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MOtlvatlon Casa abierta al tiempo

m Los edificios altos tienen grandes desplazamientos debidos a
vientos o sismos, que recaen en dafio estructural. Si se tiene la
intencion de construir estructuras muy altas, la Ingenieria estructural
necesita proveer no solo seguridad (evitar dafio estructural) si no
también confort

Posibles soluciones: e —
v'Configuracién estructural
> secciones extrafas
v'Control estructural
»Activo
»Pasivo
»Hibrido
»Semiactivo

= JEE
Control Semiactivo

m Sistema de control que requiere energia externa muy
pequena para funcionar.

m Son vistos como aparatos pasivos controlables
m Ventajas
Pueden operar con baterias durante un evento sismico

No proporcionan energia al sistema, solo aprovechan
la que tienen, por lo tanto son estables.

Tiene mejor desempeio que el control pasivo.

Existe muchos aparatos para implementar en este tipo
de control.
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Control Centralizado

m Centralizado: toda la
informacion es
concentrada en un nodo en

S,

EN

4
' 0
g

—
F

11‘3]=.I '
=

(D D= o3~

g, ~ |

——
A=

g
S

i~
=

—

SISTEMA

DE
ADQUISICION
DE

DATOS

A

Desarrollo del estudio

Seleccion de la estructura
Modelos de referencia
Modelos representativos
Control activo y semiactivo centralizado
Control activo parcialmente descentralizado
Control completamente descentralizado (propuesta)

m Comparacion de las respuestas maximas de los modelos
(desplazamientos, velocidades, aceleraciones,
desplazamientos de entrepiso)




Estructura seleccionada (Periodo corto)
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Figure 1. Building outline with SHD (a) Installation (b) Modeling

Modelo de Referencia

Estructura sin ningun
tipo de control

Representada por
marcos planos

El modelo analitico se
lleva a cabo como un
sistema de 5 GDL
unidos con resortes y
un amortiguamiento
dado
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Modelos representativos

Estructura con control
implementado

Representada por
marcos planos con
aparatos instalados

El modelo analitico se
representa por 9 GDL,
5 masas y 4 aparatos.
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Estructura seleccionada (Periodo largo)
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Modelo de Referencia

Estructura sin ningan
tipo de control

Representada por
marcos planos

El modelo analitico se
lleva a cabo como un
sistema de 20 GDL
unidos con resortes y
un amortiguamiento
dado

Modelos representativos

Estructura con control
implementado

Representada por
marcos planos con
aparatos instalados

El modelo analitico se
representa por 36 GDL,
20 masas y 16
aparatos.
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Sismo utlllzados
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Modelo sin control

Desplazamientos
MATLAE |
Function
— Velocidades
SISMO ’;:2’;%: »lint Vel p MATLAE
Acc
ENTRADA GANANCIA  ECUACION DE ESTADO ]
SALIDA Aceleraciones
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Function
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Respuestas maximas de la estructura
baija, sin control
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Respuestas maximas de la estructura

alta,msin control
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Respuestas maximas de la estructura
baja, con control pasivo
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Respuestas maximas de la estructura
alta, con control pasivo
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Modelo con Control Activo Centralizado

ENTRADA GANANCIA

MATLAE |
Function
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Respuestas maximas en la estructura
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Respuestas maximas en la estructura

alta con control activo centralizado
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Modelo con control Semiactivo Centralizado
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Respuestas maximas en la estructura baja
_con control semiactivo centralizado
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ivo centralizado

con control semiact

19
18
17
16
15
14
13 B
2+ - - - - —
11
10
9
8
7
6
5
a
3
2
1
o

:

o 5000 10000 15000

12



=" JEE
Modelos con control Parcialmente Centralizado
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Control Descentralizado (concepto)

N
Control Descentralizado (Propuesta)
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Control Descentralizado (Propuesta)

Control Completamente Descentralizado
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Respuesta maxima del control
semiactivo descentralizado (Propuesta)
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Conclusiones

= El control activo centralizado provee un buen desempefio para la reduccion
de desplazamientos, sin embargo su implementacion en estructuras
grandes resulta muy dificil.

= El control semiactivo centralizado obtiene respuestas razonables con
respecto al control activo.

m Larespuesta obtenida del sistema activo descentralizado parece
desestabilizar al sistema.

= El control activo descentralizado parcialmente trabaja mejor la estructura
con pasivo pero peor que el centralizado.

= Elalgoritmo propuesto reduce velocidades y desplazamientos tal como lo
hace el control activo.

m  El control semiactivo propuesto no desestabiliza el sistema en ninguin
momento

m La efectividad del algoritmo depende del la pendiente con que las fuerzas
son aplicada y alcanza valores cercanos a los del control activos.

'_
Estudios Futuros

m Observar
comportamiento de las
estructuras ante
variacion de pendientes |
a lo largo de un
registro.

» Llevar a cabo la
implementacién a

escala del algoritmo.
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