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 خلاصه

شده است. پرداخته  1فعال ای کششیمیلهتجهیز شده با محرک  (MDOFدرجه آزادی)ند های برشی چز قابکنترل فعال ارتعاش ابه در این مقاله 

های کششی و دستگاه هیدرولیکی به کنترل باشد که با استفاده از المانهای نیرویی کنترل فعال میکششی فعال یک نوع از سیستم ایمحرک میله

به فرم فضای حالت صورت گرفته است.  MATLABافزار شمند و طراحی کنترل با استفاده از نرممدل سازی سازه هوپردازد. پاسخ سازه می

( LQR)  3( و روش کنترل کننده بهینه مرتبه دوPPC) 2هاقطب دهیاست. روش کنترل کننده جایجزییات طراحی کنترل بازخورد ارائه گردیده 

که کنترل سازه با  ه است. مقایسه نتایج هر دو روش نشان داده استمورد ارزیابی قرار گرفتدر الگوریتم کنترلی به کار گرفته شده و عملکرد آنها 

های ات شتاب نگاشتتحت تحریکبه طوری که  یک رویکرد مناسب برای بهینه سازی طراحی سازه هوشمند است فعال ای کششیمیلهمحرک 

. همچنین نتایج نشانگر آن است که محل دستگاه یابدمیکنترل نشده کاهش درصد پاسخ سازه را نسبت به حالت  80تا  30حدود  ای موثرلرزه

  .دهدوری سیستم کنترل را تحت تاثیر قرار میبه طور قابل توجهی بهره فعال ای کششیمیلهمحرک 

 .PPCکنترل کننده  ،LQRکنترل کننده فعال،  ای کششیمیلهکنترل فعال ارتعاش، محرک  سازه هوشمند، کلیدی: کلمات

 

 مقدمه: -1

های غیر فعال، ی از قبیل سیستمکنترل هایتکنیک انواع .باشدمی در برابر تحریکات هایا کاهش ارتعاش سازه زلزله حذف مهندسی مهم هاییکی از کاربرد

نیکی به اتلاف بخشی از انرژی ورودی به های مکادر روش کنترل غیر فعال با استفاده از دستگاه رود.به کار می هاارتعاشات سازه کاهش فعال و هایبرید برای

ای، های لرزههای جرمی تنظیم شونده، جداگرتوان به استفاده از میراگربرای مثال می .گرددپرداخته میای سازه، کاهش پاسخ و خسارت محتمل سازه

های غیر فعال را در برابر منابع ارتعاش مانند عملکرد سیستم توان. با این حال، نمی[1]ها اشاره کردهای ویسکوز در سازههای اصطکاکی و میراگرمیراگر

با  پذیری ها غیر فعال دارای ظرفیت ذاتی محدود اند و توانایی سازگاری و تطبیقاین سیستمفرکانسی غالب متفاوت تضمین نمود. های دارای محتوای زلزله

ای های بهسازی لرزهیر فعال معمولا وزن زیادی دارند، در حالی که در بسیاری از برنامههای غهمچنین دستگاهتغییرات تحریک خارجی و پاسخ سازه ندارند. 

 .[4]پذیر مورد نظر استبه کاهش یا نگه داشتن وزن به میزان امکان

                                                           
1 Active tendons actuator 
2 Pole Placement Controller 
3 Linear Quadratic Regulator 
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