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ABSTRAK 

Dua teori Fixed-points, pengoptimuman H oo dan pengoptimuman H 2 telah 

digunakan sebagai syarat rekaan optimum daJam fabrikasi penyerap getaran. 

Pengoptimuman ini telah dibuh.1ikan sangat berkesan daJam pengawalan getaran bagi 

sistem utarna darjah kebebasan pertama. Namun, daJam dunia sebenar, sistem 

mekanikaJ yang memerlukan pengawaJan getaran lebih kerap dimodelkan sebagai 

sistem pelbagai darjah kebebasan, iaitu: rasuk. DaJam kajian ini, tatacara rekaan 

optimum bagi penyerap getaran yang dipasang pada sistem utama drujah kebebasan 

pertama dilanjutkan pada sistem utama rasuk, dengan pelbagai syarat sempadan. 

DaJam tesis ini, pengoptimuman H 00 adaJah direka untuk mengurangkan getaran 

pada rasuk tak terlembap, sementara itu, pengoptimuman H 2 adaJah digunakan untuk 

mengurangkan getaran pada rasuk terlembap. 
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ABSTRACT 

Two Fixed-points theories, H ", and H 2 optimization have been used as optimum 

design law in fabricating vibration absorber. These optimizations have been pro en 

that very effective in controlling the vibration of Single Degree of Freedom (SOOF) 

primary system. But, in real word, mechanical system which vibration control is 

needed are more conveniently modeled as Multi Degree of Freedom (MDOF) primary 

system, that is beam. Here, the procedure for the optimum design of vibration 

absorber applied to SOOF are e>..iended to beam primary system, with various 

boundaries condition. In this thesis, the H 00 optimization is designed to reduced 

vibration of an undamped beam, while H 2 optimization is designed to control 

vibration of damped beam. 
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jisim penyerap getaran 

jisim sistem utama 

p(x) bebanan per unit panjang rasuk 

q vektor Mxl bagi perubahan amplitud 
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r nisbah frekuensi paksa 

ketumpatan spektrum kuasa seragam 

masa 

halaju awal 

w(x) anjakan struktur pada lokasi x 

x anjakan 

x halaju 

x pecutan 

rangkap pelengkap 

penyelesaian khusus 

anjakan mula 

anjakan bagi sistem utama 

anjakan bagi penyerap getaran 

x anjakan amplitud 

anjakan amplitud bagi sistem utama 

anjakan amplitude bagi penyerap getaran 

rujukan anjakan 

v daya ricih 

w matrik JxM anjakan rasuk 

W(X j) anjakan pada kedudukan Xj 
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xxii 

CD" frekuensi tabii 

frekuensi tabii membulat ke- m 

CD frekuensi paksa 

frekuensi tabii bagi penyerap getaran 

frekuensi tabii bagi sistem utarna 

frekuensi tabii penyerap getaran ke-j 

modal anjakan amplitud rasuk dengan penyerap getaran 

ke-m 

faktor lembapan 

faktor lembapan bagi penyerap getaran 

faktor lembapan rasuk ke- m 

t;aoPt optimum faktor lembapan 

optimum faktor lembapan bagi rasuk 

faktor lembapan bagi sistem utama 

faktor lembapan bagi penyerap getaran ke-j/ 

fasa, sudut fasa 

rangkap mod bagi rasuk pada lokasi penyerap getaran 

vektor panjang M bagi modal anjakan amplitud 

r nisbah frekuensi 
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