Vibrazioni libere smorzate a 2 GDL: soluzione mediante equazioni di stato
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Autovettori della matrice di stato (sono le colonne della matrice Y)
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Verifica numerica (Runge Kutta)
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TAB = rkﬁxed(y ,0, Tmax,NinteW,EQMOTO) Calcolo della soluzione in forma tabellare
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