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qكنترل بر اساس شتاب مجازallowx��

kgm 3102×=

k

)(sin105.1)( 5 ttp ω×=

c

  سختي حدود .دارد قرار سينوسي بار يك اثر تحت شكل در شده داده نشان SDOF سيستم :1-تمرين

  .آوريد دست به زير حالت در را مجاز

( ) 05.0,65.0,4 sec === ξπω gxallow
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qكنترل بر اساس جابجايي مجازallowx

k

c

  سختي حدود .دارد قرار سينوسي بار يك اثر تحت شكل در شده داده نشان SDOF سيستم :2-تمرين

cmxallow  .آوريد دست به زير حالت در                     براي را مجاز 10=
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( ) 05.0,4 sec == ξπω rad

kgm 3102×= )(sin105.1)( 5 ttp ω×=
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qجازكنترل بر اساس جابجايي وشتاب م

k

c

  سختي حدود .دارد قرار سينوسي بار يك اثر تحت شكل در شده داده نشان SDOF سيستم :3-تمرين

cmxallow  .آوريد دست به                       و                     براي را مجاز 10=
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gxallow 65.0=��

( ) 05.0,4 sec == ξπω rad

kgm 3102×= )(sin105.1)( 5 ttp ω×=
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k

c

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

  .آوريد دست به زير حالت در را مجاز
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q ازداخلي مجمقاوم كنترل بر اساس نيروهايallowR

kgm 3102×= )(sin105.1)( 5 ttp ω×=

( ) 05.0,75.1,4 3sec === ξπω allow
rad D
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:كتاب اول فصل از 12 و 10 ،7 ،5 سوالات

.2003Hall,Prentice.controlmotionstructuraltoIntroduction.JJerome,Connor

.نماييد حل را

q ازداخلي مجمقاوم كنترل بر اساس نيروهايallowR


