
Vibrazioni libere smorzate a 2 GDL: soluzione mediante sviluppo simbolico del determinante e calcolo del polinomio caratteristico

Calcolo simbolico senza valori numerici
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Parametri del sistema vibrante

m1 6:= m2 7:=

k1 600:= k2 500:= k3 100:=

c1 5:= c2 10:= c3 8:=

Condizioni iniziali

x10 0.05:= x20 0.04:=

x'10 0.2:= x'20 0.3:=

Matrici di massa, smorzamento e rigidezza
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Coefficienti del polinomio caratteristico
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Polinomio caratteristico
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Posizione delle radici del polinomio caratteristico nel piano complesso
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Calcolo dei rapporti rk:
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Calcolo delle costanti X2k con le condizioni iniziali
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Calcolo delle costanti X1k con le condizioni iniziali
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Soluzione nel dominio del tempo (movimento delle due masse)
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Verifica numerica (Runge Kutta)
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=:= Assegnazione delle condiz. iniziali
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:= Sistema delle equazioni di moto (4 eq. diff. del 1° ordine)
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q 1:= Variabile on/off (attiva e disattiva i grafici della soluzione numerica
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