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 Modelos interpretables para entendimiento científico y seguridad

 Modelos para problemas generales

 Modelos robustos al ruido

 Modelos obtenidos con pocos datos o con baja frecuencia de

medición.
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Metodología
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Resultados



Caso base
𝑼𝒆𝒒 = 𝟎. 𝟎𝟎𝟑𝟒



Caso 1
𝑼𝒆𝒒 = 𝟎. 𝟎𝟎𝟐𝟖



Caso 2
𝑼𝒆𝒒 = 𝟎. 𝟎𝟎𝟒𝟎



Caso 3
𝑼𝒆𝒒 = 𝟎. 𝟎𝟎𝟓𝟓



El método de identificación de dinámicas no lineales SINDy, presenta una gran
capacidad para la obtención del desbalance equivalente del sistema del squeeze film
damper bearing SFD bajo distintas condiciones de este con ruido en la aceleración. La
alta precisión del método se debe a que el sistema fue simulado a 20 ciclos lo cual
representa una amplia cantidad de datos para que SINDy identifique el sistema con una
alta precisión.

SINDy puede llegar a ser un gran método de apoyo para la identificación de sistemas
dinámicos no lineales acoplados, los cuales son comunes en la ingeniería y ciencias.

Conclusiones
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