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» A: su roceia, vicino (componenti fra 0.3 e 1 sec)

. B: terreno compatto, lontano (alte frequenze smorzate)
4 C- terreni soffici, selezione delle armoniche
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Lo gpettro di rizpost
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» ' l'insieme dei punti che rappresentano
la risposta massima di un oscillatore semplice
sotto un dato accelerogramma,
al variare del suo periodo T
e per un dato smorzamento
®» La risposfa puo essere:
~ in accelerazione
~ in velocita
- in spostamento
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OSCILLATORE ELEN[ENTE&R'E (Osciﬁazi{mi libere)

A dx
"OTAZTIONFE DE To . M +C—+Kx=0
EQUAZIONE DEL MOTO : dr? : df :
Definizioni : M = massa, C =smorzamento viscoso, - K = rigidezza

Posizioni : o' =K/M, 2Lo=CM

con o= velocita angolare e (= coefficiente di smorzamento

=

d)..—' 2? dr‘J_ T U
EQUAZIONE DEL MOTO ; F"‘ O — T @ X =

dt
x=e" =p'+2Lop+o’=0 Sp =0l E- 1))

SOLUZIONE : x= 4, pP1'+ 45072 -

dx
A; ed A; costanti d’integrazione calcolate per : x(1 =0) , EU =0)

DISCUSSIONE

=<1 = pra=o(-{xi(1-0)™)
& 1 -”'2 : #2
] e"‘:mf- (Alef ]—.:L, @l 4 A:Q_-h“éj%' (L}F)

i.
Ponendo:

P —

o=@yl ¢ s

T = Periodo proprio=7 =—, Pletl
£ il @) :

T -

v= Frequenza = y =



Le costanti di integrazione diventano:

( dx \ 2
| a=0pgan(e=0)
a = ampiezza = | x(r=0)"+ gl TV
@op
\ /
o | S0
¢=angolodifase= 3| £
@p mpx(f =0)
SOLUZIONE :

x(t)=ae " cos(wpt —@)
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18 1 Introduction to elasto-dynamics: linear oscillator-
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Fig. 1.3.2 Characteristic responses of an oscillator with viscous damping;
Fart 1: sub-critical, eritical, over-critical damping
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1.4 Forced oscillations 23
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Fig. 1.4.1 Harmoenic lorce excitation

Thus, for extremely slow oscillations, we would obtain a maximum deflection of
+Xo. We now seek a particular solution X, for

¥+ 20wX + w’x = WK sin wi (1.4.5)
and assume that
X(t) = aysinwgt + b, coswgt (1.4.6)

Substituting this expression into equ. (1.4.5) and comparing coefficients, we obtain
upon introduction of the frequency ratio

=2 (1.4.7)
two linear simultaneous equations for the constants a, and b,
1-82 208 e To
" il = (1.4.8)
26 1-87 b 0

Their solution yields

_ -2¢8
e (22 + (1-F2) e



1.4 Forced oscillations
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Fig. 1.4.2 :‘-'-.m_pl':!ication factor and phase angle for the steady-state response of a harmonically
excited system with viscous damping



