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qمباني كنترل غيرفعال سازه ها

  :مي پذيرد انجام زير صورت دو از يكي به غيرفعال كنترل حالت در سازه طراحي
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. شودمي تنش افزايش باعث جابجايي افزايش

.رددمي گ ساكنين ايمني عدم باعث شتاب افزايش

allowRRbداخلي مقاوم نيروهاي براساس كنترل ≤)( → شتاب و جابجايي تركيب همزمان بررسي
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:مي شود تعريف زير صورت به    )موثر نيروهاي( داخلي مقاوم نيروهاي بردار R

 به .مي كنيم دمحدو دهي سرويس نظر از بلكه سازه اي نظر از نه را شتاب كه كرد نشان خاطر بايد شتاب براساس كنترل مورد در (

) .شود كنندگان استفاده ناراحتي باعث است ممكن اما نيست مشكل ساز سازه اي نظر از شتاب ديگر عبارت
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:مي گيريم نظر در را سينوسي خارجي نيروي اثر تحت SDOF سيستم يك

q ضريب بزرگنمايي جابجايي(      )
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Steady( دائمي پاسخ State Response( سيستم SDOF با است برابر سينوسي خارجي نيروي اثر تحت:

  صورت به دائمي پاسخ گردد اعمال سازه بر نيرو كه زماني تا يعني است؛ خارجي نيروي به وابسطه دائمي پاسخ
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q ضريب بزرگنمايي جابجايي(      )
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:نوشت برداري صورت به مي توان را جواب دائم قسمت

آن در كه

ρ: كيدينامي جابجايي حداكثر

θ: فاز زاويه )Phase angle(
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q ضريب بزرگنمايي جابجايي(      )
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: با است برابر جابجايي بزرگنمايي ضريب ماكزيمم مقدار

0=ξ

2.0=ξ

4.0=ξ

با ميرايي هاي متفاوت در اثر نيروي هارمونيك SDOFيك سيستم بزرگنمايي جابجايي ضريب  -نمودار نسبت فركانس 
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q ضريب بزرگنمايي شتاب(      )
2D

:مي آيد دست به زير صورت به شتاب برداري رابطه

Acceleration( شتاب بزرگنمايي ضريب magnification factor(
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: با است برابر شتاب بزرگنمايي ضريب ماكزيمم مقدار

0=ξ

2.0=ξ

4.0=ξ

با ميرايي هاي متفاوت در اثر نيروي هارمونيك SDOFيك سيستم بزرگنمايي شتاب ضريب  -نمودار نسبت فركانس 

q ضريب بزرگنمايي شتاب(      )
2D
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qكنترل بر اساس شتاب مجاز

  صورت به سازه براي را مجاز شتاب حداكثر حالت اين در

:مي گيريم نظر در g شتاب از درصدي
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 بازه ود شود، انتخاب         دلخواه مقدار با برابر ميرايي ضريب و                  اگر

:مي آيد دست به    مقادير براي مجاز

*ξξ =

β
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qكنترل بر اساس شتاب مجازallowx��
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DD 22 ≤ βمقادير ممكن     براي حالت
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qكنترل بر اساس شتاب مجازallowx��
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qكنترل بر اساس شتاب مجازallowx��
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22مقادير ممكن     در ميرايي هاي مختلف براي حالت =D β
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qكنترل بر اساس شتاب مجازallowx��

0 0.05 0.1 0.15 0.2 0.25 0.3
0.6

0.7

0.8

0.9

1

1.1

1.2

1.3

1.4

1.5

1.6

 

 

22مقادير ممكن     در ميرايي هاي مختلف براي حالت =D β

1β

Possible solutions for 2β

Possible solutions for 1β

2β

max2D
ξ



Passive Control

13

qكنترل بر اساس شتاب مجازallowx��

2Dمقادير ممكن     در ميرايي ها و        هاي مختلف β
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qكنترل بر اساس شتاب مجازallowx��

مجاز شتاب براساس سختي طراحي

.كرد بيان          مجاز مقادير برحسب را سازه سختي مي توان allowx��
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  و يا از روي نمودار      برحسب
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.مي آيد دست به       و       1β2β
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qكنترل بر اساس شتاب مجازallowx��
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 جازم سختي حدود .دارد قرار سينوسي بار يك اثر تحت شكل در شده داده نشان SDOF سيستم :1-مثال

  .آوريد دست به زير حالت دو براي را
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qكنترل بر اساس شتاب مجازallowx��

  :1-مثال پاسخ

)-الف ) 0,5.0,2 sec === ξπω gxallow
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qكنترل بر اساس شتاب مجازallowx��

-ب  :1-مثال پاسخ
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qكنترل بر اساس شتاب مجازallowx��
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qكنترل بر اساس شتاب مجازallowx��

-ب :1-مثال پاسخ
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qكنترل بر اساس شتاب مجازallowx��

  :1-مثال پاسخ
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 يسخت دو هر خاص، ميرايي يك براي

 ولقب مورد شتاب معيار كنترل نظر از
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qكنترل بر اساس جابجايي مجاز

  مي توان كه تتفاو اين با است؛ مجاز شتاب براساس كنترل حالت مشابه مجاز جابجايي مبناي بر كنترل اساس

  .كرد بيان       حسب بر را )    ( حداكثر جابجايي
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  راساسب          مجاز شتاب بزرگنمايي ضريب حداكثر سازه، براي         مجاز جابجايي حداكثر انتخاب با

:مي آيد دست به زير صورت به مجاز جابجايي
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qكنترل بر اساس جابجايي مجازallowx

مجاز جابجايي براساس سختي طراحي

.كرد بيان          مجاز مقادير برحسب را سازه سختي مي توان allowx
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  و يا از روي نمودار      برحسب

ميرايي هاي مختلف در حالت           
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qكنترل بر اساس جابجايي مجازallowx
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 جازم سختي حدود .دارد قرار سينوسي بار يك اثر تحت شكل در شده داده نشان SDOF سيستم :2-مثال
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  :2-مثال پاسخ

)-الف ) 0,10,2 sec === ξπω cmxallow
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qكنترل بر اساس جابجايي مجازallowx
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-ب  :2-مثال پاسخ
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-ب :2-مثال پاسخ
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)-ب :2-مثال پاسخ )2 sec1.579 , 4 , 10 , 0.2rad
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  :2-مثال پاسخ

-ب
1k

91.57

0

2 =
=

k

ξ

91.257

0

1 =
=

k

ξ

69.249

1.0

1 =
=

k

ξ

83.223

2.0

1 =
=

k

ξ

82.59

1.0

2 =
=

k

ξ 73.66

2.0

2 =
=

k

ξ

2k

579.12مقادير ممكن     در ميرايي هاي مختلف براي حالت =D k
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 مورد جابجايي معيار كنترل نظر از

 رلكنت است ممكن اما .مي باشد قبول

 براي .شود نقض شتاب معيار

 دباي طراحي حالت، اين از جلوگيري
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qجازكنترل بر اساس جابجايي وشتاب م
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 جازم سختي حدود .دارد قرار سينوسي بار يك اثر تحت شكل در شده داده نشان SDOF سيستم :3-مثال

  .آوريد دست به زير حالت در                  و                     براي را
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  :3-مثال پاسخ
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q ازداخلي مجمقاوم كنترل بر اساس نيروهاي

 ختيس مي توان نيز صورت اين در باشد، نظر مورد سازه در شده ايجاد داخلي مقاوم نيروهاي كنترل است ممكن

 اين در دباش هارمونيك سازه بر وارد نيروي آنكه فرض با .گردد حاصل هدف اين كه كرد انتخاب آنچنان را سازه

:مي آيد دست به زير رابطه از      سازه بر وارد نيروهاي برآيند صورت
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)()()()sin(0 txktxctxmtpR +=−= ���ω )28(

ينيروي اينرس+ نيروي خارجي  نيروي مقاوم داخلي

برآيند نيروهاي وارد بر سازه
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q ازداخلي مجمقاوم كنترل بر اساس نيروهايallowR
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q ازداخلي مجمقاوم كنترل بر اساس نيروهايallowR
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q ازداخلي مجمقاوم كنترل بر اساس نيروهايallowR

با ميرايي هاي متفاوت در اثر نيروي هارمونيك SDOFيك سيستم بزرگنمايي نيروي ضريب  -نمودار نسبت فركانس 
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q ازداخلي مجمقاوم كنترل بر اساس نيروهايallowR
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q ازداخلي مجمقاوم كنترل بر اساس نيروهايallowR
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q ازداخلي مجمقاوم كنترل بر اساس نيروهايallowR
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q ازداخلي مجمقاوم كنترل بر اساس نيروهايallowR

23مقادير ممكن     در ميرايي هاي مختلف براي حالت =D β
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kgm 1000=

k

)(sin10)( 4 ttp ω=

c

 جازم سختي حدود .دارد قرار سينوسي بار يك اثر تحت شكل در شده داده نشان SDOF سيستم :4-مثال

  .آوريد دست به زير حالت دو در را

)الف

  )ب

( ) 0,2,1.0 sec3 === ξπω rad
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  :4-مثال پاسخ

)-الف ) 0,1.0,2 3sec === ξπω allow
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-ب  :4-مثال پاسخ
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4-ب  :4-مثال پاسخ
0 10=p

q ازداخلي مجمقاوم كنترل بر اساس نيروهايallowR
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4-ب  :4-مثال پاسخ
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q ازداخلي مجمقاوم كنترل بر اساس نيروهايallowR
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  :4-مثال پاسخ

-ب

23مقادير ممكن     در ميرايي هاي مختلف براي حالت =D k

 يسخت دو هر خاص، ميرايي يك براي

 قبول مورد نيرومعيار كنترل نظر از

  .مي باشد

0 0.05 0.1 0.15 0.2 0.25 0.3
50

100

150

200

250

300

350

 

 

1k

28.105

0

2 =
=
k

ξ

83.315

0

1 =
=

k

ξ

2.306

1.0

1 =
=

k

ξ

1

0.2

274.88k

ξ =
=

59.108

1.0

2 =
=

k

ξ 96.120

2.0

2 =
=

k

ξ

2k

S
ti

ff
n

es
s 

 (
k

N
/m

)

q ازداخلي مجمقاوم كنترل بر اساس نيروهايallowR


