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NeparametarskeNeparametarske metode metode 
identifikacijeidentifikacije

Fourier-ova analiza
-Određivanje prijenosne funkcije:
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Analiza spektra
-Prijenosna funkcija:

)(ˆ
)(ˆ

)(ˆ
ω

ω
ω N

u

N
yuN iG

Φ

Φ
=

( ) ki

k

N
u

N
u ekRkw ⋅⋅−

−=
⋅⋅=Φ ∑ ωγ

γ
γω ˆ)()(ˆ

( ) ( )

( ) ( ) ( )∑

∫

=

−

⋅⋅

⋅+=

=

N

t

N
u

ki

tuktu
N

kR

deWkw

1

1ˆ

π

π

ξ
γγ ξξ ( ) ( )

( ) ( ) ( )∑

∑

=

−=

⋅⋅−

−⋅=

⋅⋅=Φ

N

k

N
yu

l

liN
yu

N
yu

kuky
N

R

elwlR

1

1ˆ

ˆ)(ˆ

ττ

ω
γ

γ

ω
γ



5

Parametarske Metode Parametarske Metode 
IdentifikacijeIdentifikacije

Gotovi modeli su dani općim izrazom:

Racionalna funkcija G(q, θ
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Racionalna funkcija H(q, θ):

Parametri nb, nc, nd, nf i nk se odabiru, a 
zatim se koeficijenti θ = {b1, b2,…bnk, f1, f2,…fnf , c1, c2,…cnb, d1, d2,…dnf } modela  
moraju prilagoditi rezultatima mjerenja.
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Pregled gotovih modelaPregled gotovih modela
Box-Jenkins (BJ)

Output-error (OE)

AutoRegressiveMovingAverageeXogenous 
(Armax)

AutoRegressiveeXogenous (Arx)
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MjerenjeMjerenje

Mjereni sustav

Disk 3

Disk 1

Disk 4

Disk 2
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Rezultati prvog mjerenjaRezultati prvog mjerenja
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Rezultati drugog mjerenjaRezultati drugog mjerenja
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Rezultati trećeg mjerenjaRezultati trećeg mjerenja
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Analitičko rješenje sustavaAnalitičko rješenje sustava

ČVOR w β Fy M

1 0 (7) ? (1) ? 0

2 ? (2) ? (3) 0 0

3 ? (4) ? (5) 0 0

4 0 (8) ? (6) ? 0
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Redukcija sustava Redukcija sustava 
Dobivene prijenosne funkcije nakon 
Guyan-ove redukcije
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ZaključakZaključak

Mjerenjem vlastitih vibracija na sustavu vratila 
potvrđeno je poklapanje sa analitičkim rješenjem.
Kod udarne uzbude bolje su se pokazale 
neparametarske metode.
Kod uzbude “shaker-om” bolje rezultate su dale 
parametarske metode.
Identificirana prijenosna funkcija se može 
koristiti u aktivnoj kontroli vibracija.
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