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PC鋼棒

鋼製柱脚の実験と評価法の構築

課題 鋼構造建物柱脚の性能評価と新型高性能柱脚の開発
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柱脚

モデル化

新型セルフセンタリング柱脚

浅い埋め込み柱脚の強度理論評価
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摩擦係数（実験）

摩擦係数（計算）
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鋼・モルタル摩擦モデル

実験検証

vs
理論構築

鉛直力

水平力すべり面
位置

モルタル

鋼

振動台による正弦波実験

仮想外力時刻歴

wt (sec)

R: 摩擦係数に対応

仮想外力 F=mAsin(wt)

F: 仮想外力振幅

摩擦抵抗 R=･mg
v.s.

入力加速度
Asin(wt)

wt1
wt2
wt3

すべりの停止

すべりの発生

剛体

水平面
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摩擦係数
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