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Equazioni di equilibrio
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Esempio di oscillazione libera secondo uno dei modi propri
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L’andamento può essere studiato per un caso particolare, 
quale: m1=m2= m; k1=k2= k; F10=F20= F0, ponendo

a
M

ec
ca

n
ic

a

k1
0ω =

m
k

In
ge

gn
er

ia

m1 )=
 F

10
ei
Ω
t

0ω
Ω

=fr

is
tr

al
e 

 in
 I

x1

k2

F 1
(t
)

E normalizzando gli spostamenti 
rispetto alla freccia statica:

st
ic

a/
M

ag
i

m2 = 
F 2

0e
iΩ
t

( )
( )( )[ ]112

11
/ 22

2
1

−−−

+−
= f

rr
r

kF
X

d
L

S
p

ec
ia

lis

x2

F 2
(t
) ( )( )[ ]

( )
( )( )[ ]112

12
/

112/

22

2
2

0

+−
= f

ff

r
kF

X

rrkF

C
d ( )( )[ ]112/ 22

0 −−− ff rrkF



Corso di Progettazione Assistita delle Strutture Meccaniche – Parte I

SISTEMA A 2 G.D.L. NON SMORZATO CON FORZANTE ESTERNA 
a

a
M

ec
ca

n
ic

a

k1

In
ge

gn
er

ia

m1 )=
 F

10
ei
Ω
t

is
tr

al
e 

 in
 I

x1

k2

F 1
(t
)

st
ic

a/
M

ag
i

m2 = 
F 2

0e
iΩ
t

d
L

S
p

ec
ia

lis

x2

F 2
(t
)

C
d



Corso di Progettazione Assistita delle Strutture Meccaniche – Parte I

SISTEMA A 2 G.D.L. NON SMORZATO CON FORZANTE ESTERNA 

Andamenti simili si ottengono in un caso generale quale:
a

Andamenti simili si ottengono in un caso generale, quale:
m1=10 kg, m2= 5 kg, k1=1500 N/m, k2= 1000 N/m
F10=250 N, F20=50 N
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Forzanti aventi identica pulsazione, con possibile 
differenza tra loro di ampiezza e fase

a
M

ec
ca

n
ic

a

k1c1

Equazioni di equilibrio

In
ge

gn
er

ia

m1

1

)=
 F

10
ei
Ω
t

( ) ( )
( ) ( ) t

t

eFxxkxxcxm

eFxxkxkxxcxcxm
Ω

Ω

=−+−+

=−++−++
1

2012212222

1
10212112121111

&&&&

&&&&&

is
tr

al
e 

 in
 I

x1

k2c2

F 1
(t
) ( ) ( ) 2012212222

tie
Fxkkkxcccxm Ω

⎬
⎫

⎨
⎧

=⎬
⎫

⎨
⎧
⎥
⎤

⎢
⎡ −+

+⎬
⎫

⎨
⎧
⎥
⎤

⎢
⎡ −+

+⎬
⎫

⎨
⎧
⎥
⎤

⎢
⎡ 101221122111 0 &&&

st
ic

a/
M

ag
i

m2

c2

= 
F 2

0e
iΩ
t Fxkkxccxm ⎭

⎬
⎩
⎨

⎭
⎬

⎩
⎨⎥
⎦

⎢
⎣ −⎭

⎬
⎩
⎨⎥
⎦

⎢
⎣ −⎭

⎬
⎩
⎨⎥
⎦

⎢
⎣ 20222222220 &&&

d
L

S
p

ec
ia

lis

x2

F 2
(t
)

[ ]{ } { } [ ]{ } { } tieFxKxCxM Ω=++ &&& ][

C
d



Corso di Progettazione Assistita delle Strutture Meccaniche – Parte I

SISTEMA A 2 G.D.L. SMORZATO CON FORZANTE ESTERNA 
a

[ ]{ } { } [ ]{ } { } tieFxKxCxM Ω=++ &&& ][

a
M

ec
ca

n
ic

a

k1c1

Soluzione a regime = integrale particolare sistema 
non omogeneo.
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