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  :چكيده
  

كاهش ارتعاشات سازه ها و ماشين آلات صنعتي همواره يكي از موضوعات مهـم تحقيـق بـراي مهندسـان                    
 از آثار زيان بار ارتعاشات بيش از اندازه مي توان به كاهش عمر خستگي قطعـات و يـا تخريـب                      .بوده است 

 روش هـاي مختلفـي بـراي از بـين بـردن ارتعاشـات             . ه تشديد اشاره نمود   سازه هاي مهندسي بر اثر پديد     
          وجود دارد و يكي از مـؤثرترين ايـن روش هـا اسـتفاده از جـاذب هـاي ارتعاشـات كـوك شـده                         نامطلوب
 ، فراوان جاذب هاي ارتعاشات، نوع غيرفعال اين وسيله داراي معـايبي مـي باشـد               ايايعليرغم مز . مي باشد 

بـراي غلبـه بـر      .  اثر خروج از تنظيم و يا تغيير فركانس تحريك ورودي          ر شديد بازده جاذب ب    مانند كاهش 
 كه از آن جمله مي توان به جاذب هـاي تطبيـق پـذير و                ،اين مشكلات روش هاي گوناگوني ارائه شده اند       

 تـوان  در اين تحقيق طرح جديدي از يك جاذب ارائه شده است كه مي. جاذب هاي نيمه فعال اشاره نمود  
در اين طرح جديد سعي شـده اسـت تـا بـا             . آن را تركيبي از جاذب هاي تطبيق پذير و نيمه فعال دانست           

، سفتي و ميرايي سيستم را به صورت بي درنگ و همزمان كنتـرل نمـود و    لاستفاده از دو دمپر قابل كنتر     
در ابتـدا توضـيحاتي     . داداز اين طريق مقدار ارتعاشات سيستم اصلي را بيشتر از مدل هاي پيشين كاهش               

سـپس  .  آر دمپرها آورده شـده اسـت       - در مورد انواع جاذب هاي پيشين و همچنين اطلاعاتي در مورد ام           
نحوه ايجاد سفتي و ميرايي متغير توضيح داده شده و طرح پيشنهادي و روابط حاكم بر آن معرفـي شـده                      

 از آن بـراي     ، بهينه سازي پارامترهاي مدل    در ادامه مدل شبيه سازي عددي طرح ايجاد شده و پس از           . اند
 طـرح پيـشنهادي، نتـايج بـا نتـايج           يايبراي بررسي كار  . استفاده شده است  بررسي رفتار ديناميكي جاذب     

حاصله از جاذب غيرفعال و يك نوع جاذب نيمه فعال كه هر دو به صورت بهينه تنظيم شده انـد، مقايـسه                 
  .  شنهادي، از جمله معايب و مزاياي آن ذكر شده استدر انتها نيز خصوصيات طرح پي. شده است

  
  آر دمپر-جاذب ارتعاشات، كنترل نيمه فعال، سفتي متغير، ام : واژگان كليدي 
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  فهرست مطالب

        صفحهعنوان                                                                                                                 

  مقدمه: فصل اول

  ۱.......................................................................................................................................... مقدمه‐ ۱ ‐ ۱

  ۲............................................................................................................................ موضوع تحقيق ‐ ۲ ‐ ۱

  ۶...............................................................................................................................مزاياي تحقيق ‐ ۳ ‐ ۱

  ۷.............................................................................................................................. اهداف تحقيق ‐ ۴ ‐ ۱

  ۸.................................................................................................................................روش تحقيق ‐ ۵ ‐ ۱

  ۸...........................................................................................................خلاصه ي فصول پايان نامه ‐ ۶ ‐ ۱

  جاذب ارتعاشاتآشنايي با : فصل دوم

  ۱۰.......................................................................................................پيش زمينه و مروري بر منابع ‐ ۱ ‐ ۲

  ۱۱...............................................................................................تئوري و كاربرد جاذب ارتعاشات ‐ ۲ ‐ ۲

  ۱۲............................................................................................... مختصري در مورد جاذب ها ‐ ۱ ‐ ۲ ‐ ۲

  ۱۴........................................................................نمونه هايي از به كارگيري جاذب هاي ارتعاشات ‐ ۳ ‐ ۲

  ۱۵.........................................................................................................جاذبهاي ارتعاشات پيشرفته ‐ ۴ ‐ ۲

  ۱۶ ............................................................................... جاذبهاي ارتعاشات غيرفعال تطبيق پذير‐ ۱ ‐ ۴ ‐ ۲

  ۲۶ .................................................................................... جاذبهاي ارتعاشات فعال و نيمه فعال‐ ۲ ‐ ۴ ‐ ۲

  ۳۲......................................................................................... جاذبهاي ارتعاشات پيشرفته ديگر‐ ۳ ‐ ۴ ‐ ۲

  ۳۳............................................................................................عال كنترل جاذبهاي ارتعاشات نيمه ف‐ ۵ ‐ ۲

  

 ٣



  عنوان                                                                                                                       صفحه

  تئوري جاذب ها: فصل سوم

  ۳۶........................................................................................................................ تئوري جاذب ها‐ ۱ ‐ ۳

  ۴۱..............................................................................................يي جاذب ارتعاشات  بدون ميرا‐ ۱ ‐ ۱ ‐ ۳

  ۴۶...................................................................................................يي جاذب ارتعاشات  با ميرا‐ ۲ ‐ ۱ ‐ ۳

  آشنايي با دمپرهاي مغناطيسي: فصل چهارم

  ۵۰....................................................................................................................  دمپرهاي مغناطيسي‐ ۱ ‐ ۴

  ۵۲ ........................................................................................................ آر‐  سيالات مغناطيسي ام ‐ ۲ ‐ ۴

  ۵۵............................................................................. آر‐دمپرهاي ام  آر در ‐  عملكرد سيالات ام ‐ ۳ ‐ ۴

  ۵۸...................................................................................................................... آر دمپر‐  انواع ام ‐ ۴ ‐ ۴

  ۶۲............................................................................................................ آر دمپر‐حليلي ام  مدل ت‐ ۵ ‐ ۴

  ۶۷ ................................................................................................................ آر دمپرها‐ كنترل ام ‐ ۶ ‐ ۴

  ۶۸.......................................................................................................... آر دمپر‐ مدل معكوس ام ‐ ۷ ‐ ۴

  مدل سازي عددي و تنظيم بهينه جاذب: فصل پنجم

  ۷۰.....................................................................................................................  مدل سازي عددي‐ ۱ ‐ ۵

  ۷۱................................................................................................  مدل جاذب غيرفعال متداول‐ ۱ ‐ ۱ ‐ ۵

  ۷۶.............................................................................. نيمه فعال روش هاي موفق پيشين براي جاذب‐ ۲ ‐ ۵

  ۷۸.................................................................................  روش هاي كنترل در جاذب با ميرايي متغير‐ ۳ ‐ ۵

  ۸۴...................................................................... سفتي و ميرايي متغير  جاذب نيمه فعال پيشنهادي با‐ ۴ ‐ ۵

  ۸۴.......................................................................................................................... سفتي متغير‐ ۱ ‐ ۴ ‐ ۵
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                                                                                                              صفحهعنوان           

  ۸۸................................................................................................ بررسي سفتي و ميرايي معادل‐ ۲ ‐ ۴ ‐ ۵

  ۹۲......................................................................................................................... جاذب نيمه فعال‐ ۵ ‐ ۵

  ۹۵........................................................................................................ مقادير عددي و بهينه سازي‐ ۶ ‐ ۵

  ۹۷................................................................................................  مدل هاي شبيه سازي و پارامترها‐ ۷ ‐ ۵

  ۱۰۰............................................................................................................................... تنظيم بهينه‐ ۸ ‐ ۵

  ۱۰۱.......................................................................................................... الگوريتم بهينه سازي‐ ۱ ‐ ۸ ‐ ۵

  ۱۰۲...................................................................................................................... نتايج بهينه سازي‐ ۹ ‐ ۵

  مطالعه تأثير تغيير پارامترها بر ديناميك جاذب: فصل ششم

k.............................................................................................................۱۰۹  1122 و   تأثير سفتي ‐ ۱ ‐ ۶ k

  ۱۱۲....................................................................................  تأثير خروج از تنظيم بر عملكرد جاذب‐ ۲ ‐ ۶

  ۱۱۲.....................................................................................................تأثير خروج از تنظيم جرمي  ‐ ۳ ‐ ۶

  ۱۱۳.....................................................................جاذب غيرفعالبر تأثير خروج از تنظيم جرمي  ‐ ۱ ‐ ۳ ‐ ۶

  ۱۱۴............................................. با ميرايي متغيربر جاذب نيمه فعالتأثير خروج از تنظيم جرمي  ‐ ۲ ‐ ۳ ‐ ۶

  ۱۱۶.................................بر جاذب نيمه فعال با ميرايي و سفتي متغيرتأثير خروج از تنظيم جرمي  ‐ ۳ ‐ ۳ ‐ ۶

  ۱۱۷................................................................................................................خروج از تنظيم سفتي ‐ ۴ ‐ ۶

  ۱۱۷......................................................................جاذب غيرفعالتأثير خروج از تنظيم جرمي بر  ‐۱ ‐ ۴ ‐ ۶

  ۱۱۹.............................................تغير تأثير خروج از تنظيم جرمي بر جاذب نيمه فعال با ميرايي م‐ ۲ ‐ ۴ ‐ ۶

  ۱۲۰................................. تأثير خروج از تنظيم جرمي بر جاذب نيمه فعال با ميرايي و سفتي متغير‐ ۳ ‐ ۴ ‐ ۶
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  ۱۲۱......................................................................................................تأثير خروج از تنظيم ميرايي ‐ ۵ ‐ ۶

  ۱۲۲....................................................................جاذب غيرفعالبر  تأثير خروج از تنظيم ميرايي  ‐ ۱ ‐ ۵ ‐ ۶

  ۱۲۲.............................................بر جاذب نيمه فعال با ميرايي متغيرتأثير خروج از تنظيم ميرايي  ‐ ۲ ‐ ۵ ‐ ۶

  ۱۲۳................................بر جاذب نيمه فعال با ميرايي و سفتي متغيرتأثير خروج از تنظيم ميرايي  ‐ ۳ ‐ ۵ ‐ ۶

  نتيجه گيري: فصل هفتم
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  ۱۲۶...............................................................................................................................پيشنهادات ‐ ۲ ‐ ۷
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  پيوست الف

  ۱۳۴....................................................................................................... استفاده همزمان از دو جاذببررسي
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  ۱۳۷............................................................................................................................برنامه هاي كامپيوتري
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  فهرست تصاوير
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  ۱۸..............................................................................جاذب با سفتي متغير پيشنهادي فرانچك : ۱ ‐ ۲شكل 

  ۲۰...................................................................................جاذب با سفتي متغير پيشنهادي دنگ : ۲ ‐ ۲شكل 

ختلف ميدان نمودار اندازه پاسخ فركانسي جاذب پيشنهادي دنگ به ازاي شدت هاي م : ۳ ‐ ۲شكل 

  ۲۱.....................................................................................................................................مغناطيسي اعمالي

  ۲۲.............................................................................[34]ساختار جاذب با چند مود مختلف  : ۴ ‐ ۲شكل 

  ۲۳........................................................................ [35]هندسه ي جاذب با سفتي متغير ناگايا  : ۵ ‐ ۲شكل 

  ۲۴.............. ............................................[37]تصوير شماتيك جاذب الكترومغناطيسي تنتور  : ۶ ‐ ۲شكل 

  ۲۵............................................... [38]تصوير شماتيك جاذب با آلياژهاي حافظه دار ويليامز  : ۷ ‐ ۲شكل 

  ۲۸...........................................................نماي شماتيك يك جاذب نيمه فعال با كنترل ميرايي : ۸ ‐ ۲شكل 

  ۲۹..........................................................................................نماي شماتيك يك جاذب فعال : ۹ ‐ ۲شكل 

  ۳۱............................................. آر دمپر به كار رفته در تحقيق كو‐ سرعت ام ‐نمودار نيرو  : ۱۰ ‐ ۲شكل 

  ۳۲.....................جاذب ارتعاشات غير فعال معادل ) bجاذب فعال با تحريك هارمونيك، )  a : ۱۱ ‐ ۲شكل 

مدل سيستم تعليق خودرو،       ) a. شباهت بين سيستم تعليق خودرو و جاذب با تحريك پايه : ۱۲ ‐ ۲شكل 

b ( ۳۴.......................................................................................................................................مدل جاذب  

  ۳۷................................................................مدل يك جاذب دو درجه آزادي با جرم متمركز : ۱ ‐ ۳شكل 

  ۴۳......)خط چين(، بدون جاذب )پرخط تو(نمودار اندازه پاسخ فركانسي يك سيستم با جاذب  : ۲ ‐ ۳شكل 

  µ........................................................................................................۴۴تأثير نسبت جرمي  : ۳ ‐ ۳شكل 

  g.......................................................................................................۴۵تأثير نسبت فركانسي  : ۴ ‐ ۳شكل 
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  عنوان                                                                                                                       صفحه

 ميرايي جاذب؛ خط توپر نشان تو نسبنمودار پاسخ فركانسي برحسب فركانس نرمال شده  : ۵ ‐ ۳شكل 

  ۴۶................................................................دهنده ي حالت بهينه از نظر كمترين مقدار قله ي تشديد ميباشد

  µ............................................................................................................۴۸تأثير نسبت جرمي : ۶ ‐۳شكل 

ميدان مغناطيسي اعمال  ) bميدان مغناطيسي حضور ندارد؛  ) a آر؛ ‐نحوه فعال شدن سيالات ام  : ۱ ‐ ۴شكل 

  ۵۳..........................................................................................شكل گيري ذرات فرومغناطيسي ) cمي شود؛ 

  ۵۶........................................................................... آر دمپر‐مقطع برش خورده يك مدل ام  : ۲ ‐ ۴شكل 

  ۵۷................................................................................................ آر دمپر‐قطعات داخلي ام  : ۳ ‐ ۴شكل 

  ۵۸.............................................................. آر دمپر تك تيوب‐نماي برش خورده ي يك ام  : ۴ ‐ ۴شكل 

  ۵۹........................................................................ آر دمپر دو تيوب‐تصوير شماتيك يك ام  : ۵ ‐ ۴شكل 

  ۶۰......................................................................... آر دمپر دو طرفه‐تصوير شماتيك يك ام  : ۶ ‐ ۴شكل 

  ۶۱............................................................................ آر دمپر اسفنجي‐قطعات داخلي يك ام  : ۷ ‐ ۴شكل 

 Hz 2.5 آر دمپر در آزمايش براي تحريك سينوسي با فركانس ‐نيروي اندازه گيري شده ام  : ۸ ‐ ۴شكل 

  cm.....................................................................................................................................۶۳ 1.5و دامنه 

  ۶۴................................................. آر دمپر ارائه شده توسط اسپنسر‐تصوير مدل ديناميكي ام  : ۹ ‐ ۴كل ش

  ۶۶........................................مقايسه ي نتايج حاصل از مدل اسپنسرو نتايج حاصل از آزمايش : ۱۰ ‐ ۴شكل 

  بر اساس مطلب نرم افزار  سيمولينكآر دمپر كه با استفاده از جعبه ابزار ‐ بلوك دياگرام ام ۱۱ ‐ ۴شكل 

  ۶۷........................................................................................... استمدل ارائه شده توسط اسپنسر ايجاد شده

  ۷۱.....................تحريك با نيروي خارجي ) bتحريك پايه،  ) aمدل جاذب غير فعال متداول؛  : ۱ ‐ ۵شكل 
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  عنوان                                                                                                                       صفحه

  ۷۶............ نيمه فعالمدل ) bمدل غير فعال،  ) aمقايسه ي جاذب غير فعال و جاذب نيمه فعال؛  : ۲ ‐ ۵شكل 

  ۷۷............................................................... نيروي يك دمپر نيمه فعال نوعي‐نمودار سرعت  : ۳ ‐ ۵شكل 

جاذب نيمه فعال  ) b ، گراندهوكشكل ايده آل كنترل  ) a؛ گراندهوكمدل جاذب با كنترل  : ۴ ‐ ۵شكل 

  ۷۹...................................................................................................................................................معمولي

  ۸۳.................................................................[71] نتايج حاصل از چهار روش كنترل مختلف : ۵ ‐ ۵شكل 

 ۸۵.....................................................................[72]مدل به كار رفته براي ايجاد سفتي متغير  : ۶ ‐ ۵شكل 

  ۸۶................................................. شكل سيستم ايجاد سفتي و ميرايي متغير و شكل معادل آن : ۷ ‐ ۵شكل 

 و نسبت 2ζدار تغييرات سفتي معادل بر حسب نمو : ۸ ‐ ۵شكل 
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 و نسبت ζنمودار تغييرات ميرايي معادل برحسب  : ۹ ‐ ۵شكل 
11

22
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......................................................۹۰  

 ۹۱.......................................................................[79] طرح ديگري براي ايجاد سفتي متغير : ۱۰ ‐ ۵شكل 

  ۹۳..........................................................تصوير شماتيك جاذب پيشنهادي و شكل معادل آن : ۱۱ ‐ ۵شكل 

نمودار انتقال پذيري براي حالت ايده آلي كه بتوان سفتي و ميرايي را به صورت دلخواه تنظيم  : ۱۲ ‐ ۵شكل 

  ۹۷........................................................................................................................................................نمود

  ۹۸ ...................................بلوك دياگرام مربوط به روش كنترل گراندهوك بر پايه جابجايي : ۱۳ ‐ ۵شكل 

  ۱۰۱.......................................................................................فلوچارت الگوريتم بهينه سازي : ۱۴ ‐ ۵شكل 

  ۱۰۳........................................................نمودار پاسخ فركانسي حاصل از شبيه سازي مدل ها : ۱۵ ‐ ۵شكل 

  ۱۰۴.................................................................نمودار پاسخ فركانسي سه حالت مورد مقايسه : ۱۶ ‐ ۵شكل 

  ۱۰۵..........................................نمودار رابطه بين ميرايي معادل حاصل از سفتي معادل مربوطه : ۱۷ ‐ ۵شكل 

 ٩



  عنوان                                                                                                                       صفحه

  ۱۰۶........................................ درصدي ميرايي معادل بر نمودار انتقال پذيري۵۰ش تأثير كاه : ۱۸ ‐ ۵شكل 

  ۱۰۷.........................................................................درصد كاهش ارتعاشات دو مدل جاذب : ۱۹ ‐ ۵شكل 

k....................................................۱۱۰  11ي تغييرات سفتي تغييرات نمودار انتقال پذيري به ازا : ۱ ‐ ۶شكل 
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  ۱۱۱....................................................تغييرات نمودار انتقال پذيري به ازاي تغييرات سفتي : ۲ ‐ ۶شكل 

افزايش جرم  )  m bكاهش جرم  ) aدار انتقال پذيري جاذب غير فعال بر اثر تغييرات نمو : ۳ ‐ ۶شكل 

.......................................................................................................................................................۱۱۴  

 ) b    كاهش جرم  ) aتغييرات نمودار انتقال پذيري جاذب نيمه فعال با ميرايي متغير بر اثر   : ۴ ‐ ۶شكل 

  ۱۱۵...................................................................................................................................افزايش جرم 

كاهش جرم  ) aتغييرات نمودار انتقال پذيري جاذب نيمه فعال با ميرايي و سفتي متغير بر اثر  : ۵ ‐ ۶شكل 

 b (  ۱۱۶.......................................................................................................................افزايش جرم  
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ER                                                                                          Electrorheological 

FRM                                                                   Frequency response magnitude  
MR                                                                                       Magnetorheological 

MRE                                                                    Magnetorheological elastomer  
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a                                                                                                              auxiliary  
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  controllable                                                                                               قابل كنترل

  e                                                                                                                      معادل 

  in                                                                                                    ورودي جابجايي پايه

max                                                                                                      maximum  
min                                                                                                        minimum  
opt                                                                                                          optimum  

 ١۵



 on                                                                                                             حالت روشن

  off                                                                                                          حالت خاموش 

 

 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 ١۶



  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 ١٧



  

  

  

  

  فصل اول

  مقدمه

  

  

   مقدمه‐ ۱ ‐ ۱

سـپس بـه معرفـي      . در ابتداي اين فصل به بيان دلايل و انگيزه هاي انجام اين تحقيق پرداخته شده است               

  . در انتها نيز سرفصل هاي اين تحقيق معرفي شده اند،اهداف و روش ها اشاره شده

ارتعاشـات باعـث    . ت متداول و هميشگي در تاريخ مهندسي بـوده اسـت          ، يكي از مشكلا   نامطلوبارتعاشات  

      ايجـاد سروصـداي آزار دهنـده        موجـب  كاهش عمر خستگي دستگاهها و همچنين ديگر سازه هـا شـده و            

ماشين آلات صنعتي با سرعت هاي بالا، مانند ماشين هاي توليد كاغذ همـواره در معـرض افـت                   . مي شود 

 در  علاوه بر اين ارتعاشـات بـا فركـانس پـايين          . ارتعاشات ايجاد شده مي باشند    كيفيت محصولات به دليل     

و باعث از بين رفـتن آسـايش        ،  [1]  شده  ساكنين  باعث سرگيجه و مشكلات حركتي     محيط هاي مسكوني  

  .[2] محل سكونت مي شود

 مـستعد و در      سـازه هـا    ايـن . به عنوان نمونه، سازه هاي فولادي پيچيده داراي ميرايي بسيار كمي هستند           

 چنين سازه هاي پيچيده و اغلب گـران قيمـت بايـد              در نتيجه  .معرض مشكل تشديد ارتعاشات مي باشند     

قبل از ساخته شدن از نظر ارتعاشات مورد بررسي قرار گرفته و دستگاههاي لازم براي جلوگيري از تشديد                  
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ن ارتعاشات ناخواسته از بين بردن منبع       مؤثرترين راه براي از بين برد     . ارتعاشات در آنها به كار گرفته شود      

  . توليدكننده ارتعاش مي باشد كه اين امر در عمل به ندرت امكان پذير مي باشد

 دوار يك موتور ناشي     يمنبع ارتعاشات ممكن است از عملكرد اصلي خود دستگاه به عنوان مثال از نابالانس             

  . دنبيعي نظير باد و يا زلزله نيز باشعلاوه بر اين ارتعاشات ممكن است ناشي از منابع ط. شود

اغلب مؤثرترين و اقتصادي ترين راه براي كاهش ارتعاشات اضافه كردن يـك سيـستم دينـاميكي در يـك                    

نقطه خاص به دستگاه يا سازه ي موجود است تا بتوان ديناميك سيستم را به نحو مطلوب و دلخواه تغيير                    

اساسـاً يـك جـاذب ارتعاشـات        . ه بنـدي قـرار مـي گيـرد         در چنين دست   1جاذب ارتعاشات كوك شده   . داد

زه يـا دسـتگاه     مجموعه ساده اي متشكل از يك جرم و فنر و دمپر مي باشد كـه بـه نقطـه خاصـي از سـا                       

 از  .مرتعش متصل مي گردد، و با انتقال انرژي ارتعاشي سازه ي اصلي به خود از ارتعاشـات آن مـي كاهـد                     

ولي از آنهـا  . ايي كه با سرعت ثابت كار مي كنند استفاده مي شود      جاذب هاي ارتعاشات اغلب در ماشين ه      

، [6] و   [5]  مانند كنترل انتشار امواج صـوتي      ،[4] و   [3] براي كنترل ارتعاشات گذرا نيز استفاده مي شود       

مشخصه اساسي جاذب هاي ارتعاشات اين است كه آنهـا تنهـا در يـك محـدوده فركانـسي باريـك مـؤثر                       

 تعيين مي گردد و معمولاً با توجـه         ، مؤثر با توجه به پارامترهاي طراحي انتخاب شده        اين محدوده . هستند

  . به خواست مسأله بايد اين پارامترها و محدوده را انتخاب نمود

  

   موضوع تحقيق ‐ ۲ ‐ ۱

.  محدود بسيار مؤثر و خـوب عمـل مـي كنـد            ييك جاذب ارتعاشات غيرفعال فقط در يك گستره فركانس        

 ارتعاشات به صورتي است كه تغيير كوچكي در پارامترهاي سيستم ممكن است منجر بـه                ديناميك جاذب 

همچنين يك جـاذب ارتعاشـات كـه بـه     . از ميزان مطلوب شود خارج شدن نتايج عملكرد جاذب ارتعاشات 

 يا يك جاذب ارتعاشات معيوب ممكن است نه تنها ميزان ارتعاشات را كـاهش              باشد، درستي طراحي نشده  

اين قبيل مشكلات باعث محدود شدن اسـتفاده        .  نيز شود  اصليبلكه باعث افزايش ارتعاشات سيستم      نداده  

                                                 
 )TVA (1-tuned vibration absorbers   
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غيرفعـال نيـاز بـه تعميـر و سـرويس مـنظم و               جاذب هـاي ارتعاشـات    . دناز جاذب هاي ارتعاشات مي شو     

  كه تحت شرايط ارتعاشي سختي كار مي كنند        هاهمچنين بازديدهاي منظم دارند تا بخش هاي حساس آن        

از   تـا جـاذب ارتعاشـات   ، و همچنين تغييري در پارامترهـاي سيـستم رخ نـداده باشـد    ،دچار مشكل نشده 

  .  تنظيم خارج نشود

بـه كـار      كنترل در مورد انواع مختلف جاذب هاي ارتعاشات        جديددر طول دهه هاي گذشته تكنيك هاي        

ه و از حـساسيت آنهـا نـسبت بـه           گرفته شده است تا گستره كاربرد مفيد اين دسـتگاه هـا را افـزايش داد               

هـا از   جاذببه عنوان نمونه، تلاش هايي براي تطبيق پذير كردن ديناميك . يرات پارامترها كاسته شود  غيت

گـستره وسـيعي از روش هـاي تئـوري بـراي            . طريق تنظيم فركانس طبيعي يا ميرايي صورت گرفته است        

اغلب ايـن روش هـا بـه علـت وجـود نداشـتن               ولي در عمل     ،ايجاد اين تطبيق پذيري پيشنهاد شده است      

يك مشكل متداول در زمينه ميراگرهاي تطبيق پذير پيچيده بودن          . عملگرهاي مناسب قابل اجرا نبوده اند     

همچنين به دست آوردن وسايل مورد نيـاز بـراي تطبيـق            . مي باشد و عملي نبودن ساختار اين دستگاهها       

  . نيز امر مشكلي مي باشد يپذير نمودن در محدوده هاي مختلف فركانس

را به سرعت و از طريـق تغييـر در پارامترهـاي مهـم آن                هنگامي كه بتوان ديناميك يك جاذب ارتعاشات      

نظير فركانس طبيعي و ميرايي بارها در طول يك دوره ارتعاشات پايدار تغيير داد به آن جـاذب ارتعاشـات                  

فعال به صورت گسترده اي مـورد مطالعـه قـرار           نيمه   جاذب هاي ارتعاشات  . گويند 1كوك شده نيمه فعال   

سيـستم هـاي    . [8] و   [7]د   مي باش  قطعيييد شده و    أگرفته و بازده و برتري آنها نسبت به نوع غيرفعال ت          

نيمه فعال عموماً از كنترل تغييرات ميرايي بهره مي گيرند كه نياز به وسايلي با قابليت ايجاد تغيير سـريع                    

دمپرهـاي بـا      كه [9] 3يا دمپرهاي الكتريكي  ،   2 مانند دمپرهاي مغناطيسي   رند،دادر ضريب ميرايي وسيله     

ولي لزوماً براي هر كاربردي مناسب نبوده و        . از نظر كاربردي تأييد شده هستند     )  آر   -ام  (مايع مغناطيسي   

 براي مثال در كاربردهايي كه مقدار جابه جايي هـا         . حداقل ممكن است موجب كاهش بازده سيستم شوند       

                                                 
)SATVA(1- semi-active tuned vibration absorber 

2- magnetorheological damper (MR) 
3- electrorheological damper (ER) 
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