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§ 진행 프로세스
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§ 과제 구현 이상 감지 모니터링 시스템



Copyright ©  SAS Institute Inc. All rights reserved.

§ 고장 데이터
  - 3 baseline conditions & 3 outer race fault conditions

    > 270 lbs of load, sample rate of 97,656 cps, for 6 seconds

  - 6  outer race fault conditions & 6 inner race fault conditions

    > 25/50, 100, 150, 200, 250, 300 lbs of load, sample rate of 48,828 cps, for 3 seconds
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§ 롤러베어링 고장 감지를 위한 통계적 성능지표 선정
  - Peak, r.m.s, Kurtosis, Crest factor, Clearance factor, Impulse factor

  - Shape factor r.m.s, Entropy, Skewness, s.m.r, 5th n.m, 6th n.m

  - Mean, Shape factor s.m.s
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§ 롤러베어링 고장 감지를 위한 통계적 성능지표 선정
  - 롤러베어링 가속도 신호에 절대값을 취하고 0.5초 단위로 에버리징

    > NOR(Normal), ORF(Outer Race Fault), IRF(Inner Race Fault)
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§ 롤러베어링 머신러닝 모델링
  - Skewness, Kurtosis 값을 입력변수로 하여 NOR, ORF, IRF 고장 감지 모델링

    > 머신러닝: ANN(Artificial Neural Network), SVM(Support Vector Machines)

    > 로지스틱 회귀: NL(Nominal Logistics)

JMP Pro ANN

with Gradient Boosing Option
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§ 롤러베어링 머신러닝 모델링
  - Skewness, Kurtosis 값을 입력변수로 하여 NOR, ORF, IRF 고장 감지 모델링

    > 머신러닝: ANN(Artificial Neural Network), SVM(Support Vector Machines)

    > 로지스틱 회귀: NL(Nominal Logistics), GR(Generalized Regression)

[추가
] Generalized Regression
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§ 롤러베어링 머신러닝 모델링 검증
  - 학습 데이터(Fault)를 100% 학습(Fault_ANN, Fault_SVM, Fault_NL)

    > 학습 데이터 Fault를 Fault_ANN, Fault_SVM, Fault_NL 3가지 모델 모두 100% 예측 확인
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§ 롤러베어링 머신러닝 이상 감지 모니터링 시스템 구축
  - 고장 진단 모델링 수식을 JMP Pro의 Python Code Genertion을 적용하여 모니터링 시스템 구축

Python Code for

Artific
ial Neural Network
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§ 롤러베어링 머신러닝 이상 감지 모니터링 시스템 구축
  - RB_DATA_KS.db: time, Skewness, Kurtosis 입력 데이터 데이터베이스

  - RB_Neural_Fault_Eqn.py: 신경망 고장 감지 수식

  - Python GUI 구축(JSL GUI 구축)
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§ 롤러베어링 머신러닝 이상 감지 모니터링 시스템 구축
  - 데모

    > JSL 데모

    > Python 데모 
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