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０７．０２６

［２］ＹＡＮＧＪＢ，ＪＩＡＮＧＬＪ，ＣＨＥＮＤＣ．Ｄｙｎａｍｉｃｍｏｄｅｌｌｉｎｇａｎｄｃｏｎｔｒｏｌ
ｏｆａｒｏｔａｔｉｎｇＥｕｌｅｒＢｅｒｎｏｕｌｌｉｂｅａｍ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｏｕｎｄａｎｄ
Ｖｉｂｒａｔｉｏｎ，２００４，２７４（３／４／５）：８６３．ＤＯＩ：１０．１０１６／Ｓ００２２－４６０Ｘ
（０３）００６１１－４

［３］ＶＩＮＯＤＫＧ，ＧＯＰＡＬＡＫＲＩＳＨＮＡＮＳ，ＧＡＮＧＵＬＩＲ．Ｆｒｅｅｖｉｂｒａｔｉｏｎ
ａｎｄｗａｖｅｐｒｏｐａｇａｔｉｏｎａｎａｌｙｓｉｓｏｆｕｎｉｆｏｒｍａｎｄｔａｐｅｒｅｄｒｏｔａｔｉｎｇｂｅａｍｓ
ｕｓｉｎｇｓｐｅｃｔｒａｌｌｙｆｏｒｍｕｌａｔｅｄｆｉｎｉｔｅｅｌｅｍｅｎｔｓ［Ｊ］．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌ

ｏｆＳｏｌｉｄｓａｎｄＳｔｒｕｃｔｕｒｅｓ，２００７，４４（１８／１９）：５８７５．ＤＯＩ：１０．１０１６／
ｊ．ｉｊｓｏｌｓｔｒ．２００７．０２．００２

［４］ＰＮＵＥＬＩＤ．Ｎａｔｕｒａｌｂｅｎｄｉｎｇｆｒｅｑｕｅｎｃｙｃｏｍｐａｒａｂｌｅｔｏｒｏｔａｔｉｏｎａｌ
ｆｒｅｑｕｅｎｃｙｉｎｒｏｔａｔｉｎｇｃａｎｔｉｌｅｖｅｒｂｅａｍ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＡｐｐｌｉｅｄ
Ｍｅｃｈａｎｉｃｓ，１９７２，３９（２）：６０２．ＤＯＩ：１０．１１１５／１．３４２２７２９

［５］ＦＯＸＣＨＪ，ＢＵＲＤＥＳＳＪＳ．Ｔｈｅｎａｔｕｒａｌｆｒｅｑｕｅｎｃｉｅｓｏｆａｔｈｉｎ
ｒｏｔａｔｉｎｇｃａｎｔｉｌｅｖｅｒｗｉｔｈｏｆｆｓｅｔｒｏｏｔ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｏｕｎｄａｎｄ
Ｖｉｂｒａｔｉｏｎ，１９７９，６５（２）：１５１．ＤＯＩ：１０．１０１６／００２２－４６０Ｘ（７９）
９０５０９－１

［６］ＢＡＮＥＲＪＥＥＪＲ，ＳＵＨ，ＪＡＣＫＳＯＮＤＲ．Ｆｒｅｅｖｉｂｒａｔｉｏｎｏｆｒｏｔａｔｉｎｇ
ｔａｐｅｒｅｄｂｅａｍｓｕｓｉｎｇｔｈｅｄｙｎａｍｉｃｓｔｉｆｆｎｅｓｓｍｅｔｈｏｄ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ
ＳｏｕｎｄａｎｄＶｉｂｒａｔｉｏｎ，２００６，２９８（４／５）：１０３４．ＤＯＩ：１０．１０１６／
ｊ．ｊｓｖ．２００６．０６．０４０

［７］ＰＡＷＡＲＰＭ，ＧＡＮＧＵＬＩＲ．Ｏｎｔｈｅｅｆｆｅｃｔｏｆｐｒｏｇｒｅｓｓｉｖｅｄａｍａｇｅｏｎ
ｃｏｍｐｏｓｉｔｅ ｈｅｌｉｃｏｐｔｅｒ ｒｏｔｏｒ ｓｙｓｔｅｍ ｂｅｈａｖｉｏｒ［Ｊ］． Ｃｏｍｐｏｓｉｔｅ
Ｓｔｒｕｃｔｕｒｅｓ，２００７，７８（３）：４１０．ＤＯＩ：１０．１０１６／ｊ．ｃｏｍｐｓｔｒｕｃｔ．２００５．
１１．０４３

［８］ＷＡＮＧＧａｎｇ，ＷＥＲＥＬＥＹＮＭ．Ｆｒｅｅｖｉｂｒａｔｉｏｎａｎａｌｙｓｉｓｏｆｒｏｔａｔｉｎｇ
ｂｌａｄｅｓｗｉｔｈｕｎｉｆｏｒｍｔａｐｅｒｓ［Ｊ］．ＡＩＡＡＪｏｕｒｎａｌ，２００４，４２（１２）：
２４２９．ＤＯＩ：１０．２５１４／１．４３０２

［９］ＬＥＥＪＷ，ＬＥＥＪＹ．Ｆｒｅｅｖｉｂｒａｔｉｏｎａｎａｌｙｓｉｓｕｓｉｎｇｔｈｅｔｒａｎｓｆｅｒｍａｔｒｉｘ
ｍｅｔｈｏｄｏｎａｔａｐｅｒｅｄｂｅａｍ［Ｊ］．Ｃｏｍｐｕｔｅｒｓ＆Ｓｔｒｕｃｔｕｒｅｓ，２０１６，１６４（Ｃ）：
７５．ＤＯＩ：１０．１０１６／ｊ．ｃｏｍｐｓｔｒｕｃ．２０１５．１１．００７

［１０］ＬＥＥＪＷ，ＬＥＥＪＹ．Ｉｎｐｌａｎｅｂｅｎｄｉｎｇｖｉｂｒａｔｉｏｎａｎａｌｙｓｉｓｏｆａ
ｒｏｔａｔｉｎｇｂｅａｍｗｉｔｈｍｕｌｔｉｐｌｅｅｄｇｅｃｒａｃｋｓｂｙｕｓｉｎｇｔｈｅｔｒａｎｓｆｅｒｍａｔｒｉｘ
ｍｅｔｈｏｄ［Ｊ］．Ｍｅｃｃａｎｉｃａ，２０１７，５２（４／５）：１１４３．ＤＯＩ：１０．１００７／
ｓ１１０１２－０１６－０４４９－４

［１１］ＲＯＮＧＢａｏ，ＲＵＩＸｉａｏｔｉｎｇ，ＷＡＮＧＧｕｏｐｉｎｇ．Ｎｅｗｍｅｔｈｏｄｆｏｒ
ｄｙｎａｍｉｃｓｍｏｄｅｌｌｉｎｇａｎｄａｎａｌｙｓｉｓｏｎｆｌｅｘｉｂｌｅｐｌａｔｅｕｎｄｅｒｇｏｉｎｇｌａｒｇｅ
ｏｖｅｒａｌｌｍｏｔｉｏｎ［Ｊ］．ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆｔｈｅＩｎｓｔｉｔｕｔｉｏｎｏｆＭｅｃｈａｎｉｃａｌ
ＥｎｇｉｎｅｅｒｓＰａｒｔＫ：ＪｏｕｒｎａｌｏｆＭｕｌｔｉｂｏｄｙＤｙｎａｍｉｃｓ，２０１０，２２４
（１）：３３．ＤＯＩ：１０．１２４３／１４６４４１９３ＪＭＢＤ２１９

［１２］ＲＵＩＸｉａｏｔｉｎｇ， ＺＨＡＮＧ Ｊｉａｎｓｈｕ， ＺＨＯＵ Ｑｉｎｂｏ． Ａｕｔｏｍａｔｉｃ
ｄｅｄｕｃｔｉｏｎｔｈｅｏｒｅｍｏｆｏｖｅｒａｌｌｔｒａｎｓｆｅｒｅｑｕａｔｉｏｎｏｆｍｕｌｔｉｂｏｄｙｓｙｓｔｅｍ
［Ｊ］．ＡｄｖａｎｃｅｓｉｎＭｅｃｈａｎｉｃａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１５，６：３７８０４７．
ＤＯＩ：１０．１１５５／２０１４／３７８０４７

［１３］ＡＢＢＡＳＬＫ，ＺＨＯＵＱｉｎｂｏ，ＢＥＳＴＬＥＤ，ｅｔａｌ．Ａｕｎｉｆｉｅｄａｐｐｒｏａｃｈ
ｆｏｒｔｒｅａｔｉｎｇｌｉｎｅａｒｍｕｌｔｉｂｏｄｙｓｙｓｔｅｍｓｉｎｖｏｌｖｉｎｇｆｌｅｘｉｂｌｅｂｅａｍｓ［Ｊ］．
ＭｅｃｈａｎｉｓｍａｎｄＭａｃｈｉｎｅＴｈｅｏｒｙ，２０１７，１０７：１９７．ＤＯＩ：１０．１０１６／
ｊ．ｍｅｃｈｍａｃｈｔｈｅｏｒｙ．２０１６．０９．０２２

［１４］ＲＵＩＸｉａｏｔｉｎｇ，ＷＡＮＧＸｕｎ，ＺＨＯＵＱｉｎｂｏ，ｅｔａｌ．Ｔｒａｎｓｆｅｒｍａｔｒｉｘ
ｍｅｔｈｏｄｆｏｒｍｕｌｔｉｂｏｄｙｓｙｓｔｅｍｓ（Ｒｕｉｍｅｔｈｏｄ）ａｎｄｉｔｓａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓ
［Ｊ］．ＳｃｉｅｎｃｅＣｈｉｎａ（ＴｅｃｈｎｏｌｏｇｉｃａｌＳｃｉｅｎｃｅｓ），２０１９，６２（５）：
７１２．ＤＯＩ：１０．１００７／ｓ１１４３１－０１８－９４２５－ｘ

［１５］ＲＵＩＸｉａｏｔｉｎｇ，ＡＢＢＡＳＬＫ，ＹＡＮＧＦｕｆｅｎｇ．Ｆｌａｐｗｉｓｅｖｉｂｒａｔｉｏｎ
ｃｏｍｐｕｔａｔｉｏｎｓｏｆｃｏｕｐｌｅｄｈｅｌｉｃｏｐｔｅｒｒｏｔｏｒ／ｆｕｓｅｌａｇｅ：Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｏｆ
ｍｕｌｔｉｂｏｄｙｓｙｓｔｅｍｄｙｎａｍｉｃｓ［Ｊ］．ＡＩＡＡＪＯＵＲＮＡＬ，２０１８，５６（２）：
８１８．ＤＯＩ：１０．２５１４／１．Ｊ０５６５９１

［１６］ＢＡＮＥＲＪＥＥＪＲ，ＳＵＨ．Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆａｄｙｎａｍｉｃｓｔｉｆｆｎｅｓｓｍａｔｒｉｘ
ｆｏｒｆｒｅｅｖｉｂｒａｔｉｏｎａｎａｌｙｓｉｓｏｆｓｐｉｎｎｉｎｇｂｅａｍｓ［Ｊ］．Ｃｏｍｐｕｔｅｒｓ＆
Ｓｔｒｕｃｔｕｒｅｓ，２００４，８２（２３／２４／２５／２６）：２１８９．ＤＯＩ：１０．１０１６／ｊ．
ｃｏｍｐｓｔｒｕｃ．２００４．０３．０５８
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