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princípios de realização mínima. Os polos do modelo identifi

Considerando a estrutura flexível representada pelas Equaç

Figura 3.1 – Representação da estrutura flexível
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Figura 4.6 – Configuração do DE10-Nano como servidor UDP
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Figura 4.26 – Configurações iniciais do Raspberry Pi
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5.1 Estrutura flexível inteligente
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Figura 5.11 – Identificação da estrutura saudável

O modelo identificado é representado pelas seguintes matriz
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Figura 5.18 – Identificação da estrutura com o dano
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Figura 5.22 – Tempo de identificação ERA para diferentes tama
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