
Institute for Design and Control of Mechatronical Systems

Identifikation von modalen Größen 
und 

Model Updating



2Institute for Design and Control of Mechatronical Systems

Ausgangssituation

 Simulationssoftware benötigt Fahrzeugparameter

 Zerlegen des Fahrzeugs und Messung an Einzelkomponenten
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Ziel

 Schnellere, einfachere Testdurchführung

 Kostenersparnis

 Genauere Bestimmung der Fahrzeugparameter
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Lösungsansatz

1. Annahme eines Vollfahrzeugmodells (7DOF) mit geschätzten FP

2. Identifikation der modalen Größen am vollständigen Fahrzeug mit 
dynamischen Tests ohne Kenntnis des Eingangs (OMA)

3. Iteratives Angleichen der FP des geschätzten Modells an die identifizierten 
FP (Model Updating)
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7 DOF Vollfahrzeugmodell

 Zustandsraumdarstellung



6Institute for Design and Control of Mechatronical Systems

7 DOF Vollfahrzeugmodell

 Simulinkmodell
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7 DOF Vollfahrzeugmodell

 Ausgang bei weißem Rauschen am Eingang
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OMA: Stochastical Subspace Identification

1. Erzeugen der Block-Hankel-Matrix

2. Berechnen der Projektions-Matrix

3. Singulärwertzerlegung

4. Schätzen der Systemmatrizen
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OMA: Stochastical Subspace Identification

 [ Aest, Cest ] = SSI( y, n )
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Model Updating

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

2. Parameter mittels Sensitivität updaten

3. Iterative Näherung an reale Parameter (max. 7 Parameter)
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Model Updating

 Iterationsschritte (ab 1. Iteration)
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Model Updating

 Fehler der geschätzten Parameter

Fehler in %10-4
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Gesamter Identifikationsprozess

Model Updating

SSI phys. Model

Modal Assurance 
CriterionZustandstransformation
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Gesamter Identifikationsprozess

SSI phys. Model
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Gesamter Identifikationsprozess

Model Updating
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Gesamter Identifikationsprozess

 Modal Assurance Criterion
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Gesamter Identifikationsprozess

Fehler in %
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Ausblick

 Test mit realen Daten

 Anpassen der SSI um nur mit Beschleunigungssignalen arbeiten zu können
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„Simplicity is
the Ultimate Sophistication“ S.J.


