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평판지지 회전기계의 최적마운트 설계

Optimal Mounts Design for a Rotating Machine 

on a Flexible Plate.

김 준 엽t 이 시 복* **

*대전기계창

**부산대학丑 刃계설게공학과

(Joon Yeop Kim, Si Bok Lee)

난성

요 약

병 반에 왕녹압죽 기를 실 치 할때 의 최석 마운-트 설계문제를 叫루었다. 叫-廿드 부재로 네개의 짭은 중공 工부웍돈

(hollow ruliber cylinder) 을 사용하여 설계변수兰서 고.무우］통.의 두께, 지름, 높이, 그리고 설치위치를 工려한나.

소 힘 전 달유을 •수는 괴 적마운느 매 개 변수 견 성 에는 구속 토-젠브록법을 이용한다

ABSTRACT

The optimal mounting system for reciprocating comperssor supported on, a flexible plate is designed. 
Four short hollow rubber cylinders are used as mounting pads, and so the thickness, diameter, height 
and location of the rubber mounts are considered as design parameters. The optimal mounts parameters, 
which give the smallest force transmittance, are obtained by Constrained Rosenbrock Method,

I.서 론

계측기, 기계부품들이 운반차량에 장치되어야 할 

경우, 혹은 진동체를 높은 아파트나 사무실 건물에 

설치해야 할 경우, 기계성능의 저하, 구조물의 손 

상, 정밀 계측기의 정밀도 저하, 사람이 느끼는 불 

편함 등 여러가지 문제점이 발생할 수 있다.

이러한 경우에 진동원 자체에 대한 직접적인 수 

정이나 재설계는 어렵거나 비경제적인 경우가 많으 

므로 마운트를 적절히 사용하여 진동절연을 꾀하는 

것이 유리하다

마운트 설 계 분제는 설 정 하는 매 개 변수 (Design 

Variable) 와 목적 함수 (Object Funtion) 에 따라■ 여 러 

연구가 수행되어 왔다. 보고된 대부분의 연구에서 

는 고려 하고자 하는 시 스템 의 지 지부를 강체 로 卫 

려 하여 최 적 설계를 수행 하였다 卩⑵ 평판과 같이 유연 
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한 바닥위에서의 진동은 y. C. Das 가"질량 . 스关링 

감쇠 기 로. 구성 된 사각평 판에 대 해 채 석 하였。며 二， 

이 후 J. C . Snowdonf?" ； 여 러，" 心 서 세 —i d 서 나£- 

원형평판과 사각평판의 강제진동, 그리고 그 평판 

위의 부가실량에 国 따른 진동을 해석하었나. J. C. 

Snowdon 은' 단순지 지 사각평 판위에 동흡진 기 가 

부착되었을 경우 동흡진기의 최적 동소비와 감 

쇠값을 구하였으며, 4 개의 스프링 만으로 지 지 된 진 

동체에 대한 마운팅 문제를 해석 하였다.

한편 일반적인 마운팅 문제에 있어서 방진재료로 

고무를 수로 사용하는데 그 이유는 다음과 같다.

첫째, 필요한 동특성을 얻을 수 있도록 제작이 

용이하다.

둘째, 생산가격이 저렴하다.

셋째, 설치하는데 좁은 공간만、로도 가능하다.

이러한 이유로 해서 방진을 필요로 하는 계를 고 

무를 사용해서 방진하는 예는 여러 연구에서 찾이 

볼 수 있다.

본 연구에서는 유연성을 고려한 최적설계 문제로 

지지부가 강체가 아닌 유연한 평판위에서 신동하는 

압축기의 진동절연 문제를 정상상태로 압축기가 가 

동될때 회전부분의 편심으로 인하여 생기는 진동전 

달을 최소화하기 위한 마운트의 최적위치와 방진고 

무의 형상 및 두께를 설계변수로 하고 힘전달율 

(Force-transmissibility) 을 목적 함수로 하는 최 적 설 

계 문제를 다루었다.

n. 시스템 구성 및 동역학적 특성

평판지지 회전기계의 마운트에 관한 최적설계 문 

세를 고려 하•기 위해 먼저 시스템의 각 요소에 대한

Y 데 링을 하 후、기계적 4号 매개 벼 수 (Mechanical

.「mi 범을 용项서 힘서단윤 

을 구한다.

고려대상 시스템으오 요성평판위에 4 개의 방진 

丄부로 시 지된 작동 주파수가 60Hz인 냉 장고의 압 

축기를 고려한나•. 일반적.。一로 압축기의 운동은 그 

림 1 에서 1,2, 3은 각 축의 병진운동이며 4, 5,6은 

각 축에 대한 회전운동이다. ZL런데 2, 3 축의 병진 

운동은 다른 방향의 운동에 비 해 무시 할 만하다 또 

한 회전모드는 st 방향의 외부 가진력이 거의 일어 

나지 않으므로 실세로는 고려 하지 않는 경우가 많 

다. 따라서 방진 설계시 각각의 모드를 독립 (De

cuple) 시키면 해석이 간단해진다.

만약 각 방진재의 초기 길이가 같고 정적하중과 

평형될 때 각 방진재의 처짐이 같으면 자연적으로 

수직방향의 모드는 다른 방향의 모드에서 독립될 수 

있다. 이 연十에서는 압축기의 시지마운브로는 -1 

림 2 와 같은 통형 (筒型) 방진고무를 사용한다. 점 

반성 재료는 외부에서 응력이 가해질 경우 받은 에 

너 시 중 일 부 느 匕( 성 에 너 시 로 서 장 하고 나머 지 는 발 

산시 커 버리： 성 실을 가진 물질로서 강성과 감쇠 

성을 함께 가지고 있다.

응력 과 변 형율의 비 는 복소수로 표시 되 며 다음과 

같이 쓸 수 있다W

G*=G(l+jSc)  (2.1)

G*  : 복소 전 단계 수 (complex shear modulus) 

Sc : 손실인자

G : 복소전단계수의 실수부

그림 1 난성 시지뇐 신농체의 신농 모우느
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한刃 섬 니 싱 지의 섵一보 刀 틴-성 계수(Apparam El-

as He Modul心.)는 그 기하학적 형상에 의해 결정된 

다.

힘 을 받지않는 측면 이 변 형후에 근사 적 으로 포물 

선형태이고, 점탄성 새료가 비압축성 이 라는 규정 하 

에 근사해를 구하며 겉보기 단성계수 Ea는

Ea-E ( (2. 2)

이다.

여기서 3 는 상수이며 드!면이 원형 또는 사각형 

인 경우는 2 이다''지. 그리고 E는 탄성계수(Yowigs 

Modulus) 이며 S 는 형 상계수 (Shape Factor) 로 힘 

을 받는 면적비이다.

그림 2 처럼 숭공 (Hollow Cylinder) 인 경우 S 는

—ED* —D；)/ 4 R。一& ”，
厂―…虱—— (2-3

이다.

점탄성 재료의 탄성계수와 손실인자는 일반적으 

로 주파수 함수가 된다그러나 본 연구에서는압 

죽기의 가진 주파수가 60Hz이며 관심을 갖는 주파 

수 범위가。〜 1000Hz 이므로 전단계수와 손실인자 

의 값이 주파수에 대해서 거의 일정한 값을 갖는다.

지지판은 다른 길이들에 비해서 상당히 작은 균 

일한 두께 h 를 가지므로 고려 하는 시스템의 지지 평 

판에 대해서도 얇은 판(Thin Plate) 이론이 적용됨 

수 있다.

皿. 시스템 수학모델

二림 3 에서 보는 것과 같이 해석 하고자 하는 진 

동계로 질량 Me 인 압축기의 내부에서 회전부분의 

편심량에 의한 F。라는 가진력을 받아 진동하는 시 

스템을 고려한다.

그림 3 에서 Me는 압축기의 질량, P는 방진고무 

의 위치, k 는 길이의 차원을 같는 적당한 상수로서 

통형 방진고무에 대해서는 k = A(l+2S)H로 표시 

된다關 _□■리고 G*  는 복소전단탄성계수로 G*=  G 

(1+0。로 표시 되며 “〜”는 시 간에 따라 정 현파 

로 변함을 나타낸다.

방진고무는 평판의 중심에 대해 대칭으로 위치한 

다고 가정하며 해석상 평판을 단순지지 (Simple Su- 

pport) 로 간주한다.

먼저 시스템 전체의 힘전달율을 구하고 다음 이 

러한 전달율을 최소화하는 방진고무의 최적위치와 

형상계수 및 두께를 결정하는 최적설계 문제를 고 

려한다. 본 연구에서는 전달율을 구하기 위해 기 계 

적 4 극 매개 변수법을 적용한다.

그림 4 에서 F», F,. F2, 瓦와 Vo, V,. V2, V，는 

각 성분들의 힘과 속도 성분이다 이 시스템에서 전 

달율 丁는

T=目) (2.4)

그림3 단순화된 시스템 모헝 
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로 至시 할 수 있 나. 二L런 데 玲외，1七를 4 * 매 개 

변中후 나타내며

瓦=如"& S (2. 5'

Vo = S21 Fs 4- Sn V3 (2.6)

(2. 5), (2. 6) 을(2. 4) 에 대입하며

丁= .____ _ 為 _ ! = 1 Zt I

'S11 F3 + S12 V3 S11 Zt + S12
(2. 7')

여기서 SIt, Si2, &, &를 시스템의 4 극 매개 

변수라 하며 Zt( = 3/S) 는 평프卜지지부의 가진섬 

임 피이던스 (Driving-Point Impedance) 이다. 선달율 

丁를 구하기 위해서 각 성분들의 매개변수를 구한 

다음 직렬 연곃법칙에 따라 시스템 전체의 매개벼 

수⑼를 구한다

그림 4 시스템의 4 극"

m-i. 질량과 절연재의 매개변수

그림 5 의(히, (바에서 각각 뉴우톤 제 2 법 칙고卜 후 

M의 법칙에 따라 다음 같이 쓸 수 있다.

m 질량 m의 4 극 매개변수

Fo^F^jwMW 28)

為=矶 (2.9)

식(28)과 (2.9) 를 ；2.5), (2.6) 과 비교하면

an = 1 , al2 = jo>M, Si =。， a*  = 1 (2.10)

F. - F2 211)

-■ ；〈u '■ ■ ■ ■ i >\ • n ■. J “- i —
kG*

z： 2 IL, > ：2.5；', !2.6】 과 비교하며

s； i 1, 。1； =- 0, 。2； =-]^쓰^, 站 = 1 
Klj

그러데 실인새 4 개가 병렬로 접속되어 있으므로

a— &=(), 打- -[쁘若-, «搭= 1

(2.13)

이다.

⑶ 실량 M 과 절연새 kG*  의 직렬연걸

二딤 6 으】 시스템에 대 한 4= 매 개 변수의 진동응

납을 행렴형태로 书一시하면

여 기 서

j 11 ^12) j a” c 12 j j ff] 1 a】2]
'«21 «22 J ' M a22 '

.贝 2 Me . I .]
1 "이*

七 2 14
_j으____ ]

IkG*

ID-2. 평판의 4 극 매개변수

노』판으」4 커 매 개변수를 구하기 위해 도녕판으-1의 W

그림 5 실 량 과 진동 절 연 체 의 4 •孑 계

⑵ 설연 새 kG* 의 4 干 매 개변수
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= 20(1
I a2 vv \
\液3厂丿X-Y = O

= 尸尹 8 미 1 — 卩 ) P。Wmn (X。，丫0 )
■ - " phab(Wm，-3')

그림6 질량과 신농절연체의 식 렬一연결

의의 점 PCX,, Y。) 에서 가진력 瓦를 받는 경우를 

고려한다.

51림 7 에서 외력 3를 받는 내부감쇠가 있는 얇 

은 평 판 (Thm Plate) 의 운동방정 식 은

92 w '
D J*  W 4 ph-f 厂一已

at

여기서 W : 평판의 처짐량

p : 평판의 밀도

h:평판의 두께

D : 평판의 굽힘강성 

이다.

외력 島가 P(X0, Y°)에 작용할 때 島는 다음과 

같이 다이 락 델타함수 (Dirac Delta Funtion) 로 다 

음과 같이 쓸 수 있다.

瓦(X —X。)S(Y—Y°)e‘s (2.16)

다음으로 외력 瓦를 받는 경우 평판전체의 반력M 

를 구해보면,

①평판의 모서 리 에서 의 분포하중, Vx, VY

V』Ql旦1쓰一)
XSY )x-o

=尸尸 8D^P0Wmn (X„, Yo)
스슴' 飞頌订WX二打亏

(7 + 般一卩)弋旨一)(2.17)

여기서 Qx 는 전단력 Mxy 는 굽힘모멘트를 나타낸匸+.

V =" 8 WP°Wmn (X°, Yo)
y 슴T —两亦 (W侖二

(咨 +(2- 卩)嗚-)W (2. 18)

②평판의 구석에서 의 집중하중, R

(2. 19)

그림 7 단순지지 4각평판

식 (2.17), (2.18), (2.19)에서'평판에 작용하는 

전체반력 M는

Fs = 2 (Vx + Vy) — 4 R (2.20)

로 나타낼 수 있다.

따라서 / 2 2,

F3 =SS -------------------------------------呈一―b±_卯
m n mn !Oh(Wmn—a,2)

(2. 21： 
이다. 그런데 평판의 고유진동수 3 을 다음과 같이 

나타내면,

2 _ D n-4 / m! n2 \ D .
蜘匸叙孑+尹丿=叶 (2.22)

기다. 여기서

D=Ehr» ( 1 一择)

b=/a

说n=" M +金)'

* = ¥ / 12 : plate 의 관성 반경

R = 2 (Mxy)x 그러므로 식 (2. 21) 의 F3는
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-16 0*)'P°W m „ Y„)
, J n n1 mn A* 产'(2.23

식 (2.24) 와 (2.26) 을 이용하여 평판진동예 대한

4 ■■■； 내 개변수 를 •구 채보먼

여기서
Tp = 들 hS" (2.27)

a*  ~ ( Ena 
質—[n*a

끼折 +-

(p + jq)

1" 블3"

f 1 (1 +De)“ 1 】/2

二런데 단순지지의 경우 전달임피이던스, Zt = 8

V2= 0 ) 이므로 T»는 다음과 같다.

T丨1 
匸 티 M (2.28)

q=—na ----------L 2v饥 2/T De
식 (2.24) 와 (2.28) 에서

庆=(1+이‘)'/'

入* = [0*)'— 1]

F WWmn (X。，YQ ]七 [
[ 시罗 mnA*  -I 5 丿

이다. 식 (2.16)과 식 (2.23) 으로 부터 구하고자 히 

는 임의위치 P(Xo, Y。) 에서 외력 瓦를 받는 단순 

지지 평판의 전달율 IV는

또한 Zf■를 4 극 매개변수로 표시 하면

7 — F? ___ I、1 Zt + E E
「21 趴十「22 「21

(2.29)

이 다. 식226)과

여 기 서

—A*
JCd M p

* -SE

人* q冗 m n

(2.29) 를 비교하면

丄7

16 (辭 r wmn (Xo, Yo)
n2 mnA*

4W侖(X°, Y.)
A*

/ 와 A*  는 식 (2.23) 에 정의되 것과 동일하다.

售日経套(2.24 皿-3. 시스템의 전달함수

yr2 mn A*

이다. 그리고 평판의 가진점 임피이던스 Zp는

-f2
Zl无\侦区「丫。) (2.25)

앞의

변수를

먼저

m-i과 ni-2에서 구한 각 성분들의 매개 

얻어냄으로써 전달함수를 구하고자 한다.

시스템의 매개변수를 s” s„, s21, s营 라면

이다. 식 (2.25) 의 양변을 로 나누어,

[SH SI?-| a}i tf12i r a/；彼]「e rn n 
L S2i &」L a2J a22\ L a^\ L % r22 J

j<o MP
(2.26)

(2.30)

으로 표시된다.

식 (2.30) 에 앞에서 구한 각 성분들의 값을 대입하 

여 정리하면
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2M
Sn

S?i

Slz

S 2；

U 으了涉 EdMcr”

4" r" +%

으役厂)

jw , 
3访*

이다. 그러므로 전달함수 丁는 Zt = 8 임을

Zt
1 I SnZL Sl2

直
8；1 :

이다. 식 (2.31) 의 S” 을 대입하면

T= I------——------ ----------------
'( M 유쁝P

1

r*

~4kG*̂ -rA*  1

(2.31)

고려 하면

(2.32)

XlWXWXu

Yl冬Y冬Yu

Sl冬S冬Su

TlWT 冬 Tu (2.35)

Tw; 작동회전수에서 전달율

Xl, Yl, Sl, Tl ； 설계변수들의 하한값

Xu, YU1 Su, Tu； 설계변수들의 상한값

IV-2. 설계변수의 설정

압축기 지지시스템의 동적특성을 개선시키기 위 

한 재설계에 있어서 코무 마운트의 설치위치와 형 

상계수 두께에 관한 4 개의 설계변수를 택하여 마 

운트를 재설계하였다. 설계변수 벡터 {V}는 다음과 

같이 정의되며,

{V}=〈X, Y, S/TJ

각 설계변수들의 초기치 및 제약조건은 표 1과 같 

고 시뮬레이션을 위한 입력 데이터는 표2 와 같다.

여 기 서 r = Mc / M P

IV. 마운트의 최적설계

IV-1. 목적함수의 설정

그동안 자동차 엔진의 마운트 최적설계에 있어서 

여러가지 방법으로 목적함수를 설정한 연구들이 발 

표되 었다.* 2'")

여기서는 압축기가 정상상태로 운전될때 회전편 

심량으로 발생하는 가진력에 대한 지지평판에 전달 

되는 힘의 비, 즉 힘전달율을 목적함수0。)로설정 

하였다. 그리고 설계변수로서 방진고무의 위치인 X, 

Y와 형상계수S, 두께 丁를 택하였으며 각 설계변 

수들은 압축기가 정착되는 기하학적 조건에따라 상 

한 및 하한의 경계값을 제한조건으로 갖는다. 설정 

된 최적화 문제를 수식화하면 다음과 같다.

。0 = minimize Tw (2.34)

제한조건

표 1 설계 변수 값

계
수
 

서

己 벼

」

단위 하한 초기값 상 한

X mm 13. 75 117,5 221.25

Y mm 13.75 58. 75 110.63

S mm 0.081 0.0517 0.1835

T mm 3 3 10. 75

대부분 설계는 주어 진 제한 조건을 만족하면서최 

적결과를 얻으려는 것이 목적이다.

대부분의 최적화 문제는 여러 개의 국부 최적값 

(Local Optimal Value)을 가지므로 제한조건 내의 

여러 초기점에 대한 계산을 반복하는 것이 중요하다.

다변수 비선형 (Multivariable Nonlinear Funtion) 

의 최적설계 문제를 푸는 방법에는 여러가지 가 있 

다.

본 연구에서는 전달율이 이중급수의 형태로 나타 

남으로 목적함수에 대한 미분이 어렵기 때문에 미 

분의 필요가 없으며 단지 함수값 자체만의 비교로
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표2，죄적화된 시스템 매개변수값

"卩 애 E 수 나위 깂

a （판 가로길이） mm 470

b（판 세로길이） mm 235

K (b / a) 0.5

a* （ 판 손실계수） 0.01

E（ 판 강성계수）

( 강 ) N/m! 2 X1011

t（ 판두께） mm i.2

MP ( 판. 질 량) kg 0.3

Rt （고무 내 경） mm 10.75

Ro （고무 외경） mm 13. 75

Xo （고무 위 치 ） mm 117.5

Y。（고무 위 치） mm 58. 75

G （ 고무 전 단계 수 ） N/m2 4.8X 10s

（천연고무 （NR）

a °，고무손실계수） 0.0

Me （콤프레스 질 량） kg 5.6

T（고무 두께） mm 3

H （고무 높이） mm 29

표3 지 지위치 죄 적화 견과 ，경우 1）

축 려 甲 令 디 •与 * 기 값 i 최적 값 1
—---- i (

X mm 117.5 156.51

Y mm
__

58.75 78.25

선단율 초기 값 최적화삾

가진 진동수 6.9X1Q“ 3 W

마운브 고유진동수 9.8X10 8.4X10

표4 절연체 형상매개변수 최적화 결과（경우2）

출력 변수 단위 초기값 최적값

S(H) mm 0.0517(29) 0.084(32.44

T mm 3 5.45

쇠 적값을 찾는 간단하고 편리 한 방법 인 Hill-Algor- 

rithm 을 사용하여 CYBER 180-830 컴퓨터로 수행 

되었다.

그림 9 에서는 마운트의 고유진동수뿐만 아니 라 전 

체적인 주파수 범위에서 힘전달율의 감수는 거의 일 

어나지 않지만 고주파수영역에서 나타나는 평 판의 

특정모드〔（3.1）, （1. 3）, （3. 3）〕가 나타나지 않으므 

로 마으드의 설치 위치기 고주파수영여에서 상.당히 

좋은 효一과가 있음을 볼 수 있다.

그림10에서는 마운트 형상과 두께의 변화는 마운 

트 고유진동수에서 전달율을 61 % 감소시키며 고주 

파수영역에서도 힘전달율이 반 이상으로 감쇠되었 

다.

二！■림11에서처럼 모든 매개변수들을 동시에 변하 

시키면 마운트 고유진동수에서 전달율은 59% 감소 

되며 그리고 고주파수역에서 나타나는 평판의 특정 

모드〔（3.1）, （1. 3）, （3. 3）〕가 나타나지 않으며 고 

주파수영역에서도 힘 전달율이 상당히 감소하였다.

전달율 초기값 최적화값

가진진동수 6.9X 10= 4 X 10"

마운트고유진동수 9.8X10 3.82X10

V. 결과 및 고찰

최 적문제를 해결 하기 위해 다음 3가지 경우, 즉 

경우 1 : 방진고무의 설치위치 （X, Y）의 변화 

경우2 : 방진고부의 형상계수 （S） 와 누께 （T） 의변화 

경우3 ： 경우 1 과 경우2 의 모든 매개변수의 변화 

（X, Y, S, T） 으로 나누어 고려한다.

이 최 적문제는 FORTRAN W와 CYER180- 830 

으로 수행하였다. 그리고 결과 중 경우 1 에서는 마 

운트 고유진동수에서 전달율의 감소가 거의 일어나 

지 않지만 경우 2, 3에서는 형상계수가 마운트의 고 

유진동수에 직접적인 영향을 미치므로 힘 전달율이 

50% 이상 감소되지 않는 결과는 고려하지 않았다.
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엉早 I* 시，나？브 위치가 1117.5, 58.75i 에 

叫 156.51, 7&25i 로 변화되었으며 -1 걸과 작동 

도｝ 전-f 에서 의 힘 선 달율# 6. 9x 1() 2 에서 3 X 10 ! 

5-_ 감소되있9녀 마운트 고유진동수에서 의 힘전달 

융-。9. 8*1() 에서 8.4x10으로 감소되었다.

경우 2 에서는 마운트의 형 상계수와 두께는 각각 

0.0517에서 0.074,3에시 5.45로 변화되었으며 그 

셜과, 작동회전수에서의 힘전달율은 6.9X10」에서 

4X 1(厂2로 감소되었£一며 마운트 고유진동수 에서 의 

힘 건달율？ 9, 8。10에서 3. 8x10으로 61% 감소하

였다.

경우 3 에시；: 마운트의 우I치는 (117.5, 58. 75) 에 

서 (155.1, 77. 6) 一0 로 형상계수는 0.0517에서 0.08 

13으로 두께 는 3 에 서 5. 2루 변화되었으며 그一 결과, 

작동회전수에서의 힘전달율은 6.9XU厂2 에서 3X 102 

으로 감소되 었으며 , 마운트, 고유진동수에서 의 힘 전 

달율은 9. 8X10에서 4.01X10으로 59% 감소되었다.

압축기의 가진주과수는 6이" 이지만 비선형성과 

고수파수영역에서 60Hz 에 대한 하모닉 (Harmonic) 

의 잉향이 나타날 수 있으므로 고주파수영역 에서 의 

영향을 살펴보기 위해 그림 9〜그림11을 고찰하면 

아래와 같은 결과를 얻는다.

na/2 X、J3
그림9 최 적화전 및 지위치 최적화후 전달율

그림10 최적화전 및 형상 최적화후 전달율

표5 복합 최 적하■(경우3)

출 변수 단위 초기값 최적값

X mm 117.5 155.1

Y mm 58.75 77.6

S(H) (mm) 0,0517(29) 0.0813(31.9

T mm 3 5.2

전달율 초기값 최적화값

가진 진동수 6.9xl0-! 3 X1Q-5

마운트 고유진동수 6.9X10'* 3 X10-3

VI. 결 론

평판위에서 진동하는 압축기의 전달율과 이에 

영향을. 미치는 방진고무의 위치와 형상등 관련 

변수의 상관 관계를 규명함으로서 시스템 특성을 파 

악하였으며 이의 최적설계를 위하여 직접 탐색법 

(Direct Search Method) 중 구속로젠브록법 (Cons

trained Rosenbrock Method)를 이용하여 압죽기의 

작동 진동수와 마운트 고유진동수에서 허용되는 전 

달율을 만족시키는 최적위치 형상계수 및 두께를 

찾았다.

사용된 프로그램에 의해 최적 마운트가 장착되었 

을 경우와 기존 마운트를 비교하면 다음과 같다. 

⑴압축기의 작동회전수에서 의 전달율은 아주 작은
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값으로 나타났지만 마운트 고유신동수에서 가징 

큰 전달율을 나타냄 一° 로 죄 식설게 한바 아 60% 이 

상의 선달율의 사上효과를 平을 个 있为니.

2； 동일 한 압축 기 에 대 해 서 도 밧 진 고부의 섬 치 위 치 

에 따라 전달특성이 다르게 나타나므로 현명한 위 

치선정이 방진효과를 얻는데 도움이 독!다.

3!방진고무 설계시 진동특성에 대하여 고려해야할 

것은 방진고무 형상에서 자유표면을 넓 게하여 진 

동에너지를 많이 호수할 수 있고 고유진동수를낫 

게하여 고주파수에서 전 달율을 낮추면서 고감쇠

의 재질을 택하여야 한다.

본 연구에서 얻어진 압축기에 대한 최적 문세는 

압축기뿐만 아니라 일반 회전기계에 대한 방진계설 

계에도 사용될 수 있다
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