برحسب زمان )²s/m(شتاب(                                       ))   s(برحسب زمان )²s/m(شتاب(                           

۴۷۵
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                        ٠٩/٠٧سيگنال پس از آناليز موج ضربه ای کوچک در تاريخ  )د      ٠٩/٠٧در تاريخ  ANNسيگنال بعد از فيلتر کردن )ج   

                                                    ))s(برحسب زمان )²s/m(شتاب(                                     ))  s(برحسب زمان )²s/m(شتاب(                 

 
          ١٧/١١سيگنال پس از آناليز موج ضربه ای کوچک در تاريخ )ه                           ١٧/١١در تاريخ  ANNسيگنال بعد از فيلتر کردن )ن
                            )            )s(برحسب زمان )²s/m(شتاب(                                                           ))s(برحسب زمان )²s/m(شتاب(  

                                                    ]۲[ تست نقطه در سه تاريخ مختلفی دامنه ی زمانی سيگنال ها)   ١١(شکل 
 

سيگنال ها ی حوزه ی زمانی در . ن داده شده است مختلف نشا زماندر سه   )ب ، د ، ه   ١٠(نتايج اين سنجش ها در شکل  
است ،نشان می رخ داده به صورت غير تناوبی  )Peak(يک خطر غير عادی را که در چهار قله  ی نوک تيز )الف وب ١٠( شکل
  .دهد

تدايی تر سيگنال برای همان تست نقطه ای سه ماهه به طور اب.وآناليز موج ضربه ای کوچک يکسان است ANN نتايج تصفيه ی
همانطور که در شکل مشاهده می  .می باشدمشخص  نشان داده شده است که يک پديده ی مدولاسيون )ج و د ١٠(در شکل 

نشان داده شده است ،  )الف وب ۱۱(در شکل  شده کهبنابراين طيف آناليز .چهار پيک غير متناوب نياز به بررسی دارد ،شود
همساز بوده که دوره ی سه ماهه از چرخش شافت  HZ ۲۵ سی که معلول فرکانسبيانگر مقدار زيادی از اطلاعات فرکان

مورد  ،فوقنتايج آناليز  طبق.می تواند در اين طيف يافت شود است HZ ۲۸۱۹  فرکانس دنده ی درگير که.می باشد وهماهنگ
باشد؛ مانند اينکه برخی  در روتور يا بوش ياتاقان لغزشی در نزديکی تست نقطه ای ،ممکن است يک مشکل نهفتهمشکوک 

در همان طيف با هيچ يک از فرکانس های طبيعی دنده های ماشين ، فرکانس  HZ ۱۰۱۰فرکانس های اساسی ابتدايی مانند 
 . ]۲[ ندارد مطابقت شفت گردان ويا با هرترکيبی از آنها

  

۴۷۶
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                                     ۲۶/۱۰در تاريخ  FFTبزرگنمايی طيف )   ب                                                 ۲۶/۱۰در تاريخ  FFTطيف )   الف

                                            ]۲[طيف سيگنال های تست نقطه ای:   ۱۱شکل     
تکنسين ها .راحل اوليه است غير متناوب بودن چهارپيک تيز می تواند بيانگر اين واقعيت باشد که عيب در تجهيزات هنوز در م

بوش اين ياتاقان را بررسی می کنند، تا شايد مجبور شوند مورد مشکوک ترک های خيلی کوچک روی شافت ، رؤيتبه محض 
وآناليز موج ضربه ای کوچک در  ANN از طرفی چهار قله ی نوک تيز در داده های نمودارفيلتر شده ی .لغزشی را تعويض کنند

به نظر می رسد که دامنه ی ) ۱۱(باتوجه به سيگنال های نشان داده شده در شکل  .قابل مشاهده است ، )ن و ه ۱۱(شکل 
چهار قله ی آن  دلالت بر ساييدگی بيش از حد در ياتاقان دارد و حالتاين .شودها در زمان سپری شده ، بيشتر می  سيگنال

  .ياتاقان لغزشی تعويض شوداين نتيجه می رسيم که ه لذا ب.است  روی نمودار بيانگر اشکالات نهفته در تجهيزات مکانيکی 
از اين رهگذر شبکه ی .شتباهات تأثير می گذارد ا بنابراين پيش بينی مشکلات حتمی وقريب الوقوع در جلوگيری از رخداد

در ياتاقان ها  کشف وتحليل ترک های کوچک ونقاط معيوب به منظورثر مؤفيلتر کننده  وآناليز موج ضربه ای کوچک ابزاری 
   .]۲[ می باشد) خصوصاً در مراحل اوليه ( ومحور های دوار

 
 نتيجه گيری

شرکت ها می توانند .دانش متخصصين عيب يابی از راه دور دارد جهت ارتقاءفراوانی  مزايایاجرای سيستم عيب يابی از راه دور 
دقت در  ، کارايی و ينمتخصص با مشورت.بخشند بهبودسرويس دهی به اعضا را از طريق افزايش توانايی های متخصصين 

از راه دور  وضعيتکنترل را می توان از  اصلی داده های.تشخيص عيب ماشين آلات را به طور قابل ملاحظه ای افزايش می دهد
کنولوژی در اين راستا ت. به منظور ايجاد پرونده، بسيار سودمند است اين سيستم همچنين برای جمع آوری داده ها.نمودکسب 

CORBA  در حقيقت باعث کاهش  ود بخشرا با ساده سازی طراحی کرده وارتقاء قادر است سيستم عيب يابی از راه دور
ايجاد ضمانت تخصصی برای مدت بهينه سازی سيستم عيب يابی از راه دور و زمان  چشمگيری در زمان دوره ی پيشرفت،
  .سيستم عيب يابی از راه دور می شود
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