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CHƢƠNG 1 

BÀI TOÁN ĐIỀU KHIỂN CHỦ ĐỘNG KẾT CẤU 

1.1 Đặt vấn đề 

Để giảm những dao động có hại trong những hệ thống khi đang làm việc là một 

vấn đề đƣợc quan tâm hàng đầu trong các cơ quan nghiên cứu khoa học. Dao động có 

hại xuất hiện khi hệ thống làm việc trong nhiều lĩnh vực nhƣ: phƣơng tiện giao thông 

chịu kích động bởi mặt đƣờng, các công trình xây dựng, táp vô tuyến, … chịu tác động 

bởi gió, động đất; các công trình ngoài khơi chịu tác động bởi gió, sóng biển; các cầu 

giao thông nhịp lớn chịu tác động của phƣơng tiện vận tải; các cầu treo chịu tải trọng 

gió bão; các thiết bị, tua bin, máy móc, … làm việc với tốc độ cao … Các loại dao 

động này ngày càng nguy hiểm và cần đƣợc quan tâm thích đáng vì các lí do: 

- Sự tăng lên đáng kể về quy mô kết cấu, về tốc độ máy móc và cƣờng độ kích 

động ngoài. 

- Sự cấp thiết về việc giám giá thành các công trình lớn. 

- Yêu cầu cao về an toàn cho các công trình quan trọng. 

Trƣớc đây, phƣơng pháp phổ biến để giảm dao động là tăng cƣờng độ cứng cho 

kết cấu. Tuy nhiên phƣơng pháp này gặp phải vấn đề về chi phí và độ phức tạp mà 

công nghệ không cho phép. Vì thế, trong vài thập kỷ gần đây, trên thế giới đã phát 

triển công nghệ sử dụng các thiết bị tiêu tán năng lƣợng để giảm dao động. Việc sử 

dụng thiết bị tiêu tán năng lƣợng có nhiều ƣu điểm: kinh tế, hiệu quả, tăng tuổi thọ 

công trình, cài đặt và thay thế đơn giản. Ƣớc tính, sử dụng thết bị tiêu tán năng lƣợng 

có thể chỉ chiếm 25% chi phí so với việc gia cố kết cấu cho các bộ phận thép và bê 

tông. Trong quá trình lắp đặt, hệ thống vẫn có thể đang ở trạng thái làm việc. Với hiệu 

quả về kinh tế và kỹ thật, công nghệ sử dụng các thiết bị tiêu tán năng lƣợng trở thành 

một hƣớng triển vọng để nghiên cứu ứng dụng và phát triển. 

Bên cạnh việc sử dụng các thiết tiêu tán năng lƣợng nhƣ nói trên, một phƣơng 

pháp khác có thể giảm dao động có hại đó là điều khiển chủ động kết cấu. Điều khiển 

chủ động là phƣơng pháp đã đƣợc sử dụng nhiều trong các lĩnh vực giao thông vận tải, 

rô bốt, máy móc thiết bị, hàng không vũ trụ. Đối với kết cấu công trình, điều khiển chủ 

động là giải pháp giảm dao động bằng cách sử dụng các máy kích động (đƣợc điều 


