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摘要 为解决工程结构中外激励和响应信息有限观测情况下的结构损伤诊断问题，提出依次使用扩展卡尔曼估计

算法和最小二乘算法，分别识别结构参数和未知外激励，推导出相应的递推解析解。所提方法与经典卡尔曼滤波算

法相比，可用于荷载未知情况。通过追踪结构内单元的刚度变化，对结构损伤进行诊断。分别通过一个小型平面桁

架、一个简支梁的损伤诊断数值算例和一个８层剪切钢框架的损伤识别试验，验证了该方法的可行性和有效性。
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引 言

工程结构的损伤诊断是国内外研究的热点课题

之一［１］
。结构损伤诊断中基于结构振动的损伤诊断

是一种重要的方法，其基本原理是结构损伤引起的

结构物理参数的变化会引起结构系统动力响应的改

变，通过追踪结构动态特征参数，如刚度、阻尼等的

数值变化，可以较直接地对结构损伤进行诊断；因

此，通过观测结构的响应信息来识别损伤时结构的

物理特征是结构损伤诊断的一种有效途径，这种结

构识别方法在动力学中属于“反问题”。

由于受条件限制，通常很难准确测量作用于结

构的全部激励，结构的响应信息也往往难以全部观

测。近年来，输入输出信息有限观测情况下的结构损

伤识别受到关注，国内外学者分别提出了一些未知

激励条件下的损伤识别方法［２７］
，然而这些方法都要

求观测结构的位移及速度，或者由观测的加速度积

分得到位移和速度。由于土木工程结构的复杂性以

及高昂的安装费用，同时测量所有自由度的加速度、

速度和位移响应是不切实际的，Ｙａｎｇ等
［８］提出了未

知输入下的扩展卡尔曼滤波方法（ＥＫＦＵＩ）。笔者

结合扩展卡尔曼估计算法及递推最小二乘估计算

法，在加速度响应部分观测和外激励未知的条件下，

推导出一种结构分析和计算都更加直观、更加简洁

的结构损伤识别方法，并通过一个小型平面桁架、一

个简支梁的损伤模拟数值算例和一个８层剪切钢框

架损伤识别试验来验证本研究方法的有效性。

 扩展卡尔曼参数识别

牕个自由度的线性结构运动方程
［９］可写成如下

形式

┝牨

（牠）＋ ┓牨


（牠）＋ ┛牨（牠）＝ ┒牊（牠）＋ ┒

牣
┰
牣
（牠）

（１）

其中：牨，牨
及牨

分别为结构的位移、速度及加速度响

应；┝，┓，┛分别为质量矩阵、阻尼矩阵和刚度矩阵；

┰（牠）为已测外部激励向量；┰
牣
（牠）为未知外部激励向

量；┒，┒
牣分别为┰（牠）和┰

牣
（牠）的位置矩阵。

引入增广结构状态向量为

┨＝ ┨
Ｔ
１，┨

Ｔ
２，┨

Ｔ
３，┨［ ］

Ｔ
４

Ｔ
（２）

其中：┨１＝牨；┨２＝牨
；┨３＝［牑１，牑２，…，牑牔］

Ｔ
；┨４＝［牅１，

牅２，…，牅牔］
Ｔ
；［┨

Ｔ
１，┨

Ｔ
２］
Ｔ为结构的状态向量；┨

Ｔ
３和┨

Ｔ
４

为未知的刚度参数及阻尼参数。

式（１）可以改写为增广状态方程形式

┨

１

┨

２

┨

３

┨


烅

烄

烆

烍

烌

烎４

＝

┨２

┝
－１
［┒┰（牠）＋ ┒

牣
┰
牣
（牠）－ （┓）┨４┨２－ （┛）┨３┨１］

烅

烄

烆

烍

烌

烎

┟

┟

（３）

其中：（┓）┨４为由未知阻尼参数向量┨４组成的阻尼

矩阵；（┛）┨３为由未知刚度参数向量┨３组成的刚度

矩阵。

由式（３）可知，增广状态向量方程是关于增广状

态向量的非线性方程，可以表达如下
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┨

＝ 牋（┨，┰，┰

牣
，牠） （４）

通常结构上只安置有限的加速度传感器，因此

结构观测方程为

┩［牑］＝ └┨

２［牑］＋ ╀［牑］＝

└牜｛－ （┓）┨４┨２［牑］－ （┛）┨３┨１［牑］｝＋

┗┰［牑］＋ ┗
牣
┰
牣
［牑］＋ ╀［牑］ （５）

其中：└为传感器放置位置矩阵；└牜＝└┝
－１
；┗＝

└┝
－１
┒；┗

牣
＝└┝

－１
┒
牣
；牑为牠＝牑Δ牠（Δ牠为采样时间步

长）时刻；╀［牑］为测量噪声向量，假定其为均值为零、

协方差矩阵┕［╀牏╀
Ｔ
牐］＝┢牏犠牏牐的高斯白噪声，其中犠牏牐为

Ｋｒｏｎｅｋｅｒ算子。

离散后的观测向量可用以下非线性方程表示

┩［牑］＝ 牎（┨［牑］，牠［牑］）＋ ┗┰［牑］＋ ┗
牣
┰
牣
［牑］＋ ╀［牑］

（６）

其中

牎（┨［牑］，牠［牑］）＝ └牜｛－ （┓）┨４┨２［牑］－ （┛）┨３┨１［牑］｝

（７）

由扩展卡尔曼预测估计［１０］
，有状态预测方程为

┨

［牑＋ １牑］＝ ┨


［牑牑－ １］＋∫

牠［牑＋１］

牠［牑］
┱（┨，┰，┰

牣
，牠）ｄ牠

（８）

最优增益矩阵为

┛［牑］＝ 熻［牑］┠［牑］┘
Ｔ
［牑］（┘［牑］┠［牑］┘

Ｔ
［牑］＋ ┢［牑］）

－１

（９）

状态估计方程为

┨

［牑＋ １牑］＝ ┨


［牑＋ １牑］＋ ┛［牑］｛┩［牑］－

牎（┨

［牑牑－ １］，┰［牑］，┰

牣
［牑］，牠）｝ （１０）

估计误差协方差方程为

┠［牑＋ １牑］＝ 熻［牑］┠［牑］熻
Ｔ
［牑］－

┛［牑＋ １］┘［牑］┠［牑］熻
Ｔ
［牑］＋ ┡［牑］ （１１）

其中：┢为观测噪声╀的协方差矩阵。

熻［牑］≈ ┙＋ Δ牠┑［牑］ （１２）

┑［牑］＝
牋牏（┨牑，┰，┰

牣
，牠）

┨牐 ┨＝┨［牑 牑－１］；┰＝牊［牑］；┰
牣
＝┰
牣
［牑］

（１３）

┘［牑］＝
牎牏（┨，牠）

┨牐 ┨＝┨［牑 牑－１］
（１４）

式（１３）和（１４）为矩阵求导，其中第（牏，牐）个元素

为函数的第牏个分量关于第牐个变量牨牐求导。

 最小二乘法估计未知激励

有了牑＋１时刻增广状态向量的估计值，利用递

推的最小二乘算法，可由式（６）估算牑＋１时刻的未

知外激励┰
牣
［牑＋１］

┰
牣
［牑＋ １］＝ （（┗

牣
）
Ｔ
┢
－１
┗
牣
）
－１
┢
－１
（┗

牣
）
Ｔ
燈

｛┩［牑＋ １］－ 牎（┨

［牑＋ １牑］，牠［牑＋ １］）－

┗┰［牑＋ １］｝ （１５）

经典的扩展卡尔曼滤波（ＥＫＦ）方法只适用于

作用在结构上的激励为已知的情况。Ｙａｎｇ等
［８］虽然

提出了ＥＫＦＵＩ，但笔者所提方法运用的是扩展的

卡尔曼估计算法，这主要是因为扩展的卡尔曼估计

可以基于牠＝牑Δ牠时刻的结构响应观测值（┩牜［１］，┩牜

［２］，…，┩牜［牑］）对牠＝（牑＋１）Δ牠时刻的结构扩展状

态向量进行估计，避免了对结构扩展状态和未知荷

载的同时识别，简化了未知荷载作用下结构识别问

题的复杂性，进行结构分析和计算更加直观、简洁。

本研究方法在所观测响应数大于作用于结构的

未知激励数，未知激励自由度处的结构响应被观测

的情况下，可进行结构的参数识别。

 结构损伤诊断

结构发生损伤时，损伤位置的结构单元参数往

往会发生变化，从而导致损伤附近的结构响应发生

变化。笔者提出的方法通过观测结构的加速度响应，

对结构单元参数进行识别。通过追踪结构单元参数

的改变，对结构的损伤位置与程度进行判断。这是基

于结构参数识别的结构损伤诊断方法。

 数值算例

 小型桁架

考虑一个小型桁架，白噪声激励作用在节点 ４

处，如图１所示。水平杆长２ｍ，斜杆长 槡２ｍ，截面

积爛＝７８５４×１０
－５
ｍ
２
，杆件弹性模量爠＝２×１０

８
Ｐａ，

材料密度为７８５０ｋｇ燉ｍ
３
。杆件的刚度定义为爠爛燉爧，

则水平杆的刚度为 ７８５ｋＮ燉ｍ，斜杆的刚度为

１１１１ｋＮ燉ｍ。结构阻尼采用Ｒａｌｅｉｇｈ阻尼，假定１，２

阶阻尼比为 犪１＝犪２＝００３，可计算得到阻尼系数为

犜＝４１５１，犝＝２１６５７×１０
－４
。

假设斜杆② 和水平杆⑥ 均发生 ２０％的损伤，

损伤后②，⑥ 杆的刚度分别为８８９和６２８ｋＮ燉ｍ。

观测信息为节点１，２，３，５的竖向加速度和节点４处

的横向及竖向加速度，白噪声激励未知。
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图１ 小型桁架示意图

采用笔者提出的方法进行识别，识别结果如表１

和图２～图４所示。

图２ 节点１横向位移曲线识别对比

图３ 节点１横向速度曲线识别对比

图４ 小桁架外激励曲线识别对比

表 桁架杆件刚度识别结果

杆件

编号

刚度燉（ｋＮ·ｍ
－１
）

无损

（准确值）

无损

（识别值）

识别

误差燉

％

刚度燉（ｋＮ·ｍ
－１
）

有损

（准确值）

有损

（识别值）

识别

误差燉

％

１ １１１１ １１１０ －００６ １１１１ １１０５－０５２

２   ０６３   ０７９

３ ７８５ ７９９ １８６ ７８５ ７８１－０４６

４ ７８５ ８０３ ２３０ ７８５ ８０３ ２３３

５ １１１１ １１１７ ０５２ １１１１ １１２４ １１９

６   －２５０  －０４８

７ ７８５ ７８１ －０４９ ７８５ ７７５－１２９

８ １１１１ １１０４ －０６７ １１１１ １１０５－０５２

９ １１１１ １０９９ －１０３ １１１１ １１１５ ０３７

１０ ７８５ ７８０ －０６３ ７８５ ７７７－１０３

１１ １１１１ １１００ －１０３ １１１１ １１１４ ０２９

从表１可以看出，损伤位置发生在杆② 和杆⑥，

损伤诊断误差分别为０７９％和－０４８％，具有很高

的精度；从图２和图３可以看出，所提方法能准确地

识别出系统的状态量（位移和速度）；从图４可以看

出，所提方法能很好识别出未知的外激励。

 简支梁

如图５所示，一简支梁划分为４个单元，白噪声

激励作用在节点２处。梁全长为６ｍ，每单元长度为

１５ｍ，杆件弹性模量 爠＝２×１０
８
Ｐａ，材料密度为

７８５０ｋｇ燉ｍ
３
，梁截面积为０１ｍ

２
。定义单元刚度为

爠爤燉爧，各段单元的刚度为１１１１１ｋＮ·ｍ。单元质量

矩阵采用一致质量矩阵，结构阻尼采用 Ｒａｌｅｉｇｈ阻

尼，假定１，２阶阻尼比为犪１＝犪２＝００３，可以计算得到

阻尼系数为犜＝０１９１９，犝＝０００３０。

图５ 简支梁示意图

假设在单元④ 发生损伤，单元刚度减少２０％，

即损伤后刚度为８８８９ｋＮ·ｍ。由于结构的转角加

速度难以测量，因此此算例中只观测节点２，３，４的

竖向加速度，而所有节点的转角加速度均不观测。节

点２处白噪声激励未知。

采用笔者所提方法进行识别，识别结果如表 ２

和图６～图８所示。
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图６ 节点４转角曲线识别对比

图７ 节点４转角速度曲线识别对比

图８ 简支梁外激励曲线识别对比

表 简支梁单元刚度识别结果

杆件

编号

刚度燉（ｋＮ·ｍ
－１
）

无损

（准确值）

无损

（识别值）

识别

误差燉

％

刚度燉（ｋＮ·ｍ
－１
）

有损

（准确值）

有损

（识别值）

识别

误差燉

％

１ １１１１１ １０７１３－３５８ １１１１１１０６４０－４２４

２ １１１１１ １０７７５－３０３ １１１１１１０９６３－１３３

３ １１１１１ １１１０６－００５ １１１１１１１３１９ １８８

４   ０８７   ０８８

从表２可以看出，损伤位置发生在单元④，损伤

诊断误差为０８８％，因此笔者提出的方法即使在转

角不观测的情况下，也具有较高的损伤诊断精度；从

图６和图７可以看出，系统的状态量（转角位移和转

角速度）能很好地识别出来；从图８可以看出，未知

外激励可被很好地识别出来。

 剪切框架试验

由于数值模拟与实际往往存在较大差别，为检

验本研究方法的有效性，笔者进行了８层剪切钢框

架的损伤识别试验研究。

 试验模型

试验模型如图９所示。为对模型进行损伤模拟，

采用了两种厚度不同的支撑钢片，通过更换两种钢片

来模拟模型的刚度削减。钢片的具体规格如下：１号

钢片为２００ｍｍ×３０ｍｍ×３ｍｍ；２号钢片为２００ｍｍ

×３０ｍｍ×２．５ｍｍ。钢框架各层质量如表３所示。

表 钢框架质量表

楼层号 质量燉ｋｇ

１ ８５３５

２ ８３６８

３ ８３６８

４ ８３２６

５ ８３３０

６ ８３５９

７ ８３６１

８ ７９７２

 损伤模拟试验

如图９所示，通过信号发生器使激振器产生白

噪声激励，激振器置于模型第３层中点位置。通过安

放加速度传感器采集楼层加速度，加速度传感器放

置的位置为２，３，４，５，６和８层。

试验过程为：首先，模型中所有支撑钢片采用

１号钢片，以此作为模型的无损状态，激振器激振，

采集无损状态的加速度数据，采用本研究方法识别

各层刚度；然后，将第５层中的两根支撑钢片更换为

２号钢片，以此模拟框架的损伤状态，采集损伤状态

的加速度数据并用本研究方法识别各层刚度；最后，

通过比较两次的识别结果判定损伤的位置和损伤程

度。对比结果如表４所示。
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图９ 损伤模拟试验

表 试验识别结果

层号
刚度牑牏燉（ｋＮ·ｍ

－１
）

无损 损伤
变化量燉％

１ １２９８３ １３１４４ １２４

２ １２８０１ １３０４９ １９４

３ １２４９４ １２３４７ －１１８

４ １２７２７ １２３０１ －３３５

５   －

６ １３３０８ １３４９９ １４４

７ １３９３３ １３８０１ －０９５

８ １３２５７ １３４０１ １０９

通过表４中无损和损伤两种情况下的识别结果

对比可以看出，第５层的刚度出现了较大的减小，其

余各层的刚度变化非常小；因此，可以确定损伤出现

在第５层，损伤量为２１５３％。

 结束语

笔者提出结合扩展卡尔曼估计算法及递推最小

二乘估计算法分别识别结构参数和未知外激励的方

法。该方法简化了未知荷载作用下结构识别问题的

复杂性，具有分析和计算更加直观、简洁的优点。与

经典的扩展卡尔曼滤波相比，可适用于作用在结构

上的激励未知的情况。本研究方法在所观测响应数

大于未知激励数，未知激励自由度处的结构响应被

观测的情况下，可对结构进行参数识别。通过追踪结

构内单元刚度的变化，可以对结构损伤位置和损伤

程度进行诊断。
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