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خلاصه

براي بهبود پاسخ هاي چند طبقه ارائه شده است. میراگرهاي غیرفعال  در این مقاله روشی براي افزایش کارآیی سیستم کنترل غیرفعال براي سازه

سازي  استفاده شده است. بهینه 1از تئوري کنترل بهینهشوند که در اینجا براي بدست آوردن مشخصات این میراگرها  میسازه در طی زلزله استفاده 

هاي میرایی متفاوت در هر طبقه  شود. در نتیجه استفاده از چندین میراگر با مشخصه باعث به وجود آمدن سطوح متفاوتی از میرایی در هر طبقه می

بناي استفاده از میراگرهاي ویسکوزِ متداول مطرح شده است. به باشد. در این مقاله روشی بر م بر میشود که اسباب زحمت بوده و هزینه الزامی می

شده با سیستم  شود که پاسخ سازة کنترل منظور بررسی این سیستم، تحلیل عددي یک قاب برشی ساختمان هفت طبقه ارائه شده است. نشان داده می

باشد. در نهایت بهبود اساسی در رفتار  نترل بهینه، کنترل شده اي است که با میراگرهاي ویسکوز، طبق تئوري ک پیشنهادي، نزدیک به پاسخ سازه

شده با روش پیشنهادي در مقایسه با نوع کنترل نشده مشاهده شد. سازه کنترل

سازي، اهرم مکانیکیکنترل غیرفعال، میراگر ویسکوز، بهینهکلمات کلیدي: 

مقدمه.1

باشند. نیروي میرایی ناشی از  دهند شناخته شده می سخ سازه را در برابر زلزله بهبود میمیراگرهاي ویسکوز به عنوان ابزارهاي مؤثري که پا

هاي جدیدي به  روش 2ویتاکر و کنستانتینو ]. 1ي آن بستگی دارد [ میراگر ویسکوز به خواص فیزیکی مایع میراگر، الگوي جریان در میراگر و اندازه

یسکوز ارائه دادند. همچنین نشان دادند که اضافه کردن میراگرهاي ویسکوز، شتاب طیفی و به موجب آن هاي مجهز به میراگرهاي و منظور  طراحی سازه

نشان دادند که پاسخ سازه با یک مود ارتعاشی غالب که در آن  3گلاك و همکارانش].2دهد [ هاي الاستیک را کاهش می جابجایی هدف در سیستم

]. تئوري کنترل بهینه با استفاده از تنظیم 3باشد [ ي فعال می ي کنترل شده اند، نزدیک به پاسخ یک سازه هم شدهفرا میراگرها با استفاده از طراحی بهینه

) براي طراحی ابزارهاي ویسکوز غیرفعال خطی طبق تغییرشکل و سرعتشان تطبیق داده شده است. مشکل اصلی این LQR(4ي خطی درجه دو کننده

باشد. متفاوتی از میرایی در هر طبقه دارد که اسباب زحمت بوده و گران میاست که حل بهینه نیاز به سطوح 

دهد. طبق این روش میراگر به یک بازوي اهرم وصل شده است  این مقاله روي بر مبناي نصب میراگرهاي متداول در تمام طبقات سازه ارائه می

کند. بقه را کنترل میها را تقویت کرده و سطح میرایی در هر ط که جابجایی و سرعت پیستون

طراحی بهینۀ میراگرها.2

]:4ي مجهز به میراگرها با معادله تعادل دینامیکی زیر توصیف شده است [ پاسخ سازه
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