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A. IDENTIFIKACIJA 
  Koristeći IDENT Toolboks u okviru MATLAB softwareskog paketa provesti  identifikaciju sistema koristeći više identifikacionih metoda kao :

 *  metode bazirane na  metodama LS ( najmanjih kvadrata)

 *  pem  

 *  pem za strukturu modela sa izlaznom greškom ( output error model)

 *  n4sid sa opcijom N4weight  postavljen na CVA

 *  n4sid sa opcijom  N4weight postavljen na  MOESP

Podjeliti set podataka tako da 70 % raspoloživih podataka bude korišteno za estimaciju a 30 posto za validaciju modela. 

Izračunati kvalitet fitovanja i za estimacioni i validacioni dio podataka, za svaku od metoda i porediti dobijene rezultate kao i izabrati model koji daje najbolje fitovanje.

Analizu  provesti na setu  eksperimentalno snimljenih  ulazno-izlaznih podataka u filu:

robot_arm.dat
snimljenih na objektu fleksibilne robotske ruke. Ruka je instalirana na električni motor. Modelirana je prenosna funkcija od  mjerenog momenta reakcije strukture ka ubrzanju fleksibilne ruke. 
Primjenjeni ulaz je  periodični sinusni signal. 

Ulaz je reaktivni momenat strukture. 

Izlaz je ubrzanje fleksibilne ruke.

Dalji podaci su dati  u tekst file-u :

robot_arm.txt
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