
Ortogonalità dei vettori modali (esempio a 2 gdl)
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Proprietà di ortogonalità dei vettori modali rispetto alla matrice di massa "M"
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Proprietà di ortogonalità dei vettori modali rispetto alla matrice di rigidezza "K"
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Calcolo dei coefficienti di normalizzazione µi
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Vettori modali

X1

1

0.913









= X2

0.548−

1









=

Vettori modali normalizzati
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Matrice modale costruita con i vettori modali normalizzati
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Quando la matrice di massa è la matrice identità, la matrice di rigidezza ha sulla

diagonale le pulsazioni proprie al quadrato
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Quando la matrice di massa Mstar è la matrice identità, la matrice modale inversa si può

calcolare come prodotto della matrice modale trasposta per la matrice di massa "originale" M,

come mostrato qui sotto:
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