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予引張あるいは予圧縮ばねを利用した免震床の研究
(第 7報 実大免震床についての解析-その2-)

An EarthquakeIsolationFloorUslngPre-TensedorPre-CompressedSprings

(7thReport:AnalysisforActualEarthquakeIsolationFloors-Part2一)
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1.ま え が さ

前報3)では実大免震床の設計パラメータの値を検討す

るための一自由度系モデルによる解析について述べた.

本報では,実大免震床の地震時挙動をより詳細に解析す

るため,建物の三次元床応答入力に対する免震床の並進(二

方向)と回転の運動を記述する三自由度系モデルによる

解析について述べる.

2.三自由度系モデルによる解析

2.1 三自由度系解析モデル

図1に示すように.n個の免震装置 I,･(i-1,2,･･･

n),n'個のサポートS,(j-1,2,･･.,n′)およびl個

のダンパ Dk (k-1,2,･･･,l)を持つ免震床を考える.
免震床の図心を原点とする座標系 0-XY (免震床に.固

定)に･おいて,免震装置J,.の中心をI,(XI.YI,-),

サポートSJの取付点を S,(Xsj･Ysi)･ダンパDkの

免震床側取付点を D々 (XDh,YDk),搭載機器を含めた
系の重心Gの位置を G (XG,YG)で表すと,重心Gから

免震装置 Iiまでの距離 rI,,GI,がX軸となす角eli

は次式で与えられる.

rlF J(XI,･一XG)2+(yI.･-YG)2

OIL-COS-1旦也 -sin-1一班
rIF rh･

(0≦6,.<27r)

(1)

サポートS}･およびダンパ Dkについてのrs]･es]･rDh,

CDAについても式(1)と同様に与えられる.

次に,床スラブに固定した座標系 0-xy(免震床の

静止状態では 0-XY と一致)において,重心Gのx,

y方向変位をおのおのx,.yとし,免震床の重心Gまわ

りの回転角を甲とすると.免震装置 I,のx,y方向変

位 甜Z,,Vl.は次式のように表される･

ul.･=X+rI.･tCOS(9+CIi)-COSel,I
vI,-y+rl,Isin(p+Cl,.)-sineI.･)
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図1 三自由度系モデル

サポートSjおよびダンパ Dkのx･y方向変位 (usj,

vsj)I(uDk･VDh)も式(2)と同様に表現される.

免震床の三自由度系としての運動方程式は,回転角を

微小なものとし,免震装置の回転剛性を無視すると,吹

のようになる.
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