CORSO DI LAUREA MAGISTRALE IN INGEGNERIA MECCANICA
CORSO DI COSTRUZIONE DI MACCHINE

CALCOLO MODI PROPRI DI SISTEMA A2 GDL

Il modello di veicolo mostrato in Figura, caratterizzato da 2 gdl, pud essere utilizzato per
studiare i moti di "saltellamento” e di "beccheggio”.

si calcolino i modi propri del sistema e le relative forme modali.

si verifichi sotto quali condizioni i due moti risultano disaccoppiati
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aq:=11m semipasso posteriore
ap = 1.348'm semipasso anteriore
M,, := 800-kg Massa complessiva veicolo
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Jy = 1816-kg-m

k= 2048
m

ky = 2258
m

Momento di inerzia di massa rispetto ad asse baricentrico
trasversale

rigidezza sospensione anteriore

rigidezza sospensione posteriore



Equazioni del moto

Le equazioni di equilibrio dinamico del sistema sono date da:

M, X +k (x—a,8)+k,(x+a,0)=0
J,0—k,a,(x—a,0)+k,a,(x+a,0)
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Eliminando il termine temporale
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Per avere soluzione non banale:
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