
T 1.5:= Tempo di azionamento [s]

Tmax 2 T⋅ 3=:= Tempo totale di simulazione

hmax 3:= Spostamento angolare da compiere [rad]

∆t 0.005:= D 10:= E 15−:= F 6:=

t 0 ∆t, Tmax..:=

Legge di moto del vincolo mobile
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m 20:= Massa [kg] 

k 8000:= Rigidezza [N/m] 

c 100:= Costante di smorzamento [Ns/m]
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d⋅:= Integrale di convoluzione (calcola lo spostamento relativo)
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Calcolo mediante integrazione numerica (Runge Kutta)
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INT 1:=
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soluz. calc. con integrale di convoluzione

soluz. calc. con metodo Runge-Kutta

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