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	摘要(中)	建築物等之大型結構，無法利用激振器做為模態測試之輸入外力。傳統頻譜分析方法只能得到系統的自然頻率、阻尼比及模態振形，並不能建立系統的模型，而一般時域方法回歸分析求得的轉移函數模型在控制的應用上有其限制。


本文藉由地震加速度值為系統輸入，大樓的各樓層加速度值為輸出響應，利用觀測器/卡曼濾波器識別法及特徵系統實現法做單輸入單輸出及單輸入多輸出的系統建模與識別。建立之狀態空間模型，為可觀、可控之最小實現，能有效降階至適當的最小階數，去除因雜訊造成不正確的模態及對系統影響較小的模態，且不會造成系統失真及不穩定的情況。可用於模態參數之識別、預測系統受外力之動態行為與結構之主動控制。


以發生在民國八十五年三月五日之地震以及八十八年九二一集集大地震為實例，得到不錯的識別結果。
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