
Vibrazioni torsionali (avviamento di un carico azionato da motore DC)
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Matrice modale
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Matrice modale normalizzata (l'ultima riga contiene elementi unitari)
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Curve caratteristiche (motore e utilizzatore)
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Metodo di integrazione numerica delle equazioni differenziali di moto
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Caso rigido

Momento d'inerzia equivalente ridotto all'asse del motore
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