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摘 要

機械運轉時往往因運轉元件的不平衡或外部傳入的激振力而發生振動，若此些振動源頻率與機械的自然頻率相符合時將產

生激烈的共振現象，長期下來可能導致機械元件的疲勞，使用壽命減短，加工設備或精密儀具的加工和量測精度變差。所

以利用減振來消除不好的振動效應乃為提昇產品品質或機械精度的首要之務。 本研究著重在被動式減振的設計，以多目標

二進位基因演算法來求得最佳的減振參數。另以(1)單自由度的減振系統設計及(2) 二自由度的減振系統設計為例，說明基因

演算所得之柏拉圖曲線的使用與確定減振參數。
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