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Se lo smorzamento è piccolo, si può ritenere  che gli autovalori e gli 
autovettori differiscano poco da quelli del sistema non smorzato:
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Espandendo ΔZ in termini delle forme modali del sistema non smorzato:
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Qualora la matrice di smorzamento non sia diagonalizzabile,è necessario 
procedere alla soluzione diretta del problema agli autovalori in campo complesso.
Nel seguito vedremo le principali caratteristiche della tecnica di soluzione detta di
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Nel seguito vedremo le principali caratteristiche della tecnica di soluzione detta di 
Analisi nello Spazio degli Stati (State Space Analysis”) 
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Sostituendo nel sistema originale:

( ){ } [ ] ( ){ }tqWtu =
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( ){ } [ ] ( ){ }tqWtu =

( ){ } [ ] ( ){ }tqWtu && =
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Si ottiene:

[ ][ ]{ } [ ][ ]{ } 0B WWA &
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Moltiplicando per la trasposta della matrice modale complessa

[ ][ ]{ } [ ][ ]{ } 0B =+ qWqWA
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[ ]{ } [ ]{ } 0=+ qbdiagqadiag &

C
d

[ ]{ } [ ]{ }



Corso di Progettazione Assistita delle Strutture Meccaniche – Parte ICorso di Costruzione di Macchine – Dinamica Strutturale

SISTEMA A MOLTI G.D.L. SMORZATO – MATRICE C DI FORMA GENERALE
RISPOSTA LIBERA

a
RISPOSTA LIBERA

[ ]{ } [ ]{ } 0=+ qbdiagqadiag &
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Sistema di 2N equazioni disaccoppiate del tipo:

0=+ qbqa &
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Soluzione di ciascuna di esse

0=+ qbqa rrr
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Soluzione complessiva
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L’equazione di equilibrio dinamico per il sistema smorzato con forzante esterna:

[ ]{ } [ ]{ } [ ]{ } ( ){ }tFxKxCxM =++ &&&
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a Sostituendo nell’equazione di equilibrio dinamico:

[ ]{ } [ ]{ } [ ]{ } ( ){ }tFxKxCxM ++
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pre-moltiplicando per la trasposta della matrice modale, qualora la matrice C sia 
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diagonalizzabile, si ottiene:
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che costituisce un sistema di “n” equazioni indipendenti (disaccoppiate) del tipo:
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Nel caso la forzante esterna abbia andamento nel tempo di tipo armonico:

tiefqqq Ω=++ 22 ωωξ&&
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jjjjjjj efqqq =++ 2 ωωξ

tiΩ
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Si ottiene:
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