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摘 要

本論文主要是利用適應性的遞迴式最小平方法(Recursive Least-Square)、卡爾曼(Kalman)和可變的收斂因子仿射投影演算法

(Variable Step-Size Affine-Projection Algorithm)的理論於階次分析 的故障診斷技巧上，階次分析的技巧對於轉動機械的故障

診斷而 言是一種非常重要工具。傳統故障診斷方法是利用傅立葉分析的 技巧伴隨轉軸的轉速來檢測機械的損壞，然而在

轉軸轉速變化的 情形下，再取樣過程(Resampling)常被用於取捨時、頻域上的解 析度。此方法有一些缺點，尤其是相鄰近

階次與相交越階次上， 存在有頻率抹平(Frequency Smearing)的現象。而本研究是利用高 解析的遞迴式最小平方法、卡爾

曼和可變的收斂因子仿射投影演 算法之階次分析的方法於齒輪之故障診斷，且這些濾波器可以克 服傳統故障診斷於變轉

速上會發生頻率抹平的問題。工作內容是 將振動訊號經過遞迴式最小平方法、卡爾曼與可變的收斂因子仿 射投影演算法

做階次追蹤而得到所需的特徵值，藉此判斷是否有 故障產生。而在實驗完成之後，高解析的階次振幅可以被計算出， 且

同時完成高解析的階次分析系統於各種不同情況之齒輪損壞的 評估。從實驗結果可以得知，應用這些適應性濾波器於齒輪

之故 障診斷確實有其效果。
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