Apéndice A

Matrices

En este apéndice se exponen las expresiones explicitas de las matrices y vectores que

aparecen en este trabajo.

Las matrices y vectores que aparecen en las ecuaciones de movimientos no lineales dis-

cretizadas (2.21) y (2.22) en funcién de las variables 6(§) vienen dadas por

N
My in(0) = Z A By, cos(0; — 6,,)
k=1
N
Se,m(O, 0) = Z Aszknen Sin(ei - 9n> 5
k=1

C,in(0) = Bin cos(0; — 0y,) ,
Fc,gyi(e) = — sin(@i - HN) s
N
Frelﬁ,i(e) = Z —Bin sin(@i - Qn) )
n=1 (Al)
Fg,p,@,i(o) = (1 — fz) sin(@i — 9(;) s

N
M7,,(0) = Ainsin(6; — 6,)/N
N

ST9n(0,0) = —Ainb;cos(6; — 6,,) /N,

N
Fyp(8) == cos(0 — 0c)/N.
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Mientras, las mismas matrices proyectadas en coordenadas generalizadas dadas en las

ecuaciones (2.26) y (2.27) vienen dadas por

M =oTMy(0)®,
S =oT5,(0)0,
C=aTCy(0)P,
K =3TKy(0)®,
F.=3"F.4(0),
Froq=®" Frap(0), (A.2)
Fgp= (I)TFg,pﬁ(e) )

Fr=9"K@,,,
M;=3"M;y(0),
Sy =018;4(0),

Fop= Fg,fﬁ(e) )

Y las que aparecen en las ecuaciones linealizadas (2.33) y (2.34)

M = T MEI(0.)®,
O = dTCp1(0.4) 07,
Fg' =0T F(6e),
Kif = 07K 4(60,)®,
Kt = ®TK % (0:0)®,
Fgezf = Fy.16(0eq)
Fi(él = @TFff‘él,e(Geq),
M ="M (0.,).
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y
N
Meezn(a) = Z Aszkn COS(Q?q - 9211) R
k=1
C;qm(e) = Biy cos(657 — 057 ,

F:(0) = —sin(057 —07),

—cos(0;?—0;1) i=n<N

Kle:z,(;’m(a) = 4 cos(6:7 — 659) i<n=N

0 otros
(A.4)
1—&)cos(05T —0%0) i=n
7 1#n
Fy1i(0) =sin(0; — 0g)/N ,
N
Fl0:(8) = —Biysin(65" — 057),

n=1

N
MT(0) = Ainsin(057 — 057)/N .

Las matrices que aparecen en las ecuaciones de movimiento (3.8) y (3.9) en coordenadas

modales vienen dadas por

M, (0) =HT (I 0 ) H

0 M,
. 0
MPI(0) = HT ( )

BFrel,H

nfro) = (0 pMyg) H

N I |
Kyn=H H
~Ky 0

: 0
F,(0,0,U)=H" . .
—KpOeq — 590 — 28UCH0 — BUF g — GFy 9

. 1 -2
Fy(0.6,U) = AP — - U — 5S7,0" — 5GFy 19



