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Esempio di sistema a 2 g.d.l. 
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Esempio di sistema a 2 g.d.l. 
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Esempio di sistema a 2 g.d.l. 
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Pulsazioni proprie
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Sostituendo una delle due pulsazioni proprie nelle 
equazioni di equilibrio dinamico si ottiene un sistema di 
due equazioni dalle quali ricavare quale ricavare X1 ed
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Da cui si ricava:
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Caso particolare: k1=k2=k, m1=m2=m
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Calcolo ampiezze di oscillazione
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Calcolo ampiezze di oscillazione
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Calcolo ampiezze di oscillazione

( )53+ kk

a
M

ec
ca

n
ic

a

k

( )

( )532

62.1
2

53
2

⎥
⎤

⎢
⎡

⎟
⎞

⎜
⎛ +

⋅=
+

=

kk

m
k

m
kω

In
ge

gn
er

ia

x1
m

( )

( ) 0
531

2
532

)2(
2

)2(
1 =

⎭
⎬
⎫

⎩
⎨
⎧

⎥
⎥
⎥
⎥

⎢
⎢
⎢
⎢

⎟⎟
⎞

⎜⎜
⎛ +

−⎟⎟
⎠

⎜⎜
⎝

−

X
X

kk

kk

is
tr

al
e 

 in
 I

k

( )

( ) 620532

2
1

≈⎟⎟
⎞

⎜⎜
⎛ +

⎥
⎥
⎦⎢

⎢
⎣

⎟⎟
⎠

⎜⎜
⎝

−−

r

kk

st
ic

a/
M

ag
i

m
( ) 62.0

2
22 −≈⎟⎟

⎠
⎜⎜
⎝

−=r

d
L

S
p

ec
ia

lis x2

C
d



Corso di Progettazione Assistita delle Strutture Meccaniche – Parte I

SISTEMA A 2 G.D.L. LIBERO NON SMORZATO 
a

Calcolo ampiezze di oscillazione

( )53+ kk

a
M

ec
ca

n
ic

a

k

m

( )

( )532

62.1
2

53
2

⎥
⎤

⎢
⎡

⎟
⎞

⎜
⎛ +

⋅=
+

=

kk

m
k

m
kω

In
ge

gn
er

ia

x1

m ( )

( ) 0
531

2
532

)2(
2

)2(
1 =

⎭
⎬
⎫

⎩
⎨
⎧

⎥
⎥
⎥
⎥

⎢
⎢
⎢
⎢

⎟⎟
⎞

⎜⎜
⎛ +

−⎟⎟
⎠

⎜⎜
⎝

−

X
X

kk

kk

is
tr

al
e 

 in
 I

k

( )

( ) 620532

2
1

≈⎟⎟
⎞

⎜⎜
⎛ +

⎥
⎥
⎦⎢

⎢
⎣

⎟⎟
⎠

⎜⎜
⎝

−−

r

kk

st
ic

a/
M

ag
i

m

( ) 62.0
2

22 −≈⎟⎟
⎠

⎜⎜
⎝

−=r

d
L

S
p

ec
ia

lis x2

C
d



Corso di Progettazione Assistita delle Strutture Meccaniche – Parte I

SISTEMA A 2 G.D.L. LIBERO NON SMORZATO 
a

Condizioni iniziali
Tipicamente vengono fissati spostamenti e velocità 
delle due masse ad un istante dato:
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È particolarmente interessante il caso di velocità iniziali 
entrambe nulle, per il quale si ottiene:
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Caso : 10120 xrx =
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