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[57]申請專利範圍
1.　一種智慧型隔震系統，該隔震系統其主要包含具自回復能力之隔震平台和與該隔震平台
連接且移動方向呈平行位移之軸向可控式摩擦機構，該隔震平台上方用以安置受隔震物

體；其中：該可控式摩擦機構，其內含致動元件與摩擦元件，該摩擦元件為於摩擦片間

夾掣設有摩擦桿，令該可控式摩擦機構與摩擦桿，其一與隔震平台連結設置，另一與地

面連結設置，以可利用致動元件即時推擠摩擦元件之摩擦片夾掣該摩擦桿，而利用可控

式摩擦機構提供即時可控之正向力，使其滑動摩擦力可隨震波性質與整體系統之反應而

作最佳的調整。

2.　如申請專利範圍第 1項所述智慧型隔震系統，其中，該可控式摩擦機構為具導向性可控
式摩擦機構，其於致動元件與摩擦桿間設有滾珠元件，以能利用該滾珠元件提供摩擦桿

連同隔震平台導向之功能。

3.　如申請專利範圍第 1項所述智慧型隔震系統，其中，該可控式摩擦機構連線設有控制
器，該控制器則分別於隔震平台、受隔震物體、地面上設有感測子。

4.　如申請專利範圍第 1項所述智慧型隔震系統，其中，該可控式摩擦機構連線設有控制
器，該控制器則分別於隔震平台、受隔震物體、地面上其中之一設有感測子。

5.　如申請專利範圍第 1項所述智慧型隔震系統，其中，該可控式摩擦機構連線設有控制
器，該控制器則分別於隔震平台、受隔震物體、地面上其中之二設有感測子。

6.　如申請專利範圍第 2項所述智慧型隔震系統，其中，該可控式摩擦機構之致動元件為氣
壓、油壓、磁力、壓電致動器其中之一。

7.　如申請專利範圍第 1項所述智慧型隔震系統，其中，該隔震平台兩側皆與固定物間設有
回復力機構，於該隔震平台下端設有支承與導軌，且於隔震平台下端與地表間設有可控

式摩擦機構。

- 1573 -



8.　如申請專利範圍第 1項所述智慧型隔震系統，其中，其該隔震平台下端設支承與導軌，
且於隔震平台下端與地表間設有可控式摩擦機構，且可控式摩擦機構設有回復力機構。

9.　如申請專利範圍第 1項所述智慧型隔震系統，其中，該隔震平台下端設有支承與導軌，
該導軌為具任意曲率之弧形路徑，且於隔震平台下端與地表間利用可伸縮連桿連接結合

設有可控式摩擦機構，且可控式摩擦機構設有回復力機構。

10.   如申請專利範圍第 1項所述智慧型隔震系統，其中，該隔震平台下端設有滾球支承與平
面路徑，且於隔震平台下端與地表間利用可伸縮連桿連接結合設有可控式摩擦機構。

11.   如申請專利範圍第 1項所述智慧型隔震系統，其中，該隔震平台下端設有彈性支承，以
提供隔震平台支撐與回復力，且於隔震平台下端與地表間利用可伸縮連桿連接結合設有

可控式摩擦機構。

12.   如申請專利範圍第 1項所述智慧型隔震系統，其中，該隔震平台為上、下兩層直接疊合
構成雙向隔震系 統，上層為 y向隔震，下層則為 x向隔震，於該上層隔震平台下端與下
層隔震平台間設有支承與導軌、且於下層隔震平台與地表間亦設有支承與導軌，使其可

以依循固定路徑而運動，而上、下二層之可控式摩擦機構採相互垂直方向設置，上層隔

震平台上之受隔震物體的重量則係由上層支承再傳至下層支承。

13.   如申請專利範圍第 1項所述智慧型隔震系統，其中，該隔震平台為上、下兩層直接疊合
構成雙向隔震系統，上層為 y向隔震，下層則為 x向隔震，於該上層隔震平台下端設有
滾球支承以於地表形成之平面路徑上滾動，且於下層隔震下端亦設有滾球支承以於地表

形成之平面路徑上滾動，而上、下二層之可控式摩擦機構採相互垂直方向設置，上層可

用以改變 y向之消能制動行為，而下層則可用以改變 x向之消能制動行為，上層隔震平
台上之受隔震物體的重量則係由滾球支承直接傳至平面路徑上。

14.   如申請專利範圍第 1項所述智慧型隔震系統，其中，該隔震平台為上、下兩層直接疊合
構成雙向隔震系統，上層為 y向隔震，下層則為 x向隔震，於該上層隔震平台下端設有
摩擦支承以於地表形成之平面路徑上滑動，且於下層隔震下端亦設有摩擦支承以於地表

形成之平面路徑上滑動，而上、下二層之可控式摩擦機構採相互垂直方向設置，上層可

用以改變 y向之消能制動行為，而下層則可用以改變 x向之消能制動行為，上層隔震平
台上之受隔震物體的重量則係由摩擦支承直接傳至平面路徑上。

15.   如申請專利範圍第 1項所述智慧型隔震系統，其中，該隔震平台為上、下兩層直接疊合
構成雙向隔震系統，上層為 y向隔震，下層則為 x向隔震，於該上層隔震平台下端與地
表間設有彈性支承、且於下層隔震下端設有滾球支承以於地表或基礎形成之平面路徑上

滾動，而上、下二層之可控式摩擦機構採相互垂直方向設置，上層可用以改變 y向之消
能制動行為，而下層則可用以改變 x向之消能制動行為，上層隔震平台上之受隔震物體
的重量則係由彈性支承直接傳至地面。

16.   如申請專利範圍第 11或 15項所述智慧型隔震系統，其中，該彈性支承為橡膠支承。
17.   如申請專利範圍第 7、8、9或 12項所述智慧型隔震系統，其中，該支承與導軌間為滾球

支承於曲面路徑上滾動。

18.   如申請專利範圍第 17項所述智慧型隔震系統，其中，該曲面路徑為三維曲面。
19.   如申請專利範圍第 7、8、9或 12項所述智慧型隔震系統，其中，該支承與導軌間為關節

式半球形摩擦支承於曲面路徑上滾動。

20.   如申請專利範圍第 19項所述智慧型隔震系統，其中，該曲面路徑為三維曲面。
21.   如申請專利範圍第 1項所述智慧型隔震系統，其中，該受隔震物體可為一般土木構造物。
22.   如申請專利範圍第 1項所述智慧型隔震系統，其中，該受隔震物體可為一般設備。
23.   如申請專利範圍第 1項所述智慧型隔震系統，其中，該受隔震物體可為高精密設備。

(2)
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24.   如申請專利範圍第 1項所述智慧型隔震系統，其中，該受隔震物體可為貯槽。
圖式簡單說明

第一圖：本發明之整體結構示意圖第二圖：本發明之不具導向性可控式摩擦機構結構示

意圖第三圖：本發明之具導向性可控式摩擦機構結構示意圖第四圖：本創作之控制器組設狀

態示意圖第五圖：本發明之整體結構第一實施例立體示意圖第六圖：本發明之整體結構第一

實施例側視示意圖第七圖：本發明之整體結構第一實施例前視示意圖第八圖：本發明之整體

結構第二實施例示意圖第九圖：本發明之整體結構第三實施例示意圖第十圖：本發明之整體

結構第四實施例示意圖第十一圖：本發明之整體結構第五實施例示意圖第十二圖：本發明之

整體結構第六實施例示意圖第十三圖：本發明之整體結構第七實施例示意圖第十四圖：本發

明之支承第一實施例結構示意圖第十五圖：本發明之整體結構第八實施例示意圖第十六圖：

本發明之支承第二實施例結構示意圖第十七圖：本發明之支承第三實施例結構示意圖第十八

圖：本發明之隔震支承位移歷時比較圖第十九圖：本發明之隔震加速度歷時比較圖第二十

圖：公告第 554123號結構示意圖第二十一圖：公告第 554124號結構示意圖第二十二圖：公
告第 364032號結構示意圖第二十三圖：公告第 466292號結構示意圖第二十四圖：公告第
I282395號結構示意圖第二十五圖：公告第 I282396號結構示意圖
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