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 چکیده
توان به میرا نمودن ارتعاشات سازه و کاهش پاسخ آن همواره جزء موضوعات اصلی در مهندسی سازه بوده است. برای این منظور می

، 10شوند. در این مقاله سه مدل ساختمان ها بکار گرفته میهای مختلفی در سازهمیراگرهای جرمی هماهنگ شده اشاره نمود که با روش

زلزله حوزه نزدیک و دور مورد  16ت ساختمان برشی در محیط متلب و با استفاده از سیمولینک، تحت تحریک صور طبقه به 40و  20

و برای محاسبه نیروهای  (ATMDها، از میراگر جرمی هماهنگ شده فعال )منظور کنترل ارتعاش این سازه بررسی قرار گرفته است. به

ها بدون سیستم کنترلی مورد بررسی قرار ( استفاده شده است. ابتدا پاسخ سازهLQRیک )کنترلی نیز از الگوریتم کنترل بهینه خطی کلاس

در نهایت مشخص گردیده که بصورت . ارائه شده است نیز و مقادیر نیروی کنترل در حالت غیرفعال و فعال هاگرفته و سپس پاسخ سازه

های د، که میزان کاهش پاسخ نیز وابسته به انتخاب مناسب ماتریسیابکلی پاسخ سازه هنگام استفاده از این سیستم کنترلی کاهش می

 باشد.وزنی می

 کنترل فعال، الگوریتم بهینه خطی کلاسیک، میراگر جرمی هماهنگ شده، زلزله حوزه نزدیک کلمات کلیدی:

 

 . مقدمه1
وقوع خسارات جانی و مالی وجوود گیرند، احتمال هایی که تحت اثر بارهای دینامیکی و اغتشاشات محیطی قرار میدر سازه

ها تحت اثر نیروهای جانبی اعم از زلزله، باد های موجود برای کنترل ارتعاشات سازهدارد. استفاده از ابزارهای کنترل یکی از ایده

 شوند.باشد. ابزارهای کنترل به صورت کلی به چهار دسته غیرفعال، فعال، نیمه فعال و ترکیبی تقسیم میو ... می

های ایون ابزارهوا ستفاده از ایده کنترل اولین بار با استفاده از ابزارهای کنترل غیرفعال توسعه پیدا کرد. یکی از اولین نمونها

. سوپس در اوایوق قورن [1]ارائه شد  جان میلنای بود که بیش از صد و بیست سال پیش توسط یک مدل اولیه از جداساز لرزه

کوه از جملوه ابزارهوای  [2]ها ارائوه گردیود بیستم، ابزار میراگر هماهنگ شده توسط فرام و به منظور کنترل ارتعاشات کشوتی

. بوا وجوود [3] مرتبه نیز مورد استفاده قرار گرفته است های بلندای در کنترل سازهکنترل غیرفعالی است که به صورت گسترده

های مکانیکی و حتی فضایی معرفی شده بودند اما بوه اینکه بسیاری از ابزارهای کنترلی در آغاز به منظور کنترل ارتعاشات سازه

 های عمرانی نیز مورد توجه قرار گرفتند. عاشات سازهسرعت در کنترل ارت

های مکوانیکی و یوا هوافضوایی، اسوتفاده از ابزارهوای کنتورل های عمرانی با سازههای بارهای وارد بر سازهبا توجه به تفاوت

نترل فعال مطرح گردیود. ایده استفاده از ک 1960باشد و در نتیجه در اوایق دهه های عمرانی چندان موثر نمیغیرفعال در سازه




