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สารบัญภาพ (ต่อ)



คำอธบารลัญลักษณ์

a คือ ระยะรองรับของคาน
E คือ ยังโมดูลัล (Young’s Modulus)
C คือ ค่าความหน่วงสำหรันระบบ 1 สำยับข้ันความเสรี 
C, คือ ค่าความหน่วงชองยัวกันการสันสะเทือน 
c2 คือ ค่าความหน่วงท่ีแฝงอยู่ในสปริงของตัวดูดซับ 
F0 คือ ขนาดของแรงไม่สมดุล (Unbalance Force)
Ft คือ แรงท่ีส่งผ่านไปยังพ้ืน (Transmitted Force)
Fy คือ แรงไม่สมดุลในแนวแกน y
Fx คือ แรงไม่สมดุลในแนวแกน X
I คือ โมเมนต์ความเฉ่ือยของพ้ืนท่ีหน้าตัดของคาน
lx, ly> l2 คือ โมเมนต์ความเฉ่ือยของมวลรอบแกน X, y, Z ตามลำยับ
k คือ ค่าความแข็งสปริงสำหรับระบบ 1 สำยับข้ันความเสรี
k1 คือ ค่าความแข็งสปริงชองตัวกันการสันสะเทือน
เ<2 คือ ค่าความแข็งสปริงของสปริงของตัวดูดซับ
1̂  คือ ค่าความแข็งสปริงในแนวแกน X
ky คือ ค่าความแข็งสปริงในแนวแกน y
k, คือ ค่าความแข็งสปริงในแนวแกน Z
กา คือ น้ําหนักของเคร่ืองจักรและโครงสร้างท้ังหมดท่ีวางบนตัวกันการสันละเทือน
ทก1 คือ 'นาหนักของก้อนมวลหลัก (Main Mass)
๓ 2 คือ นักหนักของก้อนมวลดูดซับ (Absorber Mass)
TR คือ ค่าการส่งผ่าน (Transmissibility)
X คือ การกระจัดจากตำแหน่งสมดุลทางสถิตในแนวแกน X
XI คือ การกระจัดจากตำแหน่งสมดุลทางสถิตของเคร่ืองจักรของก้อนมวลหลักในแนวท้ัง
X2 คือ การกระจัดจากตำแหน่งสมดุลทางสถิตของเคร่ืองจักรของก้อนมวลดูดซับในแนวท้ัง
X คือ ขนาดชองการกระจัด X
XI คือ ขนาดของการกระจัด X1
X2 คือ ขนาดชองการกระจัด X2



คำอธิบายสัญลักษณ์ (ต่อ)

คือ การกระจัดจากตำแหน่งสมดุลทางสถิตในแนวแกน y

คือ การกระจัดในแนวแกน y เพ่ือใช้ในการหาการกระจัดเซิงมุม (3
คือ การกระจัดในแนวแกน y เพ่ือใช้ในการหาการกระจัดเซิงมุม Y
คือ รนาดซองการกระจัด y
คือ ชนาดชองการกระจัด yp
คือ ชนาดของการกระจัด y-y
คือ การกระจัดจากตำแหน่งสมดุลทางสถิตในแนวแกน Z

คือ การกระจัดในแนวแกน Z เพ่ือใช้ในการหาการกระจัดเซิงมุม 0
คือ ขนาดชองการกระจัด Z
คือ ชนาดของการกระจัด ZQ

คือ การกระจัดเซิงมุมรอบแกน y

คือ การกระจัดเซิงมุมรอบแกน X

คือ การกระจัดเซิงมุมรอบแกน Z

คือ ซนาดของการกระจัดเซิงมุม 0

คือ ขนาดของการกระจัดเซิงมุม (3
คือ ขนาดของการกระจัดเซิงมุม Y
คือ ค่าอัตราส่วนความหน่วง (Damping Ratio) สำหรับระบบ 1 ลำดับข้ันความเสรี
คือ ค่าอัตราส่วนความหน่วงของตัวกันการสันสะเทือน
คือ ค่าอัตราส่วนความหน่วงที,แฝงอยู่ในสปริงของตัวดูดซับ
คือ ความเร็วรอบของเคร่ืองจักร
คือ ความถ่ีธรรมชาติ

คือ มุมเฟสของ X เทียบกับแรงท่ีมากระตุ้น 
คือ อัตราส่วนมวล
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