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Capitolo 1

Premesse

1.1 Geometria della trave

Una trave € geometricamente un solido monodimensionale descritto
da una linea media ¥, detta asse della trave, e dalle sezioni rette associa-
te ai punti della linea d’asse (fig. 1.1a). A sua volta una sezione retta A ¢

A
6A\
Sezione retta
Asse della trave
(a) Trave (b) Sezione retta

Figura 1.1: Geometria della trave

un’area piana limitata, in generale a connessione multipla, avente quale
contorno 0A una o piu linee chiuse (fig. 1.1b).

Equivalentemente, una trave puo anche essere definita quale solido
generato da una figura piana, vincolata ad essere perpendicolare ad una
data linea, che si muove nello spazio lungo la linea stessa variando, in

SdC Parte IT — 23 settembre 2007

generale, di forma e di dimensioni. In tale descrizione gli ingredienti del
modello sono la linea d’asse quale linea guida del moto, le sezioni rette
e i loro punti posti sulla linea d’asse quali posizioni nei diversi istanti di
tempo della figura piana che si muove nello spazio e, rispettivamente,
del suo punto vincolato alla linea, ed infine la legge di variazione nel
tempo della figura piana e il suo moto.

Come indicato in fig. 1.2a, un generico punto O della linea d’asse della

Ax
L
S

Yy

(a) Riferimento locale lungo l'asse
della trave sezione retta

(b) Riferimento locale sulla

Figura 1.2: Riferimento locale

trave puo al solito essere individuato da un’ascissa curvilinea s. Inoltre,
ancora nel punto O, la direzione z ortogonale alla sezione retta, e quindi
tangente alla linea d’asse, individua un sistema di riferimento cartesiano
ortogonale locale Oxyz, con x e y ortogonali tra loro e posti sulla
sezione retta (fig. 1.2b). A tale sistema di riferimento ¢ naturalmente
associata una base ortonormale locale ey, e, e;.

Si noti che la scelta di una linea d’asse da associare ad un generico
corpo monodimensionale ha, allo stato attuale, ampi margini di arbitra-
rieta. Se, e quando, lo sviluppo dei particolari di un dato modello di
trave dovesse fornire un significato fisico preciso a certi punti di una
sezione retta, la scelta della linea d’asse ne potra essere naturalmente
condizionata.
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Si noti inoltre che il modello geometrico prescelto di trave non de-
ve, obbligatoriamente, coincidere con un dato corpo monodimensionale
ma puod semplicemente approssimarlo, soprattutto se in tal modo si
semplifica I'analisi del problema. A supporto di tale affermazione si
consideri una tipica mensola in cemento armato, quale quella riportata
in fig. 1.3, di sezioni verticali rettangolari. Innanzitutto, la forma del-

%7

|
| +

Figura 1.3: Casseratura della mensola

la mensola suggerirebbe una linea d’asse leggermente inclinata rispetto
alla orizzontale ma, data la piccolezza, e quindi I'ininfluenza, di tale in-
clinazione é prassi la scelta di una linea d’asse orizzontale. Le sezioni
rette (verticali) sono rettangolari e quindi doppiamente simmetriche e
potrebbe essere quindi desiderabile scegliere quale linea d’asse il luogo
dei punti intersezione degli assi di simmetria. Con tale scelta il modello
geometrico individua il corpo di fig. 1.4, che non coincide geometrica-

m I o— o tt,

Figura 1.4: Modello geometrico della mensola

asse della trave

mente con la mensola originale che il modello vuole descrivere ma, piu
semplicemente, I’approssima.

A questo punto si ricorda che I'attendibilita del modello di trave di-
pende dal rapporto €/H tra la lunghezza della linea d’asse € e una di-
mensione significativa H delle sezioni rette. A parita di forma della
sezione, piu tale rapporto € grande e piu la trave e snella, viceversa piu
tale rapporto é piccolo e piu la trave € tozza. In base al valore del rap-
porto e quindi possibile distinguere, almeno in linea di principio, tra
travi tozze e travi snelle. Naturalmente, piu una trave e tozza e meno il
solido che rappresenta si presta ad essere descritto da un modello mo-
nodimensionale per cui un termine come quello di trave molto tozza é
contraddittorio. Nei casi concreti ci si puo aspettare una differenza di
comportamento all’aumentare del rapporto £/H, differenza di compor-
tamento che permettera di definire il concetto di travi tozze e travi snel-
le nel dato contesto. Aumentando ulteriormente il rapporto, restando
quindi nell’ambito delle travi snelle, si potrebbe verificare un’ulteriore
differenza di comportamento, dando in tal modo sostegno al concetto
di travi molto snelle.

1.2 Ipotesi cinematiche

Le azioni esterne agenti su un corpo generico, e quindi anche su una
trave, avranno l'effetto sia di provocarne il moto, almeno nel caso in
cui non siano opportunamente contrastate, che di variarne la forma,
ovverossia di deformarlo. Le deformazioni potranno essere piul 0 meno
pronunciate in dipendenza sia delle proprieta del o dei materiali compo-
nenti il corpo che dell’entita delle azioni stesse, ma rappresentano una
conseguenza inevitabile se il corpo viene sollecitato. Comunque molti
materiali hanno la proprieta di essere notevolmente rigidi, cioe di defor-
marsi poco anche in presenza di sollecitazioni notevoli. Questo consen-
te spesso di utilizzare senza problemi la meccanica del corpo rigido al
fine della descrizione del moto di un corpo, oppure del suo equilibrio se
la possibilita del moto ¢ opportunamente contrastata. D’altronde il mo-
dello di corpo rigido non e, evidentemente, in grado di fornire il quadro
deformativo del corpo, quadro che ¢ spesso necessario conoscere anche
nel caso le deformazioni siano piccole. Non solo, ma non é nemmeno
quasi mai in grado, per limitazioni intrinseche al modello, di fornire il
quadro delle sollecitazioni interne, quadro da cui non si puo prescindere
per stimare la sicurezza delle costruzioni.
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1.2.1 Campi di spostamento

Con riferimento alla fig. 1.5 la cinematica di una trave sara descritta

Figura 1.5: Spostamenti

scegliendo innanzitutto una configurazione di riferimento, individuata
dalla sua linea d’asse ¥, e dalle associate sezioni rette A,. Nel caso piu
generale possibile, la configurazione deformata della trave sara quindi
caratterizzata da una linea d’asse £ e dalle associate sezioni rette A de-
formate. La linea d’asse e le sezioni rette deformate possono essere,
per es., individuate dagli spostamenti dei punti posti sulla linea d’asse
e sulle sezioni rette nella configurazione di riferimento. Nello spirito
di un modello monodimensionale, che vuole essere una semplificazione
rispetto al modello tridimensionale, tutte le funzioni che intervengono
dovranno pero essere definite solo sui punti della linea d’asse di rife-
rimento. Ne consegue che i campi di spostamento definiti nei punti
delle sezioni rette indeformate devono essere fatti dipendere approssi-
mativamente da un certo numero di funzioni definite sulla linea d’asse
indeformata. Tale dipendenza equivale ad un vincolamento dei campi
di spostamento delle sezioni rette.

Posto il problema in questi termini, ne consegue immediatamente che
in generale le sezioni rette sono una proprieta della sola configurazione
di riferimento, salvo il caso particolare della cinematica della trave in-
flessa, che infatti richiede alle sezioni rette, come si vedra piu avanti, di
restare piane e perpendicolari alla linea d’asse anche dopo la deforma-
zione. Naturalmente la trave deformata ¢ ancora un solido monodimen-

sionale e come tale descrivibile geometricamente da una linea d’asse e
da delle associate sezioni rette, che pero in generale non corrisponde-
rebbero, tramite la deformazione, alle sezioni rette della configurazione
di riferimento.

Per quel che riguarda la linea d’asse deformata, questa puo essere
individuata in generale dallo spostamento u dei suoi punti. Indicando
con O, il generico punto della linea d’asse indeformata #,, resta cosi
individuata la seguente funzione a valori vettoriali:

u: ‘go - V, OO Lng u(Oo). (].)

Se sulla linea d’asse indeformata viene scelta un’ascissa curvilinea s, per
es. definita dalla distanza, misurata sulla linea, del generico punto da
uno dei due punti di estremita, la funzione (1) diventa:

u: [0,4]1-7V, s~ u(s), (2)

dove ora ¥, indica la lunghezza della linea d’asse di riferimento.

La descrizione della cinematica delle sezioni rette per il tramite di
funzioni definite sulla linea d’asse implica invece una scelta del modello
cinematico di trave che si vuole utilizzare. Naturalmente tale scelta e
vincolata dall’attendibilita dei risultati per i casi concreti che si debbono
risolvere.

1.2.2 Modelli cinematici

Citiamo nel seguito i piu comuni, e quindi semplici, modelli cinematici
utilizzati in ambito tecnico.

Trave rigida. Come detto, il modello di corpo rigido prescinde dalla
deformazione che la trave sviluppa quando soggetta ad azioni esterne.
La trave subisce al piu un moto rigido e il campo di spostamenti com-
plessivo e quindi quello di un moto rigido. Le sezioni rette subiscono lo
stesso moto rigido della trave e quindi i parametri del moto rigido sono
le funzioni, in tal caso costanti lungo la linea d’asse, da cui dipendono i
campi di spostamento delle singole sezioni rette.

Sezione indeformata. Il modo piu semplice di descrivere il campo de-
gli spostamenti di una trave deformabile ¢ quello di richiedere che le
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sezioni rette restino indeformate. In tal modo il campo degli sposta-
menti e le associate deformazioni della trave, quale solido tridimensio-
nale, dipendono esclusivamente dagli spostamenti rigidi delle sezioni
rette. Questo ¢ quanto di piu vicino possa esserci all'idea di trave quale
corpo monodimensionale. Le funzioni da cui dipendono i campi di spo-
stamento delle singole sezioni rette sono quindi in tal caso i parametri
del moto rigido delle sezioni stesse che, a differenza del caso della tra-
ve rigida, sono variabili in generale lungo la linea d’asse, potendo quindi
produrre una deformazione della trave.

L'unica richiesta di sezione retta indeformata equivale alle due
seguenti ipotesi:

1. Le sezioni rette si conservano piane;
2. Le sezioni rette si conservano indeformate nel proprio piano;

ed é in questa forma che spesso viene citata tale ipotesi cinematica.

Il modello di trave inflessa, che svilupperemo nel seguito, cosi come
il modello alla base della teoria tecnica della trave utilizzano I'ipotesi di
sezione indeformata:

1. Trave inflessa (Eulero-Bernoulli). E bene chiarire subito che l'ipote-
si di sezione retta indeformata non ha, nel modello di trave inflessa,
semplicemente il ruolo di approssimare il campo di spostamenti
reale, ma riveste un ruolo strumentale negli sviluppi del modello
stesso. Ne consegue che piu tale ipotesi € realistica e piu il modello
e attendibile. A tale proposito si puo per es. dire che nel problema
di Saint-Venant, la cui soluzione ¢ ottenuta nell’ambito del model-
lo di corpo solido e quindi senza alcuna restrizione cinematica, la
sezione in generale si deforma nel proprio piano e si ingobba fuori
di questo. Tuttavia in alcuni casi semplici di tale problema, e che
sono poi quelli che si prestano ad essere risolti dal modello di trave
inflessa, la sezione si conserva piana pur continuando a deformarsi
nel proprio piano. Tra I’altro, questo risultato mostra che delle due
ipotesi che equivalgono all'unica richiesta di sezione indeformabile,
quella che gioca il ruolo principale € la conservazione della sezione
piana;

2. Teoria tecnica delle travi (Saint-Venant). In tal caso 'implemen-
tazione del modello si ottiene attraverso una estensione della so-
luzione del problema di Saint-Venant, per cui il moto rigido delle

sezioni rette delle travi si riduce ad un moto rigido medio della se-
zione, sezione che, come detto, puo in generale sia deformarsi nel
proprio piano che fuori di questo.

Sezione indeformata nel proprio piano. Vi sono casi in cui l'ipotesi
cinematica di indeformabilita delle sezioni rette e troppo restrittiva e
necessita quindi di essere allentata. Tra questi per es. il problema della
torsione di travi di sezione sottile aperta. In tal caso, agli spostamenti
dovuti al moto rigido della sezione retta viene sommato un campo di
spostamenti ortogonale alla sezione stessa che la ingobbano, pur con-
servandola indeformata nel proprio piano. Il campo di spostamenti or-
togonale alla sezione viene ottenuto moltiplicando una funzione defini-
ta sulla linea d’asse, costituente una delle incognite del problema, con
una funzione definita sulla sezione retta, detta funzione di ingobbamen-
to e dipendente solo dalla forma geometrica della sezione stessa (teoria
di Vlasov).

1.2.3 Piccoli spostamenti e piccole deformazioni

E gia stato detto piu sopra che i corpi solidi reali si deformano poco
anche se soggetti ad azioni esterne notevoli. E a questo punto necessario
essere piu precisi, in quanto é evidente che diminuendo opportunamen-
te I'entita delle azioni esterne si puo sempre fare in modo che le defor-
mazioni siano sufficientemente piccole. La chiave ¢ naturalmente nella
espressione “azioni esterne notevoli”, che indica genericamente azioni
senz’altro non inferiori a quelle a cui il corpo si trova normalmente ad
essere soggetto. In altri termini, per parlare di piccole deformazioni
queste devono essere dovute agli effettivi carichi normalmente agenti.

Se un corpo solido reale ¢ vincolato in modo tale da non poter subire
degli spostamenti rigidi, non solo le deformazioni, ma anche gli spo-
stamenti che conseguono all’applicazione delle azioni esterne effettive
sono spesso di piccola entita. D’altronde se il corpo, non sufficiente-
mente vincolato, puo subire degli spostamenti rigidi di notevole entita,
mentre le deformazioni continuano ad essere spesso ancora di piccola
entita, cio non puo dirsi in generale per gli spostamenti. Tuttavia € in
tal caso spesso possibile ottenere un campo di spostamenti di piccola
entita se agli spostamenti complessivi vengono tolti i contributi di un
opportuno campo di spostamenti rigidi.

Cio premesso, si puo allora ottenere una notevole semplificazione dei
problemi di meccanica dei solidi, e quindi di meccanica della trave, svi-
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luppandoli sotto 'ipotesi di piccoli spostamenti e piccole deformazioni,
con I'avvertenza che per “spostamenti” deve intendersi in generale “spo-
stamenti a meno di un opportuno campo di spostamenti rigidi”. Natu-
ralmente la “piccolezza” sia degli spostamenti che delle deformazioni
puo essere pilt 0 meno pronunciata e quindi pitt o meno accettabile
nelle varie circostanze. Si comprende quindi come vi possano essere
diversi gradi di applicazione delle semplificazioni che ne derivano. Nel
seguito elencheremo alcune possibilita di semplificazione basate sulla
ipotesi di piccoli spostamenti e piccole deformazioni, chiarendo cosi i
limiti di applicabilita che ne conseguono.

Corpo rigido. La semplificazione piu drastica ¢ naturalmente quella di
trascurare completamente le deformazioni, il che conduce direttamen-
te al modello di corpo rigido. Se il corpo é sufficientemente vincolato
gli spostamenti sono nulli e la configurazione finale coincide con quella
iniziale. Se invece il corpo e libero di muoversi il suo moto e rigido, il
campo degli spostamenti a meno del moto rigido ¢ nullo, e la configu-
razione finale differisce da quella iniziale. In entrambi i casi I'equilibrio
(o piu in generale il bilancio) viene scritto nella configurazione finale,
che e quella in cui sussiste I’equilibrio (o il bilancio). Nel primo caso la
configurazione finale coincide, come detto, con quella iniziale, mentre
in entrambi i casi si tratta di una configurazione indeformata. L’ipotesi
di indeformabilita puo quindi essere separata nelle tre ipotesi seguenti:

1. Spostamenti nulli, eventualmente a meno di un moto rigido;
2. Deformazioni nulle;

3. Equilibrio scritto in wuna configurazione indeformata (nella
configurazione iniziale indeformata se ¢ impedito il moto rigido).

Come gia detto, il modello di corpo rigido ¢ una semplificazione trop-
po drastica, poiché elimina la possibilita di poter calcolare non solo
la deformazione e gli spostamenti aggiuntivi dovuti a questa, il che ¢
evidente, ma anche la sollecitazione interna.

Teoria del primo ordine. Per poter calcolare sia la deformazione che
la sollecitazione di un corpo solido occorre quindi mettere in conto la
deformazione stessa. Il modo piu semplice per farlo é di assumere l'ipo-
tesi di piccolezza sia degli spostamenti che della deformazione con tutte

le conseguenti approssimazioni. Il che poi da una parte significa linea-
rizzare le relazioni dipendenti dagli spostamenti e dalle deformazioni
trascurando tutto cio che e di ordine superiore al primo negli stessi spo-
stamenti e deformazioni. Dall’altra parte significa invece approssimare,
ai fini della scrittura delle equazioni di equilibrio (oppure di bilancio),
la configurazione finale deformata con una configurazione indeformata
vicina, grazie all'ipotesi di piccolezza degli spostamenti che conducono
dalla configurazione indeformata a quella deformata.

A questo punto e bene segnalare che anche ad eventuali spostamenti
rigidi di piccola entita vanno applicate le approssimazioni di cui sopra.
In altri termini, un campo di spostamenti rigidi piccolo puo essere li-
nearizzato, trascurando tutto cio che ¢ di ordine superiore al primo nei
parametri lagrangiani che lo descrivono. Non solo, ma anche la confi-
gurazione finale puo essere approssimata dalla configurazione iniziale.
Se allora il corpo é vincolato a non subire spostamenti rigidi di note-
vole entita (potendoli pero in generale subire di piccola entita) la con-
figurazione finale deformata puo confondersi con quella indeformata
iniziale.

Un modello sviluppato utilizzando queste approssimazioni prende il
nome di teoria del primo ordine. Riassumendo, una teoria del primo
ordine e basata sulle seguenti ipotesi:

1. Piccoli spostamenti, eventualmente a meno di un moto rigido;
2. Piccole deformazioni;

3. Equilibrio scritto in una configurazione indeformata vicina a quel-
la deformata (nella configurazione iniziale indeformata se sono
impediti spostamenti rigidi di notevole entita).

Si noti che in una teoria del primo ordine I'equilibrio viene scritto in
una configurazione indeformata, come se il corpo fosse rigido. Si puo
quindi enunciare la seguente

e Equivalenza statica. La statica di un sistema deformabile, svilup-
pata con le approssimazioni di una teoria del primo ordine, coincide
con quella dello stesso sistema considerato composto da corpi rigidi.

La meccanica della trave sviluppata nei capitoli seguenti ¢ una teo-
ria del primo ordine, quindi basata sull’ipotesi di piccoli spostamenti e
piccole deformazione e su tutte le sue conseguenze.
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Teoria del secondo ordine. Vi sono casi in cui le azioni esterne appli-
cate sono tali che non é lecito scrivere I'equilibrio in una configurazio-
ne indeformata vicina a quella deformata, nonostante gli spostamenti
(eventualmente a meno di un moto rigido) e le deformazioni dovute alle
stesse forze possano ancora essere considerati piccoli. La piccolezza
degli spostamenti e delle deformazioni permettono ancora di trascura-
re i termini di ordine superiore negli spostamenti e nelle deformazioni
stesse ma non vi € piu 'equivalenza statica tra sistemi deformabili e
sistemi rigidi.

Questi casi si presentano quando la coincidenza della struttura defor-
mata con quella indeformata si ottiene al prezzo di trascurare termini
piccoli negli spostamenti (anche del primo ordine) che pero modificano
quantita altrimenti nulle. Se tali quantita intervengono nelle equazioni
di equilibrio, non sempre la loro piccolezza garantisce la loro trascura-
bililita. In tale ottica la singola quantita puo essere si semplificata, pero
trascurando termini di ordine superiore rispetto ad altri che devono in
ogni caso comparire nelle equazioni di equilibrio.

Un modello sviluppato utilizzando queste approssimazioni prende il
nome di teoria del secondo ordine. Quindi una teoria del secondo ordine
¢ basata solo sulle prime due ipotesi alla base di una teoria del primo
ordine:

1. Piccoli spostamenti, eventualmente a meno di un moto rigido;

2. Piccole deformazioni.

Grandi spostamenti e piccole deformazioni. Nel caso di travi molto
snelle gli spostamenti possono facilmente diventare grandi non tanto
perché le deformazioni sono grandi, ma in quanto queste sono distri-
buite su una notevole lunghezza. Ne risulta che in tal caso non sono piu
possibili le linearizzazioni dovute all’ipotesi di piccoli spostamenti, ma
continuano ad essere lecite quelle dovute all’ipotesi di piccole deforma-
zioni. Poiché I'equilibrio puo essere scritto in una configurazione inde-
formata vicina a quella deformata solo se gli spostamenti sono piccoli,
in tal caso tale approssimazione non e di conseguenza mai lecita.

Quindi un modello di trave molto snella puo essere basato solo sulla
seconda ipotesi alla base di una teoria del primo ordine, e cioé quella di
piccole deformazioni.

1.3 Travi piane

Limitandosi al caso di una cinematica della sezione retta descritta da
un moto rigido (ipotesi di sezione indeformata), una trave e detta cine-
maticamente piana se esiste un piano, detto piano di flessione (fig. 1.6),
tale che:

1. L’asse indeformato e I'asse deformato della trave appartengono a
tale piano;

2. Le rotazioni delle sezioni rette avvengono attorno ad assi
perpendicolari a tale piano.

By

)

piano di flessione

Figura 1.6: Trave cinematicamente piana

Si noti che in tal modo gli spostamenti dei punti della trave avvengo-
no parallelamente al piano di flessione. Si noti poi che la definizione
fa riferimento alla configurazione indeformata, configurazione che nel
caso piano non puo quindi essere arbitraria. Si noti infine che se 'asse
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indeformato della trave é rettilineo il piano di flessione puo essere uno
qualunque dei piani di sostegno I’asse, mentre nel caso di asse curvo
indeformato 1'unica possibilita ¢ quella del piano che contiene I’asse.

Una trave ¢ invece detta staticamente piana se esiste un piano, detto
piano di sollecitazione, tale che:

1. L’asse deformato della trave appartiene a tale piano;

2. Il sistema delle forze esterne, cosi come il sistema delle forze in-
terne, applicate ai punti di una sezione retta e equivalente ad un
sistema di forze appartenenti a tale piano.

Si noti che in tal modo un qualunque momento del sistema delle for-
ze esterne (oppure delle forze interne) relative ad una sezione retta e
valutato rispetto ad un punto del piano di sollecitazione ha asse mo-
mento perpendicolare al piano stesso. Si noti poi che, a differenza del
caso cinematicamente piano, la definizione fa riferimento alla sola con-
figurazione deformata e che quindi non dipende dalla configurazione di
riferimento. Tuttavia, si ricordi che nell’ambito di una teoria del primo
ordine ai fini dell’equilibrio la configurazione deformata si fa coincide-
re con quella indeformata. In tal caso al piano della trave é richiesto
di contenere l'asse indeformato, e la configurazione deformata risulta
ininfluente ai fini statici.

Si dice infine che una trave ¢ piana se € contemporaneamente piana
sia dal punto di vista cinematico che da quello statico. Nel caso di una
trave ad asse indeformato curvilineo i piani di flessione e di sollecita-
zione devono coincidere con il piano dell’asse e quindi coincidono tra
loro. Nell’ambito di una teoria del primo ordine e se I'asse indeformato
della trave e rettilineo puo invece presentarsi il caso di trave piana con
piani di flessione e di sollecitazione non coincidenti. Una condizione
sufficiente ad assicurare che una trave sia piana, con piani di flessione
e di sollecitazione coincidenti in ogni caso, € che le forze applicate e le
sezioni rette siano simmetriche rispetto al piano dell’asse indeformato,
oppure ad un piano contenente I'asse indeformato se questi ¢ rettilineo.
La simmetria delle sezioni rette deve naturalmente riguardare anche il
materiale di cui la trave ¢ composta.

1.4 Vincoli e reazioni vincolari nella teoria delle
travi

Come noto, vincolare! un punto equivale ad imporre delle limitazio-
ni cinematiche al moto del punto stesso. Una delle assunzioni fonda-
mentali della meccanica ammette I'esistenza delle reazioni vincolari o
reazioni dei vincoli? cioé di forze che possono essere sostituite ai vin-
coli senza alterare lo stato del punto vincolato. Un’ulteriore assunzio-
ne, limitata ai vincoli privi di attrito, permette a volte di determinare
la direzione e anche il verso della reazione vincolare. Precisamente si
suppone che la reazione vincolare abbia la direzione e verso opposto di
uno spostamento del punto totalmente impedito.> Se il vincolo & anche
bilaterale, come supporremo nel seguito, il verso non e piu prevedibi-
le e gli spostamenti totalmente impediti hanno direzione ortogonale a
qualunque incremento di spostamento possibile, cioé non impedito dal
vincolo stesso. In tal caso la reazione vincolare ¢ quindi ortogonale a
qualunque incremento di spostamento non impedito dal vincolo.

Nello spirito della teoria delle travi, descritte da una cinematica che
lascia indeformate le sezioni rette, non sono pero in generale i singoli
punti ad essere vincolati ma le stesse sezioni rette. Ne consegue che un
vincolo di una trave riguarda un’intera sezione retta e come tale limita
I'incremento di moto rigido (eventualmente medio) di tale sezione. A
un tale vincolo corrisponde quindi una reazione vincolare che riguar-
da l'intera sezione vincolata, rappresentata in generale dalla reazione
risultante e dalla reazione momento risultante di tutte le reazioni cor-
rispondenti al vincolamento della data sezione. L’incremento di moto
rigido della sezione retta puo essere descritto in termini di incremento
di rotazione attorno ad un punto e di traslazione dello stesso punto.
Se questo ¢ il caso, la reazione risultante puo avere quale retta d’azio-
ne una qualunque delle direzioni passanti dal punto che sia ortogonale
agli incrementi di traslazione ammissibili, mentre la reazione momento
risultante puo avere quale direzione dell’asse momento una qualunque
direzione ortogonale agli assi degli incrementi di rotazione possibili.

Nel seguito analizzeremo il caso delle travi piane e accenneremo al
caso delle travi spaziali. Si ricordi che nel caso di travi piane la sola

Vincolo si rende con constraint nella letteratura inglese.

2Forces of constraint nella letteratura inglese.

3Uno spostamento totalmente impedito da un vincolo porterebbe il punto in una posi-
zione a cui il punto stesso non puo avvicinarsi con incrementi di spostamento consentiti
dal vincolo.
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rotazione possibile ¢ attorno ad un asse perpendicolare al piano della
trave, mentre una eventuale reazione momento risultante deve avere
asse ortogonale al piano della trave.

1.4.1 Vincoli piani semplici

I vincoli semplici impediscono un solo grado di liberta. Nel caso di
trave piana, vi sono quindi due tipi di vincoli semplici. Un primo tipo
impedisce I'incremento di spostamento di un punto della sezione retta
in una data direzione, punto che puo anche non appartenere alla linea
d’asse della trave. In tal caso la retta d’azione della reazione risultan-
te e parallela a tale direzione e passa per il punto vincolato, mentre
la reazione momento risultante ¢ nulla. Tale tipo di vincolo puo essere
rappresentato graficamente da un carrello con piano di scorrimento per-
pendicolare all'incremento di spostamento impedito (fig. 1.7a), oppure

P

P,M
ng

’7,V

(a) Carrello (b) Pendolo

Figura 1.7: Vincoli che impediscono I'incremento di spostamento in una data
direzione

da un pendolo semplice il cui asse ha quindi la direzione dell’incremen-
to di spostamento impedito (fig. 1.7b). Si osservi che 'equivalenza tra
il carrello e il pendolo semplice riguarda il solo incremento del moto, e
quindi anche il tipo di reazione, poiché I'uno vincola il punto a spostar-
si lungo una retta e l’altro lungo una circonferenza. Comunque, sotto
I'ipotesi di piccoli spostamenti il carrello e il pendolo semplice posso-
no considerarsi equivalenti, almeno approssimativamente, anche nella
descrizione degli spostamenti in un intervallo finito di tempo. Nel ca-
so dei due vincoli illustrati in fig. 1.7, le condizioni cinematiche e le

conseguenti condizioni statiche sulle componenti di reazione possono
scriversi, con le convenzioni indicate nella stessa figura:

dn =0, H =0, M =0, (3)

mentre I'incremento di spostamento orizzontale d&, I'incremento di ro-
tazione d@ e la componente verticale V della reazione risultante sono
indeterminate e quindi, in generale, diverse da zero.

Il secondo tipo di vincolo semplice impedisce I'incremento di rotazio-
ne della sezione retta mentre consente un generico incremento di trasla-
zione. La reazione consiste quindi in una coppia agente nel piano della
trave, cioé con asse momento ortogonale al piano della trave e quin-
di coincidente con I'asse della rotazione impedita. Tale tipo di vincolo
puo essere rappresentato graficamente da un doppio doppio pendolo o
pendolo improprio, costituito da due coppie di doppi pendoli connes-
si tramite un elemento rigido e con gli assi delle due coppie di doppi
pendoli non allineati (fig. 1.8). Con riferimento alla fig. 1.8, le condi-

%

P,M
& H

R
n,V

Figura 1.8: Doppio doppio pendolo (pendolo improprio)

zioni cinematiche che definiscono il vincolo e le conseguenti condizioni
statiche sulle componenti di reazione possono scriversi:

de =0, H =0, V=0, (4)

mentre gli incrementi di spostamento, sia orizzontale d& che verticale
dn, e la reazione momento risultante M sono indeterminati e quindi, in
generale, diversi da zero.

Esercizio (doppio doppio pendolo). Si vuole verificare nel seguito che
il doppio doppio pendolo reagisce al piu con una coppia. Infatti, con
riferimento allo schema di fig. 1.9a, sull’elemento rigido che connette i
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Fs 1.4.2 Vincoli piani doppi
F F, k2
. B F.
FZ 2 4 F4 F4

T wods A’ﬂ’{ ;vh\;ub'scm cve Wacb’ di Diberh
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V(\\LQQX C\Q“)\ . Un ‘)(\'w \‘\F.o (\MTMAIQCL g/g h%%z:oue
due doppi pendoli agiscono quattro forze, di cui due nel punto A e due
nel punto B. La risultante di F; e F3 passa per A mentre la risultante di . . R .
F> e F4 passa per B. Per equilibrio tali risultanti devono essere uguali ed L\&QA Semoug &lgu M(\gn& QA\?‘M “QA Foh'u oug JHO"” Y
opposte ed avere quindi la stessa retta d’azione, che non puo che essere

verticale (fig. 1.9b). Poiché F3 e F4, cosi come F; e F», sono parallele deve , ,
dunque risultare F; = F» e F3 = F4, con la conseguenza che la sezione S ac\ v ?uxA}o ¢ MSQ/KVW} Q“‘M‘L QQ feazone. (})v&,d':@_ m

e al piu soggetta ad una coppia.
Wi COT%I V&%@Mh ?ﬂf hQJL Pm o. IQ 32(9\&&9 hfg

(a) Forze interne (b) Poligono delle forze

Figura 1.9: Equilibrio interno al doppio doppio pendolo
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1.4.5 Vincoli spaziali
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Le reazioni consistono in generale in una forza passante per l'asse
della rotazione e di direzione ortogonale a questo piu una forza parallela
all’asse della rotazione. Nel caso in cui la componente della risultante
parallela all’asse della rotazione e nulla, puo agire una coppia di asse
momento ortogonale all’asse della rotazione

) Pposgio bric corenlt
Gueawke 0 taslosion il sewins ehh inuna
bieione  pedllila ol piduo Li eoerimamto M)W‘*
e Yo iohuon aMorio ad un pdo. s ezuons fosa
per W Qm}‘o ed o ‘)u‘m&;cog/sfe R piawo di
S0c o,

A) Pgpespio clivdtio swirevole

Consente la traslazione della sezione retta nella direzione parallela
al piano di scorrimento decll’appoggio, la rotazione attorno ad un asse
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perpendicolare al piano di scorrimento e la rotazione attorno ad un altro
asse, per es. parallelo al piano di scorrimento.

Le rezioni consistono in una forza ortogonale al piano di scorrimento
e passante per I'asse di rotazione parallelo al piano di scorrimento, op-
pure (se la risultante ¢ nulla) in una coppia di asse momento parallelo al
piano di scorrimento e ortogonale all’asse di rotazione parallelo al piano
di scorrimento.



Capitolo 2

Statica della trave

2.1 Caratteristiche della sollecitazione

Le cara\\erls\Ic\\m JG/QQA SOQD.QU'faa‘ome rav‘)rese)\J&#\o Qa
cigulkante F e | momento (\‘%U“éll\\'e M o\@Q,QL forze in }‘ema
che Gisono ia cor(is?owciu\za dele seiow deMla tave,

con il momento valutato rispetto al punto O sulla linea d’asse.

E = QA‘%UH'M}Q
M= Moweuto nsUU’aJe

La rinQJFGW\ke, e il mmmw\‘o (f%d”&v\\"e ve»/\gov\o de=
CO‘M?@H QOCSQ,WWM}& M ova (pm.?oumx"— no(vv\aQL 21\ uad

SdC Parte II — 23 settembre 2007

cmx?ov\eﬁa \BMWLOA &&a sevime relfa. e cow\fmf
YQ(M &QQ& Lo retta Vossowo fOf (Jﬂm\«»fc)fs( Se=

CGV\AO 0}. (LC(Q:LCOV‘L x Lj N Pf&wo clf/@& GRUOUL :

La CWWQ nocmale N dela forza cisullante
F AgPra Forza normaQQ , mw/}re, 3 sud cm?wwe,
T ol piano dlla sezione @ delta  forza \:aah&w\'e y
forza & \‘aa&ﬁ 0, riu\ WP&'MM}Q , Lga&_‘_tg_,
La Cowtyon%h normaQL Mt CUL mo o [ -‘Guu‘an\‘e,,
che rawresev\¥a ond Coppid 9’28,0/\\'&. ndl ?iav\o deXa Seuone,

16




Prof.Daniele Zaccaria SdC Parte II — 23 settembre 2007 Capitolo 2. Statica della trave 17

e AQH’& w\ow\!zm\'o korcwk e Qa Suvd Comt)on?/w\_LMF S
N=\o.dA
ndl F{Qv\o JQWA Seuome e (a‘)‘;msw,\‘a wa COFP(Q A
33%&2, in un ‘)[31\0 or&oao\MQﬁ. 3%2,8 cezione (QHQ/ Q\AQH'd —7: ZS\ fc{A _ (j‘ ’g% C{A e, + (‘&‘ c C{A c
momento (& Peure | A A WL J7
2.2 Relazione tra caratteristiche della A (=2xe, + J¢
sollecitazione e tensioni interne 0
<z €.
Le caraprar(skclne, JOMQ §<>Q@Lci}au'oma SOAOQQ rieulfémh = L 3;\
¢ il momento cisviianie AzQQSL beugions inferme b cle agi= 5, &y
AA VY, gj

ceono su umd Serione celta 3@;_9,(.‘53 . N& g{g\'w Osz
QOC&Q!L b CW»?OV\QAA} i d Feusione risulbano -

| E-oye+ € m=§wd‘*=f1x<@@adﬁ\+fzxfm/
A

A
/ A
fzg%cx‘f'r €
7 Sx &y &
3 qu;‘nc\i s offiene : T’\Esa%:(*gx@&/—\ =SA x y 0 JA =
" G Uy O

O [ T

A A



Prof.Daniele Zaccaria

SdC Parte II — 23 settembre 2007

Capitolo 2. Statica della trave 18

€x Qﬂ €y
M= g ix((fk@%)AA = x y 0 dA =
A AlLO O 6

=< §A<5wc\’\>§x‘<§§%““>§j ,

Le WM i QOC&QA ALQQQ caattesishiche cizﬁ,Qa Cowza‘b:
uome 61 CL{V{C\OV\O qvmth in due ﬁfufPi. Un P({mo ?f(uﬂ)o
AAMAQAA}Q daj&él COQa WQ{W\& nofMGQQ:
( N= SAQQ dA
M, = QAU” dA

My = —XAG%xJA

4

ed un ceomdo %run)o AA\;Q,AAMQ &aQQa cha fwgmm tan=
f?fb/wi&lL:

f@:f’(& dA
A
’GZYA bl AA

2.3 Forze esterne

Le Po(ze es'(ame, SW/QJCa\’Q S rfc\ucowo a,QQa Qt’mea
C“&C% o}’\'emwvtAo { caﬁé«/@u}f hft &4 porzo,:

E(Q) = por 2z CUC’I-(I‘LV‘-}_Q P unibas 4 linea ,

-ﬂ:i(é) = (OFF'.Q CL"%}»(I'LV‘.‘»Q P{f vl Fas cL @{neg/

3’0/ }_Q = po(za Cbmwkrfa}e, agw‘t“ Mﬁ)’; dve %‘rem'\'a\
(cU ascissa 5=0 ¢ s=4 )}

m

0 fﬂg = comaft @wcml?eh afgm\{ «&Q& dug eshemh\
(A,i ascissa 5=0 ¢ s=1 >,

%C/ mi = foree e (,oWie. oncmbrale a%m)f.’ n \M\\I

inferm AQWQ Qima dlasgse .




Prof.Daniele Zaccaria

SdC Parte II — 23 settembre 2007

Capitolo 2. Statica della trave 19

La (Qp@uofv\e, Eea & Fo(zzch‘ @u?z/ﬂ'u‘e 2 cL volume e
QJL PO(’LQ (ic}oHQ AQ,QQ QXV\QQ J]o]’;% ({gu“’&:

=4 rla{

0A

m(s)=§ZXfJQ + ok dA.
3

A A
dove. _PV indica b forze i onqu I 7%@1 di su=
\)c(ﬂiu'e,, m@w}m _F e M Sowe QJL porv. '3 Qz @rr;'L
risulbanti per onitd & Unea.

A
x *\L \Q\V
AN M
- 0
X t.-
P
%
; A
v yv
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2.7 Diagrammi delle caratteristiche della

sollecitazione (travi piane ad asse rettilineo)

2.7.1 Convenzioni di segno

Mg M
N [l
]
_____ VT
V3
N N la (orza M{WQQI 2 pofji“ivaw

*— _’ se_vsceube o)) dowonto

TN La po(za AA }Qapﬁo 3 P0=£\r€va
T IL Qe Pé (uol'&re ??MO

T W SemSe orafio

0 w}c FQUPWM}Q 2"

M ( SM ?O%J\iVOMZLM \’Q«\LAQQ'L p“k(( A

] Tl (s gl B
mén,%‘__)”




Prof.Daniele Zaccaria

SdC Parte II — 23 settembre 2007

Capitolo 2. Statica della trave 23

v 2L

Or.m Lo C&Q&& Y & '{,
Sl fiby

(Y‘QJ‘IWI 0 52 Si vwo

T AM‘(@,{% oqdcime i inde ik da
Yy gy viUbgo

o s caaesstid Jlls sllbuibasious. i
hacaa«w i orbu&g ) perpone Licdarnonte 204 Diven d/ asse
| abore MS cotenshicn desa - for quell e igearda
Porza nofwxaQ‘l e Hﬁ?jo ROV Wa iw\‘whm/a cf@ qu@@& PM’E
vrov\lb/a n?oﬁa/’ro \ va@)m Fosf]‘iVO)?Jrc\LL\ ¢a c@‘am in=
dicats sequ0 ol cantredstica. N caso doll momenhs

(bresde nvee yau lia ivupof}&uaa i g0 o, cles puot

ch\LQ NOW QS%e e «‘vxchc@}‘o. E\ ?e/o\ C,owsuduch'né ﬁ'f?orhrc
\ AA&!&T&MM J‘&W\omw}o dalla ?Arfz Ml& frbee tese.
[ibe Qupresse

"CrY S
-—l o fhe h‘&l—‘)
QL % Gmﬁa,ov\o C‘I/U)l @L&&A pe(\mﬁ»} szfc[a&un ggjv\y
3 wouno, questi va taciato dalls @A@M Lhe di ol

Mo e (\ MMO a fp%\}n/o IJ@WA ‘Ba(l'e o«Hxﬂh QQJZ

movasdo ¢ m%}\w in wodo dA afamn e in wgmwso clee (0
wu)o %d tacato a@% rfe ie@ﬂe m;fe fese.

Le Qctw.\ziom' M&LQ{M}Q dr Q?U{Q{L)fio Q ‘1‘”’% b die
Sonhiuwiha® imelapwo e ondiziow o audamenks doc

(&i&!a/vaww .
2.7.2 Forza normale

O‘N+'>—O M+ P =0

In wn ket now caricals c}/a} PMza avenks 4 direnoue

della Geupa d'asse (focze di bipe m‘a&)/ b Rrea normale
o estonfe:

p=0 - O[J;{=O > =t

Qo inver |l cacio di bipo i ¢ wtake , & B
V\O(W\GQ,(L e Qjmam:

F:co%} = Nz—fD%JrCm} .



Prof.Daniele Zaccaria

SdC Parte II —

23 settembre 2007 Capitolo 2. Statica della trave 24

> . P i > D —B P

) } o

Es@wf( :
4.

+ F Pf’-f-

Se inve@ ¢ F&Me o fozq anaaly diceth cowe %
Qi a A]aqgo.’ la Porea vxoma,QQ F,’cwlh wa aix‘e(mhvtuiia\:
AN= N"—N"=—P.

EMO :
4-4':_‘ _E ¥ O
12 f N'=
e N"= —F
- 1 P=-F

+9=0 AT+Q =0
AM+M =0

In on f@Pr«» non c&r(cafo Ja Porze oﬁo%pna&’aQQa @mg
A)a%%@ e ch (;oﬂz'a (porae & Mb Qst%omaQQ) ) ,') f&%@‘o
& cogane ¢ il momento M Hewke & Dineaces

m,q:O-—,»j—;=O=> T=wb=> M =TE+ost,

In Fa(}{cp@ﬂre, ce 1 F&azg‘o ¢ vw@éﬂ Q«pra 1 mow\wa
[heske o cshauke.
ESQ»A?( :
n M M
§)

5 7 (g y
gl KL B

D — . © U

@ m

Una pe.{%l cov\aw)‘ﬁdh O(h%W\B,QQ a% f&‘n@Q i’asge,
P(ovoca LA AXSCQVl)‘fV\M;b\ V\@Q L&%/GNM &Q “832'0 ei,«'

CW\W ner/-\ M\gm}e &&dﬁﬁaww c(JZQ \Mowuw}o CLQ,




SdC Parte II —

23 settembre 2007 Capitolo 2. Statica della trave 25

Prof.Daniele Zaccaria

'r(twh c\vm&i un punto ango-l'_osoz _
AT=T"-T = %’fé - c;’}%‘ = Q.

Se inve € PM@ wna @Prn'a &Mﬂ}a 4 hawma di=

sam\;wih\ «wﬂ &%@«M M mWo p%wh:

AM =HMT=M"= 1|,
E :
fm‘f i £ A CLE/ZF%
AL ”!’;/ ¢ LBk 172
7 F/ |
‘!r: 82 L 02 T ‘ )
o+ F/® T = —F2
L= 1% 7= FR
V ® Q= F
)
g
y@/g R T%T@/e Gl |
) Y nr=-En
© * I v-= fe
Op P e Tl M=

G h

SQ mﬁ‘u [\ caqco 6(4‘3;‘({10()!‘}‘0 o(J[Q;a,OV]’AQQ a«% Qme,a
dlage o (ocxhxjé/am /3 com‘u(ﬁsk:l»(h vaéQ/ | fdgﬁ‘o
(iw@l“él QXWQ,Q& e I) mmW\J’o FQ@LO‘Q‘(D/ com QS'SQ&QQ/,]
fa(&k)o()/& F@QQO—QA &Q CaiCo:

{mzo = T=-9Z+¢ =~ M=—Zq‘za+c1£1‘cz-

‘1:@*

I'e ‘LW Fa@[va@ ‘Duo\ grzw{af{ one(sq' OMe. LM/
A( due dj&%rmmi particolari, uno @m@@ 2 uno (Dar;[&)oﬁ‘cp;

d g
M1(\ Y % L lﬂ)mz/ —
W | o 1w
'z*' Z r 7 {
9
M1( mz l/ ) l/ ( !
T "’*_QL'"‘ lwu ;mz qu/z 92 T
WhN 1 /‘]92/8 1
| =, S
Wopgg



Prof.Daniele Zaccaria

SdC Parte II — 23 settembre 2007

Capitolo 2. Statica della trave 26

bE! (JX&J{&M\M/A fml;o@‘@ (;3,};(9&{6 e qm@ﬂo di wa tave
aﬁ;o%:@h s eshenns < SD%QHQ ad wm earigo r:‘/)a'r}“fo.
n hQ Cage W( &Qj& &W‘h‘sw\o Vw%'/ Fcfu,( '
ok Q.VUA}UG/QMM}Q @rﬁw}, ol e eshrtuacha® LA
bave (mpaiono adl i Qinear T4 didrawud
MQ%%YZ on'Serva mgb\ dallh shocra ?11@ L
Laﬁﬁwuuo FaLon@ pacticlac . Porclgs in wezzria A
tave awah gabs%q,nﬂ a un Lant (i fgrl;\a wstaunle || l‘%&‘a
& wollb ) ) inlonamons def ‘{“QB'GMM Qovenre rappee=
%J a il F&ZYQXO COMA?,QQQQ{Vo e C(mm[{ Oa F&&Wa M wmez=
zeia X AA%(&M MQMG«'\/O.

Vo porki & sdromales A0 o 4 apiccione
i o diddibe & coptterittichs dolla oMecibazion
a3 ?oesow w@cy%m Q%\‘(\um&o a«Q cBN(o r.‘{);o(}{\o eél
sva cisuliwde q& aWQA'VJA \LQQ PMQ di weza.

Ne Gusegue AYCTIN | AA@B'M\M J&wuw}o %M

APV*XO ’:\/QQ/& ("SVQ/WL et WQ/QQQQ e&\&wh\
A&l QAN® c\k%\ri\wi\e, e& \MD’\MQ %ML clpw\ea,Q

e Gipadilo . ol € i Qiwvione. dl wonanhs
[ oppiswla il msg&o ed 10 \q?%o M dwe
kol oimidd Wi dve cad (&; Ui f;Pafh}o
e M care owanake fan s ﬁgl/\m).

Fer @e)mf(e 0a ?arﬂw& &Q woudiila POHeuke $1 {)\/o\
cluw{u@ F(o(e&re ol modo %eaumfe ;

4) G, r:?orl'@uo s valors A momento @QQQ dve esheuah™
Jella tove (m&vfiuw{ﬂ s dve Punl‘( il [n@bv&))‘

1) G onsono i due {M\f.‘ L eshreuncha) ( indi ndvands
o aa Ua f@d@ Oineare dl momawdo che £ 'wnlinauoe
iQJ»?/a }Mw\l M wezzed1d )

3) Alla Mfz Uineare s sowwa in mezzeria | vallyre
c‘Qz/S onordomaike. 3 voso do carier (mlmcluav\c(o on
teczo poa ol [%A(él))o&))}

4) b ko el F@Lo&w 0 wezeerg 5 manda D FMQL
e ol parte Liugace dk cli&ﬁfrwm (el 61 o Fone
W@ 2 faraloopfa in talk Mo);

5) Dol ferzo Pw«fo doa PA((;EQQ.L/ seutpre ol verso ol

2



Prof.Daniele Zaccaria SdC Parte II — 23 settembre 2007

Capitolo 2. Statica della trave 27

c&r:Co/J{ rifarh wn Wl’o GLA Quna/\x%%: (122/8@“{,‘:
vidvandg o1 1| vectice delfle ¥w&w)f' lle dve edreunita)
) St omse | vertice WZ mﬂéw)n Y cwe vt} r{»

esframa™ lella Faﬁl»& / Hewouds o5t £ due l’amﬁ,o,«b
di esteuih dellla fua))o&z)

il

(Lg mwma Javv]‘o
e@ﬁ’iv i 4

\ \ 0

gi: Mh\a&%ﬁa&n meFad rebe farMC




Prof.Daniele Zaccaria SdC Parte II — 23 settembre 2007 Capitolo 2. Statica della trave 28




Capitolo 3

Sistemi di travi rigide

Gli spostamenti di una trave deformabile, come gia visto, si possono
scindere in generale nella somma di spostamenti rigidi e di spostamenti
dovuti alla deformazione. Se gli spostamenti dovuti alla deformazione
sono piccoli, da una parte gli spostamenti rigidi risolvono il problema
della determinazione di una configurazione indeformata del corpo “vi-
cina” a quella finale deformata, mentre dall’altra parte le equazioni di
equilibrio possono essere scritte in tale configurazione indeformata.

Se le ipotesi alla base di una teoria del primo ordine sono valide e
quindi lecito utilizzare il modello di trave rigida allo scopo di deter-
minare una configurazione approssimante quella finale deformata cosi
come le reazioni dei vincoli e le caratteristiche della sollecitazione.

Da quanto precede segue I'importanza dell’analisi sia cinematica che
statica dei sistemi di travi rigide. Gli aspetti principali di tale analisi
saranno presentati nel seguito, senza alcuna pretesa di completezza.

3.1 Analisi cinematica dei sistemi di travi rigide

Un sistema di travi rigide é detto labile se puo subire dei moti rigi-
di infinitesimi.! Si noti che se un sistema puo subire dei moti rigidi,
puo subire anche dei moti rigidi infinitesimi, che non sono altro che la
linearizzazione dei precedenti. Non é invece vero l'inverso, ovverossia
esistono sistemi che possono subire dei moti rigidi infinitesimi senza
che esistano degli effettivi moti rigidi, come la trave su un appoggio fis-
so e un carrello di fig. 3.1. Infatti tale trave non puo subire un moto
rigido poiché il punto fisso A richiederebbe alla trave di ruotare attorno
allo stesso punto. Il punto B dovrebbe allora spostarsi su una circonfe-
renza, ma il carrello impone a B di spostarsi sulla retta verticale per lo

I’attenzione ¢é diretta ai moti rigidi infinitesimi, poiché sono questi che forniscono
le direzioni alle quali le reazioni dei vincoli sono ortogonali.
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Figura 3.1: Trave su un appoggio fisso e un carrello

stesso punto. E invece possibile il moto rigido infinitesimo che si ottie-
ne linearizzando il moto rigido di rotazione attorno al punto A, poiché
questi richiede al punto B di spostarsi sulla verticale.

Il numero [ dei parametri lagrangiani che definiscono il generico mo-
to rigido infinitesimo & detto grado di labilita.? 1 possibili moti rigidi
infinitesimi definiscono lo stato cinematico del sistema di travi rigide.

Un vincolo ¢ detto iperstatico o inefficace se puo essere rimosso senza
modificare lo stato cinematico del sistema di travi rigide. Se un vincolo
non puo invece essere rimosso senza modificare lo stato cinematico del
sistema @ detto vincolo efficace. E bene dire subito che si presentano
sia casi in cui tutti i vincoli semplici, interni ed esterni, del sistema di
travi rigide sono iperstatici sia casi in cui tutti i vincoli sono efficaci. Del
primo caso ne € un semplice esempio la trave su tre carrelli di fig. 3.2a,
mentre il secondo caso ¢ illustrato dalla trave su un appoggio fisso e un

o g e L IAY

(a) Trave su tre carrelli

(b) Trave su un appoggio fisso e un
carrello

Figura 3.2: Vincoli efficaci e inefficaci

carrello di fig. 3.2b.

2 Affinché le strutture civili siano funzionali, devono essere fissate al terreno e le sue
diverse parti fra di loro. Questo implica che non devono essere possibili moti rigidi, da
cui il termine labilita per indicare in tale ambito i gradi di liberta, termine che contiene
una connotazione negativa. D’altronde la stessa osservazione ¢ valida anche per le co-
struzioni meccaniche che possono contenere parti in movimento od essere esse stesse
in movimento. Infatti, ad esclusione di cio che si puo muovere, alle parti restanti ¢é ri-
chiesto di essere fissate fra di loro, alle parti in movimento ed eventualmente al terreno,
almeno nel caso in cui non sia previsto il movimento dell’intera struttura.

29



Prof.Daniele Zaccaria

SdC Parte II — 23 settembre 2007

Capitolo 3. Sistemi di travi rigide 30

Il numero i dei vincoli semplici iperstatici che possono essere contem-
poraneamente rimossi senza modificare lo stato cinematico del sistema
e detto grado di iperstaticita. Si osservi che tale definizione richiede che
esista un insieme di i vincoli iperstatici soddisfacente la condizione,
non che un qualunque insieme di i vincoli iperstatici soddisfi la condi-
zione stessa, come mostrato dalla trave incastro-appoggio di fig. 3.3. E

Aa B
7 A

Figura 3.3: Trave incastro-appoggio

facile verificare che tutti i vincoli di tale sistema sono iperstatici e che il
sistema stesso e due volte iperstatico. Rimuovendo pero il vincolo in B
che impedisce lo spostamento verticale e il vincolo in A che impedisce
la rotazione della sezione si ottiene il sistema labile di fig. 3.1.

Dalla definizione di grado i di iperstaticita, ne consegue che rimos-
S0 un opportuno insieme di i vincoli iperstatici, non € poi piu possibile
rimuovere ulteriori vincoli senza modificare lo stato cinematico del si-
stema. I vincoli restanti sono quindi divenuti tutti efficaci. Se v é il
numero dei vincoli semplici, interni ed esterni, il numero dei vincoli re-
stanti, tutti efficaci, vale v — i. Se g rappresenta il numero dei gradi di
liberta del sistema svincolato, il grado di labilita del sistema vale allora:

l=g- (v -1, (1)
e ne consegue la relazione:
v-g=i-L (2)

Poiché un corpo rigido ha 6 gradi di liberta nello spazio e 3 gradi di
liberta nel piano ne risulta:

6n nel caso spaziale,
= i (3)
3n nel caso piano,

dove n é il numero di parti rigide del sistema connesse traloro da vincoli
interni.

Un sistema di travi é detto labile se il suo grado di labilita non é nullo.
Analogamente € detto iperstatico se non ¢ nullo il suo grado di iper-
staticita. Si noti che un sistema puo essere contemporaneamente labile

e iperstatico, come per es. il semplice caso della trave su tre carrelli
di fig. 3.2a. Infatti i tre carrelli a piano di scorrimento orizzontale ren-
dono possibile un moto rigido di traslazione orizzontale, e quindi [ = 1.
D’altronde uno qualunque dei tre carrelli puo essere rimosso senza mo-
dificare lo stato cinematico della trave rigida e quindi i tre vincoli sono
iperstatici e di conseguenza la struttura e iperstatica. Poiché solo un
carrello per volta puo essere rimosso senza modificare lo stato cinema-
tico del sistema ne risulta i = 1. La trave su tre carrelli ha dunque un
grado di iperstaticita e un grado di labilita. La trave incastro-appoggio
di fig. 3.3 e invece un esempio di un sistema non labile e due volte
iperstatico.

Se il sistema non e né labile e né iperstatico viene detto isostatico.
La trave su un appoggio fisso e un carrello di fig. 3.2b € un semplice
esempio di sistema isostatico.

Un sistema di travi rigide e dunque isostatico se e solo se:

i=0 e [=0. 4)

Si osservi che la relazione (2) fornisce la seguente condizione necessaria
di isostaticita:
v—-g=0. (5)

La condizione non é sufficiente poiché é soddisfatta se i = | senza che
entrambi siano nulli, come nel caso gia visto della trave su tre carrelli
di fig. 3.2a. Se un sistema soddisfa la condizione necessaria di isostati-
cita (5) senza essere isostatico ne consegue che ¢ contemporaneamente
labile e iperstatico con ugual grado di labilita e di iperstaticita. In tal
caso si suol dire a volte che i vincoli sono mal disposti, naturalmente
rispetto alla esigenza di avere un sistema di travi isostatico.

3.2 Analisi statica dei sistemi di travi rigide

Sia dato un sistema di travi rigide soggetto a generiche forze esterne.
Il sistema e detto equilibrato se esiste un sistema di reazioni vincolari
ammissibile equilibrante le date forze esterne. Si osservi che tale defi-
nizione ¢ compatibile con I'esistenza di piu sistemi di reazioni vincolari
ammissibili equilibranti le date forze esterne.

Un sistema equilibrato e detto staticamente determinato se le reazioni
vincolari sono univocamente determinate dalle equazioni di equilibrio,
in caso contrario il sistema € detto staticamente indeterminato.
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La labilita di un sistema di travi non dipende dalle forze applicate,
ma solo dalla sua geometria. Un sistema labile puo essere equilibrato
se soggetto a certe forze esterne mentre puo essere non equilibrato se
soggetto ad altre forze. In quest'ultimo caso si dice che le forze mettono
in gioco la labilita del sistema. La trave su un appoggio fisso e un carrello
di fig. 3.4a, caricata da una forza verticale in corrispondenza del carrel-
lo, e la trave su tre carrelli di fig. 3.4b, soggetta ad una forza orizzontale,

K & B K

(a) Trave su un appoggio fisso
e un carrello

(b) Trave su tre carrelli

Figura 3.4: Esempi di travi labili non equilibrate

sono due semplici esempi di sistemi di travi labili non equilibrati.

I sistemi di travi non labili sono equilibrati per ogni sistema di forze
esterne applicato. I sistemi equilibrati non iperstatici, in particolare i
sistemi isostatici, sono sempre staticamente determinati, cioé le equa-
zioni di equilibrio sono sufficienti a determinare univocamente tutte le
reazioni vincolari. I sistemi equilibrati iperstatici, in particolare i siste-
mi non labili iperstatici, sono sempre staticamente indeterminati, cioe le
equazioni di equilibrio non sono sufficienti a determinare univocamen-
te tutte le reazioni vincolari. In tal caso un numero di reazioni vincolari
pari al grado i di iperstaticita resta indeterminato.

3.3 Curva delle pressioni

Le sollecitazioni che si trasmettono attraverso una qualunque sezio-
ne retta di una trave piana equivalgono alla loro risultante agente lungo
una ben determinata retta d’azione (asse centrale del sistema di forze)
oppure, se tale risultante ¢ nulla, equivalgono ad una coppia. Escluso
quest’ultimo caso, ad ogni sezione retta di una trave piana corrisponde
la retta d’azione della risultante delle forze agenti nella stessa sezione.

D’altronde una coppia M rappresenta il caso limite di una forza F aven-
te braccio b rispetto ad un punto P del piano quando la forza tende a
zero e il braccio tende all'infinito mantenendo costantemente uguale a
M il prodotto Fb. Ne consegue una “forza nulla” che agisce secondo
la retta all’infinito o retta impropria e quindi ad ogni sezione retta di
una trave piana corrisponde la retta d’azione, propria o impropria, della
risultante delle tensioni agenti nella stessa sezione.

La curva delle pressioni rappresenta l'inviluppo delle rette d’azione
delle risultanti relative a tutte le sezioni rette di un sistema di travi.
Tale strumento grafico sintetizza, in modo qualitativo, le sollecitazioni
cui una trave é sottoposta.

3.3.1 Tratto di trave non caricato

In un tratto di trave non caricato direttamente la curva delle pressioni
e rappresentata da una linea retta, poiché in tal caso I’equilibrio richie-
de che la retta d’azione della risultante non vari al variare della sezione
retta considerata. Infatti, due sezioni generiche di tale tratto individua-
no una parte di tale tratto caricata solo in corrispondenza delle sezioni
stesse e quindi le due forze che si trasmettono in tali sezioni devono
essere uguali ed opposte.

Se la trave e caricata solo da forze concentrate la curva delle pres-
sioni risulta, per quanto detto, poligonale. I lati del “poligono” delle
pressioni corrispondono ai tratti di trave tra un carico concentrato e
I’altro (fig. 3.5a). Con riferimento all’esempio di fig. 3.5a, 'intersezione
tra la traccia di una generica sezione S e la retta d’azione della risultan-
te delle forze agenti nella stessa sezione (retta d’azione che rappresenta
un lato del poligono delle pressioni) individua il centro di sollecitazio-
ne C.3 1l valore della risultante puo essere dedotto dal poligono delle
forze (fig. 3.5b), che rappresenta I'’equilibrio in forma vettoriale. La com-
ponente in direzione normale alla sezione individua la forza normale,
quella in direzione della traccia della sezione la forza di taglio mentre
il momento flettente dipende dalla eccentricita della risultante rispetto
al punto S della linea d’asse, oppure dalla eccentricita della sola forza
normale (indicata con e in fig. 3.5a). Il momento flettente si annulla dove
ilati del poligono delle pressioni intersecano la linea d’asse del sistema
di travi nel tratto di propria competenza. Nel caso della fig. 3.5a, tale

3A volte detto centro di pressione.



Prof.Daniele Zaccaria

SdC Parte II — 23 settembre 2007

Capitolo 3. Sistemi di travi rigide 32

tratto AD

/

tratto BD
//

Ry

F

(b) Poligono del-
le forze

(a) Poligono delle pressioni

Figura 3.5: Esempio di un sistema di travi soggetto ad un carico concentrato

situazione si verifica solo in corrispondenza delle sezioni vincolate A e
B.

3.3.2 Tratto di trave con carico distribuito costante (per
unita di linea ortogonale al carico)

Si vuole ora mostrare che in un tratto di trave soggetto ad un carico
distribuito q costante per unita di linea ortogonale al carico, la curva
delle pressioni é una parabola il cui asse ha la direzione del carico.

Dimostrazione. Facendo infatti riferimento allo schema di fig. 3.6a, dove
la direzione del carico distribuito é verticale e il carico é ritenuto costan-
te per unita di linea orizzontale (o per unita di proiezione orizzontale),
si consideri la generica sezione S. La quota di carico distribuito che
compete al tratto AS vale ga, dove a e la distanza in orizzontale di
A da S. E quindi possibile determinare, tramite il poligono delle forze
(fig. 3.6b), la risultante che compete alla sezione S. L’inclinazione di tale
risultante fornisce, per definizione di inviluppo, la tangente r alla curva

Ra

qa

qt

(b) Poligono delle forze

(a) Curva delle pressioni

Figura 3.6: Esempio di un sistema di travi soggetto ad un carico ripartito

delle pressioni nel punto individuato dalla intersezione della curva con
la retta d’azione s della quota di carico ripartito agente in S. Si assu-
mano allora due assi ortogonali di riferimento, un asse orizzontale x
generico ed un asse verticale y tale che divida il carico ripartito in due
quote, individuate nel poligono delle forze dalla orizzontale per il punto
di incontro delle reazioni Rs ed Rg. Detta f(x) I’equazione della curva
delle pressioni, deve quindi risultare:

df —qx

=tan«x =

dx H’ (©)

dove « e I'inclinazione della tangente rispetto all’asse x e H ¢ la distan-
za, misurata nel poligono delle forze, della risultante del carico distri-
buito dal punto di incontro delle reazioni Ra ed Rg. Dato che la distanza
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H non dipende da x, integrando si ottiene:
ax?
f(X)——ﬁ‘f‘C, (7)

equazione che rappresenta una parabola di asse 7y, come volevasi
dimostrare. [ |

Nella dimostrazione precedente si é ipotizzato che il punto di
tangenza della risultante v in S si trovi sulla retta s.

Dimostrazione. Per mostrare che cosi e si consideri la fig. 3.7, dove sono

_>|£_b|<_
| a
Y
SN
qaY .
a
T] %‘V 8! a
2
B(Z7 T> ab
qt
/ ) 4881
qab
R Y r
So
R S s
$ v

Figura 3.7: Tangenti alla curva delle pressioni nell’intorno di un punto

state tracciate le rette d’azione 7, e 7> delle risultanti relative rispetti-
vamente alle due sezioni S; e S> che distano b da S in direzione oriz-
zontale e che sono poste rispettivamente a sinistra e a destra di S. Le
risultanti dei due carichi gb intercettano su + i punti T; e T> da cui

passano le rette d’azione 7; e r»>. E evidente dalla costruzione che il
punto di tangenza di » deve essere interno all'intervallo T;T». Essen-
do la distanza b arbitraria il punto di tangenza deve quindi stare sulla
retta s. [

Con riferimento alla fig. 3.8, si affronta ora il problema della costru-
zione dell’arco di parabola che rappresenta la curva delle pressioni tra-
mite I'individuazione di tre dei suoi punti e delle corrispondenti tan-
genti, come gia fatto per il tracciamento del diagramma parabolico del
momento flettente. A tale proposito si ricordi che nel dato esempio la

a
Yat
P,
D B
W

Figura 3.8: Costruzione della curva delle pressioni parabolica

direzione del carico coincide con la direzione verticale. Si consideri al-
lora innanzitutto che i due punti di estremita P; e P, della curva delle
pressioni coincidono con le intersezioni tra le verticali per le sezioni A
e D di estremita del carico distribuito e le rette d’azione delle risultanti



Prof.Daniele Zaccaria

SdC Parte II — 23 settembre 2007

Capitolo 3. Sistemi di travi rigide 34

in A e in D rispettivamente. Si noti che nell’esempio di fig. 3.8 il primo
dei due punti, P;, coincide con il punto A. Le rette d’azione relative ai
due punti di estremita rappresentano anche le due tangenti di estremita
della curva delle pressioni mentre il vertice E delle tangenti si trova sul-
la retta d’azione della risultante del carico distribuito. Per completare
la costruzione a questo punto basta unire i due punti di estremita P; e
P> della curva delle pressioni, individuando cosi l'intersezione F con la
retta d’azione della risultante del carico distribuito. Dividendo a meta
il segmento EF si individua il terzo punto P3 della parabola, mentre la
tangente si ottiene mandando per P53 la parallela alla congiungente P, P>.

3.3.3 Arco parabolico
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3.3.4 Arco circolare a tre cerniere

Si consideri I’equilibrio di un arco di circonferenza AB di centro O, di
semiapertura f generica, soggetto ad un carico distribuito g radiale (per
unita di linea d’asse) e a due forze in A e in B tangenti alla linea d’asse
(fig. 3.9a).

Il carico radiale & simmetrico rispetto alla bisettrice dell’angolo AOB
e quindi tale bisettrice coincide con la retta d’azione della risultante
del carico. Sempre per simmetria,/le\ due tangenti in A e in B si incon-
trano sulla bisettrice dell’angolo AOB rendendo cosi possibile I'equili-
brio (dato che condizione necessaria per I’equilibrio di tre forze é che si
incontrino in un punto).

Poiché la risultante del carico radiale ha retta d’azione I'asse di sim-
metria, & sufficiente integrare la componente del carico in tale direzio-
ne. La simmetria permette inoltre di integrare solo su meta arco. Con le
convenzioni di fig. 3.9a si ottiene cosi:

B
Q=2J qcos xRdo = 2gR sin B. (8)
0

Come puo poi dedursi dal poligono delle forze (fig. 3.9b), gli sforzi alle
due estremita A ed B dell’arco valgono gR. Si noti che tale risultato e
indipendente dalla semiapertura S dell’arco.

Si consideri ora I'arco circolare a tre cerniere di fig. 3.10, soggetto ad
un carico distribuito radiale costante (ancora per unita di linea d’asse).
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aR qaR

2qR sin B

(a) Forze applicate (b) Poligono delle forze

Figura 3.9: Equilibrio di un arco circolare soggetto ad un carico radiale

N

Figura 3.10: Arco circolare a tre cerniere soggetto ad un carico ripartito radiale

Si sconnetta in corrispondenza delle tre cerniere (interna ed ester-
ne). Per la soluzione precedente, ¢ possibile equilibrare i due archi con
delle forze tangenti alla linea d’asse, di modulo gR indipendente dalla

semiapertura degli archi, come indicato in fig. 3.11. Le due forze in cor-

~\

%ﬂ p

Figura 3.11: Reazioni interne ed esterne

rispondenza della cerniera interna sono quindi uguali ed opposte come
imposto dal vincolo. Essendo soddisfatto 1'equilibrio e tutte le condi-
zioni imposte dai vincoli, lo schema di fig. 3.11 fornisce la soluzione
dell’arco circolare a tre cerniere soggetto a carico radiale.

Si noti che I'arco ¢ soggetto alla sola forza normale e che quindi la
curva delle pressioni coincide con la linea d’asse dell’arco.

3.3.5 Cenno all’equilibrio dei fili

Come gia visto nel caso dell’arco parabolico, la curva delle pressioni
non dipende dalle linee d’asse del sistema di travi ma solo dalle forze
applicate (forze attive e reazioni dei vincoli), almeno finché la forma
della struttura non influenza le forze applicate. Si consideri allora un filo
inestendibile, ovverossia un filo che conserva la sua lunghezza. Essendo
indefinitamente flessibile, il filo puo essere internamente soggetto solo
a forze normali di trazione, dirette quindi secondo la tangente alla linea
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che rappresenta la configurazione equilibrata sotto le date forze.* Ne
consegue che se si atteggia un filo inestendibile secondo la curva delle
pressioni determinata da dati carichi (e reazioni vincolari) si ottiene una
configurazione equilibrata del filo soggetto a quei dati carichi, almeno
nel caso in cui le forze normali sono di trazione.

Quale primo esempio si consideri il poligono delle pressioni
di fig. 3.5a a pagina 32. Tenuto conto che nel caso considerato lo sforzo
normale ¢ di compressione, é sufficiente modificare il verso della forza
F esterna applicata per ottenere la configurazione di un filo inestendibi-
le in equilibrio sotto le date forze (fig. 3.12a). Analogamente si consideri

\<
filo inestendibile

_/ in equilibrio

filo inestendibile
./~ in equilibrio

.

(a) Filo equilibrato sotto un carico (b) Filo equilibrato sotto un carico
concentrato distribuito radiale

Figura 3.12: Fili inestendibili in equilibrio

la curva delle pressioni dell’arco semicircolare di fig. 3.10 nella pagina
precedente, che ricordiamo essere coincidente con la linea d’asse semi-
circolare. Tenendo ancora conto che nel caso trattato la forza normale ¢
di compressione, se ne deriva che la configurazione del filo inestendibile
di fig. 3.12b é equilibrata sotto il carico distribuito radiale.

Si conclude osservando che negli equilibri precedenti non é stato mes-

4Si noti che non avendo il filo una forma propria, non ha senso scrivere I'equilibrio in
una configurazione indeformata vicina a quella deformata.

so in conto il peso proprio del filo. Si consideri allora un filo omogeneo
pesante. In tale caso il peso proprio rappresenta un carico distribuito
costante per unita di linea. Se il filo ¢ molto teso tra due punti posti su
una linea orizzontale, la sua configurazione equilibrata ¢ vicina a quella
rettilinea passante per i due punti. In tal caso il peso proprio del filo
si puo allora approssimativamente considerare quale carico distribuito
costante per proiezione orizzontale. Ne consegue che il filo si atteggia,
approssimativamente, secondo una curva parabolica passante per i due
punti dati. L’equazione della parabola é fornita dalla (7) a pagina 33,
dove H rappresenta la forza normale a cui il filo e soggetto.
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3.4.2.2 Esempio 2

Si consideri ora il sistema chiuso di fig. 3.13, soggetto ad una coppia . tratto BD
T E tratto ACD
I G
! I ﬁ \
\ 2
M . C D 11 B
)('\ C D 45 / B M |I|
VAN, i
VAR . A
tratto AED =
< v ! v ! v o = PN

¢
2
Figura 3.13: Sistema di travi chiuso soggetto ad una coppia
Ra

antioraria applicata nel nodo rigido A. \

Isostaticita Il sistema di travi di fig. 3.13, contenente una parte chiusa,
puo essere considerato composto delle due parti rigide I e II connesse
dal pendolo ED e dal pendolino interno in C. Essendo esternamente
vincolata dall’appoggio in A e dal doppio pendolo in B, il numero globale
dei vincoli semplici ¢ quindi 6, pari al numero dei gradi di liberta delle (a) Poligono delle pressioni
due parti svincolate. 1l sistema soddisfa allora la condizione necessaria

di isostaticita.

Se la parte II subisse un moto rigido, causa il doppio pendolo que- %% TS%
sti sarebbe di traslazione. Supponiamo una traslazione che abbassa e ‘
sposta verso sinistra della stessa quantita, diciamo a, tutti i suoi punti, - 2v2 M
compresi quindi i punti C e D. Se il punto C si abbassa, per la continuita 37 3 4
dello spostamento verticale imposto dal pendolo la parte I deve ruota- A
37

re in senso orario attorno al punto fisso A. Il punto E si sposta allora
verso destra di a. Eseguendo tale traslazione al pendolo ED il punto
D si sposta verso destra di a. Si imponga ora una rotazione oraria di
tale pendolo attorno alla cerniera in E in modo tale da rispettare la con-
tinuita dello spostamento verticale in D, e quindi tale da abbassare il
punto D di a. Poiché il braccio verticale ¢ la meta di quello orizzontale,
ne risulta uno spostamento orizzontale pari a a/2 verso sinistra e quin-
di uno spostamento complessivo di D verso destra di a/2, in contrasto

(b) Poligono delle
forze

Figura 3.14: Poligoni delle pressioni e delle forze
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con la traslazione di a verso sinistra dovuto alla traslazione della par-
te II. La contraddizione dimostra che il sistema di travi non puo subire
moti rigidi e che quindi non é labile e di conseguenza ¢ isostatico.

Reazioni interne ed esterne Per determinare le reazioni interne ed
esterne, si consideri ’equilibrio della parte II. Le reazioni in corrispon-
denza delle sconnessioni in C, D e B hanno quali rette d’azione, rispet-
tivamente, la verticale per C, la retta per E e D, e una retta parallela agli
assi dei pendoli del doppio pendolo in B. Con riferimento allo schema
di fig. 3.14a, le prime due si incontrano nel punto G da dove deve pas-
sare anche la retta d’azione della reazione del doppio pendolo. Resta
cosi completamente determinato il poligono delle pressioni del sistema
di travi.

Cio stabilito, si consideri ora I’equilibrio globale. Dovendo equilibrare
la coppia antioraria /M, le reazioni dell’appoggio in A e del doppio pen-
dolo in B devono costituire una coppia oraria, di forze parallele agli assi
dei pendoli del doppio pendolo e di braccio 2%& Risulta quindi:

22 M
RA = RB = T? (9)
I poligono delle forze riportato in fig. 3.14b determina le reazioni del

pendolo in C e del pendolo ED, completando cosi il calcolo delle reazioni

1

[5
g

~

1M
37
_>
2M
37
SSM
37
M LM 2M lﬂ\ M
3¢ 37 37
AN N
P AR
2 M ) 2 m
37 1Mm 37
2M 37 2M
37 37

Figura 3.15: Reazioni interne ed esterne

interne ed esterne. Tale soluzione é riportata nello schema di fig. 3.15,
dove risulta anche semplice la verifica dell’equilibrio.”
In fig. 3.16 € poi riportato il diagramma del momento flettente. Sem-

N
2 N %M
M IS———
T \ \\\
L I/\\ 1 M
5 I/ AN §M
~ | N

Figura 3.16: Diagramma del momento flettente

pre nella fig. 3.16 sono anche mostrate a sinistra la risultante della rea-
zione del pendolo ED e della coppia applicata in A, e a destra la risul-
tante della reazione del pendolo in C e della reazione in A, risultanti
che devono essere uguali ed opposte. Mandando dall’intersezione della
retta d’azione di tali risultanti con il prolungamento del tratto EA una
retta parallela al diagramma del momento nel tratto EA, si ottiene in A
il valore che il momento flettente ha immediatamente a destra di A nel
tratto AC.

Nelle figg. 3.17a e 3.17b sono infine riportati i diagrammi della forza
normale e del taglio rispettivamente.

SE sempre consigliabile di riportare la soluzione, comungque ottenuta, in uno schema
riassuntivo del tipo di quello di fig. 3.15, che tra 'altro permette un semplice controllo
dell’equilibrio e quindi della validita della stessa soluzione.
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3.4.3 Travature reticolari isostatiche

Si consideri un sistema composto di travi ad asse rettilineo
incernierate nei nodi. Se il sistema non ¢ labile internamente,
viene detto travatura reticolare.

of k’ 104
@ @ (g% anmﬁ % &QQ (45 4 CL Fam\‘c

e (sVa ds parefe) /
o AN b

<y ba ds
((;Mofno )

IS
Sg

/

RS

Sei

win

=2
@

AT

orende mF;(.‘mc (as\a & @v\\wr)

(a) Forza normale

wiro
ES

Le travi che compongono le travature reticolari sono
T ] ¢ tradizionalmente denominate aste.

Se una travatura reticolare ¢ caricata solo nei nodi, ¢ soggetta
o @ internamente alla sola forza normale.

Le st & owe tevabon ehidac, ewb%o}h 1 dafe
ﬁ»{ze | 6OW9 bg\iv)m % incwki z?u»«}w' aQecm/A
A ¢ 3o ris?e,ﬂ{wﬁ Fase cﬂ)um &u/rrt%«@-

N N

Figura 3.17: Diagrammi della forza normale e del taglio < — t—[ { o’Wl)‘ e @éh l’é Sa )

<z

W=
2
®
wiro

(b) Taglio

—Nr» — <_N_ vn\on (_ash m‘;re%sg)
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3.43.1 Condizioni di isostaticita
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Con riferimento alla figura, le aste II e III, per poter
subire un moto relativo rispetto all’asta I, devono ruotare at-

Iz

(43 G @3)
@3) &

(12) T

torno ai punti (1,2) e (1,3) rispettivamente. Ma in tal caso il
punto (2,3) subirebbe un diverso spostamento nei due moti
rigidi relativi che pertanto non sono ammissibili. Se si ag-
giungono due aste generando un ulteriore triangolo, si puo
ripetere il ragionamento considerando i moti rigidi delle due
aste aggiunte rispetto al triangolo di partenza, e cosi via.
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3.4.3.2 Esempi di travature reticolari piane 3.4.3.3 Soluzione delle travature reticolari isostatiche col
metodo dei nodi
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3.4.3.4 Soluzione delle travature reticolari isostatiche col
metodo delle sezioni di Ritter
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Capitolo 4

Cinematica della trave inflessa
4.1 Ipotesi cinematiche

Le ipotesi alla base della cinematica della trave inflessa sono le
seguenti:

1) Le sezioni rette si conservano piane;
2)Le sezioni rette si conservano indeformate nel proprio piano;
3) Le sezioni rette si conservano ortogonali alla linea d'asse.

Le prime due ipotesi sono gia state discusse in precedenza.

Per quel che riguarda la terza ipotesi, questa equivale a trascu-
rare gli scorrimenti tra linea d'asse e sezioni rette.
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4.3 Variabili cinematiche
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4.4 Deformazioni

4.4.1 Dilatazione della linea d’asse
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Capitolo 5

Legame costitutivo per la trave inflessa

Si costruira nel seguito la teoria di Eulero-Bernoulli della trave elasti-
ca inflessa, innestando una semplice assunzione costitutiva nel quadro
cinematico sviluppato in precedenza. La prima versione di tale teoria
¢ dovuta a Giacomo Bernoulli.! In seguito Fulero,? su suggerimento di
Daniele Bernoulli,3 risolse basandosi sulla teoria di Giacomo il proble-
ma della determinazione della elastica, cioé della forma che una trave
elastica molto snella assume sotto diverse condizioni di carico.

Le piu ampie applicazioni in sede tecnica della teoria della trave in-
flessa si riferiscono alla sua versione ristretta alle ipotesi di un legame
costitutivo di tipo elastico lineare inserito nel quadro cinematico vali-
do sotto l'ipotesi di piccoli spostamenti. Tuttavia, come vedremo, nello
spirito della teoria delle travi inflesse risulta possibile considerare an-
che altri tipi di legami costitutivi, per es. elastici non lineari oppure
elastoplastici od ancora viscoplastici. D’altronde spesso non é possibile
prescindere da tali tipi piu generali di legami costitutivi, per es. se si
vogliono eseguire delle verifiche agli stati limite ultimi.

Inoltre, alcuni risultati saranno sviluppati nel seguito utilizzando re-
lazioni strettamente valide solo nel caso di trave a sezione costante e ad
asse rettilineo. Tali risultati si potranno comunque estendere, in modo
approssimato, alle travi ad asse curvo con piccola curvatura e a quelle a

LGiacomo [Jakob, Jacob, Jacques] Bernoulli (1654-1705), nato a Basilea. La versione
definitiva della teoria della trave inflessa fu da lui pubblicata in “Histoire de ’Académie
des Sciences de Paris,” 1705.

2Leonardo [Leonhard, Leonard] Eulero [Euler] (1707-1783), nato a Basilea. I suoi prin-
cipali risultati sullo studio delle travi elastiche sono riportati in appendice al suo libro
“Methodus inveniendi lineas curvas maximi minimive propietate gaudentes”, pubblicato
nel 1744, nel quale le soluzioni di svariati problemi sono ottenute sistematicamente con
metodi variazionali.

3Daniele [Daniel] Bernoulli (1700-1782), figlio di Giovanni [Johann] Bernoulli (1667~
1748), fratello di Giacomo. Daniele propose ad Eulero il problema della determinazione
della forma di una trave inflessa con una lettera del 1742.
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sezione lentamente variabile. Utilizzando relazioni piu generali € inoltre
possibile rimuovere tali limitazioni, per es., come vedremo, sviluppando
una versione della teoria valida per travi inflesse piane a grande curva-
tura (anche se in tal caso il modello si riduce a rappresentare dei solidi
che potrebbe essere inappropriato definire monodimensionali).

La teoria della trave inflessa si presta bene ad affrontare lo studio
delle travi piane, travi che non sono soggette a deformazione di tipo
torsionale. In tal caso si potrebbe anche considerare, senza problemi,
un quadro cinematico di riferimento non limitato ai piccoli spostamenti.
Nel caso di travi spaziali, si presta invece ad affrontare lo studio della
sola parte flessionale della deformazione. In tal caso I'ipotesi di piccoli
spostamenti diventa indispensabile, o comunque di difficoltosa rimozio-
ne, per la necessita di separare la deformazione nella parte flessionale e
in quella torsionale, agevole solo sotto l'ipotesi di piccoli spostamenti.

La versione della teoria ristretta ad un legame elastico lineare, alle
piccole deformazioni ed alle travi ad asse rettilineo o a piccola curva-
tura e con sezioni rette omogenee lentamente variabili coincide con la
parte flessionale della teoria tecnica delle travi, costruita a partire dalla
soluzione del problema di Saint-Venant.

Osserviamo subito che le due teorie si intrecciano senza che I'una sia
compresa nell’altra, dato che la teoria tecnica delle travi é ristretta a
tali assunzioni e quindi, da questo punto di vista, meno generale della
teoria della trave inflessa, e nello stesso tempo risulta piu generale in
quanto da una parte rimuove il vincolo interno di trave inflessa mentre
dall’altra parte e in grado di descrivere anche la parte torsionale della
deformazione.

Si conclude osservando che un pregio della teoria delle travi inflesse
elastiche lineari e anche quello di mostrare esplicitamente le analogie
esistenti tra la deformazione di una trave elastica inflessa ed il moto di
un corpo rigido. Risulta allora chiaro perché la flessione di una trave
dipende, come si vedra piu avanti, da un vettore dei momenti statici e da
un tensore di inerzia, analogamente al moto di un corpo rigido, da cui
la necessita dello sviluppo di una “geometria delle masse” nell’ambito
della teoria delle travi inflesse.

67
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5.1 Legame costitutivo nell’intorno di un punto

I legami tra sollecitazioni e deformazioni, dipendenti dalle proprieta
dei materiali, vengono detti legami costitutivi.* Al fine di implementare
un legame costitutivo per la trave inflessa, si suppone che la la linea
d’asse della trave sia piana, in particolare rettilinea, e che la sezione
retta sia costante lungo I'asse della trave. In tal caso la trave puo essere
considerata come un insieme di fibre longitudinali parallele alla linea
d’asse e ortogonali alle sezioni rette.”

L’ipotesi costitutiva fondamentale delle travi inflesse richiede che un
elemento di fibra longitudinale si comporti come una barra sottoposta
a trazione semplice (fig. 5.1). Questa ipotesi caratterizza dunque il lega-

dz )
—>’—"7 linea d’asse

ey
@P/>

elemento di fibra

A AR\

fibra longitudinale

Figura 5.1: Generica fibra longitudinale

me costitutivo nell'intorno di un punto per il tramite di un diagramma
tensione-dilatazione. La dilatazione ¢ quella, calcolata nel dato punto,
della fibra longitudinale passante dal punto stesso mentre la tensione e
quella agente, in corrispondenza del punto, sulla giacitura di normale la
direzione della fibra stessa. Naturalmente la dilatazione delle fibre lon-
gitudinali, cosi come le corrispondenti tensioni, varieranno in generale
sia lungo una data fibra che su una data sezione retta.

Siricordi che nell’ipotesi di piccoli spostamenti I’equilibrio viene scrit-
to nella configurazione indeformata, nella quale le fibre longitudinali

4 Constitutive equations nella letteratura inglese.
5La cosa non é piul vera se la linea d’asse della trave é sghemba.

sono sempre ortogonali alla sezione retta. In tale ipotesi la tensione e
dunque ortogonale alla sezione retta, e ne consegue che alla dilatazione
€ di una fibra longitudinale corrisponde una tensione normale o agente
sulla sezione retta in corrispondenza della sua intersezione con la fibra
stessa.b

Nel caso piu generale possibile, la tensione normale agente in un dato
punto ad un dato istante dipendera dalla storia della corrispondente di-
latazione fino a quell’istante (legge di determinismo). Qui ci si limitera a
considerare due legami costitutivi particolari, quello elastico, e in parti-
colare elastico lineare, e quello elastoplastico. Nel seguito si sviluppera
poi in forma completa il solo caso elastico lineare.

5.1.1 Legame costitutivo elastico

Se il materiale ¢é elastico il diagramma tensione normale-dilatazione
€ univoco e viene seguito sia durante la fase di carico che in quella di
scarico (fig. 5.2a). In altri termini ad una data dilatazione viene a corri-
spondere una ben precisa tensione normale. Dette € la dilatazione, in un
dato punto, della fibra longitudinale passante dallo stesso punto e o la
corrispondente tensione normale agente sulla sezione retta nello stes-
SO punto, il pit generale legame costitutivo elastico si scrivera pertanto
nella forma:
o =o(e). (1)

Si noti che tale legame rappresenta il comportamento del materiale di
cui ¢ composta la trave. Se la trave non ¢ omogenea tale legame variera
da punto a punto.
Se il diagramma é lineare il legame costitutivo (1) diventa poi
(fig. 5.2b):
o = Eg, (2)

dove il coefficiente di proporzionalita E rappresenta il modulo di Young
del dato materiale. Se la trave non ¢ omogenea il modulo di Young puo
in generale variare da punto a punto, sia lungo una data fibra che nella
sezione retta. Casi tecnicamente importanti di travi non omogenee si
hanno, per es., nel caso di travi in cemento armato, realizzate con una

6Nel caso di spostamenti finiti, ovverossia se gli spostamenti non sono piccoli, le ten-
sioni devono considerarsi agenti nella configurazione deformata. Le tensioni sono allora
ortogonali alla sezione retta deformata solo se le fibre restano perpendicolari alla sezio-
ne retta anche dopo la deformazione. Per la trave che soddisfa il vincolo interno di
ortogonalita tra asse e sezioni rette questa condizione é senz’altro vera solo in assenza
di deformazione di torsione, come si verifica per es. nel caso cinematicamente piano.
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(a) Elasticita non lineare (b) Elasticita lineare

Figura 5.2: Elasticita

gettata di calcestruzzo di cemento all’interno della quale sono annegate
delle barre di acciaio, oppure nel caso di travi laminate, composte da
strati di diverso materiale. In tutti questi casi il modulo di Young e
costante a tratti.

5.1.2 Legame costitutivo elastoplastico

Se il materiale e elastoplastico il diagramma tensione normale-dilata-
zione non é piu univoco poiché allo scarico, una volta superata la tensio-
ne di snervamento, viene seguito un diverso percorso elastico lineare. Il
caso piu semplice possibile ¢ quello di un diagramma bilineare, elastico
lineare prima e perfettamente plastico dopo lo snervamento, con ugua-
le limite di snervamento a trazione e compressione (fig. 5.3), utilizzato
per modellare sia gli acciai per cemento armato che quelli per struttu-
re metalliche.” Se in un percorso di carico viene superato il limite di

“Le norme UNI EN 1992-1-1 (2005) e UNI EN 1993-1-1 (2005), prime parti degli euroco-
dici 2 e 3 rispettivamente, al fine di eseguire verifiche agli stati limite permettono I'uso di
diagrammi bilineari per gli acciai per cemento armato e per strutture metalliche rispet-

AC

o

o =E(e-¢p)

Yo

]|

|, €p €e
|

Figura 5.3: Elastoplasticita

snervamento la tensione normale non € piu determinata univocamente
dal valore attuale della dilatazione della fibra longitudinale, ma viene
a dipendere dalla storia della dilatazione stessa precedente I'istante di
tempo attuale. Si noti che risulta possibile scaricare una deformazione
permanente sviluppatasi per il superamento del limite di snervamento
per es. a trazione, scaricando prima e ricaricando poi fino a superare il
limite di snervamento a compressione.

Le dilatazioni elastica €., permanente €, e totale € sono legate dalla
relazione:

€ = € + €p. (3)

Ne consegue la validita della seguente relazione elastica lineare allo
scarico:

o=E(e—¢€p), 4)

relazione che coincide con la (2) nel caso di provino vergine.

tivamente. Il limite di snervamento in tali diagrammi e riferito allo snervamento caratte-
ristico fyk, eventualmente modificato tramite un opportuno coefficiente moltiplicativo
« e opportunamente ridotto tramite un coefficiente di sicurezza ys: 0s = & fyk/ys. Ana-
logamente a qualunque valore caratteristico, lo snervamento caratteristico rappresenta
il livello tensionale al disotto del quale ci si aspetta di trovare al piu il 5% delle tensioni
di snervamento relative a prove di trazione su provini del dato tipo di acciaio.
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Un altro esempio di diagramma elastoplastico puo essere quello ri-
guardante il calcestruzzo compresso che, allo scopo di coglierne la forte
non linearita, puo essere modellato con un tratto parabolico nella par-
te elastica seguito da un tratto perfettamente plastico,® come indicato
in fig. 5.4.

oy

i U=0‘s{1—<1—é)2}

T

__—asse parabola

| |
€5 &

>
€

Figura 5.4: Calcestruzzo compresso

Occorre a questo punto precisare che un diagramma del tipo di quel-
lo riportato in fig. 5.3 risulta valido se sulla sezione retta non agiscono
tensioni tangenziali, ovverossia se sono nulle le azioni taglianti e il mo-
mento torcente. Nel caso cio non sia vero il diagramma ¢ ancora valido
fino al raggiungimento dello snervamento, quindi in fase elastica. 1l
livello tensionale che provoca lo snervamento dipende invece dalla con-
temporanea presenza della tensione normale e di quella tangenziale,
cosi come il comportamento che ne consegue a seguito dello sviluppo
delle deformazioni plastiche. Comunque tale dipendenza ¢ spesso tra-
scurabile quando si tratta di tensioni tangenziali dovute ad un’azione
tagliante, almeno se il valore di questa azione é contenuto.

8La norma UNI EN 1992-1-1 (2005), citata alla nota precedente, al fine di eseguire veri-
fiche agli stati limite permette I'uso per il calcestruzzo compresso di un diagramma del
tipo di quello indicato in fig. 5.4. I livello di snervamento o del calcestruzzo compres-
so, come gia per I'acciaio, e riferito allo snervamento caratteristico fcx, eventualmente
modificato tramite un opportuno coefficiente moltiplicativo « e opportunamente ridotto
tramite un coefficiente di sicurezza yc: 0s = ot fyx/yec.

5.2 Dilatazione delle fibre longitudinali

Allo scopo di implementare una teoria della trave, occorre trasforma-
re il legame costitutivo locale descritto al paragrafo precedente in un
legame costitutivo tra le caratteristiche di sollecitazione e di deforma-
zione della trave. A tal fine occorre innanzitutto utilizzare la cinematica
della trave inflessa descritta in precedenza allo scopo di esprimere la
dilatazione €p della fibra longitudinale passante dal generico punto P
della sezione retta in funzione della dilatazione €, della linea d’asse e
della curvatura k della trave, compito del presente paragrafo. La relazio-
ne cosi ottenuta sara poi inserita nella opportuna equazione costitutiva
locale, per es. la (2) nel caso della elasticita lineare.

Nei paragrafi successivi 'integrazione della tensione normale o e del
suo momento sulla sezione retta permettera infine di ottenere le cercate
equazioni costitutive.

5.2.1 Travi piane ad asse rettilineo

Si considera innanzitutto il caso delle travi ad asse rettilineo. Con
riferimento alla fig. 5.5 siano allora A e A; due sezioni rette della trave
di ascissa z e z + dz rispettivamente e siano O e O; i rispettivi punti
posti sulla linea d’asse. Sia poi A} la posizione dopo la deformazione

dz

D

A Aj
€, dz 0

lP ,’I \lPl cdz \\Pl

/
Figura 5.5: Dilatazione delle fibre longitudinali

della sezione A; a meno del moto rigido di A.

Se O; é la nuova posizione di O;, il segmento OO] rappresenta, a
meno del moto rigido di A e a meno di infinitesimi di ordine superiore
al primo in dz, la tangente in O alla linea d’asse deformata. Il vincolo
di trave inflessa impone alla tangente di essere ortogonale alla sezione
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retta A e quindi di avere la direzione dell’asse z della trave. Se €, € la
dilatazione lineare della linea d’asse risulta allora, a meno di infinitesimi
di ordine superiore al primo in dz:

O] — 01 = €xdze;, ()

dove e, ¢ il versore della direzione normale alla sezione A. Ricordando
che la curvatura k rappresenta la rotazione relativa per unita di linea, la
posizione A] viene dunque individuata, a meno di infinitesimi di ordine
superiore al primo in dz, dal moto rigido che porta A; su A} tramite la
traslazione €, dze; e la rotazione relativa dzk.

Sia ora data una generica fibra longitudinale passante per i punti P e
P; di A e A; rispettivamente e sia P; la posizione di P; dopo la deforma-
zione, ancora a meno del moto rigido di A. Lo spostamento del punto
P; vale quindi:

P — Py =€,dze; + kx (P; — Oy), (6)

a meno di infinitesimi di ordine superiore al primo in dz. Se ora si
tiene conto della evidente identita P, — O; = P — O e che la curvatura k
puo esprimersi per il tramite della curvatura flessionale k; e dell’angolo
unitario di torsione @, la (6) diventa:

P — Py =¢€odze; + ke X (P - 0) + Oe; x (P - 0). (7)

Si consideri ora che, se € ¢ la dilatazione della fibra longitudinale per
P, il vettore P; — P ha modulo dz + € dz, sempre a meno di infinitesimi
di ordine superiore al primo in dz. D’altronde, per l'ipotesi di piccoli
spostamenti, la sua proiezione nella direzione dell’asse della trave ha
approssimativamente lo stesso modulo. Ne consegue che la proiezione
dello spostamento P; — P; nella direzione e, dell’asse della trave vale:

(P —P1)-e;=€dz. (8)

Tenendo allora conto che i primi due addendi nel secondo membro del-
la (7) hanno la direzione di e, mentre il terzo addendo ne ¢ ortogonale,
dividendo per dz e facendo il limite per dz — 0, si ottiene infine la
relazione cercata:

€e; = €pe; + ke X (P — O). 9)

Utilizzando la (9) nella equazione costitutiva elastica lineare (2) si ot-
tiene inoltre la distribuzione della tensione normale o sulla sezione
retta:

oe; = Ecpe, + Eke X (P — O), (10)

dove E ¢ il modulo di Young.

5.2.2 Travi piane ad asse curvo

In L‘JQ A% Q‘aQQAWo ds/ A&Q/A Q\Lﬂ @nﬁi‘vdm@@t
4 c\ﬂtmma M@\Mo AS Qw?o Q'ac;ge
Wa tarv .
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5.3 Legame costitutivo tra forza normale e
dilatazione della linea d’asse
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5.4.2 Appendice (doppio prodotto vettoriale) z ‘
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5.5 Travi omogenee a piccola curvatura
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Geometria delle masse

6.1 Masse distribuite su un’area piana
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Da cio® @\A@j\;e die % [} e,{C}Q»ka ¢(J wasse
PO%QAL o asse di c,.'wwz)f(ia (aw\u o},@iq_@)
aQQm Wl sse owkiens | badicewdre IV\%H{,
%4 Y wn RSSQ»JJ Simma}r(a M‘ama ff&wé A

¢ 68 X wn IS avw,)‘e ,?A G\JU&AMQJJ Simmc,\"(fa.

/ ARSIy siwwiehria
L) aege 4 divde 20acea wn due fa(h N oo At dne s

E MxdA= ——J/quA )
! "

()
i)onlc\uz 86‘ o?{m' \)vvx‘fo F' n A{ JVMQ AX%\’QV\ZEI on %g‘v\o
Xpr dd Y € massa /w’/ Com‘sgxmle il punto aimmelri=

co P// " A” a,vw}m o,bgsz massa ech's}élnzﬁ on szr\a
OPFOS*O . Pi%ulhﬂ qw‘m‘.la‘ :

= +L¢m4p\=o.
\/&Q{L mo\\‘@@a ?fOFﬁWh\= Se Qemgse e LHQ,

Pocﬂ\}\"vm '3 V\O\A'@QQA\A%}L o‘%(ﬁ | b’M\'MfO e\
iV\\UV\o M\iv\vi&/ﬂr’ AB/QQQ, (QPNL @Mf ; OVvoLoRAd

th quQQ,Q (c)f\‘z C\ML Yoetano Q/A pi%ura Snzn fangaf&.
Y ) cWQ WA 7@&/\«0‘\;( M QML x

- bnaenh. sinishra

C - f J&h ralle ra&nh
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onw)rah QJWL A ona re)r’my eu&(w}e MQ/
G pi gm0 comowsmk e o WAL rfwth:
S.,>0 ¢ avnque y = S.,/M =0 .

Quindi | badcekro 5 tova, (!'S?@Ho W' we =, Jdla
M@ c;.(LQQﬂ masse . ch*c\/&‘ qve%"o Aﬂvz \@Q!uz ?Hmﬁ/\m rdh
(BM‘L, i\ B@riceu)rro Q" iﬂ\@(‘no &«Q QQ(O va—?ﬂﬂx-

6.3 Tensore di inerzia

[l va\ko O CQQ F«‘aw, i Qﬂ‘}uw}t ‘rwso& 4\9“{0:
]=J/L{(P—o)-(P@) iy —(P—o)@(P_o)}q’A ,
A

1! beusore di Evblero ; re&% o a/QQg g\regy PuV\}O y
vale

Do,?mw Ywﬂgo& AA eford ) (L&L}Evo ao( un ?ma—

- Jw-om(p_om .

YA

T feusoe diiweia T e eugore dii Eullore
j ehilvisow due CAunpi ?(Luso adi dofiwiti i btk
\ Pw\)(i A& ?im &QQ;L WAQKe

Tahiwg , 4t defivisce mowonko i imerwia 1{»&9&
(\'s‘)ﬁ)f)(\o ad w VW\}O O hiawo ( Jole Fo@o)
G gk scalace

L= j»h (P—0)-(P-©)dA :Lﬁk “dn

A
Ag\/l LAy @4 Ajsh\m’a 4\9& }:wui(? ?w‘}o iax ?oQ_o O‘
balls okl touconale
P-0 = (P-0)+(c-0),
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(;‘gu‘UB :
(P-0)e(P-0) =(P—C)o (P-¢) +(C-0J8(c-0)+

+(P-ca (c=0) +(c-0)8(P-C),
e q\/M(L\\ :

3(0)="4(c)+ M(c-clslc-0)+

+s(C)elc-0)+(c-0)es(C ).

In Pa,(\l\.COQ/AV{Q} e Gt p:; COJ‘V\CI\AMQ i, VM/I}O C o ;\
bMWro C'/c,»i OHK(WUL:

i(o) =4(6)+ M (6-0)s(¢-0),
ik 5(6)=0 .
I Cowfww}[; in on gishomnq actesio or}ma.wagq

O.X/j) (\S\/\,\-‘\;
L
{ o] :{ j % )

[(P—0)®(P—o)]={§}[x yl= E J;q/

XL ,
(P—O)(P—o) = [x j]{ﬂ£ _ xz+jz/
3024-32 0
(P-O)(P-0)L=| , ]

gf Miowe olvmc\/(_.

] JMZJA - fAija’A ]
[11= ,
A}uycl/-\ L/WZAAJ

'

-
i XAMX?AA J;\MXJ dA |
i\

}*WC{A j\/l&jzc“\J

] = fA}k(ch—l—yz)c“\ ,
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6.3.1 Momenti di inerzia AW&QOC((AMQ) ki due sz ¢ On,m}\.
DQ)B WA W}h now or{w,hh wa F{w_o J&QQ 05\‘@/“3%%)@ ARQL (Q/HQ or-'wMe, j/ e x/
MASSe. ec{ A Bidziound j ng P}@Q&&l ’&A X 6

Y y !
d'sind
P
s [
/ pal

dfiwiect  wowio & iwerzia Ml sewn & /

e ((QMO RQ’Q)&SQ * &] oA MQ'QQ gin\%&& (ifyf’e)r}\‘\/&m}ﬁ) o1 Aﬂ&'w&%w Mo C,W\}ﬁ‘p\/a-g
WAGSR m@“(‘)&'@}e Qﬁvwwa )(}ef | q\/aclrﬁoil?ﬁ&\

‘ dd. s{s\w i wassp rfspa/“\@y?x ass X ej Da
dsluza 4ol 'asse W&/bh MQQA dicoing. A Somwy &Q,Q,Q N?;opt Wmasse m\\iP%Vd}e S P

Vi
= d
Jx JAMA A Qee\xs\mum?)&a%xe libte
B j S in %’
Ce ]x 5 indica il wowsiko A weredd o{«g MQP/«‘ dicezious di y/t x/ rn‘QMfWe:
o Miewe vdlhde Lo Lishuze o dicczioux
chossacl ad x4t obviews por': j)7=j/ux//o/A '

A

J— _ N ’ Z .
Lc —jA/u @ StV\oL) A = Jx S'WZM : Doho on C,icjwva carkesiaw Oxaj ,w M ow‘qvo/
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Ggstuwo A.O)ZQ« 3551 o((w\h MWe Q{J“‘(a. Vaj/vbmfp
1 wowauds cw}a%&o Qm(]@xo a R orieiows

o oMo -

wzﬁ\mm
o o ) e ok T, oo
ZUW’&CM OAOM % N X ey , ou % on'wh:
ziows indote do B @ 6 ha

= x ST Sin JA-—- sz
» JAM( )y sinJdA = Ty sin’ .

Se 04 weuone ‘)OS?Cecl,a on asse dy «;imvneh{a q’lwcbe
OLQ“WQ 1.Q momwh) cwh(puao r{SFeHo &@ )8932 ({/«
%‘vvxm&(i:l e Q(J un qvaﬂunqw 53¢ avrmh ()A cL‘(eu'ome/

dRa simmetria o an,Qo.

Ple P! Siwwthic ;
P =P’
7 =

(%)= ()

Ll&fﬁ’bim M ﬁ\'wwﬂ}r(a

Tofal sia Y o ase di simmelria 3 area piana
A ¢ sia x undse avente 03 diezowe di Gmmelria e
5 owiderino ) due are A e AT i wi €'ara A
o Aivisa &aw‘a%ej. Poicher ad oo[fw Pvm}o P/JJ A/
corr(g?owcla 1 Pw\\*o simmelrico P &vw)\‘z shessa massa ,
ua«/a«QL Liskanza on se3mo dallasse © o ditanze o
#no oWoc)ra Jal ' asse \ risulta
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da wi gL immediatamenke dhe Iz:):O.

Cio™ preatso, Ue @?\;(esm\’aa'w( ol nouaonko &
neza PoQa& Jo e o towsor: & inerzia ] e
di Elbo %) inon sidna di cifecwento carlesian

ar&o%p\wp,o. Oxj divenkion :

]O:Jac""J]/
[L —Lﬁ}

1]- :
1= |, 5
Jj L‘y
[ﬂz Ly T )

Cbx/e i M[ c\i ez A L e Iﬂ e il mpm.dm}o
cw)rr‘.yvo@p ]77 Souo (@R ivi 3%4 s @Mcbw}«' ,
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6.3.2 Formule di trasposizione (o del trasporto)

Nobi i womadi d'inersia Jx, s Jyo 2 momento
cw)r((cu%o Irojo clativi ad owa cona G 2oy, U as
Eariwwh.‘c), cow\?mwdr( L Yemsoe di Eubero Q(G),
e PO%{E.'ADL determinare 3524 St momen Ty Jy @
Lj ok vamente ad wa cowfa di asi Ox:} @(@QQQ.QA' M
P(Q&MQ) Mm. CU& tougorR 4, EUQMQD(O).
A \351 vauz basta mePere in (Dm?omwwh' 0a refavionrs

i(o): J(6)+ M (6-0)a(c-0).
%T It
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Poiche
X¢
MG#O)J i &c §’
2
[(c-0)e(-0)] = [ N Ii”"],
| X le I

dove. X, e Y, sono QL Coof(Jw\mB}l O](LQ bariMro M,Q
%{%\W»WA Now Ba(iaakhico O%y, r(squ :

J-y I Ijo Tx_oj‘, 1(} I(ryc_
+ M e
Ix‘] Jz Txojo Jx, XY, Yo
S OH&M%OV\D o QO. QO(W\MQQ, AA Hél%?o%fa{cw\e per
‘. MW{ M inerzia o ow)ﬁi&»ap:

Ix: Jxo+ mvi
=Ty, M

¥

y B J—"099+ mxo\jc—

Da qvmﬁ PorvvaL 2 Qi dowke che i on Rascio di reke
far@@&& 1 winime mowpudo & muza o me\%
al asse. bacediio s nd caso i sistoa de
Masst \)ofn‘hm.

Sommando & due Pormle & msregfa'm rdlahive
5 wmonati &4 inerza o oftiene Lo ool & \‘@g‘})%{z

oM Puu‘Q movv\!zm}o Fop/ul(& '
:Io = JG-‘— {T\/)(’CZ’ ’

Aow ‘Q,Zzzié o8 \jé 'S iQ qv@&ah MQ& c\u‘c}mm cM
\;unh O dal baccouwkre € dove 57 ¢ tewdo combo che

JO:IQC+Jy e IG:IQ*'I% .
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6.3.3 Raggi di inerzia

Un W\OMZMXQAA. iz a Jx , valutahs {i@()d‘)h ad un
W:@ ase 2, ha QU dimousiows & vns wassa
pu vad Q»:v\ahvm oA quai@k. S Qo S (L‘V\‘ck ‘)u Ua
masa Yoldl e o eshae Q/a (ékL‘cz qva(lm}a o offeue
ona quantiR> om ad wa @malquzg che F(m& L
nome AA __@696{0 AJ( mefzd (F&/J}\\ro gQ,Q‘&%Q%):

gl %{%vu'y:c&\o Foico di ra%jo & inerma f, Ja‘o‘ue@o
AX djS\Y@wza_ oiaQ,Q\ B X 4 cur ollrre @mem Ua
wossa Yol I\ per Mewore U chesso momenke di jnerzia
ﬁsv»ﬁo 0 lasse e .

Dividondo £y dve porNWQL Eh Has]»siu‘om atine 4;
mmMi A merza \7@( «% MASIA TaY&Qﬂ i oHeﬂaomo 0
&MQ;)%))«&L por'vva,Q di {'{ngoqi zone pe o r a%{ dr inefzias

jx= }711,_‘_ \j;
f‘l_ )ﬂ* I}

6.4 Direzioni e momenti principali di inerzia
Come grd detto, dato un Fensore Aow'o A, v em
adoveliore ¢ A ' sssocialo actovaloce se
Av =AU .
Ce U & wm autovettoce & A ascocialo Q'Qﬂ\&vb)\/Q;’

Docw A allora v < on addoveltore h A wsocials
a A per a«afw‘ gaa&}m ot

Al) =afpv)=a(Av)=A(xv)-
&ch\"\ ¢ U @ on au}ovwﬁore, l‘uH{ \ VQ/HQ{‘; &\/Wh

La Yessa diezione sono aulovettori avents £o stesso auto=
valore. La diceeione di on actoveltore o debta dipe=

ol caso del temsore i inecwig i U diceoiom princ=
YGQX son9 Jetle F(inu'f)qg’.} & inefzia .
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6.4.1 Equazione caratteristica e proprieta delle
direzioni principali

La ricerca dﬂg@» ahovettori ¢ &%Q{ skovddor ?uo\
Qsz?fvi 16 an'\/wdo :
Jv-AIvu =0

= 7
Q woe

(J-A1)v =0 -
In comvomr\\r( W un g{ﬁw\a JA (i?u(mem}o OJCj carte-

siano ortogonale sz (‘Q,Qé\u'one ol gefive ¢

]x,— >\ - Ixxj U'x O

~Jay Iy A | Y 0
A?Sl\'nc\ml\ vi Sidvo @oDMa‘ovx( v #0 dove esgere :
Ix,— ,\ - Xxj
det =0 .
Ty A

Svi Quﬂmmlp 5 offione €' guamone detecwinateice dng&

&d‘Yov&Qof{,c{e‘c\‘a _e,_(iuau‘ov\z cacalrecishica:

A= (e#g)A+ (R3-3y) =0

Inc\/\'w\nao Con ]g e (on J’l & f&AXO{ dﬂm\@iuaub\w

CA(aW/ri%\{c/o\, aoulta

] Jx+J—j 1 Z /4
Jf = T + Z /V(LC—I’) + 4J;]

1)
Gi woti che R radie W'e?ugw'm caabtecickica gono
Wz\)& (&QDX, 2d (m“ra Song &/\c\le (L'%th §QQV° CLU&
N 81a
Ixzjj N ny =0 .
St quedo @l easo cisvlfa
1=51,

e \—uk\f\\ i ve\%o({ AQ,Q P{wo Sono Qu}oveprori .J%Soo«‘a}{ é&z
»Q)uvubé] (acL‘CQ ()owia Jx .

Q{ QvP?om?fg od L\AQ -Q‘L (QLCA‘ J—g e J’l 51ano OL'=
s‘ﬁn\‘a, e sidvo § e (L due & e ziows fnna{?&a 5=

cale @ B e §y r.‘gPeH{vammh. Se 25 ¢ un versore
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AQ/QQQ diretions $ e Q’L da dicezione /l / mun'a/
tonondo comfo dda simmeleia di J

e-ley)=e-(Te,) - e (o) - (i &
= (3, 3y) &gy =0 -

Duuqv@, ce Ig %I‘] @Woﬁ _@; e _@,)/ sone ofbann&pj.

Tuhhe L direwow Frn‘nu‘fm@; assouajre 3 J’l J@vovm
Avnque eS%e (e orhaowa?) 2 Fubhe Q:z direziow Fr{ wc{FaD,(
élssocj&\'e d Xg 13 qwg}‘o imPfQA‘ca C]Ao. Q%is}o\no CLVQSO/QQ
AA(QZ(OWC EL {l F{inb«“?&k M}oaﬂnaﬁf ve Loe. EN
qu\‘nc\g i)o%'\o(ﬁﬁ saax‘em on sistewd du r.‘?y.‘mxm}‘o

caﬁ%@{wo or}ogoné&q Og(L [J({nc{t?a«QkA/{ ne&ug .
Porche™ risulta -

g’%'lgg =J§
@%'lng:LL ,
&-Jey, =0

Q4 r&w&w\&ﬁw Fn‘na‘raQL di ;[ diventa :

J= .
Oy

Gl sdevalo I e 3y hamme dunque signi ealo d;
W\W{ & inecus (\‘s‘;e}h) aj/QA asn P(mo(\)ah § e fl

2 Sono dohi momeuk: ?r.‘ndfaﬁ( & inezda. T wo=
W\QJ\A}O M(igdao (u"g?ﬁﬂ'o be asst F(\'nd[?&&«' ¢ inve®
awllo. Vicewrsa, se dve am or%faana—Q( X 2y son0
%aQA‘ e Xxj =0 amg/.; T e j U fn‘nu'?a,ox cL
merzma. Tnfalh se If’j =0 clwvz 0550 :

— € 123 =0,

Ciog» Igj dove essece arham@QL &QQ’&G%Q z,
Qqumé\x deve avere f/d c\A’(e?xw\L A)@Q,Q\asgzj :

I—e-:f ZAgJ7

g qu"VGQMh a dice che y,e qu(nfh’ ancle
Q'age;c x ar\‘oami&.z, a bE o WEA(XP&Q& oh inefzd .



Prof.Daniele Zaccaria

SdC Parte II — 23 settembre 2007

Capitolo 6. Geometria delle masse 94

Gi o\ ra&a\ visto ole e Y 2 on ase di simmeleia
Joa T,y =0, dove €'ae 2 hi ba diceviow di
smmer(ia. G fa Simmelia & o(}oaows)gz , 8J2A A
2 ey Sow orhfaowapx ¢ quindi Sono anche. printi=
?aﬁx & neeid.

6.4.2 Relazione tra tensore di inerzia e tensore di
Eulero

\\‘Ql %{%\qu,él OEIL Y(MGVSQL de ineczea |l Fansore (L
EUQUQ 3 rawrwwk 3 ﬂaﬂ)ﬂ Pocma cL« wa@& Sﬂggvenb:

3:[“
BRI

&JQS\O %1‘06\:\'{9{04 cha. t e % cows di emown V({wu'?ﬂzg(
u _3_ 3%90(&*& FYRRVEY (T ?(;W‘F@D; I’L e Xz r.‘g‘mﬂ-fvg=
W\QMXQ— :

_Qggzjmgg; l@_mzjg_p:rb.

Cia lora R-]E Ua cotavions ds 90° el \>iav\o n Senso
z%\\'ub(‘&(f{), R,{w“& :

(B;r é EE)—% = _%TL{(Q QO = I; _%gq/: I; &,

3 L

e &V\&QO%SQ W\QM}Q. :

owefo5n a i M@Or[J [ _R_TT[-)QBT{ Cm‘na‘c[omo fyo,‘cjm\
2

\/la/vw\o ‘Zfz« S’\’Q‘%\\ QVh)w,HM; '3 QVhDVQ/QO{\‘ &3500(3}\‘:
Porche® QV?QA(AW\AO dve volte 4 chavious di 0° o
OH‘:M QU@WA & 180° che @Mu‘iz o Q|0Fr09¥3
W':J%}(b\:

RrRr=-1, RyRr=-1

v H’a afnc\/\z :

|

<y
I
|70
N
[ame
o
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6.4.3 Calcolo delle direzioni principali

Come dotlo, oe L=0 tethe Qe d;eziow def.
Plano oo ?({nc{FG&A'. Ge ]é#&l < ij =0 &
di (eziow Vrinu’fa&‘ Sowo (inJwL A«QB/QA &% 2 ey,

Reskano dadete comare @ diceviow Frmc{?a,pi aed caso
sia 7y ¢ Ixy?éo' Ce o = Ql&wg?@ an
whividea La dieciong P(iwifaQJL Z (fc,Pz)fk o Vasse
P veltore du Mo\w)n [ 1 lan olg]T

&y

ARV éW}OVQ/H\QrQ . gl \/\/& ANV\TVQ,f

=0
Fan olg

Poich i MMMM e dw coeiaf):'a@uj‘f et nu%/
o o)f*w%w dve egugzions ineanmuke dipeudauki,
Aaq% P(im &QQA ?an,{ o1 c(u{wce:

Je—J;
Jey

A\K&QQW}Q Gy °HI'QAUL 4} \/@ng C(A' fan O(I :

Sx—t]'g —J—xj

= Jxy J}_Ji

Fan olg =

](_Iq/
s

e 0! 3«'\3?& O((L \‘m(hm‘c{,ua,r,‘gpeﬁh a x, £a
c&h{v‘w& Fﬂ'vxu‘(:&é (L

Fan O('l:

/
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6.4.4 Formule di rotazione

Siano QE(L 2 Oxj F\‘SP@HE\/QNQM}Q | sistowa
g)(mu‘YngL e un queio sishug & ciferimento,
aicambs &k et O. NoYi i moment: ?(\nu(mﬁ« \[
¢ J 3 Q\a/v\%oQo oL e 0\a%e x formg cow«Q’c’??Q
Z, ‘)o%\ ivo s anliocacia, s v%bwo deferminare  mo=

meuki i inereig Jx e ly < L moments cenlri ﬁ/gp “&j'

A %’Qg}o SCO? ) Sid R 24 (ofdwone che ruot‘a 8/@

as5¢ Fr\nuf'ﬂ& VW/&?,« I X e j/ dA CQ\MWY\}‘I V)@Q
629\‘%2 OE'L :

P\ cos el —35in ol
n= ;
s ol cos &

e siricordi che ‘Q‘LCQWU?M d I MQ éplg}\w OJCj
Con’LOlAOV)o Com QQMW JA RTJ R nLQ 31$¥’2—

wd Fhﬂ()\f&l .

A *L,J —60‘50( sined. ]3 O [l —sing
—I"j Jj =—SinoL oS ol O I’L sinok. €05 o, )

Si OHQX\%Q!\Q o5t QQ Qorww—Ql AA (thlL(OV\Q/"
j ].;c = I;coezo(+Jtsmzo(
]j = J; smzo( + J}Lcogzoﬁ
J’“j = (J:? —J,l) sin o cos ol

Dividendo le prime due per la massa totale I\I\ si ottengono
le formule di rotazione per i raggi di inerzia:

2
/xz = /;Zcogzx + /fL S\'Y\zo(

} fyzz /):sm?‘oé Jr/q‘zco%ZOL
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6.4.5 Circonferenza di Mohr

Ad NX\M cisowa di ifecimamo Oﬁcj coukrato in O
cOr(Is‘)O«AAomo | wowauhi i inereia Jeelye | momento
Cw}fi%%o. O%\«wno & talli gictos ¢ ndividvate oniyo=
campuke dall! aw\%opo & che Qase x forma on 0! asse
% dell cishua ?ri\(\c/{?’aQﬁ 0. Rigo{\aw\io W q6cissd
| anp(fL ]x . In orc\;vna\‘a | anpm Xxﬂ n wa oH)orh/ng
SC@Q/Q/ aQ vaiare & o i othieme wng cocva che (8ppre=
gwka in un pramo deito plamo d; Mo\'\f, QQ F(ofnﬁa\
ezl A aistewa di masse ris‘»ﬁo W rotte dof
Fascio dn ¢os¥€?rv\o O.

S o ingerisono Q@%Mwﬂ Lormle hi%owowj“r(a\ae:

2, 1 +Co6 2L
cos prod
2
‘ 1 —c082x
SIV\ZDQ = T
. sin 2ol
gsin ol (oS = 7

n«QQsL Q(wiQi . roha‘m, & ottione

Je +1], —
3 'L+I§J'L

L= 5 5 ¢S 2

vamlo , Gonzg Pué\;h & BM.‘QCH‘, die s fg>],L

Sy Qomaa:
Iz-1 Te+J
R, = E_Z_WJ c = fz 1 .
Nl CW\G%NQ:
]x: C—\—(R,CoSZ"Q
Isz 0 cin 2¢ ’

che raﬁepmw)rano e 2quawow mw‘Jr{&\m d vna cir=
(pv\vuemw di ra%xo (QJ « di codvo (070), deMra
cronferuza i Molr. Lo inhersecion dda cironfe-
romza on L' asse AJ?,Q,QQ ascisse individuano i Punh e 0]
@(CG?W\M{ 9'(62” S Q(\‘m‘P&Q{  Na qsvlta dhe ]g %
],\_rgwra«m}wa 2" vno il massimo ¢ €7 albo i{ niwimo
womito & nefza nel lascio di 3@}@5“0 O .
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JLE

G Qlase 2 o wmdividugle da om am%oQo oL Couprese
m/m ] ;MWQJZO (O, —E—’— %QA cor({g?omle un ?W\J'o x
Qu«Q,Qa u‘r@m?@rww Pos‘ro dallla Farﬁa Fosi}.'va JO,QQQ
odinaie ¢ individvalo c\@oﬁ'owaoﬁo du . No ciclbs
che ?uv&u' sla ciconferenza  formano Q/V\%QQA
dow\' @ U vesso Cov\(,afC)Q r{steHo Q%QA' q’m'aoz che for=
mavo el ?\'wo Wl wase 32“ Assi CO(((Q?(MAQM}; )
Llase & un sistowa Oxy 2 'nds duabo =
80Q0 oL+—TZf, se ol individug £ \ase 2. Mo riskta
che ?uv&; X ey o ofraw\pe(ww Pocmamo wn
waapQO di T radianhi , Giox> Somo oP\)o%Y( in diawelro.
ONAR ?(0\)(:6\“&\ pacmelte di costruire 0 cicconlferenzd
4 Y@A((Q dai mowsh & inerzia Teely e dal wowsubo
cmh.‘cﬁfap Jxﬂ bakivi ad on 3%@((@ gfs*@m& O;mj.
Tnlabti il Qm‘ro 2 & individeglo dolla Gppia

(1, M) moufre | \M\}o Yy dalla oppid ﬁj,-—}u)}.
Ungmdo | due. Puv\}.‘ o oMisa on dAgmelro , U svaintes
serions om0 ase dodl goeige devermina i cukio @ -
Bine 0V invergzone i cioonferera on U ase dly aseise
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A ﬂ (l mdividva | M( ‘e fL com'%FwaJ‘ ) &%A ) r(.‘nu'[)ag«‘.
Tenondo ‘Jo( oo cle b olrwon nd pramo dele wasse
Sou9 s in segme. ¢ pan ol wets di quaﬁ()}, n?&a
pimo & Mohr , 0 POSS{‘O{QQ ndividvae Lo direziowt

“ x Qrimp&( % e fL a Qar\ire dagh a x < y
o(g > DQ,QQA ci(CsmerOMZJ St OH{M MOHF’L clf)o,:
]:c’] 2 b
5 R= B 5
)
B Tx 'f'.rj
= =

¢ 61 FFO\'}QM%W\O i W\om@/l}[ P{\‘nu'?aﬂ( d[ melzid :

N
E S‘“’“\)m \alla circonfeona ai ottiene whine che :
Y
faw 2°<° - ]; _]]‘ /

AOV@ o indica uno qv&QQ\'aS\' des dve &wao!& che indi=
\/'ud,uamo & &ir(?,ulow' P(I-V\(A‘\)@DA\ OL el d.
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Capitolo 7

Assl coniugati

L equau'ouﬁ CO%}[“\/}{VJ che QQﬁQ movvao P&HM@
¢ corvaltura F@ZQ@\'(M,&O}Z :

M=Tke , (1)

iehihisee und Com'S{)OMAQMZJ tra Qa ditezione di _KF

3 qu&a di M owvverssia et iluisce una cpm‘g?mclwza
bra 0! agse momenko m, avode 04 dicezioe dd M,
e L' dsse nekro , avete Q1 dicgiot & K¢ Poiche
Kt e 1 vetore della rohauioue lativa y U4 otavion
r&a\ivg A@QQA SeUMWR Jvvienl gHomo @Pﬁ\dssa neulro ¢
ne risulta che Jo fibre Qoy\aﬁuc[m&; individvde da
tole asse hawno dilatauone nully, il che BA‘ud;ﬂ{m
i\ nowme & ase newte. Gi feng.a anche confo che
ddla reQ@a‘ouQ c=£E¢ omsYue che I&Jnao 2lase
nevtto i anmulla anche {a tensione mOKW\aQQ,/ P(orn‘eh\

SdC Parte II — 23 settembre 2007

£t ey =0

—e""gs =O

‘/&S& & MLQQDM,

) /
N
500 ¢ Rzious \e

C\/\Q Rornisce il %(84\/\"\—{03}0 ahahico d@oﬁ'assz neuho.
¢ pide of\Yoamn&D!L AV ase nevkro ¢ detho fﬂ“_i.d_‘;
M e £a gua inkerse zione F con i pidno dobla
sezione & dedTo mclx PMessione . ! \)f&mo otho=
%o/né&l A 4558 womado © inve detto pidno A, ool =

QM‘}aa'ovuL 0 Qa Gud {v&ugz zZione 5 (o EQ Fl‘éwo Aﬂﬂza

RUMe re,\)fa e JQ/HO asse AA goﬂ)lc{}au'owe .

101
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S?QMO €wm) € ,2,, _@ﬁ { versori C)?QQ,Q di evow
(LQB)?A % momento ) d go%ﬁu‘me ) nevto & ds
{ Qasione ({sFavaAW\Q)A\'Q. L' equanione coshitutiva ‘)uo\

Auv\qvt SLOVYUST ¢
MQM:K‘FJ?\A/ (2>

dve ™M e Ky smo CW\)W' i M <K
(fSYQ,\\'O ai vesori 2, € €, - Soon et on &= prin=
c(f'aQﬂ & inerza , SP,Qo(él m e n Co.‘wu'aIOﬂo ¢ 0'asse
L sollocitazionn 5 & or}ooGOv\@QL an o e\qum&,{
F{mu‘fa& b oinerwd. Ricordiamo che 5 ¢ n sowo

P(.‘v\d{?&o/«' se @ §0Q0 6¢ sono ortogonali e:

1,=0 . (3
Si wm%\“rm\ MQ Sdﬁ/\/i‘fo c\he Da ¢ QQ/Ju’ov\e, (3) e azz
V\MQQQ« ;) OWefosi] che valk anche n?Q case inwi N non &

Er\‘v\u'fGQl clA inefua. Due 4% c"wQ SOCMA?J?&MO &)

(q,OAz(om (?s) sono deth assi meééi .

7.1 Relazione tra asse neutro e asse di
sollecitazione

Dﬂé FdZ/alu'OV\Q (Z), teugmd o onto che:

l: _R_%QEZT ’ (4)

O\WQ _)i ' il h’MQO(Q CL Eu-&/o e B_Tzr e/ﬂ

ro}az{w\z antioracia th am?\‘ezw 700, Sl OHI’@M :

M (Re ew) = ke DRy en) - @
Vorche B_%’ €,= € & \Aa. infline :
Mg =K ﬁ_(ﬂ% &) (¢)

Da}o Q)QQSL nzuho, oy oH\‘em &uno\ua Q& clirea'om
AQQQ‘&%A«{ so%&u‘ba‘ome Fr@nd@mc{o QQ AA’reu‘wo, o=
%ogpv\f&l &QQ‘&SSQ v\euho ¢ \'f'c:ngO{‘MQMAO'Q@ kr&w‘fa EQ
%QA/\%OM AA EUQMO.

Sia aQQora clah ong Af(ej/{ovxe n n& Pf&no 2
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4 /eS

jA s

1=

O A

€x
—>

"
[
S

514 j Qﬂ A/imz{cme, orbaon&Q@, Noﬁ\ Qis}ma CQ(\'@:
Sidmo or¥oaov\azpi ODC] , lon =1, (.‘gu\h :

5@;}5 =

= L—j Iz 1 ];C

Se J,, = 0, I’asse s coincide con I’asse y, ovverossia o = /2. Se
invece Jy, # 0, I'inclinazione « della retta s che corrisponde in tal

modo a n vale:

Jx
tang = —.
Xy

Si vuole ora verificare che il problema precedente ¢ equivalente a

(8)

determinare la direzione dell’asse s in modo tale che sia J,;, = 0. Se

Jyy = 0, con x coincidente con n, allora n € principale di inerzia € s Ins =

coincide con y. Sia allora J,, # 0. Poiche:

(7-) a clél\o c\r\Q :
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I, T
sinol. s ol banol

(10)

Ponendo J,; = 0 siriottiene la (8), come volevasi dimostrare.

E evidente da questa formulazione del problema che se s & coniu-
gato di n, allora n ¢ coniugato di s, cioe la relazione ¢ reciproca.

Si noti che se la retta n ¢ baricentrica allora le rette coniugate della
retta n individuano un fascio di rette parallele. Infatti sia n una retta
baricentrica ¢ s la coniugata di n per G. Sia poi O" un punto di n e si
considerino i due sistemi ortogonali Gxy e O'x’y’ con gli assi x e x’
coincidenti con n. Dette o ¢ o’ le inclinazioni di s e s’ rispetto ad n,
con s’ retta coniugata di n per O', risulta:

Jy Jy ,
tany = — = =tanqa’,
Joy Ty
come volevasi dimostrare.
Ay s Ay S
o o G o
x=x'=n

7.2 Assi coniugati nel riferimento principale

Sia ord OEQ \ ({P@{(m%ko {D(fv\u'f@Qﬁ d ines 4.
{0 h’MQorQ cL« EVQQfO Si (&Ffr%@/n\“a n porma AX&%OW&«@
mandce il versore J@QQ'agsaj , orhapnan ad 35e

V\wk(o (\,lﬁQ Coyv\()onm\ti :

(— Sinol.

gj :i ool .
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te, sussiste l'uguaglianza trigonometrica:

1
tem([B— g): — o3 ,

Risulta q\u'v\oL{ :

J’L Q |]-5Mm& —]qsr‘no(
gy = | ~ =
a =J O J; coSA Ty coSA 4
[3_5
2
p
¢ e cousegue : tan (-3)
1
T J}]. 500 o j'L
tan | pP— 5 | = = = fan
( z ) J;m%o( Ig o
-tan p
T‘LSMK [3 _g
g \
_/ ___rl é)_ €y
N bt
2
lyess ! Ne consegue infine la relazione:
‘ N

M g
>3 t&ﬂ%t&ﬂﬂ—-i:—%—.

Come puo essere facilmente verificato dallo schema seguen- CLQ\)(A WQ/J 2ol Ai COw(uz{o .
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7.3 Sistema di riferimento coniugato

Dati due assi baricentrici coniugati n e s, non necessaria-
mente principali, si consideri il sistema di riferimento car-
tesiano Gns in generale obliquo. Ci si propone nel seguito
di rappresentare il tensore di Eulero J utilizzando come ba-
se di vettori i versori e, e e; dei due assi coniugati, base
in generale non ortonormale. A tale scopo, si dara innan-
zitutto una breve introduzione, limitata al caso piano, della
rappresentazione dei vettori in una base non ortonormale.

7.3.1 Sistema di riferimento obliquo

In on qic}ma & r;Pe({memh) okQA?Ua Gns o
qu'&wqun vellore puo® Sowporsy 10 3 souw
L e veNeri Far&QﬂQ} % 35 coor(L'w}f ob@-‘?u.‘.
Le WPWI V'e U (chﬂ M& csu@@@o Feusorialy

Q\QOO\SVL\U(L\»& i»\(\ica(z on Z/QA M(LICA' FOQH %uprof:
WL) , Sone Cl.G,H‘L (g\_xtro\«%\"; Cow}rovar(QMh!
v=U"¢,+V% .

E' evidmfe che in %&Q cdso ?(oJoH[ gcaQar{ v.<,

e ’k_f gs non pofyu‘gcov\o Qe ©MW Fov\&/&{ coerro vari amh’}

come inve@ Guctede ge Pa base e orh:vworma,QQ. O ctorre
S
8%20(& intredurre LA Slicowla })ggg _e_r: € (cou

%/Qj {v\Auioi &Q& farfe Sul)en'om,) Clﬂ/Hﬁ _@L
iw_a_Q_i e ctﬁrf\'vui}a ‘30&9&&0:
1 %e l-———d'

ob = [ § = L
€ gl () se l?éd 2=

G ha infaby

Ve = (v, rute ) e ="

- = = )

s

U-e’ = (e, +Ue ) e = U”

D&Q.Qél Ae?fm’u‘me (Li base c\anQ conge?ru&;
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1
Go-e" =1 N o = e, - en )
¢ e =1 /= _654-@
¢ in&me
"= Em s_ e

eén 0 ETEg

LQ CO\M,‘)W; (ou)’(omiew}{ CL v o oH
Avnqvq mom{g%'mo QcazQAmww\l | v’eHor:\%QW\o
‘yd \ \/Moﬁ' M’A 1)39‘2 C’N&«QQ, gl‘ OHIFQU& ?(/ML{J:

/U/n: _Q' Qm ,U’g_: g' Qf

_eﬂ'fm / eg'gﬂ

Queke dve dlazon 5 ggush b W9 B,QO\MOJL{{CWQ,

ssservando che V. e, ﬂarm‘s& Qa F(o{ea'owz c{;
U QUQQ}(]S% m ) F{O{QZ{M N dA‘rQZ{M Fc'lfa 3

;QQ‘assx s ¢ M&Q03We V. ¢ fornisee Y

proiezione di v el lasse p ) Proteziout MMJ c{irﬁn'ww,
Il ace n . P oMeygre thmfom}f cercake
basts pei dividere per i cosews diretfori M} :maoQa
ta 8/@4 o N em ¢ rn'sFeHivM i@ﬁ?‘&«gg@o
ba ok assi s e [

Si V\oti JUL/ C\,UGQAM?AA,}\!L/ un c{anunque/
vertore U puo’ q(‘,omu‘)o{s{ MQQJLJVQ direzconi
adividuake ol base dualle .
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U=y, "+ ¢

In \'QQ»C'&O W uiw\} di U gowo o(.a}JFe,(omfo—
vxsz»\)t Covama»w\h (00( mchcd‘e CO‘\K?/QA H/\CIACA W baS€0)
QAC,\/”

s=(ve

IS
I(b

o
U= (Une g% ) gs = U

lfQ

7.3.2 Rappresentazione del tensore di Eulero

Sia A una generica sezione retta e siano S ed n le coordinate
del generico punto P della sezione. Allora si ha:

P-G = ne,+se,,

'3 (fSuwa:

J - fE(P—G)@@-G)JA -

UEV\ olﬁ\)e ®¢ +(JESZdA)_€5®Q_§ +
A A

—l—( EST\CJA> €s®_€n+gn®‘e‘9> '

Po{c\u\ %)A RIS QJ N Souo Comug&"f (\'gv\\'a

lsn:j\ESM“\ :O;
A
2 ﬂv[v\(&/\'I
Y= T, csen+ ], 6598

c{ov’i ]-n L ]S Gowo iv\,\w{ A‘ s zd (QQS\VVf
aﬁb‘ s N ed 5 ric)FeH"vMe, caﬁcp&}{ v&Q/u}&N\AoQa

A;iekauza &n’%y QQ c\,(reu"ouu‘ @Mvga\'&:
jn:S'AES%JA , L:JEV)ZC/A
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E PaaQﬂ vu{ﬁfcam cie il Fousore j a inverSo AQQ 7.4 Ellisse centrale di inerzia (o ellisse di

m&orq di E\/QMO 1 . f&ﬂ’@swh—v&m pofma : Culmann)

Ci si propone ora di determinare, se esiste, una curva pia-

j ! = i @”@ en + i— es@ 69 na regolare che racchiuda in sé le proprieta di coniugio e

- J_; n " inerziali delle rette baricentriche. Sia allora data una cur-

i va regolare nel piano della sezione retta i cui punti siano

In p d H' : individuati da un’ascissa curvilinea 7. Si noti innanzitutto

che un punto P della curva determina due direzioni, quelle

ﬂ ( 3_1 U > = ij <j—1 <U” en + u’3€9> — dei vettori P — G e dP/dr, rispettivamente vettore posizione
— \= 7 - - - del punto P rispetto al baricentro G e vettore tangente alla
" p curva in P. Affinché le rette baricentriche s e n, aventi le
= ﬁ (—— 6“—\— v eg ) = direzioni dei vettori P — G e dP/dr rispettivamente, siano

- I5 o \].m - coniugate occorre che:

&=L _ I
S_EZ(P—G> oc ;‘Z
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—
dove il simbolo o indica “proporzionale a” ¢ ):) 2

L1 Ve [Go &Q,Q hMﬁOfe di Ew&(‘o N/P/A'}\\/o ﬂQ
bg{i Mro . Ne consegue:

Refp s o H7'dP,
Rr(P-¢) —jol“; (1)

e infine:

(P-G)- 2—12{{ =0, 2)

poiché ( P—( ) eilsuo ruotato di 90° sono ortogonali.

-1
Per la simmetria di fj si ha anche:

C/P =1 =
- I(P6=0. G)

Sommando le (2) e (3) si ottiene allora:

j/;{ww—)» _”J_"(P—G)}:O, @

¢ infine;

(P-6) ¥ (P=G) = < 9

dove c ¢ una costante. Si ¢ cosi ottenuta una famiglia di curve
soddisfacenti la proprieta di coniugio richiesta .

Allo scopo di imporre che la curva cercata rappresenti anche
le proprieta inerziali degli assi baricentrici, si valuti il modulo
del vettore posizione P — G, eseguendo i calcoli nel sistema

coniugato Gns. Tenuto conto che in tale sistema risulta:

P—G=|P-Cle,, (6)

si ottiene:

Q_.1<F—G>——- |PJC'| QS, )

e infine:
PGl
_1 —
(P-6)- (-G ) = — (®)
Dalle (5) e (8) si ha quindi:
P-6I° = cJ, . ©

Se della famiglia di curve (5) si sceglie quella che si ottiene
ponendo:

C = — (10)

risulta quindi:

P-Gl=J . (11)
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> : .
L'equazione:

W (e-6) V(p-6)=1, @

individua un’ellisse detta ellisse principale di inerzia o ellisse
di Culmann.

Infatti, in Wf uLQ Qi%\w Yn\ku‘fa,QL Gxy

{.'gu“-f) :

I7]=

1/J'y O x
_G) =
o .|’ -6 y
e £legugeionk (12) diveng
1/j O |Ix
[x y | Oy%i - 1. 1

y

Porche® WL/]yzﬂ/f; e /VI/I,C=1//XZ oi othewr infie:

|
+

X yt
/yL x?.
T saions raff&swh Q\@ivazim di ow @%‘ssc,

=1 . (14)

Y
du ba 7\/&%‘ Seamsi i ek /y Q,m;g lase x ¢ I

Q,w\xag Q | &e ¥ inaccordo conla (11).

7.4.1 Proprieta dell’ellisse centrale di inerzia

Riassumiamo nel seguito le due proprieta fondamentali del-
Iellisse centrale di inerzia.

Proprieta delle tangenti.

LA Aue,am n, co\w(r;)‘a (Lt Uwa (@\)ﬁ s dw M}MQQC/J
Q\Q/QQA'% WA va\}f P e @/ ' por\/\i\a MQL
Wl a/&Q)IQPJSS& A Pw\}» Pe Q (c\uz/ per

la simmetria dell’ellisse rispetto ai propri assi, $ouve P;;QQ—

MJL Pra Q9!o )
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7.4.2 Esercizio: dimostrazione algebrica della
proprieta dei semidiametri

Gia 6w e bacokio wdhwah di o rispe e
ol ae pinipalh b inecia . Gia poi 1 Q'ae
puivgalo di 5. S o X iBliwaviow di 1
ispelle M ase 2 ke quali Lo fumoba di Guivgio:

. s . . qs . L
Proprieta dei semidiametri. Fan & Ean P’ A
= r .
Il generico semidiametro dell’ellisse, individuato dal generico é
punto P, ha quale valore il raggio di inerzia Pn relativo all’asse
n coniugato dell’asse s contenente il semidiametro, raggio di Qﬁ ] \ | \ " \
. . {

inerzia calcolato con distanze valutate nella direzione s. fartice “w G oo Q\VQMA"O" Sum e S N
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eaﬁ,mw)o & Qvnﬁf\/\um J cadolato con digtonze
v&Qu}&*‘t MQQA di(e,zione Qow[uaélh S, G M&Avic{ua {1
pouke P i workinake (ﬁ]cosdj f sinel ).

Voaz‘é}w) W@%\(ACQ c\\sL P G hom %UQ/Q!G/QQ«‘QSQ Gbl}/@(,)ﬂ
cb‘ imuu‘é\’ Ao c\m A gmujsmh Q'W‘M:

)=1.

J:;\\A&Au\'bm , St A{L\‘U\MAWJ fﬁ N A/ma'owz, c‘.{ gc e
@ i lizzaado U fomofa &b oRione (3 Fa(\(re,

&ﬂ& %i%\’@“&/& ?{iw(}(ﬂj&)-‘
Tn - L,CO_S e +J} S‘\“lﬂ ’

dove iﬂ e AM}\‘L\ on c\/{‘;\fwm 0{)03"\)\/@4@( ad n}
gqinds B e

Jo = disia'(B=).

coS ZOZ Sin ol

L
ﬂl T+ }sz

vaic\mb QA porwgéch tohﬂ'owz PerQAmé%ﬂ
to\aQa N\ &i dtiene :

/ 2
anz(’;_o{)(fstzﬂ +523"v\2ﬂ> '

T&m&o ‘)o{ @«A}o C\M) Q/a (Q/Q/Av'owe. i CvaXchfo St
Juo' mo)f’f@f‘l V\QQQ/& Porma :

fy =

ff ) sino sinf3
fyl - co ol CO§ /)J ’
¢ C\AU{ [;Qv\h:
{ L )= Si 05 ol — y
Sin(p—at) = sin fheos CO}/))Sr/lo(/
5 o)f)f?uw.:
U fcsld | sintel
+ =
fﬂ / fyl /xz )
L
1 { Je 7, .2 l 2
- =5 costl €05 B+ sinY
Sinz(ﬁ—o() f/l /2> €S /))

L
+ costl s\'nz/)J + %smﬁs{ﬂﬁ} =
X
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/

. ot . .2 2
= _—“—S{mz(ﬁ—i){ Smo(Sw\P)coso(cos{l +9n'o €o5 /&

+ co%z"( S\'V\?/% - S\'V\OQ%\'V\/)) Cxd cos J
%—SW\*{COS/% (S\'v\ﬁ cos® —Siy °<Co§ﬁ)
+ S\'V\[)) cos ol (gm/%coscx —Sind cos/z)}

gl‘nz([’)-—oé) _ _1
Sint ([’:—o()

]
SI‘V\QU))'O()
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Sezioni omogenee

Nel se,%;«(fq o considecane delle secioni onegoner. (westo
s{(awi?f%t e i CAQ(QQA vengono Bobhi & mewo dol moiu@) de
\/aw\%/ / e nel wostro caso r:lﬂ)mswh Lo distibuzions
di wasa. Tn debiwtiva o8 owsiden una ”BQMQ}(«‘& &%
aee in w08 masa’ ¢ cosilvil dalla shesa ares o
Ua dictabozionn & wags @ adimevgionale ¢ vale 1.
Ne (i%m o i wmowands sh}(o( lmvw\a (LW\,QMSAO\,\Q l_3
€ i wonsai & inercia, mkibghi ¢ pla 1,

NOX Caso AQQDJL Sou ou goHiQi QQ Qﬂﬂg\v\w o\ﬁQQ& 8@»«9=
(ica ocdd o concantra ,a\y\)(o%{w\iwa/ ol

b b

!
aezione sohi JZ&

Ceviome CM?QH&
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Qivea medaa . No risv Oha e Halle CaSO \iene 9\\/&,{3\‘0
Ome qu&&? i unad wmassa A,{q\‘rf\ovf\'a su ds uma
linea piud ) on Gistibuziom di masa paci b
gpessore b. Qunds Uy Lishiboaos & Wasa, in bl caso
¢V una Q‘wea, ha Oq Aiww&imq cL wna Q«m&\/\ww.

Qco\)o Mo Yodio & ma semion & immanaibithe
qu&% dola deverminazione d [oa(fWro/ d@Q, siskewng
P(fV\(,{fBQQ L iverzia bacianYtito o ddl callolo doi momanki
F{MU‘[’&D,«' L inecria baciandau .

La onosemza dd badcoukro o s Mass
bobdd ?ermzﬁe di deferunace il momewko shakico r(sﬁfz
to ad om quaquve I, gaue & teorema di \Azr(%movx.
La onosaza e sictewa ¢ do mowuk: P(Cr\u‘fatc&&
Mecy a ?ermnH“QA« drerminarse | moment di iMeqzia
¢ aka 9v‘3\u\ &4 oppie o asy or\baomaﬁi (a,wer{a ,
%a‘a 2o powax & rehovone ¢ N \‘ro’JGforfo.

NQM\ éwQA'carQ 8 pormqu del frJQ‘)Of fo o fwaa
con\fo che w\omon & ine(ua diminuise ge da
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3% wow banckic o passa ad assi Daciawkeia weukee
Wt w& 5o @w}rar(o. - \‘M% PM Cw}o che A
adifleonte (ferirs: e coordinate del bariceudro 8.1.1 Rettangolo

(DCG'\JCJ) M/Q%t}wa ij now Eadw«xh{co oppvre
M wordinale (2, y, )‘A,,Q Fw\,}o C ndl cistewnq ook oinade on o Bro intereziant ¢ i dve 4%
baccenkcito G o ) PM’MQ fali coodiuabe somo V= Sono \)rindfgp,«' & ineraa. S o @ 9. r&ﬂ)re%w}w

aQ/Jinmalu L o n o 0 e = . C .
%U 322‘\ G\m%(‘)jo (fgué‘;j‘}fj Qj“ ¢ o r on %(QA e V('VWFQQ” di inezia si ha OlU‘AA":

8.1 Sezioni tipiche

Un (@Hm%oQo ha due 3 di simmetria. 1€ ba=

Ty, =0

G %Q(OQA‘ (nwél\nz{}uH‘o i\ mo'mw,roa./i melud r\‘%FdE

R y 2 _
o =%, Y=, Iﬁjo—xcyc .

\
gp A

w

>
fl
o
-
<y
!
o
5

w a0

N\
L\
U
\_ -
y &
=
s &
1] 1}
r~|s— ™|
HL_{ P
oo
lE, T S

3
O P L)Z }‘Z
Srf e
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fo ad wa base :
h h3
Jx{yzﬁ\ =be0‘& = %‘ '
A 0

J

4_54

Uhilizando A Ro rrnuiln cl?/p fracFor’}o 2N Fo{ Fogsibl&
C&QCoQQ(Q | MOMMO F{fnu"wpk de inefza J;,o e )l
mWo M({puao Ix’j r{sFe,H‘o 3@1 basi ¢

Bl - B

Ie, = 3 12 )
b b bth
Tey= O r (bh) 33 = -

Tnvertendo infine il cvols i base ¢ alhecza s hanno &

ana@»g\w QO(MNQQ ge( Jj (3 I\jo:

L h _bh
=3 - l.=7 -

8.1.2 Rettangolo sottile

NGL case di v ceH&naoQ) §opfiQ, d mowante di inerwia

J} ) feQ&}ivo AW ase i gmmebia cha Contiene Oa
Lines vvxecixa/, 2 V\UQQO/ s & comowteg (b Spessort Qur\ao

| J 3
T A=bh Je= B
SR P,
h ) G Lo j(r 7 j L‘;
b
b =2
e L=t
5
O 7
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0a Qinea medis. E cuap che ber un Methive
(Q\“\&nga@ goHiJZ«L {3 wm‘r[\ra\ b'h 12 ) andiy

% ?{ccop/::l, & L onica e onfiibuise & momouke

& ineia Jy o T bl caso i potia® ciluuare 5,=0
sl 52 2/?‘ offelt Chssionals dig e AJPQMClO\(\O Coug
bascorabili. So inveee |l (Q)r)rsw\aopa @H(-QQ &

‘)a(\z di una seviout sottike @«m?ﬁm la a(m)r{h\
53%/12 ot el una d e Yanve chy conreibuisce a0
CAQLOQQ AQ&D& oluaN\Xi\a\ mefuali @ come \‘Q/Qk ¢ ba=
coobill se b<<h, indipaudontenente dag
ekt dhe Yol quantite aviebbe per i e.'mao@ reHan=
oo,

d

8.1.3 Triangolo rettangolo

Pm‘C\AQ,\ )3 Mc\,ism 4 on h{ &mg)OQa Goug QSsy di sim=
V\M’/\ffa O&qué ) W®Q Qo(o ?W\\e AA \’V\Com}(o S f(ova il
\oar;m}(o, La W»Q(hama viewe iiv\‘ga w@%& P(oPora‘ow'

13 < 2/3, come si pud dedurre dallo schema seguente.

Ne cmse,?ut cha M/Q gf%%@k&& i ([Quimwo Oxj
ndividvale daflo basi & oordingke ded baricento

\/a/Q.%OV\O:
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b %
=3 1 %= bg . yro o hh p .
AL
It 5 bR s m
o \jo Jx°jc_ 72 ]xo_ 36 d @ 3 .
\ S R L
¥= T Ty
% X T A-R b
A Tononde alloca oke che G guarkite cdabive
- I Wangols , aid® nch o,
o §= 7 e fT3ngo ?(.a note, psssme. cakcolarsi commando |
L*—T‘—»‘\[ ”G_ 3 Covx\(lkv‘f Aowh di c{uQ \(;ngog‘ G |na H
bh’ )
3 =k (2 ( ('5' =
\ o C O WL WL \ [ S T L _j_ —
Gi tonoa oca onbe e dalfa somwa di dw @It_z(gﬂ'w ) _11_
%ria«v\%oQA' (Q\‘fa«/\ao@c & 08\/894 &mmm 51 opfim
0 . e b bhy 2 2
Un (Q)-\};W\‘a Qo CL UBN&QQ b& e af{tQZZQ. Com Q‘L %_L\- — z}x,j _(_%ll.) -3— J% —{-(T)E'bg't\ =

onvenziom & C(@fﬁa, siha s

A4 1 4
A DI LSS S @va“z(ﬂi*%@‘?@)b
x X 4 xj 33*3*
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dove il hasi)orb dd wnkibuto del h.‘:w\%w@a @ claapx
150 x¥e ¥ g ‘i“QQ@" 2 ey & shate Fatta pec il
tanite AZBQA i badceukie x, ¢ Y, dd h;m\aon @.
Uthzzaon Qz qumuQsL AQ& traefof\‘o > Po{
Poséi]o{*QL calotace | mowmenti Lo, @ cehativi

Ia].,
a0 asst baciawhrio :

Parche 2.y, #0, 9% BN Ao ¢ Y, nom Gowd fn‘nu‘r&e«'
AA inelzd.

IV\CMQ’ ) W\W\ Iy s ]yo Si onmao«na {V\VU\?N\CJO
| ol & base ¢ alfezea:

_bh _ b’h
=72 7 g

8.1.4 Arco circolare sottile

L arco circolare sl Pos«;«‘w\e on %2 di immehiia che
Contioue qum&,{ \ Lacicontro ed o thxu’r&@u{,{ wereia, Por
e da posiziome del baricahro i onsideri 1| cide-
ma i i Rrimento Oy, o 4 wmvidamle on 0! ase di
smmelia @ il punte O con il conbro del lare. Debta

& Sowidmpieez 3 del'acco, risulba
A=2bRY)

0
sz 2 L(’OJS) Reos o =

¥
/ YO bRZCOSo(.c(o( =/ bRZC_,[v\UL

ooy J i A =20Rb
TN = r 2t
ié I ! Te=bR (1 + 3‘22[})
5 y= bR (5 - 2 2%)
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Q &unctutz: 1 .
f = cos 2ol 3 sin 2
B & _q oin =ZBP\39 czs dw = bR (Ul‘ P} )
= T °
Come  cqsn Fsr}ECoQ@(f o o\r\‘w%ono 03 SUM [ (N =
Poiche® o ngm tévx(ﬁ>0” (Fw O<19<-}‘) Qq,(omza SOWQ,L FWW\AO UZ:_TZ_F .
((%u\h‘l :
+Y A=TRb
S{ﬂ(}qﬂ = sl — Y > Rcos(ﬂ, / b jc.: z?rg_
Ge bﬂg
2 ne COV\SQ(Z\)Q c\A(L G (i\\‘@mo M\inv[&)()?o AQ,W,Q = R X Ie= Jj = Z——Z—-
W,HQ (&AQ)A){(, come ciJLve essere.
Tafine risvlta : e Q/.J ci(wwpe(maa 90}1\‘(& F(memc\o ’(}1:77‘-.
@ -
]'JC:ZLBR cos’ ol dol = Y A= 2T Rb
0 :
+ o3 3 sin 2Lk =J’ -
—2bR* 4 di= pR[+ 7 )/ “T Yy
[ T
z
W

]=ZEBR%MQA&: :
S
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8.1.5 Settore circolare

Anche | sethere C,fCCo@‘JfQ Fosg\‘ec\e un 3%e ob Sm=
web(a, A risulta tiu(nob" P({nu“?a/Q& di inerzia e cmbione

\ \oar.‘cmho. Tm%clo Cm/ll‘o c\/\z | co)r}ora Fuo\ ?emarg'

Qu“\,{v(go m f({&mao—Qj iwp{n{\’qgimi che \AQVMO B&ﬂ(ﬁm)‘m

a @/%)K dad el ded seWore | | avo bariculro
Fuo\ caQLoQ/a(g{ (;Ov\CW)fraMAo 2403 ded }(.‘AV\%oQA' nel

Qg(o b@(.‘(‘,mho o\r"TQMQMAo coSv un drco u'rm&!re AA f&gf

%OQMMQ

N T
y A= o
i 5 151
= LR 2
G 4 ‘
(% Q L___ % (ﬁl+ 8122(})
R4 Sin?fﬂ
0] x }ﬂ= Zw— 2 )

dove ¥ & anen Q& %Qm‘&mpiazza ¢ aveado amdw
n quegko caso assunfa om %x‘%hwl/& c& {(?u[mmr\m
Oxﬁ on £ !asse Y concidonle on Uace 4
smelid o il P"nh 0 oo il eulro del geltore.

J J

d

O ) x ) x
?R

I V‘{WOW\QM)\; di nerzg Le e Jj POSSCW\O @QCO%(S{

dividonde | sellore i acdi cirelar i apessore
Cl‘(, ¢ 4 (392i0 X var[a\o{Qﬂ AQ 0O a R:

R

L- | 2 028 )i = R [ 2L
: + tn w—
= [olo- 0= 0 5),

0
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Come cas \?ar\h‘(oQA)({ o oH‘QM%Qv\O il sewucerdwio

FO'V!QMAO W=1/2:

A A:IP\_z
j A
L= Le
A Y S
< ]=j=~7—R4
8
o il cuc\u’o Pw\wv\«io Q=7 :
AJ
A=l
I
I, J} I

Y =

T
S

8.2 Sezioni composte di parti semplici

Le qv&\)\xfh\ inuz{c’&{ oMo Qc\cl,{hm, 0vvefosSi 4
possono essefe CaQwQAhe conmdndo ; conteibul JQ,QQL
%\'V\?SOQJ‘- Far}{ dhg mfov\aowo U sovionn., Se aQ,Qofa Qﬂ
Seoue @ C,OW(?O%\B di Far\{ W?Q«&/ (JQQQSI 7va«QA' S 8o
e B 7va«)r(¥a\ ezl , 7\/%\‘3 Yro\me)‘a\ Pe/me\‘\‘a
& cdedar b qua/r\h‘fa\ inerziale di Fobta (g seziou.

8.2.1 Esempio 1: Sezione composta di due rettangoli

YA
80 cm

-]

10 cm

40 cm
30 cm

2

20 cm 20 cm 40 cm ‘
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A = 1080 =200 cn? o 080 0 2 4
2% _ 20530 = 400 ca? L=~ A (40-25) "= 441 361 om
3
A =140 em" 9= 0 0 (0- 2, = 1952
o @
5 = A x35 =22000n S T = 430952 o
S0 = pOx 15 = 7000 en’ = o = 2z .
7 = 37000 o’ Ty A (354, )(d0-1,) = 29388 cn®
®_ a9 o 4
5= A%a0 = 32000 en’ i o= A (59, ) (30-%) = 31184 cm
@ - @ — 3 _ oy -
Sy =A?x30 = 13000 om Z, X =35 om Tay, = 68571 on
= 5000 3
Sj 50000 om N "
Jh_ doem
T ® G -
2643 o
Bem ‘ 5
_I;‘Som O . L &
@ , > x 3571 cm
O 30 om
J, I, +J
1 L I 2 2
= TS (5] )+ 4
=5 O ¢ O35y, ) =es ez’ 5 2 L B 43
a
1= 2%30 P-4 ) " =103 367 am® _[aweat
Te, = 18810 om* 173515 on”
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Prof.Daniele Zaccaria

8.2.2 Esempio 2: Sezione rettangolare con un intaglio

La seziout saguwhe. non & da sous wa Ua & fFeranz
z4 AJ c{ut Far}.‘ QMF/QAU, una FQ«H&V\BOQHFQ e uvd n

TLoy, 3 L
i&- - Porma di seltore cicollae d; sMaw‘uw pac 4 T/4
* (ac\;émﬁ. @ym&,{ \UHC ‘ Co«/\}((b\/h J& QQHM& c{rcopﬁ(e
y A
- Ij, . 40 cm ‘
i A C \

é: EZ J}/A :48083 om
f'\l: ] JQ/A = M o 60 cm

_4{ Ixo—ji } - _77.4%°

T T,
] A \ © ? }*
. 20em |, 20em
¢ \ V8nno goprrapr( da c[w%' AJZQ reH&w%o«DO. In fan Casi
| /w fg d \/o\hl Gy Pé(Qa JA mass wﬁ?%a\‘{\re e caﬁﬁy& ) Svojzz
o \ Z x jone, N cmsa;awwzgl 3550 amdo  ung dishei buzeone A/\
Ei misa —1 ol Vélfhl e va cotirita,
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Questo ultimo modo di procedere ¢ senz’altro indicato se si
deve scrivere un programma di calcolo. Nel caso si debba ma-
nualmente risolvere un problema ¢ pit indicato sottrarre diret-

tamente le quantita, come fatto nel seguito.

Rettangolo
M 71 .
| 20w | 20
30 om
60 om G,
—>=~ Xy
30 om
® .
O x
g m ]

Settore circolare

(da sottrarre)

1}

PE_ 40%60 = 2400 om*

2
P9 j{zo = 3414 cm?

A= A= A 220858 ant

_ sin(77/4
8C, :3&20 #} = 12.00 om
| gy = 20 om 2= 40~ BC, Cogg =313t em

7 —
Jor = 30 om 0= BC, 8T = 8.458 om

@ a :
Sz =A Jpy = 12000 e’

SP= P = 2ttt

@ @
L= -5 = om e = =B s

5}@: A, = 48000 om’
@

Sj@: A IGZ = 9897.; (‘/IY\%

S@=391oo an® —> zf&:mzzm

%z%'; A
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— 2
7b- _{E s A5l T)] - A2 BG, = ¢145.2 o

- £ -] v

! 2
To=555 Ao Yor ) = 745150 en’*

Jizjf/@%z{— %—) +Jﬁ)sm {

To=J2 -1 = 543940 on*

(%- %2) 201250 om*

3
40° O :
J]@= 6012 + A (= X1 ) = 307210 on®

@ )
=T () T e )R (e )= 3t on'

_ 0 O_ 4
J,= I =1, 2330

Jx®°j = A (xG X1 (ﬂg %1> 134820{\0

Ty, =(0 4, (I/-Jj JainCF)on (1) A Xl (442 )=—100 30 cm”

) @
I?

Jzay, = Jxoj 26880 om”

4
JS ) Jxﬁjﬁ 7/( ., I I _ 568660 cm
] = T2 B ) % 938600 om
1

A ] o
e .
Fan (250) i s = 15.86° (orario )
Oﬂ)ure :
Ty~ 0
= édﬂ{ o }: —~15.88°
2,4,
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8.2.3 La sezione a C sottile
f§= % j;/A = 16.51 om
¢ Simm \' 13 ch -
ﬂ=ﬁﬂﬂ\=1ﬂw<m Ld Sezious 4 C ha vn asse i gimmelia che Gou

hw& i };a{\ o ecl '3 (mu &Q,Q cLl mel zd.
La ceriont (sulka mo“‘r(i, Wﬁh <L4 e (M&n&oz
SOH'QA. S p& rnP%mm}o &Qﬁa Qmea mecLa QDQQ SeUme

QOH‘E‘QQ dov‘l VIR C%(ml}ral'o -QO S?QQSon.
#&;
s
a
G
" H
&y
! i
I B N
A=268+6,H

Deferminazian il baricmke (Q :O):
H8de — 285 -d)=0 —=
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LB
— 4= 385,
Momw)ﬁ AA merzg t
Tk H\2
Lﬂ::'—TZ“ +‘Z.(8J5>/ir) )

X ,
Jy= 2{%’ +(i.8) %_AG)Z} r{Hd;

\[Zuw‘ e c[» haslxr}n
§BHE
Jx = —= 2 T 212 !
3 2
I, = 5185 + 288( % -de ) +4H;
Pec esempio:
] d, A=2820 mmt
soamf ] d,= 3044 mm
; ZOOmm 4
L T. = 2073+10" m
8.5 mm
ol Jy= 3405 x40 mm*

400 mm

Si ok cl/\sl Q! &W(oq%mam‘a& di sevioue SOH;& b\é
CW\CJOPan Feuere m}o ({UQ vo”{ J.A due (@Pr oQA' i

dimems oue —é’ X-‘% ¢ d nm fmra Cm}o A; a\h.‘ due

f@H&maoQ«' di uguab dimeusious. Tnolkre

el cadids doi womahi di nervia s s Fascurahi
w0t bgf/ﬂ e H&B/ﬂ (QJI(J“{v[ aazQ) a%i bagiom=
b A comapQA‘ ra,\)r&way@{, quani i due sno ?"C@QL
({%%O/H'o o e mgfm.

T

NN SoNno SOM0 MRS In
WELSE1 in th) cm\ro due vo HQ

Nl
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8.2.4 Sezione aZ

120 >

misure in mm
Y

60

Sir {sona Qa seuone CMM (&mlo -Qo s‘;esSom, C,UQQA
Q)ma me&ié. La ﬁ%ufa ?rewka und Sfmma)ﬂia Po(’aro,
di \>on ) (mva(;awza per cotaziow i 180° alterno
gl ?unh» O). C\),ucs\’él (bwkz(m > Cum’c{wj‘e FQ/&’F[-‘B&
mae e i baricwlro coinade. (om il \)OQO O ) Pofc]&\ |
o veltore doi wowandi static

s(o) = L(P—o)al/\ )

111

\ A

misure in mm

et Sﬁwz‘aﬁho il Jdabe e A g

56.9 |

- vebore posT L

(P"O) ne @rriefov\c{é uho uaanL ecl oﬂ)osh ‘)sz[ Q@ =

diziong. N ?erf el rid,

Quantita inerziali:

A =17.94 cm?®

Jy =108.217 cm*

{JX = 393.040 cm*
Jxy = —159.453 cm*

Jg = 464.419 cm*
Jn = 36.838 cm*

pe = 50.88 mm
pn = 14.33 mm

2exg = 48°.23
Xg = 24°.12
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Ty

464.419

108.217

<

Y

Scala:

1 em = 50 em?

36.838

159.453

393.040 |

T}K Ay

[ 50.88 mm ¢
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