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|dentifikation von modalen Grof3en
und
Model Updating
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Ausgangssituation

» Simulationssoftware ben6tigt Fahrzeugparameter

» Zerlegen des Fahrzeugs und Messung an Einzelkomponenten
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Ziel

= Schnellere, einfachere Testdurchfiihrung
= Kostenersparnis

= (Genauere Bestimmung der Fahrzeugparameter
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Losungsansatz
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Annahme eines Vollfahrzeugmodells (7DOF) mit geschatzten FP

|dentifikation der modalen Gréf3en am vollstandigen Fahrzeug mit
dynamischen Tests ohne Kenntnis des Eingangs (OMA)

lteratives Angleichen der FP des geschatzten Modells an die identifizierten
FP (Model Updating)
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/ DOF Vollfahrzeugmodell

= Zustandsraumdarstellung
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7 DOF Vollfahrzeugmodell

Simulinkmodell
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/ DOF Vollfahrzeugmodell

position/m

= Ausgang bei weil3em Rauschen am Eingang
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OMA: Stochastical Subspace Identification

_ —Y(I'N-25)
1. Erzeugen der Block-Hankel-Matrix Y Y
E (2N-25+1) hp
111 ~ 1 =
: [Yﬁ}
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2. Berechnen der Projektions-Matrix
0 =E(v,/[v,,) =Y, Y7 (¥, Y)Y,

)
0=T.X,
3. Singularwertzerlegung
I =Us"?
X, =$V2v7

4. Schatzen der Systemmatrizen
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OMA: Stochastical Subspace Identification

"= [ Aest, Cest 1 = SSI( y, n )

cig(Aest) - continous

20 Lo : ! : :
xx x ® w . . x  Original System
" L Ll ] x -
Y| N S S DU Idenltlﬁed System | |
e e e S
77 ERSSSSS. S S SSS SO S -
i : : ! Poxx
e A .
’;: : ' ' ' ' »®H
- '
7] '
QO '
§/ 0_ """""" 1: """"""" Feess====s===== ATEEEsEssssss=- peEssss=s=s=s=s===~= e e -
5 :
= 0 j 1 j : - 1
£ s s z e L xx
e S e SRS s SR -
[ — SO — VN N—
Y EO— — S — S— I :
XX %% = ' ' ' !
50 | s | | ] |
. 6 5 4 3 2 1
4 Re{eig(Aest)}

1 ONTR
Institute for Design and Control of Mechatronical Systems 9



Model Updating

1. Differenz der EW berechnen (richtige EW vergleichen!!!)

O\ = /\meas — Atent

2. Parameter mittels Sensitivitat updaten
m
6Aj = Zl S i - 00,
i=

l - A‘
8 | =®T[% - | Ow]cpj

00 'lo6 "7 o6

3. lterative Naherung an reale Parameter (max. 7 Parameter)
-1
Opis = O, + 5 (A’meas 5 ]’k)

9k+1 = gk + [S;-Sk]VlSIZ (j’meas o 2'7()
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Model Updating

= [terationsschritte (ab 1. Iteration)
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Model Updating

» Fehler der geschatzten Parameter
x1074 Fehler in %
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Gesamter ldentifikationsprozess

SSI phys. Model
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Gesamter Identifikationsprozess

SSi hys. Model
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Gesamter Identifikationsprozess
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Gesamter Identifikationsprozess

= Modal Assurance Criterion
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Gesamter ldentifikationsprozess

Fehler in %
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Ausblick

= Test mit realen Daten

= Anpassen der SSI um nur mit Beschleunigungssignalen arbeiten zu kbnnen
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» SIMPLICITY IS
THE ULTIMATE SOPHISTICATION® s.u.



