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Aula passada
• n massas m
• distância d entre as massas
• L = (n+1) d
• tração t na corda
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Aula passada
Equações de movimento

Modos normais:

Condições de contorno:

Periodicidade:
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Solução geral:
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A corda como limite de um sistema discreto
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Equações de movimento
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A equação de onda

EQUAÇÃO DE ONDA
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A corda presa nas extremidades
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A equação de onda

A solução por modos normais da corda presa nas extremidades
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Solução da equação de onda
(sem impôr condições de contorno: corda “infinita”)
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