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Description du VAT : Ventilateur Additionnel de Tirage

Systeme de dépollution des pour centrale thermique

Palier butée : _
Ventilateur : 16 pales
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‘ Origine

— vitesse nominale de rotation : 750 tr/mn

— Masse du rotor : 17 Tonnes J:
<
— Puissance : 8 MW €DF
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Rappel du contexte :

3 unités equipées de VAT :
e Cordemais 4 & 5,
e Le Havre 5.

Probleme vibratoire du VAT existe depuis leur mise en service 97-98 .

« EXxpertises :
* Fonctionnement a une vitesse de rotation proche d’'u ne vitesse
critique,
Pas de conception vibratoire du constructeur,
Grande sensibilité vibratoire,

« Désordres mécaniques : défauts de type balourd,

Dépots de résidu des fumées sur les pales du ventilateur
(détachement des résidus),

Fuite d’huile du vérin de commande des pales,
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Surveillance vibratoire du VAT du Havre 4 :

Mise en place d’une surveillance vibratoire du VAT sur Le havre 4 :

» Surveillance sur la période nov./07 — mai 08 : -
N s 1
e Parametres surveillés :
* 6 Vibrations paliers libre et butée dans les 3 axes (H, V, Ax),
» 2 Déplacements extrémité rotor VAT (H, V),
* Top tour,
» Débit des fumées
* Angle d’orientation des pales, Palier libre horizontal
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Synthese du REX :

1 — Le VAT fonctionne sur une vitesse critigue de son rotor  (Pb conception)
qui crée une sensibilité vibratoire importante

2 — Des désordres mécaniques diverses du VAT engendrent des
balourds générateurs de fortes vibrations

3 — Les fuites d’huiles du vérin de commande du VAT du Havre 4 ont perturbé son
exploitation entre déc/07 et mai/08, une crise vibr  atoire en déc/07 n’avait pas pour
origine une fuite d’huile,

4 — I'équilibrage classique constitue une solution e fficace pour corriger le
comportement vibratoire du VAT.

Evaluation d’un systeme d’équilibrage actif sur banc d 'essais
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Systeme d’équilibrage actif LORD

Net Resultant Balance

Correction Vector COU ronne ﬁxe
Unbalanced /
“Heavy Spots” _ Q
>\ - [ \
\ oy )
- 4/7
P Controleur
. P Individual
‘ Counterweight
Counterweight Unbalances
Machine Axis Rotors 1 & 2

of Rotation

Couronne solidaire
du rotor

La couronne solidaire du rotor dispose de troigubs,
dont 2 disques (avec un balourd = B) peuvent se
déplacer en rotation. Ainsi, il est possible d’oltein
balourd a la phase souhaitée d’'une amplitude de 0 a

Systeme d’equilibrage actif
LORD Corporation

2B.

A .z . . ¢
Pour le contrbéle, une unité mesure les vibratidns e 3;
calcule I'équilibrage a mettre en ceuvre. €DF
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Principe de fonctionnement

1. Capteurs de vibrations (accélérometres/capteurs
de déplacement)

2. Controéleur
3. Rotor et Stator (un ou deux systemes)

4. Un PC pour configurer le contréleur

(parametres) et le mode d’utilisation :
- fonctionnement tout automatique,
- équilibrage a la demande,
- équilibrage manuel,
- mise au neutre.

Capteurs de vibration

Top-tour

¢ Stator I}

Rotors

~ |
Controleur I |

palier palier

!
PC f &‘a
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Implantation sur le banc essais EUROPE

Implantation réalisée en 2008 :

» Réception realisée avec le constructeur LORD novemb  re 2008,

Banc Europe
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4 Modes de fonctionnement

1. Mode tout automatique :

Apres configuration du contréleur (PC), le contrdleur assure I'équilibrage
automatiquement lorsque les niveaux de vibrations dépassent les seuils programmes.
L’opération est automatique sans intervention d’un opérateur.

—  Apres configuration, le PC peut étre débranche.

2. Equilibrage a la demande (single rebalance) :

Le contrbleur réalise un équilibrage en automatique a la demande d’'un opérateur,
Apres équilibrage, le contrdleur attend un nouvel ordre de I'opérateur.

3. Mise au neutre :

Le contréleur supprime le balourd mis en place en positionnant les 2 couronnes en
opposition de phase.

4. Equilibrage manuel :

C’est I'opérateur qui décide du déplacement des 2 disques :
— Mode step (100 steps/tour),

— Mode angle, il positionne chaque disque aux angles qu’il a déterming,

)
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Interface du contrdleur :
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Niveau et phase
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Exemple : équilibrage actif a 1500 tr/mn
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Exemple : équilibrage actif a 1500 tr/mn

Vibrations initiales

350 um PP Mise au neutre Balourd = 0

[ et 250 pm PP
& L N — L ‘ i = L \_‘ i — _—_fll o / b I?--- 1

| Equilibrage actif Mise au neutre  Equilibrage actif
f I Balourd = 0
| . <50 um PP \ \
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3 minutes

— Suivi de plusieurs tests d’équilibrage (Systeme de
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Fonctionnement mode dégradé

1 capteur de mesure débranché (mobile 2 vertical)

amplitude pm
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Fonctionnement satisfaisant en mode dégradeé avec la
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Conclusions et perspectives

> Evaluation sur banc d’essais d’'un systeme d’équilib rage actif LORD,
» Bon fonctionnement du matériel,
> Equilibrage rapide,
» Conception robuste du systéme et du contréleur,

»Evaluation d’'un montage sur un materiel industriel d e type VAT,
> Mise en place délicate sur un matériel industriel,
> Limitation en température du systeme d’équilibrage actif 110 T (fumée : 120-140C),

> Reéserve de I'exploitant a introduire un systeme agissant sur I'aspect vibratoire (risque de
disfonctionnement),

> Risque de masquer des défauts mécaniques graves (fissuration d’arbres, dégradations
mécaniques, ..),

» Risque d'utilisation inadaptée de la part d’'un exploitant,
> Mise en ceuvre industrielle sur des ventilateurs de cimenterie.

> Perspectives :

» Pas de mise en ceuvre industrielle a EDF:
» Amélioration du comportement vibratoire des VAT,

> Phase de re-conception des VAT avec augmentation de débit et ¢
modification de la vitesse critique, ',:
_DF
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Systeme d’équilibrage actif

Exemples d’applications industrielles l
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Caracteristiques

Balancer Assembly:

Small Balancer

Medium Balancer

Large Balancer

Min/MMax. Shaft Mounting

Di t Upto4” Uptod Upto 128
Ameter Up to 101 mm Up to 203 mm Up to 325 mm
Balancer Outside Diameter 245 mm 486 mm 515 mm
Balancer Max Width 213" 248 a70
54 mm 63 mm 94 mm

Min/lax Speed*

{Dependant on Capacityl

500 — 3600 RPM

500 — 2100 RFM

500 — 1200 RFM

Min/lMax Capacity 50 =600 oz-in 400 = 1600 oz-in 1,000 =4 500 oz-in
3,600 — 43,200 g-cm 28,800 — 115,200 g-om 72,000 — 324,000 g-cm
Rotating Weight 43 |bs a5 |bs 200 s
IFP Rating |P-65 IP-65 IF-65
Temperature Rangs*
OfF — 200°F 0°F — 200°F COFF — 200°F

{Dependant on Speed and
Capacity)

Coil Assembly:

Small Balancer

Medium Balancer

Large Balancer

Axlal Range +- 2 mm +- 55 mm +- 9 mm
Coil Gutside Diameter 1595 22.08" 27.685"

405 mm SE0 mm 00 mm
Coil Max Width 217 248 370

54 mm 53 mm 24 mim
glcr)”Gap between Balancer and 0,060 0.080" 0.100"

2.0 mm 2.0 mm 2.5 mm
IF Rating IP-65 IP-65 IP-65
Temperature Rangs 0°F — 200°F 0°F — 200°F 0°F — 200°F
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