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 چكیده 
ای اخیر ر سالهسیستم های کنترل فعال میراگرهای جرمی تنظیم شده برای کنترل لرزه ای سازه های مهندسی عمران د

نوان یک عزی به قاله یک کنترلر هوشمند و انعطاف پذیر فامورد توجه محققین این حوزه قرار گرفته است، در این م

ن آارامترهای پذکور، مالگوریتم کنترلی فعال و مقاوم مورد مطالعه قرار گرفته است و برای عملکرد بهتر سیستم کنترلی 

مین لرزه زی تحت با الگوریتم متاهیوریستیک ژنتیک بهینه شده است.یک قاب برشی یازده طبقه به عنوان مطالعه مورد

ده فعال نترل شالسنترو در محیط نرم افزار متلب مدل شده و پاسخ های دینامیکی آن در حالت های کنترل نشده و ک

اتر و ارکژنتیک بسیار -کلاسیک و هوشمند فازی بررسی شده است.نتایج نشان داد عملکرد کنترل فعال هوشمند فازی

 د.فعال کلاسیک تنظیم کننده خطی کوادراتیک می باش اقتصادی تر از عملکرد سیستم کنترل غیر فعال و

 

 ژنتیک –طی کوادراتیک،فازی کنترل فعال سازه ، میراگر جرمی تنظیم شده فعال ، فضای حالت، تنظیم کننده خ های کلیدی:واژه

 

 مقدمه  -1
غییر ترعت، مانند سیک مساله مهم و قابل ملاحضه در طراحی سازه های مهندسی عمران کاهش کمیت های پاسخ سازه ه

ای ی هایی برستراتژمکان، شتاب و نیرو تحت تاثیر بارهای  دینامیکی خصوصا زلزله و باد است. روش های کنترل سازه جزء ا

ه یبرید طبقهکب یا رسیدن به هدف مذکور می باشند.که در قالب کنترل فعال، کنترل غیر فعال،کنترل نیمه فعال و کنترل مر

 بندی می شوند.

سه دهه اخیر مساله کنترل سازه ها در مقابل بارهای محیطی مورد توجه محققین زیادی قرار گرفته است. میراگرهای در 

جرمی تنظیم شده جزء قدیمی ترین وسیله های کاهش ارتعاش سازه در مقابل بارهای دینامیکی محیطی هستند.مفهوم کنترل 

میلادی باز می گردد هنگامی که فرام یک وسیله کنترل  1909سال  ارتعاشات با استفاده از میراگر جرمی تنظیم شده به

ارتعاشات را اختراع کرد که جاذب ارتعاش نامیده می شد. سیستم های میراگر جرمی تنظیم شونده فعال زمینه های تحقیقاتی 

م های جاذب انرژی  فعال جدید و گسترده ای را ایجاد کرده اند و در این سالها پیشرفت های قابل ملاحضه ای در این سیست

شده است . این سیستم های جاذب فعال جزء سیستم های کنترل فعال محسوب می شوند که در طول مدت تحریک به وسیله 

یک پردازشگر دیجیتالی مرکزی که الگوریتم های کنترلی در آن پیاده سازی خواهد شد و یک منبع انرژی خارجی که متناسب 

لی فعال را در فاز مخالف حرکت سازه توسط عملگرهایی به جرم میراگر و در نتیجه به سازه برشی با پاسخ سازه نیروی کنتر

تحت کنترل وارد می کند. هدف الگوریتم های کنترلی فعال تعیین بهینه نیروی کنترلی فعال است که به عنوان نمونه الگوریتم 


