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摘要 提出了运行状态模态分析（ｏｐｅｒａｔｉｏｎａｌｍｏｄａｌａｎａｌｙｓｉｓ，简称ＯＭＡ）模态参数的优化和盲分析的方法。通过模

态参数优化，在不丢失物理模态的前提下，所有分析方法的模态分析结果经过优化最终都可以得到统一。提出了在

优化过程中清除虚假模态的机制，由此可以实现完全自动化的 ＯＭＡ模态分析，即在选定频带范围内，不经过任何

人机交互，都可以得到数学意义上最优的ＯＭＡ模态分析结果。通过上海卢浦大桥的ＯＭＡ试验对该优化算法及自

动化分析算法进行了验证。结果表明，所提出的优化方法及自动化分析方法是可行的。自动化模态分析的方法操作

简捷，分析结果不包含虚假模态，在数学意义上理论曲线和实测曲线最为吻合。
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引 言

ＯＭＡ具有激励力未知的特点，目前，比较有代

表性的分析方法有随机子空间法（ｓｔｏｃｈａｓｔｉｃｓｕｂ

ｓｐａｃｅｉｄｅｎｔｉｆｉｃａｔｉｏｎ，简称 ＳＳＩ）
［１］
、多项式最小二乘

复频域法（ｐｏｌｙｎｏｍｉａｌｌｅａｓｔｓｑｕａｒｅｏｆｃｏｍｐｌｅｘｆｒｅ

ｑｕｅｎｃｙｄｏｍａｉｎ，简称 ＰｏｌｙＬＳＣＦ）
［２］
、多项式功率谱

Ｚ变换法（ｐｏｌｙｎｏｍｉａｌｐｏｗｅｒｓｐｅｃｔｒｕｍ ｏｆＺｔｒａｎｓ

ｆｏｒｍｍｅｔｈｏｄ，简称 ＰＺＭ）
［３］
、增强型频域分解算法

（ｅｎｈａｎｃｅｄｆｒｅｑｕｅｎｃｙｄｅｃｏｍｐｏｓｉｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄ，简称

ＥＦＤＤ）
［４］
、多 项 式 功 率 谱 法 （ｐｏｌｙｎｏｍｉａｌｐｏｗｅｒ

ｓｐｅｃｔｒｕｍｍｅｔｈｏｄ，简称 ＰＰＭ）
［５］等。前 ３种方法都

需要用到稳定图，用户需选择特征矩阵的维数，而选

取不同的维数会得到不同的稳定图，在稳定图上选

取不同的极点也会得到不同的模态参数；因此，需要

分析人员具备较高的理论水平及一定的测试经验。

后 ２种方法操作虽然简单一些，但 ＥＦＤＤ分析结果

的精度往往不如前 ３种方法，得到的分析结果仍在

一定程度上依赖于分析人员的操作。总之，采用不同

的分析方法会得到不同的分析结果，甚至同一分析

人员用同一种方法在不同时刻进行分析，得到的模

态参数也会有所差别。

给定一个理论上合理且数学上可行的优化标

准，通过模态参数优化，在不丢失物理模态的基础

上，所有分析方法应当都可以得到统一的数学意义

上最优的分析结果。

对于单输入多输出（ｓｉｎｇｌｅｉｎｐｕｔｍｕｌｔｉｏｕｔｐｕｔ，

简称 ＳＩＭＯ）和多输入单输出（ｍｕｌｔｉｉｎｐｕｔｓｉｎｇｌｅ

ｏｕｔｐｕｔ，简称 ＭＩＳＯ）模态分析，当模态的频率阻尼

确定后，各点振型也随之确定。只要得到初始的频率

阻尼值，在不丢失物理模态的前提下，通过优化后，

可得到不依赖于初始结果的最优分析结果；因此，有

了优化标准和优化方法后，模态分析的方法对分析

结果理论上应当不会有影响，但实际情况并非完全

如此。例如，受到分析人员的理论水平及测试经验的

限制，在分析过程中某些重要的模态被遗漏，通过优

化后问题也无法得到解决。要使模态分析的结果和

分析方法、分析人员的理论水平及测试经验无关，惟

一的办法是实现自动化的模态分析，即分析过程零

交互，完全不需人工干预，即所谓的盲分析或一键求

模态。

笔者在模态优化算法的基础上，提出了淘汰虚

假模态即数学模态的优化机制：只要给出一个含有

足够多极点的初始解，其中包括所有和真正模态即

物理模态临近的极点，通过优化机制，能将所有的虚

假模态删除，得到最优解，由此实现 ＯＭＡ的自动化

分析。

 模态参数的优化

对于 ＯＭＡ分析，假定响应点数为 牚，共有 牚个
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半谱［６］
。当牕个特征根牞牜已知时，其半谱可以表示为

┘（牞）＝∑
牕

牜＝１

╀牜

牞－ 牞牜
＋

╀

牜

牞－ 牞槏 槕牜 ＋
├爲

牞
＋ ┥爲 （１）

其中：表示共扼；牞＝ｊ犽牓；╀牜∈爞
牚×１为第 牜阶模态振

型；├爲，┥爲∈爲
牚×１
，分别为频带外的下限及上限影响

因子，可通过最小二乘法求出。

式（１）也可写成

┘（牞）＝∑
２牕

牜＝１

╀牜

牞－ 牞牜
＋
├爲

牞
＋ ┥爲 （２）

仅考虑 牞牜的优化，保持振型不变，对式（２）中的

牞牜进行微分，得到

ｄ┘（牞）＝∑
２牕

牜＝１

╀牜

（牞－ 牞牜）
２ｄ牞牜 （３）

用 ┕（牞）＝

┘（牞）－┘（牞）表示实测半谱和综合半

谱之间的误差（此处

┘（牞）为实测得到的半谱，┘（牞）

为综合得到的半谱），得到

┕（牞）＝∑
２牕

牜＝１

╀牜

（牞－ 牞牜）
２ｄ牞牜 （４）

考虑所有指定频带内的谱线，用最小二乘法可

以求出 ２牕个 ｄ牞牜，同时对特征根和振型进行优化

算法［７］
。

仅考虑 牞牜的优化，保持振型不变的优化方式，可

大大减少优化计算中未知数的个数，此优化方式还可

推广到多输入多输出（ｍｕｌｔｉｉｎｐｕｔｍｕｌｔｉｏｕｔｐｕｔ，简

称ＭＩＭＯ）的模态分析方法中。ＭＩＭＯ中的模态振型

不是相互独立的，模态振型和模态参与因子共同决定

了半谱（ＯＭＡ）或频响函数（经典模态分析）。

将 牞牜＋ｄ牞牜作为新的特征根，通过式（１）用最小

二乘法可算出新的 牕阶模态振型 ╀牜、频带外的下限

及上限影响因子 ├爲和 ┥爲。

定义模态频域吻合程度指标

Ｆｉｔ牊＝ ┕
┘
┕燉┘

┘槡 ┘ （５）

┕和 ┘需计算选定频带内的所有谱线，并将矩

阵 ┕，┘排成一列，吻合程度指标越小越好。此指标

可作为优化算法的目标，也可用来衡量各种模态分

析方法的优劣。如果选中所有的频带，根据巴什瓦能

量守恒定理，频域吻合程度指标也可看成是时域吻

合程度指标。

式（４）、式（５）中 ┕和 ┘的各条谱线可按频率进

行加权。加权模式有 犽
２
，犽，１，犽

－１
，犽

－２共 ５种，它和

测量的传感器类型及选定拟合的半谱类型有关。如

测量的传感器类型为加速度，选定拟合的半谱类型

为位移，加权模式选 犽
－２
。

以不同的分析方法得到的模态频率阻尼作为优

化的初值，最初的频域吻合程度指标可以作为比较

各种模态拟合方法参数识别精度的标准，指标越小

越好，相应的优化过程也越短。

优化过程为：在已知初始模态频率阻尼时，得到

牕个特征根 牞牜

牞牜＝－ （２π牊牜）犪牜＋ ｊ １－ 犪槡 ２
牜（２π牊牜） （６）

其中：牊牜，犪牜为各阶模态频率和模态阻尼。

如果对应的半谱是通过加可变指数窗得到

的［８］
，对应的指数窗为

爾牏＝ 牉
－爠牨（牏燉牊牞） （７）

其中：爾牏为指数窗第 牏点的系数；牏＝０，１，…，爫－１；

爫为半谱对应的互相关函数时域波形的点数；牊牞为

采样频率；爠牨为指数窗系数。

此时得到 牕个特征根 牞牜为

牞牜＝－ （２π牊牜）犪牜－ 爠牨＋ ｊ １－ 犪槡 ２
牜（２π牊牜）（８）

采用式（１）通过最小二乘得到 牕阶模态振型 ╀牜

以及频带外的下限及上限影响因子 ├爲和 ┥爲；采用

式（５）计算模态频域吻合程度指标；采用式（４）通过

最小二乘法可求出 牕个 ｄ牞牜（另有 牕个 ｄ牞

牜）。将 牞牜＋

ｄ牞牜作为新的特征根代入式（１）进行下一轮计算。

在频域吻合程度指标不再减小时停止优化。

 自动化模态分析

自动化模态分析，即模态分析过程中没有人机

交互，也称盲分析或一键求模态，可使模态分析结果

不受分析人员的制约。当前比较流行的自动化分析

方法大多是在稳定图的基础上自动选择模态极

点［９１１］
，因此对模态拟合算法的选择依赖性较大，如

果一旦有虚假模态被选中，则无法剔除。

通过优化机制来实现模态自动化分析的方法，对

初始算法的要求很宽松。研究优化过程中真正模态

（即物理模态）及虚假模态（即数学模态）的走势，有助

于设计出合理的优化机制，实现自动化模态分析。

频率最接近真正模态的极点在优化过程中快速

向物理模态的极点靠近，并很快趋于稳定。虚假模态

的极点在优化过程中是不稳定的，其走势有 ３种可

能性，可和物理模态极点区分出来，并将其消除。

１）向最接近的物理模态极点靠近，导致一个物

理模态对应了两个极点，两者振型也趋于一致。当测

点足够时，不同阶之间模态的振型接近于正交。因

此，可通过两阶相邻模态振型的模态置信准则

（ｍｏｄａｌａｓｓｕｒａｎｃｅｃｒｉｔｅｒｉｏｎ，简称 ＭＡＣ）值来判定是

否对应同一物理极点。设定一个 ＭＡＣ的阈值，如
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０９，当 ＭＡＣ值大于此阈值时，在此两个极点中删

除一个。

２）阻尼越来越大。设定一个最大阻尼值，如

１０％，阻尼大于此值的极点予以删除。

３）极点对应的模态振型所占能量越来越小。根

据模态重要性指示函数（ｍｏｄａｌｉｍｐｏｒｔａｎｔｉｎｄｅｘ，简

称 ＭＩＩ）
［１２］
，ＭＩＩ牜＝爠牜燉爠ｍａｘ，其值范围为 ０～１，爠牜为

极点对应的模态能量的有效值，爠ｍａｘ为最大一阶模

态能量的有效值。当物理模态极点稳定后，数学模态

极点对应的模态能量越来越小，设定一个能量阈值，

如 ０００１，当 ＭＩＩ牜小于此值时，删除此极点。

给定初始解的极点个数的原则是宁多勿缺，并

且在所有物理极点附近都有频率与之接近的极点。

但是合理地控制初始解的极点个数可加快自动化模

态分析的过程。

ＯＭＡ自动化模态分析的过程如下。

１）求出所有点的半谱，半谱最好是通过加系数

较小的可变指数窗得到（如指数窗系数从 １变化到

０９）。

２）选定分析的频带，在选定频带内，给出初始

解的极点。将所有半谱的功率谱进行平均，因所有半

谱的功率谱具有相同的分母，因此其每一峰值对应

一个极点。将所有平均后功率谱的峰值点作为极点

的频率，阻尼取零。如在计算半谱时没有加指数窗，

阻尼不能取 ０，可取一个较小的数（如 ００００５），以

免式（４）的分母为零。为了避免极点数过多以及遗漏

密集模态，可计算出半谱对应的模态指示函数

（ｍｏｄｅｉｎｄｉｃａｔｏｒｆｕｎｃｔｉｏｎ，简称 ＭＩＦ）
［１３１４］

。只有当

ＭＩＦ的值小于某个特定的值（如 ０５），对应的极点

才予以保留。另外检查小于特定值的每一模态指数

函数极小值点附近是否有对应的极点，若没有则需

补上一个极点（频率为模态指数函数极小值点对应

的频率，阻尼取 ０），以免丢失重要模态。

３）根据式（８）得到 牕个特征根 牞牜的初始值，按

述方法进行优化。在优化过程中，需删除虚假模态的

极点。

４）当优化进行到频域吻合程度指标不再降低

时，优化停止，完成自动化的模态分析。

以上算法只要选定频率区间，设定 ＭＡＣ阈值、

最大阻尼值、模态重要性指示函数 ＭＩＩ阈值和模态

指示函数 ＭＩＦ的阈值，即可实现自动化的模态分

析，中间过程不需要任何的人机交互。

 工程实例

上海卢浦大桥主桥（见图 １）是目前世界上最大

跨径的钢拱、梁组合体系中承式系杆拱桥。跨径组合

为 １００ｍ＋５５０ｍ＋１００ｍ＝７５０ｍ，矢跨比牊燉爧＝１燉

５５。桥面双向 ６车道，车行道宽为 ２４５ｍ，每侧观

光人行道宽为 ２ｍ，桥面全宽为 ４１ｍ。大桥主拱肋

采用变高度箱形截面，上半箱为矩形截面，下半箱为

倒梯形截面。中拱总高度为 ９０～６０ｍ，边拱总高

度为 ９０～７０ｍ。加劲梁采用正交异性桥面板全焊

钢箱梁，中跨为分离双箱，边跨为单箱多室，通过吊

杆或立柱支撑于拱肋上。全桥共 ２８对吊杆，顺桥向

间距为１３５ｍ，为双吊杆。吊杆横桥向与拱肋在一个

平面内对倾 １∶５。全桥共布置两组水平拉索，每组

由 ８根拉索组成，水平总索力约为 １７０～１８０ＭＮ，

用以平衡中跨拱肋的恒载水平推力。拱脚主墩采用

打入式钢群桩基础。

现场测试采用环境激励的方法，由 ＤＡＳＰ系统

采集数据。

图 １ 上海卢浦大桥

卢浦大桥的 ＯＭＡ模态试验曾用多种分析方法

进行过对比［１５］
。在固定分析频带（０１～２Ｈｚ）后，对

试验数据用多种分析方法重新进行了分析，得到的

模态分析结果和各阶模态的频率很接近，阻尼稍微

离散，模态的振型基本一致。用这些不同的结果作为

初值，经过优化后得到了完全相同的模态频率、阻尼

及振型。优化后的结果只和分析频带的选定有关，其

对应的模态振型更为协调。

在相同的频带范围内，进行自动化的模态分析，

得到的分析结果和前面多种分析方法优化后的结果

完全相同。自动化模态分析时，初始极点的个数对最

终的分析结果不产生影响。分析时 ＭＡＣ的阈值取

０９，最大阻尼取 ５％，能量系数阈值取 ０００１。决定

初始极点的 ＭＩＦ阈值取 ０８５，偏保守，含有的数学

模态极点可能稍多，但可保证物理模态极点不丢失。

各种分析方法及优化后的结果及其对应的频域

吻合系数和时域吻合系数如表 １所示。

从表１可看出，各种分析方法的频域吻合系数
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表  卢浦大桥 种分析方法模态结果和优化后结果的比较

阶数 ＳＳＩ ＰｏｌｙＬＳＣＦ ＥＦＤＤ ＰＺＭ ＰＰＭ 优化结果 振型

１
牊燉Ｈｚ ０３６２ ０３６２ ０３６２ ０３６２ ０３６１ ０３６２

犪燉％ ０２６４ ０１７１ ０３６４ ０１５３ ０２２０ ０１３１

１阶纵向，拱梁１阶反对

称竖弯

２
牊燉Ｈｚ ０４０１ ０４０１ ０４０２ ０４０２ ０４０２ ０４０１

犪燉％ ０４９７ ０２８８ ０３６０ ０３４７ ０３０９ ０２０６

拱 梁 １阶 对 称 侧 弯，

１阶侧向扭转

３
牊燉Ｈｚ ０６００ ０６００ ０５９１ ０５９８ ０５９９ ０６００

犪燉％ ０６３９ ０４８９ １９０６ ０５７９ ０８３１ ０５４３
拱梁 １阶对称竖弯

４
牊燉Ｈｚ ０７０４ ０７００ ０６９８ ０６９９ ０６９９ ０７０１

犪燉％ １１８３ １３３０ ０５８５ ０５５０ ０５６５ １３００

拱梁 １阶反对称侧弯，

２阶侧向扭转

５
牊燉Ｈｚ ０８９４ ０８９２ ０８９２ ０８９２ ０８９５ ０８９３

犪燉％ １５３０ １３１０ １７４９ ０９９０ １３４９ １６１７
拱梁 ２阶对称竖弯

６
牊燉Ｈｚ ０９８９ ０９９１ ０９９０ ０９９２ ０９９０ ０９８９

犪燉％ ０８４８ ０８５０ ０８５７ ０８００ １０３７ ０８８３
拱梁 ２阶反对称竖弯

７
牊燉Ｈｚ １１１１ １１１４ １１１８ １１０８ １１１７ １１２６

犪燉％ １４１５ １３０７ ２１６８ １７６７ ２５５９ ２６４４
拱梁 ２阶对称侧弯

８
牊燉Ｈｚ １１７４ １１７３ １１７５ １１７４ １１７５ １１７５

犪燉％ ０４２２ ０２１４ ０６４９ ０２３７ ０２２７ ０１６５
拱梁 ２阶反对称侧弯

９
牊燉Ｈｚ １３３９ １３３６ １３３８ １３３７ １３３８ １３３８

犪燉％ ０３２３ ０２５３ ０３１６ ０２９４ ０３１７ ０２３９
拱梁 １阶对称扭转

１０
牊燉Ｈｚ １４８３ １４７７ １４６７ １４７９ １４８１ １４７４

犪燉％ １０４１ １０５１ １４６６ １４８８ １３５６ １３９３
拱梁 ３阶对称竖弯

１１
牊燉Ｈｚ １６１６ １６２７ １６２５ １６１７ １６２２ １６１６

犪燉％ １３１７ ０８５３ ０９７３ ０７８６ １２１１ １７９１
拱梁 １阶反对称扭转

１２
牊燉Ｈｚ １８１５ １８１９ １８１２ １８２２ １８１２ １８１９

犪燉％ ０６７３ ０１７６ ０３５３ ０３９１ ０５９４ ０８８０
拱梁反对称侧弯

Ｆｉｔ（牊）燉％ ２１１１ ２２２５ ２４９９ ２２１０ ２０７１ １６９０

Ｆｉｔ（牠）燉％ ６８４９ ７１５９ ６９４３ ７０９２ ６７３１ ６５７０

和时域吻合系数相差不大。经过优化后，频域吻合系

数降低了 ８０９％（ＥＦＤＤ）～３８１％（ＰＺＭ），和优化

后结果１６９％相比，相当于完善了４７８７％～

２２５４％。因为本次试验的分析频带不到总频带的

１燉２，因此时域吻合系数（相当于全频带的频域吻合

系数）同频域吻合系数相比意义不大。

平均后半谱的功率谱、模态指示函数及选定频

率范围如图 ２所示。图 ３、图 ４为 ＥＦＤＤ法优化前、

后 ２３点半谱实测曲线（实线）与综合曲线（虚线）的

比 较，频 域 吻 合 误 差 系 数 从 ３３８１％优 化 到

２４６７％。

图 ２ 平均后半谱的功率谱、模态指示函数

及选定频率范围

图 ３ ＥＦＤＤ法优化前 ２３点半谱实测曲线与综合曲线的比较

图 ４ 优化后 ２３点半谱实测曲线与综合曲线的比较
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１）提出了频域吻合系数，由此可以定量地比较

不同的模态分析结果在参数识别时的精度。

２）提出了振型不变、对频率阻尼进行逐步优化

的优化算法。通过对模态分析结果进行优化，在原分

析结果不丢失物理模态的前提下，不同分析方法的

结果都可以基本统一。此优化方法也可扩展到 ＭＩ

ＭＯ的模态分析。

３）提出了优化过程中自动消除虚假模态的优

化机制，由此可实现模态分析的自动化，自动化分析

得到的结果为数学意义上的最优结果。本方法适用

于有一个参考点的 ＯＭＡ模态分析。如果将半谱换

成频响函数，同样适用于 ＳＩＭＯ和 ＭＩＳＯ的经典模

态分析。

４）自动化模态分析的方法利用优化机制替代了

各种复杂的模态分析方法，编程容易，操作简捷，所识

别的模态参数的理论曲线和实测曲线最为吻合。

参 考 文 献

［１］ ＨｅｒｍａｎｓＬ，ＶａｎｄｅｒＡｕｗｅｒａｅｒＨ．Ｍｏｄａｌｔｅｓｔｉｎｇａｎｄ

ａｎａｌｙｓｉｓｏｆｓｔｒｕｃｔｕｒｅｓｕｎｄｅｒｏｐｅｒａｔｉｏｎａｌｃｏｎｄｉｔｉｏｎｓ，ｉｎ

ｄｕｓｔｒｉａｌａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓ［Ｊ］．ＭｅｃｈａｎｉｃａｌＳｙｓｔｅｍｓａｎｄＳｉｇ

ｎａｌＰｒｏｃｅｓｓｉｎｇ，１９９９，１３（２）：１９３２１６．

［２］ ＢａｒｔＰ，ＰａｔｒｉｃｋＧ，ＨｅｒｍａｎＶａｎｄｅｒＡ，ｅｔａｌ．Ａｕｔｏ

ｍｏｔｉｖｅａｎｄａｅｒｏｓｐａｃｅａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｏｆｔｈｅＰｏｌｙＭＡＸ

ｍｏｄａｌｐａｒａｍｅｔｅｒｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄ［Ｃ］∥Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ

ｏｆ２２
ｔｈ
ＩＭＡＣ．ＵＳＡ：［ｓ．ｎ．］，２００４．

［３］ ＬｉｕＪｉｎｍｉｎｇ，ＹｉｎｇＨｕａｉｑｉａｏ，ＳｈｅｎＳｏｎｇ，ｅｔａｌ．Ａｆａｓｔ

ｆｒｅｑｕｅｎｃｙｄｏｍａｉｎｍｏｄａｌｐａｒａｍｅｔｅｒｉｄｅｎｔｉｆｉｃａｔｉｏｎａｌｇｏ

ｒｉｔｈｕｍ［Ｃ］∥Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇｏｆ２４
ｔｈ
ＩＭＡＣ．ＵＳＡ：［ｓ．ｎ．］，

２００６．

［４］ ＢｒｉｎｃｋｅｒＲ，ＶｅｎｔｕｒａＣ，ＡｎｄｅｒｓｅｎＰ．Ｄａｍｐｉｎｇｅｓｔｉ

ｍａｔｉｏｎｂｙｆｒｅｑｕｅｎｃｙｄｏｍａｉｎｄｅｃｏｍｐｏｓｉｔｉｏｎ［Ｃ］∥Ｐｒｏ

ｃｅｓｓｉｎｇｏｆ１９
ｔｈ
ＩＭＡＣ．ＵＳＡ：［ｓ．ｎ．］，２００１．

［５］ ＹｉｎｇＨｕａｉｑｉａｏ，ＬｉｕＪｉｎｍｉｎｇ，ＳｈｅｎＳｏｎｇ，ｅｔａｌ．Ｐｒｅ

ｃｉｓｅｏｕｔｐｕｔｏｎｌｙｍｏｄａｌｐａｒａｍｅｔｅｒｉｄｅｎｔｉｆｉｃａｔｉｏｎｆｒｏｍ

ｐｏｗｅｒｓｐｅｃｔｒｕｍ［Ｃ］∥Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇｏｆ２４
ｔｈ
ＩＭＡＣ．ＵＳＡ：

［ｓ．ｎ．］，２００６．

［６］ ＰｉｅｒｒｏＥ，ＭｕｃｃｈｉＥ，ＳｏｒｉａＬ，ｅｔａｌ．Ｏｎｔｈｅｖｉｂｒｏ

ａｃｏｕｓｔｉｃａｌｏｐｅｒａｔｉｏｎａｌｍｏｄａｌａｎａｌｙｓｉｓｏｆａｈｅｌｉｃｏｐｔｅｒ

ｃａｂｉｎ［Ｊ］．ＭｅｃｈａｎｉｃａｌＳｙｓｔｅｍｓａｎｄＳｉｇｎａｌＰｒｏｃｅｓｓｉｎｇ，

２００９，２３（４）：１２０５１２１７

［７］ 李德葆，陆秋海．实验模态分析及其应用［Ｍ］．北京：科

学出版社，２００１：１７１１７３．

［８］ ＦｌａｄｕｎｇＷ，ＲｏｓｔＲ．Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎａｎｄｃｏｒｒｅｃｔｉｏｎｏｆｔｈｅ

ｅｘｐｏｎｅｎｔｉａｌｗｉｎｄｏｗｆｏｒｆｒｅｑｕｅｎｃｙｒｅｓｐｏｎｓｅｆｕｎｃｔｉｏｎｓ

［Ｊ］． ＭｅｃｈａｎｉｃａｌＳｙｓｔｅｍｓａｎｄ ＳｉｇｎａｌＰｒｏｃｅｓｓｉｎｇ，

１９９７，１１（１）：２３３６．

［９］ ＰｈｉｌｌｉｐｓＡＷ，ＡｌｌｅｍａｎｇＲＪ，ＢｒｏｗｎＤＬ．Ａｕｔｏｍｏｕｓ

ｍｏｄａｌｐａｒａｍｅｔｅｒｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ：ｍｅｔｈｏｄｏｌｏｇｙ［Ｃ］∥Ｐｒｏ

ｃｅｓｓｉｎｇｏｆ２９
ｔｈ
ＩＭＡＣ．ＵＳＡ：［ｓ．ｎ．］，２０１１．

［１０］ＡｌｌｅｍａｎｇＲＪ，ＰｈｉｌｌｉｐｓＡＷ，ＢｒｏｗｎＤＬ．Ａｕｔｏｍｏｕｓ

ｍｏｄａｌｐａｒａｍｅｔｅｒｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ：ｓｔａｔｉｓｔｉｃａｌｃｏｎｓｉｄｅｒａｔｉｏｎｓ

［Ｃ］∥Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇｏｆ２９
ｔｈ
ＩＭＡＣ．ＵＳＡ：［ｓ．ｎ．］，２０１１．

［１１］ＢｒｏｗｎＤＬ，ＰｈｉｌｌｉｐｓＡＷ，ＡｌｌｅｍａｎｇＲＪ．Ａｕｔｏｍｏｕｓ

ｍｏｄａｌｐａｒａｍｅｔｅｒｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ：ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｅｘａｍｐｌｅｓ［Ｃ］

∥Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇｏｆ２９
ｔｈ
ＩＭＡＣ．ＵＳＡ：［ｓ．ｎ．］，２０１１．

［１２］ＬｉｕＪｉｎｍｉｎｇ，ＹｉｎｇＨｕａｉｑｉａｏ，ＳｈｅｎＳｏｎｇ，ｅｔａｌ．Ｔｈｅ

ｆｕｎｃｔｉｏｎ ｏｆｍｏｄａｌｉｍｐｏｒｔａｎｔｉｎｄｅｘ ｉｎ ａｕｔｏｎｏｍｏｕｓ

ｍｏｄａｌａｎａｌｙｓｉｓ［Ｃ］∥Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇｏｆ２５
ｔｈ
ＩＭＡＣ．ＵＳＡ：

［ｓ．ｎ．］，２００７．

［１３］Ｗｉｌｌｉａｍ Ｒ．Ｔｈｅｍｕｌｔｉｖａｒｉａｔｅｍｏｄｅｉｎｄｉｃａｔｏｒｆｕｎｃｔｉｏｎ

ｉｎｍｏｄａｌａｎａｌｙｓｉｓ［Ｃ］∥Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇｏｆ３
ｔｈ
ＩＭＡＣ．ＵＳＡ：

［ｓ．ｎ．］，１９８５．

［１４］ＮａｓｈＭ．Ｕｓｅｏｆｔｈｅｍｕｌｔｉｖａｒｉａｔｅｍｏｄｅｉｎｄｉｃａｔｏｒｆｕｎｃ

ｔｉｏｎｆｏｒｎｏｒｍａｌｍｏｄｅｄｅｔｅｒｍｉｎａｔｉｏｎ［Ｃ］∥Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ

ｏｆ６
ｔｈ
ＩＭＡＣ．ＵＳＡ：［ｓ．ｎ．］，１９８８．

［１５］章关永，刘进明．上海卢浦大桥主桥动力特性测试研究

［Ｊ］．振动与冲击，２００８，２７（９）：１６７１７０．

Ｚｈａｎｇ Ｇｕａｎｙｏｎｇ， Ｌｉｕ Ｊｉｎｍｉｎｇ． Ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｏｆ

ＬＵＰＵ ｂｒｉｄｇｅｖｉｂｒａｔｉｏｎｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ

ＶｉｂｒａｔｉｏｎａｎｄＳｈｏｃｋ，２００８，２７（９）：１６７１７０．（ｉｎ

Ｃｈｉｎｅｓｅ）

第一作者简介：刘进明，男，１９６５年 １０

月生，博士、研究员。主要研究方向为信

号处理、参数识别。曾发表《时域模态分

析方法的研究及软件研发》（《振动与冲

击》）２００４年第 ２３卷第 ４期）等论文。

Ｅｍａｉｌ：ｊｈｇｏ１９６５＠ｙａｈｏｏ．ｃｏｍ．ｃｎ

０２０１ 振 动、测 试 与 诊 断 第 ３２卷


