
Vibrazioni con forzante esponenziale

Calcoli simbolici

xomo t( ) e
ξ- ω t

A cos ωs t( ) B sin ωs t( )+( ):=
ξ

xpart t( ) Q P e

t-

γ
-:= Q

x t( ) xomo t( ) xpart t( )+:= xomo

x t( ) Q P e

t

γ
-

- e
ξ ω t-

A cos t ωs( ) B sin t ωs( )+( )+

x' t( )
t
x t( )

d

d
:= x

x' t( ) e
ξ ω t-

B ωs cos t ωs( ) A ωs sin t ωs( )-( )
P e

t

γ
-



γ
+ ξ ω e

ξ ω t-
 A cos t ωs( ) B sin t ωs( )+( )-

Condizioni iniziali

x 0( ) A P- Q+ x' 0( )
P

γ
B ωs+ A ξ ω-

Calcolo delle costanti A e B per condizioni iniziali nulle

Given

x 0( ) 0=

x' 0( ) 0=

A

B









Find A B, ( ):=
B

A

B









P Q-

P P ξ ω γ- Q ξ ω γ+

ωs γ
-















A P Q-

B
P P ξ ω γ- Q ξ ω γ+

ωs γ
-



Parametri del sistema vibrante

m 4:=

c 15:=
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Parametri della forzante

F0 200:= Valore di regime
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Integrazione per via numerica
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