
T 0.8:= Tempo di azionamento [s]

Tmax 2 T 1.6=:= Tempo totale di simulazione

hmax 2 π:= Spostamento angolare da compiere [rad]

∆t 0.005:=
D 10:= E 15-:= F 6:=

t 0 ∆t, Tmax..:=

Legge di moto del motore

φ1 t( ) hmax D
t

T







3

 E
t

T







4

+ F
t

T







5

+








 0 t Tif

hmax otherwise

:=

R2 100 10
3-

:= Raggio puleggia maggiore [m]

φ1p t( )
hmax

T
3 D

t

T







2

 4 E
t

T







3

+ 5 F
t

T







4

+








 0 t Tif

0 otherwise

:=

R1 50 10
3-

:= Raggio puleggia minore [m]

λ
R1

R2

:= λ 0.5=
φ1pp t( )

hmax

T
2

6 D
t

T







 12 E
t

T







2

+ 20 F
t

T







3

+








 0 t Tif

0 otherwise

:=

φ1 0( ) 0= φ1 T( ) 6.283=

φ1p 0( ) 0= φ1p T( ) 0=

φ1pp 0( ) 0= φ1pp T( ) 0=

0 0.5 1 1.5 2

2

4

6

8

puleggia motrice

puleggia condotta

Rotazioni

tempo [s]

[r
ad

] φ1 t( )

λ φ1 t( )

T

t

0 0.5 1 1.5 2

5

10

15

puleggia motrice

puleggia condotta

Velocità angolari

tempo [s]

[r
ad

/s
] φ1p t( )

λ φ1p t( )

T

t

0 0.5 1 1.5 2

100-

50-

50

100

puleggia motrice

puleggia condotta

Accelerazioni angolari

tempo [s]
[r

ad
/s

²] φ1pp t( )

λ φ1pp t( )

T

t

J 1.5:= Momento d' inerzia [kg m2] 

b 30 10
3-

:=
Dimensioni della sezione trasv. della cinghia [m]

h 5 10
3-

:=

Asez b h 1.5 10
4-

=:= Area della sezione trasv. della cinghia [m2]

E 300 10
6

:= Modulo di Young della cinghia [Pa]
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L.cin 0.85:= Lunghezza della cinghia [m]

k
E Asez

Lcin

52941.176=:= Rigidezza [N/m] 

c 600:= Costante di smorzamento [Ns/m]

keq 2 k R2
2

:= keq 1058.824= Rigidezza torsionale equivalente [Nm/rad]

ceq 2 c R2
2

:= ceq 12= Cost. di smorzamento torsionale equivalente [Nms/rad]

ω
keq

J
:= ω 26.568= Pulsazione propria [rad/s]

f
ω

2 π
:= f 4.228= Frequenza propria [Hz]

ccrit 2 J ω:= ccrit 79.705= Smorzamento critico [Nms/rad]

ξ
ceq

ccrit

:= ξ 15.055 %= Fattore di smorzamento

ωs ω 1 ξ
2

-:= ωs 26.266= Pulsazione propria smorzata [rad/s]

fs

ωs

2 π
:= fs 4.18= Frequenza propria smorzata [Hz]

Risposta all'impulso

α t( )
λ-

ωs 0

t

τφ1pp τ( ) e
ξ- ω t τ-( )

 sin ωs t τ-( ) 




d:= Integrale di convoluzione

φ2 t( ) α t( ) λ φ1 t( )+:=

t 0 ∆t, Tmax..:=

0 0.5 1 1.5 2

1

2

3

4

elastico (integrale convoluz.)

rigido (cinematico)

Rotazione puleggia condotta

tempo [s]

[r
ad

]

λ hmax

φ2 t( )

λ φ1 t( )

T

t

Calcolo mediante integrazione numerica (Runge Kutta)

ORIGIN 1:=
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ACCEL α αp, t, ( ) 2 ξ ω αp ω
2
α+ λ φ1pp t( )+



-:=

EQMOTO t u, ( )

u
2

ACCEL u
1
u

2
, t, ( )









:=

u
0

0









:=

Npti

Tmax

∆t
:= Npti 320=

RIS rkfixed u 0, Tmax, Npti, EQMOTO, ( ):=

tempo RIS
1 

:=

alfa RIS
2 

:=

alfap RIS
3 

:=

alfapp ACCEL alfa alfap, tempo, ( )


:=

Φ2 alfa λ φ1 tempo( )+( )


:=

Φ2p alfap λ φ1p tempo( )+( )


:=

Φ2pp alfapp λ φ1pp tempo( )+( )


:=

0 0.5 1 1.5 2

1

2

3

4

elastico (RK)

rigido (cinematico)

Rotazione puleggia condotta

tempo [s]

[r
ad

]

λ hmax

Φ2

λ φ1 t( )

T

tempo t, 

0 0.5 1 1.5 2

2-

2

4

6

8

elastico (RK)

rigido (cinematico)

Velocità ang. puleggia condotta

tempo [s]

[r
ad

/s
] Φ2p

λ φ1p t( )

T

tempo t, 
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0 0.5 1 1.5 2

40-

20-

20

40

elastico (RK)

rigido (cinematico)

Accelerazione ang. puleggia condotta

tempo [s]

[r
ad

/s
²] Φ2pp

λ φ1pp t( )

T

tempo t, 

0 0.5 1 1.5 2

1

2

3

4

soluz. calc. con integrale di convoluzione

soluz. calc. con metodo Runge-Kutta

Rotaz. puleggia condotta: i due metodi risolutivi danno lo stesso risultato

tempo [s]

[r
ad

]

λ hmax

φ2 t( )

Φ2

T

t tempo, 
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