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  بیان وضعیت فعلی موضوعه و لأتعریف مس

با  .هاي بسیاري بوده است بارهاي دینامیکی، موضوع پژوهش ها تحت اثر کاهش پاسخ سازه ي اخیر، طی سه دهه
قیود در نظر گرفته ، هاي بلندتر هاي با دهانه یا پل  تر هاي مرتفع نظیر ساختمان ،پذیرتر هاي انعطاف ساخت سازه
ي که پارامترهاي ا گونهبه ، ندا هگرفت قرار اتیدستخوش تغییرها  راحی سازههاي مختلف ط نامه شده در آیین
ها شناخته  ي در طراحی این سازها اي به عنوان عوامل کنترل کننده هاي سازه و شتاب ها جایی جابهحرکتی مانند 

برداري بنا  هرهي دو معیار ایمنی و قابلیت ب بر پایه اًعمومها  سازههاي معمول براي طراحی  روش. اند شده
مقاومت  کارگیري روش طراحی بر اساس مقاومت براي طراحی اولیه سازه زمانی مناسب است که به. اند گردیده

هاي اخیر به دلایلی از جمله تمایل به سوي ساخت  سال هاي ولی با پیشرفت ،عامل حاکم بر طراحی باشد
کارایی ها،  مانند آناي براي تجهیزات خاص و  کت سازهتري براي حر تر، قیود بیش پذیري بیش هاي با انعطاف سازه

اي  ، طراحی اولیه اجزا سازهاي سازهدر طراحی براساس حرکت  .است شدهطراحی بر اساس مقاومت محدود 
گیرد و سپس مقاومت مقاطع انتخاب شده با  اي صورت می براساس ملزومات طراحی وضع شده براي حرکت سازه

کار گرفته شده براي ارضاي این  ههاي نوین ب یکی از روش .دشو سه و کنترل میمقاومت حداقل لازم مقای
اي جدید در  شاخه ،اي کنترل حرکت سازه. استها  هاي کنترل فعال در سازه ملزومات حرکتی استفاده از سیستم
مشخص اي مانند  هاي سازه اي از موارد مربوط به حرکت سیستم ي گسترده مهندسی سازه است که با دامنه

ها و تجهیزات مورد استفاده در  هاي حرکتی براي ایجاد شرایط مناسب براي انسان نمودن ملزومات و محدودیت
ها و استفاده از ابزارهاي ذخیره کننده، جذب کننده و میرا کننده انرژي براي کنترل حرکت ایجاد شده  ساختمان

ها امکان ایجاد تغییرات در پارامترهاي مختلف  سیستم زایاي اینم از. استتوسط بارهاي طراحی، در ارتباط 
، ها در مقابله با بارهاي محیطی با ماهیت تصادفی که باعث کارایی مناسب آن استاي  سیستم به صورت لحظه

 .دشو می، مانند زلزله

شروع تحول بزرگ کنترل فعال را  1972در سال ) Yao( ان مفاهیم بیان شده توسط یائوپژوهشگربسیاري از 
ها به دهه  ها در راستاي کنترل فعال براي بهبود پاسخ سازه اولین تلاش Zukبر اساس تحقیقات ولی . دانند می

تنیده را براي کنترل  پیشهاي  تاندونپیشنهاد استفاده از  Freyssinetو  Eugeneگردد که  میلادي بر می 1960
این ایده را  1965به طور مستقل در سال  Levو  Zetlinدر این حال  .هاي بلند مطرح کردند و پایداري سازه

هاي  اي متصل شوند و طرف دیگر این کابل ها به جک هایی به قاب سازه هاي بلند کابل مطرح کردند که در سازه
بالاي ساختمان استفاده شود و  تگیري حرک از حسگرها براي اندازه نصب شوند،سازه  شالودهیدرولیکی روي ه
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هاي هیدرولیکی صادر  جا فرامین لازم براي حرکت جک ترل کننده منتقل و در آناطلاعات به یک سیستم کن
اما اولین کارهاي انجام شده جهت فرموله کردن مسئله کنترل  .البته این ایده در آن زمان عملی نگردید .شود

 1968سال و پس از آن به  Minai و  Koboriدر نظریات 1960هاي  هاي عمرانی به سال فعال در جهت استفاده
که در موجود است  Zukهاي اولیه به یک سازه کنترل فعال شده در تعریف  اشاره .گردد باز می Zukدر کارهاي 

مبانی تئوري  1972در سال  Yaoمفاهیم بیان شده توسط  کلدر ولی  .شوند هاي جنبشی مطرح می سازهها  آن
وانست در تمامی شرایط ممکن براي ت می Yaoسیستم تعریف شده توسط . را تشکیل داده استکنترلی 

ت ستوان می ها از یک حد مجاز فعال شده، به طوري که با فراتر رفتن پاسخ .هاي مناسبی ارائه دهد بارگذاري پاسخ
تا  .در حین بارگذاري به طور اتوماتیک تغییر دهدشده بینی  را مطابق با تغییرات غیرفعال پیش سیستم عملکرد
ی اي خط هاي سازه حتی پس از آن نیز اثر الگوریتم کنترلی مبتنی بر استفاده از مدلو  1993و  1992هاي  سال

به ترتیب  1993و  1992، 1987هاي هاي جدیدي در سال با این وجود الگوریتم .و قوانین کنترل خطی بود
ر قرار اي را مد نظ ها شرایط غیرخطی سازه مطرح شده که در آن Brillyو  Shefer ،Beakwell ،Yang توسط
هاي  استفاده از قوانین کنترل غیرخطی در سازه ،Gattulli و Soongتوسط  1994پس از آن نیز در سال . ندا هداد

 و 1992 ،1988 ،1983 ،1980، 1975هاي  بررسی الگوریتم کنترل بهینه خطی در سال .خطی گسترش یافت
 Soong همکاران، و  Leipholz ،Chungو  Soong،Abdel Rohmanو  Yang ،Changeبه ترتیب توسط  1998

 Abdel می توان به تحقیقاتدر زمینه الگوریتم تخصیص قطب . صورت گرفت Datta و Sarbjeetدر نهایت  و

Rohman  وLiepholz )1978(، Soong )1976 ( وAbdel Rohman   وNayfeh )1987( و کارهاي امینی 
تا  1980و همکاران از سال  Meirovichد مقاله توسط چن الگوریتم فضاي مودال مستقلدر زمینه . اشاره کرد

در سال  Leipholzو   Abdel Rohmanاي الگوریتم کنترل بهینه لحظهدر زمینه  .ه استمنتشر شد 1987سال 
الگوریتم کنترل حالت  .منتشر نمودند مقالات بسیار جالبی 1987در سال  و همکاران Yangچنین  و هم 1979

، در سال  Masriو  Udwadia ،Tabaiتوسط  1981در سال  ،Abdel Rohmanسط تو 1993محدود در سال 
در زمینه  .و همکاران موضوع تحقیق بود  Reinhornتوسط 1987و همکاران و در سال  Pruczتوسط  1985

و همکاران در  Yangمطالعات بر روي کنترل فعال با فیدبک شتاب توسط  ،کنترل با فیدبک تعمیم یافته
و تاجبخش در سال  ، رحیمی رفوئیSpencer ،1992و همکاران در سال  Suharjo، 1994تا  1991هاي  سال

1993، Dyke  و 1996و همکاران در سالSuneja   وDatta  مطالعات صورت  .صورت گرفت 1998در سال
 Matheoو   Singh،)1994(و همکاران  Yangکارهاي شامل  د لغزشوالگوریتم کنترل م گرفته در زمینه

)1997( ،Adhikari  وYamaguchi )1997 ( و Sarbjeet وDatta )2000 (برخی از  .صورت گرفته است
در سال  Abdel Rohamanخیر زمانی به کارهایی که توسط أبر روي اثرات ت ترین کارهاي صورت گرفته مهم
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و  Yang، 1988در سال  Deh Shiuو   Jun Ping،1991در سال  Kellyو   Jun Ping،1993تا سال  1985
از جمله آخرین  .دگرد برمی ،انجام شده است 1995و همکاران در سال  Chungو  1990همکاران در سال 

در سال  Phohomsiriو  Udwadia ،Bremenتوان به مقاله  خیر زمانی میأتحقیقات صورت گرفته در زمینه ت
  .اشاره کرد 2007

عملکردهاي موضعی  تنها عال زیادي ابداع شده بود کههاي کنترل ف سیستم 1993و  1992هاي  تا قبل از سال
در همین  .بودگیري و اعمال نیروي گسترده ضروري  هاي اندازه براي تکامل این روش استفاده از مکانیزم. داشتند

تحقیقات صورت . هوشمند متمرکز شد کننده ریزي یک کنترل تر بر روي چگونگی برنامه شیب زمان تحقیقات
که با استفاده از  هایی کننده بر روي کنترل 1992در سال  Wenچنین  و هم Rehakو  Garrettگرفته توسط 

هاي  زیادي در سایر زمینه تدر حال حاضر نیز تحقیقا .گیرند کنند در این زمره قرار می شبکه عصبی کار می
عملی  هاي ند تا آزمایشگیر هایی که اثرات رفتار غیر خطی مصالح را در نظر می سازي اي مانند مدل کنترل سازه

  .گیرد صورت می ،اي کرد جدید سازهیبر روي این رو

 
  ضرورت و اهمیت تحقیق

 هاي تحلیلجدید بر مبناي  هاي روشارائه به ، نیاز اي سازهطراحی  در نیروییهاي  هاي روش کاستیبا توجه به 
بر این اساس روش مهندسی و  دششکار آ هنگام زلزله بهغیرخطی و در نظر گرفتن رفتار واقعی اجزاي سازه 

آنالیز جاي  بهوجود آمد که مهندسان سازه از  به ا این هدفاین روش ب. گردیداساس عملکرد ارائه زلزله بر
این روش با تقریب بسیار . نظیر طیف ظرفیت استفاده کنند ،استاتیکی غیرخطی هايدینامیکی غیرخطی از آنالیز

بر این اساس بود که توجه مهندسین . بینی کند ینامیکی غیرخطی را پیشخوبی توانست نتایج حاصل از آنالیز د
. ها آغاز گردید کنترل به روش طیف ظرفیت جلب شد و تلاش براي وارد کردن این بحث در زمینه کنترل سازه

اي بر طراحی حاکم  اي در حالی که حرکت سازه هاي سازه چهار چوبی براي طراحی سیستم ،اي کنترل سازه
 ،ها نامه به جاي تحلیل دینامیکی غیرخطی درآیین با پیدایش روش نوین طیف ظرفیت .آورد به وجود می ،است

کنترل نیز از این امر مستثنی  عرصهن پژوهشگرا. دکراین روش توجه بسیاري از مهندسین سازه را به خود جلب 
رد وها م یف ظرفیت در کنترل سازهاستفاده از روش طنامه، تصمیم بر این است که  در این پایان لذا .نیستند

تقاضا به  - دست آمده از روش نمودار ظرفیت زیمم جابجایی غیرالاستیک بهدر این تحقیق ماک .گیردبررسی قرار 
  .خواهد گرفتعنوان معیار کنترل مورد استفاده قرار 
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  کار انجام تحقیق روش و راه

  :د شدنخواههاي زیر پیموده  گام پژوهشدراین 
هاي طراحی براساس عملکرد با تاکید بر مفهوم تغییر مکان، با استفاده از ضوابط ارائه  روشصر مختمطالعه  .1

سازمان مدیریت و  360نشریه ( ATC ،274 FEMA ،356 FEMA 40هاي  شده در دستورالعمل
 جایی هدف هه محاسبه جابشیوو FEMA  440 و )ریزي برنامه

 هاي کنترلی هاي کلاسیک سیستم وریتمهاي کنترل فعال و الگ مطالعه و بررسی سیستم .2

  ها در زمینه کنترل سازه سازي بهینه هاي نوین یکی از الگوریتم بررسی .3
بدون  ،هاي کنترل فعال ها با استفاده از سیستم و کنترل حرکات آن ها اي مناسبی از ساختمانه انتخاب مدل .4

  )تقاضا -منحنی ظرفیت( هدف جایی جابه رفتندر نظر گ
 با در نظرگرفتن هاي کنترل فعال، ها با استفاده از سیستم و کنترل حرکات آناي مرحله قبل ه انتخاب مدل .5

 )تقاضا -منحنی ظرفیت( هدفجایی  جابه

 آن رفتنو بدون در نظرگجایی هدف  نظرگرفتن جابهبا در  به کارگرفته شده یکنترل هاي سیستم مقایسه .6
  

  اهداف مورد نظر

 .آن رفتنهدف و بدون در نظرگجایی  جابه رفتنگرفته شده با در نظرگهاي کنترلی به کار مقایسه سیستم .1

هدف با استفاده از  جایی جابهبراساس جایی  جابهاي به روش کنترل بازخورد  سازي کنترل سازه بهینه .2
  هاي جدید الگوریتم

  

  )بندي جدول زمان(پیش بینی تقریبی زمان لازم، مراحل اجرا و پیشرفت کار 

  88زمستان   88پاییز   88تابستان  عنوان

                    جمع آوري و مطالعه مراجع و مدارك مرتبط با موضوع - 1

                    افزار همراه آموزش نرم ها به سازي و تحلیل سازه مدل - 2

                    ها ها و تفسیر نتایج تحلیل تحلیل سازه -3

                       گیري  بندي و نتیجه جمع -4

                      مه، ویرایش و تایپ مطالبنا نوشتن متن پایان -5
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