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 با . می باشدx افقی لازم براي جا به جایی افقی کف صلب به اندازهبیانگر نیروي ) kx(که در این رابطه 
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 محیط زیست       دانشکده مهندسی عمران و  
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 مؤلفه افقی نیروي محوري ایجاد شده در یک بادبند به خاطر حرکت جانبی کف به ،در صفحه قبل* 

این پیش .  در بادبند ها موجود می باشدپیش تنیدگی بالاییبر اساس فرض مسأله .  تعیین شدxاندازه

تنیدگی باعث می شود که با حرکت جانبی قاب، نیروي کششی در یک بادبند بیشتر شده و در بادبند 

. دبعدي کمی کاهش یابد؛ با این حال هر دو بادبند در کشش بوده و در سختی سیستم مؤثر می باشن

  . در مقابل جابجایی جانبی مقاومت خواهند کردچهار بادبند در کل ،xبنابراین در حرکت در راستاي
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  .، تحت بار وارد بر آنمطلوبست تعیین معادله حرکت براي دستگاه نشان داده شده در شکل زیر )2-1

  :شود ت قرار داده میا مبناي محاسببراي بررسی سیستم یک درجه آزادي، مطابق شکل، دوران :جواب
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  . مطلوبست تعیین معادله حرکت براي دستگاه نشان داده شده در شکل زیر، تحت بار وارد بر آن)2-2
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  :بر اساس مقاومت مصالح در این مورد داریم. باشد  نشان دهنده سختی کل سیستم میkکه در این رابطه
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 تغییرمکان اثرمی توان .  برابر مجموع تغییرمکان استاتیکی و دینامیکی می باشدxدر رابطه فوق* 

 :                  حذف نموده رابط ایناستاتیکی را از
EI

Lg)mm(
x st 96

3
21  x

L
EI)xk( 3

96  

tsinPx      :           لذا معادله حرکت به شکل مقابل ساده می شود
L

EIx)mm( o 





 321

96  

21( نشان دهنده تغییر مکان دینامیکی جرم xکه در این رابطه mm ( از تغییرمکان بعد stxمی باشد .  
  

  . مطلوبست تعیین معادله حرکت براي دستگاه نشان داده شده در شکل زیر، تحت بار وارد بر آن)2-3

 تعادل ازبراي تعیین سختی، مطابق شکل صفحه بعد، وضعیتی  :جواب

نیروي .  جا به جا شده استx به اندازهmه جرمبررسی می شود کاستاتیکی 

  .سختی کل سیستم را مشخص می کند ، استاتیکیلازم براي این جا به جاییِ
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  :3 و 2حال با استفاده از روابط . حاصل شده استله صلب  از هندسه و بر اساس شیب میکه معادله سوم 
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می توان اثر تغییرمکان . میکی می باشد برابر مجموع تغییرمکان استاتیکی و دیناxدر رابطه فوق* 

  :بدین منظور با استفاده از رابطه سختی کل سیستم خواهیم داشت. استاتیکی را از این رابطه حذف نمود
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t(Px(                   :        لذا معادله حرکت به شکل مقابل ساده می شود
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  . می باشدstxبعد از تغییرمکان استاتیکیِ  m دینامیکی جرم نشان دهنده تغییر مکان xکه در این رابطه
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 مطابق شکل زیر در یک انتها به صورت مفصلی و در وسط به کمک فنري با سختی ABمیله صلب  )3

m/kN2کیلوگرم به 7 کیلوگرم بوده و وزنه اي به جرم 10میله داراي جرم .  نگه داشته شده است 

  . این مکانیزم بر اساس شکل زیر ارتعاشفرکانس طبیعی تعیین مطلوبست. انتهاي آن متصل شده است
  

          :  اریمددر مورد فرکانس  :جواب 
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  :فرکانس طبیعی ارتعاش مکانیزم فوق تعیین می شود 1 رابطه شماره با جاگذاري نتایج فوق در نهایتاً 
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با در نظر گرفتن میرایی بحرانی براي میراگر، و دوران اولیه )4 2o مطلوبست تعیین معادله حرکت 

 مطلوبست تعیین تغییرمکان پس secrad3همچنین با فرض فرکانس دورانی طبیعی . mجرم متمرکز 

  .بیان و محاسبه نمائید%  80وم کاهش لگاریتمی دامنه را براي نسبت میرایی نهایتاً  مفه. از یک ثانیه
  

  .به شکل صفحه بعد توجه شود :جواب
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به شکل مشابه، با مبنا قرار . جا به جا می شود) a(، محل فنر به اندازه با دوران ابتداي تیر به اندازه* 

و . مشاهده خواهد شد) a(، در محل میراگر سرعت  سرعت دورانی ابتداي تیر، با ایجاد سرعت دادن

  : داریمoدرنتیجه با بررسی تعادل دینامیکی حول. همین مسأله در مورد شتاب نیز قابل تعمیم می باشد
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t:                             در نتیجه معادله حرکت جرم متمرکز حاصل می شود
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