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Motivation

Die flachenhaften Deformationen eines Objektes werden

anhand simulierter Lasermessungen bestimmt. Die gemessene
Deformation wird als Kombination von zwei Verformungsfiguren

erkannt, die jewells thren Ursprung in einem einwirkenden
Lastfall haben. Als Ergebnis werden Schatzungen daruber
erstellt, welcher Lastfall mit welcher Kraft auf das Objekt
einwirkt. Erganzende Abschatzung von Materialparametern
oder Objektsteifigkeiten.

Vorgehen

Einheitsbelastungen ergeben Verschiebungsvektoren u{), die
als Basis aller moglichen Verschiebungszustande des Modells
angesetzt werden.

ouj + fui = b

Elimination des Nullpunktfehlers:

Durchschnittliche Verschiebungen der stationaren Lagerpunkte
ergeben die Grofde des Nullpunktfehlers der gemessenen
Punktwolke. Abzug dieser Verschiebungen von allen
Messpunkten flhrt zur verbesserten Belastungsschatzung.

Lineares Ausgleichsproblem:

LOosung des uberbestimmten LGS zur Bestimmung der
multiplikativen Belastungsfaktoren a und 8. Minimierung der
Differenz zwischen gemessenem Verschiebungszustand und
Modellverschiebung im Sinne der euklidischen Norm:

b — Ax|| = min

A = (u}|uj) = Matrix der Einheitsverschiebungen
b = Vektor der gemessenen Verschiebungen
x = (a 8)! = Belastungsfaktoren

Kalmanfilter — Statischer Fall:
Initialisierung

» Initialzustand X, = Initialzustand

+ Kovarianzmatrix : o =01

Pradiktion

» Préazidierter Zustand X, = Xg_1

* Prazidierte Kovarianz f’,; — 15k_1

Korrektur

» Kalmanverstarkung K,=P_ (P, +Ry)"!

» Korrigierter Zustand X, =X, +Ki(yr — Vi)
» Kaorrigierte Kovarianz P, = (1 — Kk)f’,;
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Numerisches Beispiel: Kalmanfilter
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Schatzung des E-Moduls als Modellzustand tber 40 Iterationen.
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Prazidierte und korrigierte Varianzen im Vergleich zur Messgenauigkeit.
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