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DETERMINAZIONE SPERIMENTALE DELLO SMORZAMENTO RELATIVO
METODO DEL DECREMENTO LOGARITMICO
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METODO DEL DECREMENTO LOGARITMICO
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METODO DELLA LARGHEZZA DI BANDA

Si basa sull’andamento del coefficiente di amplificazione dinamica del sistema al 
variare della frequenza della forzante
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RIDUZIONE DI SISTEMI COMPLESSI AD UN SISTEMA MASSA‐MOLLA‐SMORZATORE 
EQUIVALENTE ‐ SISTEMI DI CORPI RIGIDI AD 1 GDL

a
EQUIVALENTE  SISTEMI DI CORPI RIGIDI AD 1 GDL 

Dato un sistema meccanico formato da corpi rigidi, uniti a masse concentrate, 
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Punti “significativi” del sistema
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degli spostamenti

a
M

ec
ca

n
ic

a

F θ 4

degli spostamenti α ε

In
ge

gn
er

ia

m

k

F θ

1

2 3

x{ } ⎪
⎪
⎬

⎫

⎪
⎪
⎨

⎧

= 2

1

x
x

x

is
tr

al
e 

 in
 I c k{ }

⎪
⎪
⎭

⎬

⎪
⎪
⎩

⎨=

4

3

x
x

x

st
ic

a/
M

ag
i

{ } ?ϑ⇔x

⎤⎡ α⎧ ⋅= ϑαx

β δ

d
L

S
p

ec
ia

lis

{ } [ ]ϑdx = [ ]
⎥
⎥
⎥
⎥
⎤

⎢
⎢
⎢
⎢
⎡

−
=

δ
β
α

d

⎪
⎪

⎪
⎪
⎨

⎧

⋅−=
⋅=

=

ϑ
ϑδ
ϑβ
ϑα

3

2

1

x
x
x

C
d ⎥

⎦
⎢
⎣−ε

⎪⎩ ⋅−= ϑε4x



Corso di Progettazione Assistita delle Strutture Meccaniche – Parte I

RIDUZIONE DI SISTEMI COMPLESSI AD UN SISTEMA MASSA‐MOLLA‐SMORZATORE 
EQUIVALENTE ‐ SISTEMI DI CORPI RIGIDI AD 1 GDL

a
EQUIVALENTE  SISTEMI DI CORPI RIGIDI AD 1 GDL 

Punti “significativi” del sistema
“Riduzione” 
delle forze

α ε

a
M

ec
ca

n
ic

a

m

F θ2 3
4

delle forze

⎪
⎫

⎪
⎧

⎪
⎫

⎪
⎧ 1 Ff

In
ge

gn
er

ia m

c k
1

x
{ }

⎪
⎪
⎭

⎪
⎪
⎬

⎪
⎪
⎩

⎪
⎪
⎨=

⎪
⎪
⎭

⎪
⎪
⎬

⎪
⎪
⎩

⎪
⎪
⎨=

0
0
0

4

3

2

f
f
f

f

is
tr

al
e 

 in
 I ⎭⎩⎭⎩ 4f

β δ

st
ic

a/
M

ag
i

{ } { }fxQ T=⋅ϑ
Lavoro forze effettive x spost. effettivi = Lavoro forza ridotta x coord. lagrangiana

{ } [ ]ϑdx =

β

d
L

S
p

ec
ia

lis { } { }fxQ =⋅ϑ { } [ ]ϑdx

[ ] { }fdQ Tϑϑ =⋅

C
d

[ ] { }fdQ T=



Corso di Progettazione Assistita delle Strutture Meccaniche – Parte I

RIDUZIONE DI SISTEMI COMPLESSI AD UN SISTEMA MASSA‐MOLLA‐SMORZATORE 
EQUIVALENTE ‐ SISTEMI DI CORPI RIGIDI AD 1 GDL

a
EQUIVALENTE  SISTEMI DI CORPI RIGIDI AD 1 GDL 

Punti “significativi” del sistema
“Riduzione” 
delle rigidezze

α ε

a
M

ec
ca

n
ic

a

m

F θ2 3
4

delle rigidezze

[ ] =⎥
⎥
⎤

⎢
⎢
⎡

= 24232221

14131211

kkkk
kkkk

K

In
ge

gn
er

ia m

c k
1

x

[ ]

⎥
⎤

⎢
⎡

=

⎥
⎥
⎥

⎦
⎢
⎢
⎢

⎣

=

0000
44434241

34333231

kkkk
kkkk

K

is
tr

al
e 

 in
 I

⎥
⎥
⎥
⎥

⎦
⎢
⎢
⎢
⎢

⎣

=

0000
000
0000

k
β δ

st
ic

a/
M

ag
i

{ } [ ]{ }xkxk T=⋅⋅ ϑϑ*

⎦⎣

Lavoro forze effettive x spost. effettivi = Lavoro forza ridotta x coord. lagrangiana
{ } { }ϑdx =

β

d
L

S
p

ec
ia

lis { } [ ]{ }xkxk =⋅⋅ ϑϑ { } { }ϑdx

{ } [ ]{ }ϑϑϑϑ dKdk T=⋅⋅*

{ } kk T 2* 0000
0000

δ
β
α

εδβα =⎪
⎪
⎬

⎫

⎪
⎪
⎨

⎧

⎥
⎥
⎤

⎢
⎢
⎡

=

C
d

{ } [ ]{ }dKdk T=*
{ } k

k
k

0000
000

δ

ε
δ

εδβα =

⎪
⎪
⎭

⎬

⎪
⎪
⎩

⎨

−
−

⎥
⎥
⎥

⎦
⎢
⎢
⎢

⎣

−−=



Corso di Progettazione Assistita delle Strutture Meccaniche – Parte I

RIDUZIONE DI SISTEMI COMPLESSI AD UN SISTEMA MASSA‐MOLLA‐SMORZATORE 
EQUIVALENTE ‐ SISTEMI DI CORPI RIGIDI AD 1 GDL

a
EQUIVALENTE  SISTEMI DI CORPI RIGIDI AD 1 GDL 

a d
Punti “significativi” del sistema

“Riduzione” 
delle masse e

a
M

ec
ca

n
ic

a

m

F θ2 3
4

delle masse e 
degli smorzamenti

{ } [ ]{ }dMd T*

In
ge

gn
er

ia m

c k
1

x

{ } [ ]{ }dMdm =

{ } [ ]{ }dCdc T=*

is
tr

al
e 

 in
 I

b c

st
ic

a/
M

ag
i

Equazione di equilibrio dinamico del sistema ridotto

d
L

S
p

ec
ia

lis

Qkcm =++ ϑϑϑ *** &&&

C
d


