
Vibrazioni libere smorzate a 2 GDL: soluzione mediante equazioni di stato
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=:= Matrice di stato
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=:= Autovalori della matrice di stato

Y eigenvecs A( )

0.00751 0.05853i+

0.00116 0.03071i-

0.88493-

0.45466 0.07583i+

0.00751 0.05853i-

0.00116 0.03071i+

0.88493-

0.45466 0.07583i-

0.00168- 0.07677i-

0.01226- 0.12835i-

0.50452 0.03708i+

0.84945

0.00168- 0.07677i+

0.01226- 0.12835i+

0.50452 0.03708i-

0.84945











=:= Autovettori della matrice di stato (sono le colonne della matrice Y)
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=:= Condizioni iniziali
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=:= Calcolo delle costanti di integrazione in base alle condizioni iniziali
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Verifica numerica (Runge Kutta)
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=:= Assegnazione delle condiz. iniziali
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TAB rkfixed y 0, Tmax, Ninterv, EQMOTO, ( ):= Calcolo della soluzione in forma tabellare
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q 1:= Variabile on/off (attiva e disattiva i grafici della soluzione numerica
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