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Solución propuesta:

Problema de autovalores en 
la forma generalizada:

Ecuación de movimiento:
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Cambio de variable (coord. físicas a coord. modales) ( ) ( )tt Φpx =

( ) ( ) 0pKpM =+ tt&&Ecuación de movimiento en 
coord. modales:
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Respuesta Libre: amortiguación de proporcional (i)

Ecuación de movimiento en 
coord. modales:

N ecuaciones de la forma:

Definiendo:
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La solución es una combinación 
lineal de los modos

Solución:
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La solución decae 
en el tiempo
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Respuesta Libre: amortiguación proporcional (ii)

Condiciones iniciales en las 
coordenadas modales en 
función de las cond. iniciales 
en las coordenadas físicas
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Respuesta Libre: amortiguación proporcional (iii)
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Solución propuesta:

Problema de autovalores en 
la forma cuadrática:

Ecuación de movimiento:

Problema de autovalores en 
la forma estándar:

2N autovalores complejos 
conjugados (parte real < 0)

2N autovectores
complejos conjugados

2N constantes que dependen de 
las condiciones iniciales:
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Respuesta Libre: Viga simplemente apoyada (i)

Frecuencias propias (sin amortiguación):

Modos propios:
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Respuesta Libre: Viga simplemente apoyada (ii)
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Cond. iniciales

Respuesta Libre: Viga simplemente apoyada (iii)
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