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3.2.3. Matriz de rigidez de elementos triangulares . . . . . . . . . 61

3.2.3.1. Formulación del elemento DKT . . . . . . . . . . 65

3.2.3.2. Formulación del elemento LST3/9R óptimo . . . 67
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5.7.5.3. Software numérico disponible . . . . . . . . . . . 305
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