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Capitolo 1

Cinematica e dinamica

1.1 Deformazione e spostamento

Nel caso di un solido e possibile assumere una configurazione di ri-
ferimento By per mappare i punti del solido il cui moto e oggetto di
studio. Per es., nel caso della trave di fig. 1.1 é stata indicata quale con-
figurazione di riferimento la configurazione rettilinea che idealmente la
trave avrebbe se non fosse soggetta a forze.

T ([ d

I >

Figura 1.1: Deformazione di una trave

Per descrivere, da un punto di vista lagrangiano, la configurazione che
un corpo solido assume ad un generico istante si puo quindi utilizza-
re la funzione ¢ che mappa la configurazione By di riferimento nella
configurazione B deformata:

¢:Bo— B, X—x=pX), (1.1)

dove la lettera X indica un generico punto materiale e x il corrispon-
dente punto spaziale (fig. 1.2). Tale funzione é detta funzione di
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Figura 1.2: Deformazione e spostamento

deformazione o, piu semplicemente, deformazione® del corpo.
Alternativamente, si pu0 utilizzare il vettore spostamento u? che map-
pa la configurazione By di riferimento nello spazio vettoriale ordinario
V (fig. 1.2):
u:Bo—-V, X~-ulX) =x-2X, (1.2)

e che costituisce pertanto un campo vettoriale sulla configurazione di
riferimento. Dalle (1.1) e (1.2) si deduce immediatamente la seguen-
te relazione tra la funzione ¢ di deformazione e il campo u degli
spostamenti:

uX) =¢X) -X. (1.3)

Scegliendo un sistema di riferimento cartesiano ortogonale, la funzio-
ne di deformazione (1.1) e il campo vettoriale (1.2) si scindono ognuno
in tre campi scalari x; e u; (i = x, y, z) delle tre variabili scalari X,Y, Z,
coordinate del punto materiale X:

xi iR =R, (X,Y,Z2)~x;=x:(X,Y,2), (1.4)
ui:R3-R, (X,Y,7) ~u;=ui(X,Y,2), (1.5)

1Se la configurazione deformata differisce da quella indeformata per un moto rigido,
la funzione di deformazione ¢ descrive tale moto rigido e la “deformazione” del corpo
¢ in tal caso nulla. In inglese si usa il termine deformation function.

2 Displacement vector nella letteratura inglese.
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dove x; e la i-esima coordinata del punto spaziale x mentre u; rap-
presenta la i-esima componente del vettore spostamento u rispetto alla
base e; dei versori degli assi coordinati (fig. 1.2).

Si noti che la deformazione, lo spostamento e tutti i concetti che
da questi derivano sono dipendenti dalla configurazione di riferimen-
to. E infatti evidente che la medesima configurazione deformata viene
individuata da diverse funzioni di deformazione e da diversi campi di
spostamento relativamente a diverse configurazioni di riferimento.

1.1.1 Gradienti della deformazione e degli spostamenti

Dato un generico punto materiale X e il corrispondente punto spaziale
x = ¢(X), si considerino gli incrementi Ax del punto spaziale e Au
del campo degli spostamenti in funzione dell’incremento AX del punto
materiale (fig. 1.3):

Ax = Pp(X + AX) — Pp(X), (1.6)
Au=uX+ AX) — u(X). (1.7)

Ne risultano due funzioni definite nello spazio dei vettori e a valori vet-

Figura 1.3: Incremento della deformazione e degli spostamenti

toriali le cui parti lineari, se esistono, definiscono due tensori doppi det-

ti gradiente della deformazione e gradiente (materiale) degli spostamenti
rispettivamente:3

Ax = Grad ¢ AX +o(|AX]), (1.8a)
Au = Gradu AX +o(|AX]). (1.8b)

La iniziale maiuscola del simbolo Grad sottolinea il fatto che I'opera-
zione gradiente e fatta su una funzione definita nella configurazione di
riferimento By. Data I'importanza che i due gradienti definiti dalle (1.8)
hanno nella meccanica del continuo é inoltre consuetudine diffusa ma
non universale di riservare loro i due simboli speciali F e H:

F=Grad¢$, H=Gradu. (1.9

Indicando con dX I’elemento lineare uscente dal punto X della confi-
gurazione di riferimento B, e con dx 1'analogo elemento lineare uscente
dal punto x corrispondente di X nella configurazione deformata B, si ha
(fig. 1.4):

dx = F dX. (1.10)

Se invece du é il differenziale di u (valutato nel punto materiale X) si ha:

ZA I1+H

T

u
€z A
B
Bo
0] > >
e, y
€x

Figura 1.4: Elementi di linea

3 Deformation gradient e displacement gradient nella letteratura inglese.
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du=H dX. (1.11)
Dalla (1.10) e dalla uguaglianza:
dx=dX +du= 1+ H)dX, (1.12)

si ottiene poi la relazione tra i gradienti della deformazione e dello
spostamento:
F=1I+H. (1.13)

Per quel che riguarda le componenti di F e H in un generico sistema
di riferimento cartesiano ortogonale, si ha:
axi _ aui

Pyl ij = 3y -
0X; 0X;

Fij = (1.14)

Se u, v e w sono le componenti dello spostamento rispetto agli assi x,
v e z, la forma matriciale delle (1.14) risulta:

fox ax ox] fou du du)
0X 0Y 0oZ 0X oY 07
|y oy oy v v
[F1= X oy oz |’ [H] = oX oYy oz |’ (1.15)
oz 9z 2z w ow dw
Lox oy oz Lox oY oz

La matrice delle componenti del gradiente della deformazione coinci-
de quindi con la matrice delle derivate parziali delle componenti del-
la funzione ¢ di deformazione, nota come matrice jacobiana della
deformazione. 1l suo determinante J:

J =det[F]. (1.16)

¢ noto quale jacobiano (oppure determinante jacobiano)* della
deformazione.

1.1.2 Proprieta della funzione di deformazione

La funzione di deformazione ¢ e conseguentemente, per via del-
la (1.3), il campo degli spostamenti u, non possono essere arbitrari,
ma devono soddisfare delle condizioni di regolarita che fanno parte,
insieme alla sua continuita geometrica, del modello di corpo continuo.

4Nella letteratura inglese jacobiano si rende con il termine Jacobian.

Iniettivita. Si assume che la funzione di deformazione ¢ sia iniettiva,
ovverossia che a due punti distinti Py e Qg in By corrispondano due pun-
ti distinti P e Q in B. Tale ipotesi garantisce l'esistenza della funzione
inversa =1 : B — By.

Fisicamente l'iniettivita della funzione di deformazione garantisce
I'impenetrabilita della materia,> ovverossia che parti distinte della
configurazione di riferimento del corpo non si sovrappongano nella
configurazione deformata.

Si noti che il campo degli spostamenti puo non essere iniettivo e quin-
di non invertibile, come nel caso banale di una traslazione rigida a cui
corrisponde un campo di spostamenti costante. |

Continuita. Si assume che la funzione di deformazione ¢ sia continua.

Tale proprieta garantisce la continuita della materia,® ovverossia che
parti del corpo a contatto prima della deformazione restino a contatto
dopo la deformazione. Ne consegue che gli intorni dei punti del corpo
vengono preservati nel corso del moto. Infatti ¢ importante non dimen-
ticare che nel modello di corpo continuo non ¢ possibile isolare dei sin-
goli punti ma solo degli intorni dei punti stessi, intorni che assumono
quindi il ruolo di punti materiali. E quindi indispensabile che la materia
che compone l'intorno di un punto non si disperda nel corso del moto,
rendendo quindi I'ipotesi di continuita parte integrante del modello di
COrpo continuo.

Si noti che l'ipotesi di continuita della deformazione ¢ fisicamente
soddisfatta nel caso dei solidi, definiti infatti come corpi che preserva-
no la disposizione della materia, mentre non lo é in generale nel caso
dei fluidi. Se il fluido &, per es., in moto turbolento le diverse parti del
fluido scorrono le une rispetto alle altre e il fluido ¢ soggetto, almeno lo-
calmente, ad un continuo rimescolamento. Se la posizione delle singole
particelle del fluido nel corso del moto fosse importante, non si potreb-
be prescindere quindi dall’'uso di un modello discreto, rappresentato da
un insieme molto grande di punti materiali interagenti tra loro e con
I’esterno. Purtroppo modelli discreti di questo tipo raggiungono livelli
di complessita teorica e computazionale ampiamente al di fuori della
portata dei mezzi odierni e cio giustifica il fatto che finora siano stati

>Nella letteratura inglese si usa il termine impenetrability of matter.
6 Continuity of matter nella letteratura inglese.
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utilizzati esclusivamente nell’ambito della meccanica statistica che in-
fatti, come dice il nome, si interessa solo di proprieta medie e non pun-
tuali. Tuttavia nel caso del moto di un fluido le singole particelle sono
fisicamente indistinguibili I'una dalle altre, salvo che alcune non siano
state, per es., opportunamente colorate proprio allo scopo di seguirne la
traiettoria. Ne consegue che il moto delle singole particelle di un fluido
e spesso privo di importanza. Al modello continuo, come del resto al
modello discreto nell’ambito della meccanica statistica, si richiede per-
tanto di determinare quelle proprieta del fluido che sono importanti e
che per la natura stessa di un fluido non possono che essere, in genera-
le, delle proprieta medie. La stessa funzione di deformazione, nel caso
di moto turbolento, puo spesso interpretarsi fisicamente come descri-
vente il moto medio delle particelle del fluido, moto medio a cui quindi
si riferisce la continuita della deformazione.

Si noti ioltre che l'ipotesi di continuita della deformazione esclude,
nell’ambito dei solidi, molte singolarita di interesse fisico. Tuttavia que-
sta esclusione e giustificata dal fatto che tali singolarita sono normal-
mente localizzate in un numero ristretto di punti oppure di linee o su-
perfici. A questi punti, linee o superfici si dovra allora prestare una
particolare attenzione nel caso si vogliano mettere in gioco tali singola-
rita. Un esempio importante dal punto di vista strutturale e quello dello
sviluppo di superfici di frattura in un solido. In tal caso i punti interni
del solido lungo i quali si sviluppa la superficie di frattura vengono a
sdoppiarsi nel corso della deformazione, e quindi la funzione ¢ non e
definita su tali punti. La continuita ¢ comunque preservata per le parti
del solido non interessate dal processo di frattura e quindi per tali parti
si applica tutto cio che dipende dall’ipotesi di continuita.

Si noti infine che per via della relazione (1.3) tra deformazione e
spostamento anche il campo degli spostamenti risulta continuo. [ |

Derivabilita e invertibilita locale. Si assume l'esistenza, la continuita e
I'invertibilita del gradiente della deformazione.

Tale assunzione ¢ equivalente a richiedere che, in ogni punto del soli-
do, le componenti x; della funzione ¢ di deformazione siano derivabili
almeno una volta, con derivate prime continue, e che lo iacobiano della
deformazione sia diverso dallo zero.

Tenendo conto che per via della (1.10) il gradiente della deformazio-
ne trasforma gli elementi di linea materiali in elementi di linea spaziali,
ne consegue che tale proprieta preserva l'individualita locale degli enti

geometrici (linee, superfici e volumi) nell’intorno di un punto. E quin-
di garantita 'esistenza delle misure di deformazione locali ed esclusa
la possibilita che queste possano annullarsi. Le proprieta di regolarita
precedenti assicurano poi la continuita delle misure di deformazione.
Le ipotesi di continuita, di derivabilita e di invertibilita locale assicu-
rano l'invertibilita locale della funzione di deformazione e che tale fun-
zione locale inversa sia continua, derivabile fino allo stesso ordine della
funzione ¢ e con derivate continue (teorema dell'invertibilita locale). La
funzione inversa globale ¢! : B — By, la cui esistenza ¢ assicurata dalla
ipotesi di iniettivita, ¢ dunque continua, derivabile fino allo stesso ordi-
ne della funzione ¢ e con derivate continue, e soddisfa quindi tutte le
proprieta richieste ad una funzione di deformazione. Non solo, ma ogni
linea, ogni superficie ed ogni volume appartenenti alla configurazione di
riferimento si trasformano rispettivamente in linee, superfici e volumi
appartenenti alla configurazione deformata del corpo, e viceversa.” m

Preservazione dell’orientazione. Si assume che lo jacobiano ] della
deformazione sia positivo in ogni punto del solido.

Tale proprieta garantisce che la funzione di deformazione preservi
Porientazione della materia.® Affinché vi sia preservazione dell’orienta-
zione della materia occorre che tre linee orientate uscenti da un punto e
costituenti, prese in un certo ordine, una terna destra siano trasforma-
te dalla deformazione ¢ in tre linee orientate ancora costituenti, prese
nello stesso ordine, una terna destra.

Le proprieta precedenti assicurano la conservazione della disposizio-
ne delle diverse parti del solido ma non la loro orientazione. Infatti, per
es., una riflessione ¢ continua, derivabile con derivate continue e iniet-
tiva ma inverte la destra con la sinistra, modificando 1’orientazione del
solido. [ |

1.2 Moto e velocita

Se ora si considera un moto del corpo la configurazione deformata B
diventa funzione del tempo, cosi come la deformazione ¢ e il vettore
spostamento u. Si indichi con x la funzione del moto, che fornisce la

7Si veda, per es., Gurtin (1981, p. 22) oppure Sedov (1971, p. 21).
8 Orientation of matter nella letteratura inglese.
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posizione spaziale del punto materiale X al tempo ¢:
X:ByxT - E, (X,t) » x=x(X,t), (1.17)

dove T rappresenta l'asse del tempo, mentre £ indica lo spazio (eucli-
deo) in cui avviene il moto del solido. Se si tiene costante il tempo ¢
si ottiene la deformazione ¢ al tempo t. Se invece si tiene costante il
punto materiale X si ottiene la sua traiettoria,’ descritta dalla funzione
del tempo:

xx:T - E, t— x(X,t). (1.18)

Si faccia ora riferimento alla fig. 1.5, dove sono indicate sia la traietto-

- configurazione

configurazione al tempo t

di riferimento

configurazione
al tempo t

Figura 1.5: Moto di un corpo solido

ria di un generico punto materiale X che le posizioni spaziali x = x(X, t)
e X = x(X,t) che questo punto occupa all'istante generico t e rispetti-
vamente ad un istante successivo variabile t, posizioni individuate dai
vettori spostamento u e @1 rispettivamente. Allora la velocita!® v del

9 Trajectory nella letteratura inglese.
10In inglese velocita si indica prevalentemente con il termine velocity, ma a volte &
anche utilizzato il termine speed.

punto materiale X & definita come segue:!!

_ fim XX _dxx _ ox
V= ltlfrtl f—t dt ot’ (1.19)

X=cost

dove X — x rappresenta lo spostamento del punto materiale X nell’in-
tervallo di tempo f — t, mentre x e xx sono le funzioni rispettivamen-
te del moto e della traiettoria del punto X. La fig. 1.5 rende anche
evidente il ruolo di vettore posizione assunto dal vettore spostamen-
to relativamente alla descrizione della traiettoria di un generico punto
materiale X:

X—-Xx=0u—-u (1.20)

Ne consegue la seguente espressione della velocita:

i—-u Oou
v= lim —= = —, 1.21
-t t—t ot ( )
X=cost
dove la funzione u é ora intesa dipendere anche del tempo:
u:BoxT-"V, (X,t) — u=u(X,t). (1.22)

Come gia detto, gli spostamenti u a un dato tempo ¢ risultano un cam-
po materiale, cioé un campo definito nel riferimento materiale By, e cosi
risulta di conseguenza il campo delle velocita al tempo £, ottenuto tra-
mite la (1.21). L’esistenza della deformazione inversa ¢! al tempo t
generico permette di esprimere il campo delle velocita v nella configu-
razione spaziale B. Indicando con vier € V), le versioni rispettivamente
materiale e spaziale della velocita:

Viet : Bo X T =V, (X,t) =~ veer(X, 1), (1.23)
Vep i BXT =V, (x,t) = vep(x,t). (1.24)

risulta:
VSp(X!t) = Vref(¢71(x)st)a (125)

dove si & utilizzata la deformazione inversa ¢! corrispondente al tem-
po t per ottenere il punto materiale X che al tempo t occupa la posizione
spaziale x, dopodiché si é applicata la funzione velocita materiale per

115j veda per es. Levi-Civita e Amaldi (1949, § 3, pp. 95-96) oppure Kittel et al. (1970,
§ 2.6, pp. 37-38).
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ottenere la velocita di tale punto materiale al tempo t. Inversamente,
si puo esprimere la funzione velocita materiale vyt in termini di quella
spaziale vgp:

Vref (X, 1) = vp(P(X), 1) = vep(x(X, 1), 1), (1.26)

dove ora e stata utilizzata la funzione di deformazione ¢ corrisponden-
te al tempo t per ottenere il punto spaziale x che al tempo t € occupato
dal punto materiale X, dopodiché si ¢ applicata la funzione velocita spa-
ziale per ottenere la velocita del punto materiale che al tempo t si trova
nella posizione spaziale x.

Il campo delle accelerazioni'? a si ottiene poi derivando rispetto al
tempo la velocita lungo le traiettorie, cioe eseguendo la cosidetta deri-
vazione materiale '3 del campo delle velocita, derivazione indicata con
il simbolo v. Nel caso in cui il campo delle velocita v ¢ quello materia-
le (1.23), come di solito avviene nella meccanica dei solidi, la derivazione
materiale si ottiene facendo la derivata parziale della velocita rispetto al
tempo e ne risulta il campo materiale delle accelerazioni:

a=v= 0 Vref
ot

Se invece il campo delle velocita v e quello spaziale (1.24), come di soli-
to avviene nella meccanica dei fluidi, la derivazione materiale si ottiene
utilizzando la (1.26) nella (1.27), applicando la regola di derivazione del-
le funzioni di funzione e passando dalla descrizione materiale a quella
spaziale tramite la funzione di defomazione, ottenendo cosi il campo
spaziale delle accelerazioni:

(1.27)

Vsp

ot

Per quel che riguarda le condizioni di regolarita della funzione del
moto relativamente alla sua dipendenza dal tempo, alla generica traiet-
toria xx si richiedera sia di essere continua che di possedere derivate
continue fino all’ordine richiesto. Si noti che mentre una traiettoria di-
scontinua ¢ priva di qualunque significato fisico, cosi non € in generale
per una traiettoria che presenti delle discontinuita nelle sue derivate,
potendo queste discontinuita interpretare fenomeni fisici ben precisi.
Per es., nel caso di un impulso concentrato ad un dato istante, fornito

a=v(x,t) = 0 + (grad vgp) vgp. (1.28)

12 Acceleration nella letteratura inglese.
13 Material derivative nella letteratura inglese.

da un colpo di martello od altro, la velocita, che rappresenta la derivata
prima della funzione traiettoria, subisce una discontinuita a quell’istan-
te. Comunque tali eventuali discontinuita sono normalmente localizza-
te in un numero ristretto di istanti di tempo, ai quali si dovra allora
prestare una particolare attenzione nel caso si vogliano mettere in gio-
co le discontinuita stesse. La continuita € comunque preservata per gli
intervalli di tempo compresi tra due discontinuita successive.

Si considerino ora sia le ipotesi di continuita delle traiettorie e del-
le sue derivate prime che le ipotesi della continuita della funzione di
deformazione e delle sue derivate prime assieme all’ipotesi che lo jaco-
biano della deformazione sia diverso da zero. Ne consegue allora che
nel corso di un moto lo jacobiano della deformazione, dipendendo in
modo continuo dal tempo e non annullandosi mai, ha sempre lo stes-
so segno. Se la configurazione di riferimento B, appartiene al moto,
ovverossia se:

B(ty) = Bo, (1.29)

per almeno un tempo £y non necessariamente coincidente con il tempo
iniziale, lo jacobiano della deformazione deve sempre essere stretta-
mente positivo. Infatti questa conclusione é richiesta dalla permanenza
del segno dello iacobiano e dal fatto che J = 1, e quindi positivo, per
la configurazione di riferimento, dato che la matrice jacobiana coincide
in tal caso con la matrice identita. Ne consegue quindi che, sotto I'ipo-
tesi (1.29), la preservazione dell’ordine € una conseguenza diretta delle
ipotesi di regolarita della deformazione e delle traiettorie.

1.3 Equazioni di bilancio

Le variabili dinamiche descrivono le cause del moto di un corpo. In al-
tri termini, descrivono le azioni che I'ambiente esterno al corpo esercita
sul corpo stesso oppure sulle sue parti. Per poter descrivere le azioni
esercitate su una parte del corpo, occorre isolare, almeno in via concet-
tuale, tale parte dal resto del corpo. Questo fatto impone che le variabili
dinamiche siano legate ai volumi e non ai punti, dato che i punti non
sono isolabili da un corpo continuo.

Poiché si suppone che un corpo continuo sia indefinitamente suddivi-
sibile, esso non ¢ assimilabile ad un sistema di punti materiali. Infatti
un insieme di particelle puo assimilarsi ad un sistema di punti materia-
li se le dimensioni delle particelle stesse sono piccole rispetto alle loro
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distanze. D’altronde, comunque si suddivida in parti un corpo conti-
nuo, le singole parti sono sempre a contatto, e quindi le distanze sono
nulle. Tuttavia cio non toglie che una singola parte del corpo continuo,
sufficientemente piccola, possa assimilarsi ad un punto materiale.

Alla base della dinamica di un sistema di punti materiali, come noto,
possono porsi le leggi di Newton,'# e tali leggi sono equivalenti alle equa-
zioni di bilancio della quantita di moto'> e del momento della quantita di
moto o momento angolare.'® Di conseguenza, le equazioni di bilancio
possono essere poste alla base della dinamica dei sistemi di punti mate-
riali ed é in questa forma che la dinamica dei sistemi di punti materiali
si presta ad una generalizzazione alla dinamica dei mezzi continui:

Assunzione fondamentale della dinamica del corpo continuo. Ad ogni
parte, cioé ad ogni volume, di un corpo continuo si richiede di soddisfare
le due equazioni di bilancio.

1.3.1 Variabili dinamiche

Per inquadrare il problema nella giusta prospettiva, come prima cosa
si fara un exursus sulle variabili dinamiche associate ai sistemi di parti-
celle e sulle loro interrelazioni. Una particella in moto é caratterizzata
fondamentalmente dalla sua velocita v e dalla resistenza che presenta
alle variazioni di velocita. L'azione I che in un dato intervallo di tempo
At agisce sulla particella modificandone la sua velocita e detta impul-
s0.17 L’impulso per unita di tempo rappresenta la forza F applicata alla
particella ad un dato istante di tempo t: F = lima¢—;(I/At). L'impulso
necessario per annullare la velocita della particella ad un dato istante
rappresenta infine la quantita di moto P a quell’istante. Ne consegue
che nell'intervallo di tempo At = t» — t; I'impulso vale la differenza
della quantita di moto: I(At) = P(t») — P(t1), e che quindi la forza F
rappresenta la derivata della quantita di moto: F = dP/dt, relazione
nota come prima equazione di bilancio.

La quantita di moto, impulso necessario ad un dato istante per annul-
lare la velocita della particella, rappresenta una funzione della velocita

141 e leggi di Newton, Newton’s laws nella letteratura inglese, comprendono il principio
di inerzia, la proporzionalita tra forza ed accelerazione ed infine la legge di azione e
reazione.

15 Linear momentum o, piu semplicemente, momentum nella letteratura inglese.

16 Angular momentum oppure moment of momentum nella letteratura inglese.

17 impuise nella letteratura inglese.

della particella. Per velocita sufficientemente piccole rispetto alla ve-
locita della luce nel vuoto tale legame puo ritenersi lineare: P = myv,
dove il coefficiente di proporzionalita m rappresenta la massa'® della
particella.

Nel caso di un sistema di particelle occorre aggiungere il momento de-
gli impulsi H, il momento delle forze M, che risulta essere il momento
degli impulsi per unita di tempo: M = lima:-¢(H/At), e infine il mo-
mento della quantita di moto L, il cui incremento in un intervallo di
tempo uguaglia il momento degli impulsi: H(At) = L(tp) — L(t;). Ne
risulta la seconda equazione di bilancio: M = dL/ dt.

1.3.2 Estensione al caso continuo

Cio premesso, si tratta ora di estendere le due equazioni di bilancio
al caso di un corpo continuo. Si consideri allora un volume V interno
alla generica configurazione deformata B del corpo (fig. 1.6). Detta F la

™ configurazione ad
un istante generico

Figura 1.6: Volume V generico

forza'? totale agente nel volume V, e detta P la quantita di moto totale
relativa a tale volume, il bilancio della quantita di moto si scrive:

F=P, (1.30)

dove il punto indica derivazione materiale, cioe valutata seguendo I'e-
voluzione del volume V nel corso del tempo. Se poi si indica con M il
momento delle forze?° e con L il momento della quantita di moto en-
trambi relativi al volume V, il bilancio del momento della quantita di

18 Mass nella letteratura inglese.
19 Force nella letteratura inglese.
20 Moment of forces nella letteratura inglese.
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moto analogamente si scrive:
M=1L (1.31)

Per rendere operative le equazioni di bilancio (1.30) e (1.31) occorre pre-
cisare, relativamente al modello di corpo continuo, i concetti di quantita
di moto, di momento della quantita di moto, di forza e di momento delle
forze, concetti che in tali equazioni compaiono.

Nel caso statico, ovverossia in assenza di variazioni della quantita
di moto e del momento della quantita di moto, le due equazioni di
bilancio (1.30) e (1.31) si riducono alle due equazioni di equilibrio alla
traslazione e alla rotazione rispettivamente:2!

F =0, (1.32)
M=0, (1.33)

note come equazioni cardinali della statica. Si ribadisce che le equazio-
ni di bilancio (1.30) e (1.31), oppure quelle di equilibrio (1.32) e (1.33),
devono essere valide per ogni volume V estraibile dal corpo: le sole
equazioni di bilancio, o di equilibrio, globali (relative a tutto il corpo B)
sono sufficienti a stabilire la dinamica, o la statica, del corpo rigido ma
non del corpo continuo deformabile.

1.3.3 Massa

Ad ogni volume V estraibile dal corpo (fig. 1.6) viene associata la sua
massa m (V). La massa risulta quindi una funzione scalare di dominio:
V= m((V).

La massa per unita di volume p, detta densita o massa specifica,??
definita in un qualunque punto P del corpo, risulta:

m(V)

v (1.34)

Se la massa per unita di volume esiste, ovverossia se esiste il limi-
te (1.34), la massa associata ad un dato volume V viene recuperata via
integrazione:

m(V) = vadv. (1.35)

21 Equilibrium equations nella letteratura inglese.
22Mass per unit volume oppure mass density, o piu semplicemente density, nella
letteratura inglese.

Un caso in cui il limite (1.34) non esiste e quello di una massa
concentrata 71 in un punto P:

(v)—m  sePeV (1.36)
mYI= 0 sePgV '

1.3.4 Quantita di moto e momento della quantita di moto

Con riferimento alla fig. 1.7, si suddivida il volume generico V, appar-

zA

r AV;

Y

Figura 1.7: Partizione di V

tenente al corpo B, in un certo numero di parti AVj, e siano P; un punto
interno alla generica parte AV;, v(P;) la sua velocita ed infine r(P;) il vet-
tore posizione del punto P; rispetto al polo O di riduzione dei momenti.
La “finezza” 6 della partizione puo essere caratterizzata dal massimo
diametro delle sfere circoscritte ai volumi AV;.

Nell’ambito della meccanica newtoniana la quantita di moto e il mo-
mento della quantita di moto (rispetto al polo O) della parte AV; si
possono “approssimativamente” porre nella forma:

m(AVi)

Pi ~ m(AVi)v(Pi) = TViV(Pi)AVi, (1.37)
Li ~ r(Py) X [m(AV)v(P,)] = %r(m K V(P)AV,,  (1.38)
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Tenendo conto della definizione (1.34) di densita la quantita di moto e
il momento della quantita di moto (rispetto al polo O) globali (di tutto il
volume V) saranno allora approssimati dalle seguenti somme:

P~ > p(P)v(P)AV;, (1.39a)

1

L~ > p(P)r(P;) x v(P)AV;. (1.39b)

1

Le due somme (1.39) definiscono due integrali tripli (secondo Riemann)
che é naturale assumere quali definizioni di quantita di moto e di
momento della quantita di moto nel caso di un corpo continuo:

P=J pvdV, L=J pr xvdV. (1.40)
1% 1%

Dato che il volume V spaziale varia in generale nel tempo, essendo
il corrispondente di un dato volume materiale V{, per il calcolo delle
derivate materiali della quantita di moto e del momento della quantita di

moto serve il teorema del trasporto (di Reynolds), nella forma particolare
che assume quando sotto il segno di integrale compare la densita p:

Jv.pfz vafdv, (1.41)

dove f € una qualunque funzione vettoriale. Le derivate materiali della
quantita di moto e del momento della quantita di moto valgono allora:

P:J pvdv, i:J prx vdv, (1.42)
1% 1%

avendo tenuto conto che:

FXV=FXV, (1.43)

poiché ¥ x v=vx v =0.

Appendice (Meccanica dei fluidi). Nella meccanica dei fluidi si adotta un
punto di vista euleriano, ovverossia la descrizione del moto e dello stato del
fluido e fatta utilizzando campi spaziali, che quindi descrivono, ad un dato
istante e in una data parte di spazio, lo stato del fluido che in quell’istante si
trova in quella parte di spazio. Si noti che la derivazione materiale di un qualun-
que campo spaziale puo sempre eseguirsi, analogamente alla (1.28), senza fare

riferimento alla funzione di deformazione (o al campo degli spostamenti), ma
semplicemente basandosi sul campo spaziale delle velocita e che la scrittura
delle equazioni di bilancio necessita della conoscenza del solo campo spaziale
delle velocita.

Per descrivere, da un punto di vista euleriano, lo stato di un fluido ad
un generico istante si puo quindi utilizzare il campo spaziale delle velocita
v che mappa una regione R dello spazio euclideo Z nello spazio vettoriale
ordinario V:

V:RXT -V, (x%,t) = v(x,t), (1.44)

dove x e il generico punto spaziale appartenente alla regione R. Naturalmente
si suppone che il campo delle velocita sia regolare, secondo le richieste del
modello continuo.

Il compito principale riservato al campo (1.44) ¢ quello di fornire la quantita
di moto e il momento della quantita di moto di un qualunque volume finito V/
tramite le (1.40). Ci si rende quindi conto che il significato di tale campo con-
tinuo di velocita non ¢ quello di fornire le velocita locali dei singoli elementi
di fluido, bensi quello di riprodurre, ad una scala macroscopica, la quantita di
moto e il momento della quantita di moto di un qualunque volume V. In questo
senso il campo delle velocita ¢ una variabile virtuale non direttamente osserva-
bile ma capace di fornire, tramite le (1.40), delle quantita suscettibili di misura
diretta. In altri termini, la velocita v(x,t), deve intendersi approssimativamente
quale limite del rapporto P(V)/m(V), limitatamente a volumi V macroscopici.
D’altronde questo ¢ il caso di tante altre variabili fisiche, anche se questo non
viene quasi mai detto esplicitamente, come nel caso della densita p definita
dalla (1.34).

Naturalmente, scelto un dato volume materiale di fluido, individuato per es.
dalla sua posizione V(ty) ad un dato istante tjy, € sempre possibile integrare
il campo delle velocita in un campo di spostamenti ed ottenere cosi le traiet-
torie degli elementi fluidi del dato volume. Occorre pero ricordarsi che queste
traiettorie hanno in generale solo un significato medio, e che non é in tal mo-
do possibile in generale prevedere dove un elemento di fluido si trovera ad un
dato istante di tempo.

Si conclude dimostrando il teorema del trasporto (1.41). A tale scopo occorre
innanzitutto osservare che, per il teorema di cambiamento di variabile, la (1.35)
diventa:

m(V) = vadv = Jv pJdVy. (1.45)
0

dove J é lo jacobiano della deformazione. Se il volume V spaziale, funzione in
generale del tempo, corrisponde sempre al dato volume materiale Vy, I'ipotesi
che la massa si conservi impone che la massa m (V) associata al volume sia
indipendente dal tempo. Dalla (1.45) si deduce allora che I'integrale fvo pJdVy
non dipende dal tempo e questo per ogni V,. Tale invarianza deve quindi va-
lere anche localmente, cioé la quantita pJ, se valutata ad ogni istante per la
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stessa particella materiale (X = cost), deve essere indipendente dal tempo. Ne
consegue infine:

] =0. (1.46)

Cio premesso si ha, applicando due volte il teorema di cambiamento di variabile
e tenendo conto della (1.46):

Jvlpf = JVO aa_t (pJf)dV = JVO pJfdv = JV pfav, (1.47)

come volevasi dimostrare. Si noti che é sottinteso che nel termine fvo pJfdv

le funzioni in gioco siano materiali, per cui in tal caso risulta f = 0f /ot. Invece
nel termine [, pf dV é sottinteso che le funzioni siano spaziali e dunque in tal
caso siha f =0f/ot + (gradv)f.

1.3.5 Equazioni di bilancio in forma integrale

Nel caso di un mezzo continuo, le equazioni di bilancio si
specializzano nella seguente forma finita:

F(3V) + F(V) = P, (1.48)
M@OV)+M(V) =1, (1.49)

dove F(0V) e M(0V) sono le forze e i momenti globali trasmessi attraver-
so il contorno oV, mentre F(V) e M(V) sono le forze e i momenti globali
che competono al volume V.

Queste due equazioni devono valere per ogni volume V di B. Intro-
ducendo le forze e i momenti specifici e tenendo conto delle (1.42), le
equazioni di bilancio assumono la seguente forma integrale:

JavtdS+JV(f—pv) dv + > Fi =0, (1.50)

j r><tdS+J rx(f—p\'/)dV+Ziri><Fi=0. (1.51)
oV \%

dove t indica la tensione interna, f la forza per unita di volume e si e
tenuto conto che per i corpi semplici i momenti specifici sono ottenuti
quali momenti delle forze specifiche. Nelle equazioni (1.50) e (1.51)
si € anche tenuto conto della presenza di eventuali forze concentrate
F; in un numero finito di punti di V. Si noti che la presenza di forze

concentrate nella versione integrale (1.50) e (1.51) delle equazioni di
bilancio non crea alcuna difficolta formale, a differenza di quello che
succede nel caso delle equazioni del moto, che invece rappresentano la
versione differenziale delle equazioni di bilancio.

Nel caso statico, cioé quando le accelerazioni sono nulle, le (1.50)
e (1.51) si specializzano nelle equazioni di equilibrio:

LvtdS+Jvde+ziFi=0, (1.52)

J r><tdS+Jr><de+Z_ri><Fi=0, (1.53)
oV 1% t

equazioni che rappresentano le equazioni cardinali della statica nel caso
del corpo continuo. Si ricorda che tali equazioni devono valere per un
qualunque volume V contenuto nel corpo.

1.4 Piccoli spostamenti e piccole deformazioni

E noto che molti corpi solidi reali si deformano poco anche se soggetti
ad azioni esterne notevoli e questo conduce alla possibilita di notevoli
semplificazioni. E pero necessario essere piul precisi, in quanto é eviden-
te che diminuendo opportunamente I'entita delle azioni esterne si puo
sempre fare in modo che le deformazioni siano sufficientemente picco-
le. La chiave é 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 par-
lare 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, cido 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 sviluppandoli sotto 1'ipotesi di piccoli
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spostamenti e piccole deformazioni, con I'avvertenza che per “sposta-
menti” deve intendersi in generale “spostamenti a meno di un opportu-
no campo di spostamenti rigidi”. Naturalmente la “piccolezza” sia degli
spostamenti che delle deformazioni puo essere pit 0 meno pronunciata
e quindi pit o meno accettabile nelle varie circostanze. Si comprende
quindi come vi possano essere diversi gradi di applicazione delle sem-
plificazioni 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.

1.4.1 Corpo rigido

La semplificazione piu drastica é naturalmente quella di trascurare
completamente le deformazioni, il che conduce direttamente al modello
di corpo rigido. Se il corpo ¢é sufficientemente vincolato gli spostamen-
ti sono nulli e la configurazione finale coincide con quella iniziale. Se
invece il corpo e libero di muoversi il suo moto é rigido, il campo degli
spostamenti a meno del moto rigido € nullo, e la configurazione finale
differisce da quella iniziale. In entrambi i casi I'’equilibrio (o piu in gene-
rale il bilancio) viene scritto nella configurazione finale, che ¢ 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 una 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 le tensioni interne.

1.4.2 Teoria del primo ordine

Per poter calcolare sia la deformazione che la sollecitazione di un cor-
po solido occorre quindi mettere in conto la deformazione stessa. Il mo-
do piu semplice per farlo ¢ di assumere l'ipotesi di piccolezza sia degli

spostamenti che della deformazione con tutte le conseguenti approssi-
mazioni. Il che poi da una parte significa linearizzare le relazioni dipen-
denti dagli spostamenti e dalle deformazioni trascurando tutto cio che
¢ di ordine superiore al primo negli stessi spostamenti e deformazioni.
Dall’altra parte significa invece approssimare, ai fini della scrittura del-
le equazioni di equilibrio (oppure di bilancio), la configurazione finale
deformata con una configurazione indeformata vicina, grazie all’ipote-
si di piccolezza degli spostamenti che conducono dalla configurazione
indeformata a quella deformata.

A questo punto ¢ 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 e 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

Equivalenza statica. La statica di un corpo deformabile, sviluppata con
le approssimazioni di una teoria del primo ordine, coincide con quella
dello stesso corpo considerato rigido.

La meccanica dei solidi usualmente sviluppata nella scienza del-
le costruzioni é una teoria del primo ordine, quindi basata sull’ipo-
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tesi di piccoli spostamenti e piccole deformazione e su tutte le sue
conseguenze.

1.4.3 Teoria del secondo ordine

Vi sono casi in cui le azioni esterne applicate sono tali che non é
lecito scrivere l'equilibrio in una configurazione indeformata vicina a
quella deformata, nonostante gli spostamenti (eventualmente a meno di
un moto rigido) e le deformazioni dovute alle stesse forze possano an-
cora essere considerati piccoli. La piccolezza degli spostamenti e delle
deformazioni permettono ancora di trascurare i termini di ordine su-
periore negli spostamenti e nelle deformazioni stesse ma non vi e piu
I'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 peré 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.

1.4.4 Grandi spostamenti e piccole deformazioni

Vi sono casi, come quelli relativi a travi molto snelle, in cui gli spo-
stamenti possono facilmente diventare grandi non tanto perché le de-
formazioni sono grandi, ma in quanto queste sono distribuite 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 deformazioni. Poiché
I'equilibrio puo essere scritto in una configurazione indeformata vicina
a quella deformata solo se gli spostamenti sono piccoli, in tal caso tale
approssimazione non é 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.
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Analisi della tensione

2.1 Tensore degli sforzi di Cauchy
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2.3 Equazione di equilibrio al contorno
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2.7 Significato fisico delle componenti
dell’equazione di Cauchy
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Capitolo 3

Analisi della deformazione

3.1 Cinematica linearizzata

Nel seguito sara sviluppata la cinematica dei corpi solidi nell’ambito
dell’ipotesi di piccoli spostamenti e piccole deformazioni. Questo signi-
fica che la cinematica sara linearizzata rispetto agli spostamenti. Poiché
gli spostamenti sono un campo vettoriale definito nella configurazione
di riferimento, bisogna innanzitutto precisare in che senso e fatta tale
linearizzazione. Si consideri a tale scopo un dato campo u di sposta-
menti definito in By (fig. 3.1) e lo si “amplifichi” tramite uno scalare
A generico. Si ottengono cosi tutti i campi del tipo Au aventi la stessa

B
Bo

Figura 3.1: Campo di spostamenti

“direzione” (ovverossia la stessa forma) di quello originale. Il campo ori-
ginale corrisponde a A = 1. Uno spostamento u’ che non ha la direzione
di u individua un altro insieme di spostamenti Au'.
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Per linearizzare una qualunque funzione degli spostamenti basta al-
lora sostituire Au a u nell’espressione della funzione, rendendola cosi
funzione della variabile reale A. E cosi possibile sviluppare I’espressio-
ne in serie di potenze di A e trascurare indi i termini di ordine supe-
riore al primo. Ponendo infine A = 1 si ripristina la dipendenza dallo
spostamento u della funzione cosi semplificata.

Naturalmente, quando una funzione dipende da una quantita scalare
che sia del primo ordine rispetto agli spostamenti, la quantita scalare
stessa assume il ruolo di parametro rispetto al quale viene eseguito lo
sviluppo in serie di potenze.

E anche evidente che tutte le volte che in un termine compare il pro-
dotto di due o piu quantita che siano almeno del primo ordine negli
spostamenti, il termine stesso e trascurabile nel senso sopradetto.

Si noti infine che il gradiente degli spostamenti H = Gradu € una
funzione dello spostamento omogenea di grado 1 e risulta quindi dello
stesso ordine dello spostamento:

Grad(Au) = A Grad u. 3.1)
Dimostrazione. Infatti si ha:

A(Au) = Grad(Au) AX +o(|AX]),
A(Au) = AGradu AX +o(|AX]),

per ogni AX. Poiché:
A(Au) = Au(X + AX) — Au(X) = A(u(X + AX) — u(X)) = A(Au),

ne risulta immediatamente la tesi. ]

3.2 Tensori di deformazione

3.2.1 Tensori di deformazione e di rotazione infinitesime

Il gradiente degli spostamenti H puo essere decomposto nella somma
di una parte simmetrica € e di una parte emisimmetrica w:

H=¢€¢+ w, (3.2)
dove:
1 T
G:E(H+H), (3.3)
27
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w = % (H - HT) . (3.4)

Le componenti di € e w in un sistema di riferimento cartesiano
ortogonale, ricordando le componenti (1.14) di H, risultano:

oL (ow ouy oo L(ow ouy
e”‘z(an’Laxi)’ w”‘z(axj_axi' 5:5)

Poiché H ¢ dello stesso ordine degli spostamenti, questo € vero anche
per le sue parti simmetrica e emisimmetrica. Questo implica che vale
I'approssimazione lineare:

I+w)(I+e)=U+e)(l+w)=T+€e+w=1+H. (3.6)

L’azione di I + H su un qualunque vettore materiale equivale dunque,
nell’approssimazione lineare, all’applicazione successiva di I + w e di
I + € in un ordine qualunque. La (3.6) consente quindi di esprimere la
relazione (1.12) tra un elemento di linea materiale d X e il corrispondente
elemento di linea spaziale nella forma approssimata:

dx= (I+w)(I+e€)dX = (I+€) (I+ w)dX. (3.7)

Poiché w é emisimmetrico, la quantita I + w rappresenta, a meno di
infinitesimi di ordine superiore negli spostamenti, una rotazione rigida
dell’intorno del punto X in cui w ¢ calcolato (¢ una rotazione rigida del-
I'intorno di X, non di tutto il corpo, poiché w ¢ in generale variabile da
punto a punto). Per tale motivo w é detto tensore di rotazione infini-
tesima,! dove la dizione “infinitesima” ricorda che cio ¢ vero solo nel-
I'approssimazione lineare. La rotazione rigida dell'intorno puo essere
rappresentata da un vettore di rotazione infinitesima @ tale che:?

wa= @ X a. (3.8)

per ogni vettore a. E immediato verificare che le relazioni tra le com-
ponenti del tensore di rotazione infinitesima e quelle del vettore di
rotazione infinitesima risultano:

0 —Pz Py Wzy
[w]l=| Pz 0 -@x|  (p}=4Wxz}. (3.9)
Py Px 0 Wyx

Lnfinitesimal rotation tensor nella letteratura inglese.

2ad ogni tensore emisimmetrico corrisponde un vettore soddisfacente la (3.8), detto
vettore assiale del dato tensore (emisimmetrico). Vettore di rotazione infinitesima viene
reso con infinitesimal rotation vector nella letteratura inglese.

Siribadisce che I+ w rappresenta una rotazione dell’intorno di un punto
del continuo nell’ipotesi di piccoli spostamenti. In generale una rotazione
€ rappresentata da una matrice ortogonale e non, a meno dell'identita,
da una matrice emisimmetrica.

Nell’approssimazione lineare, dunque, la parte simmetrica di H rap-
presenta tutta la deformazione dell’intorno, essendo ottenuta depuran-
do gli spostamenti dell’intorno da un moto rigido. Inoltre, la deforma-
zione dell’intorno di un punto ¢ nulla se il moto dell’intorno € rigido,
cioe se, nell’'approssimazione lineare, H ¢ emisimmetrico e quindi se la
parte simmetrica é nulla. La parte simmetrica € di H rappresenta dun-
que tutta la deformazione nell’intorno di un punto e si annulla se e solo
se I'intorno non si deforma. Per tale motivo € € chiamato tensore di de-
formazione infinitesima,® dove ancora una volta la dizione “infinitesima”
ricorda che cio é vero solo nell’approssimazione lineare.

3.3 Dilatazione lineare e scorrimento tra due
linee

Nel seguito si calcoleranno alcune misure di deformazione sfruttando
il tensore € di deformazione infinitesima. Si tenga conto che al fine del
calcolo delle misure di deformazione si possono depurare gli sposta-
menti nell'intorno di un punto della quota dovuta alla rotazione rigida
e scrivere di conseguenza, in accordo alla (3.7):

dx~ (I+¢€) dX oppure du=e€dX. (3.10)

3.3.1 Dilatazione di una linea

Sia rg il versore di una direzione uscente dal punto materiale X di un
continuo. Un elemento lineare dX, uscente da X ed avente la direzione
e il verso di ro puo essere messo nella forma (fig. 3.2):

er = dL'y'r(), (3.].].)

dove dL, rappresenta la lunghezza dell’elemento di linea. All’elemento
d X, uscente da X corrisponde, grazie alla (3.10), ’elemento dx,- uscente
da x tale che:

dx, = (I+¢€) dX, = dL, (I + €) ro. (3.12)

3 Infinitesimal deformation tensor nella letteratura inglese.
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du
r(\ dx,

dX,

X X

Figura 3.2: Calcolo della dilatazione lineare

Il modulo d¥, di dx, risulta quindi:

df, = +dx, -dx, = dL,\ro- (I + 6)2 o (3.13)

Nellipotesi di piccoli spostamenti, e quindi di piccole deformazioni,
vale I'approssimazione:

(I+€)?=1+2€e+¢€~1+2e. (3.14)
Sfruttando inoltre lo sviluppo in serie di MacLaurin:
m=1+%x+0(x), x €R, (3.15)
la (3.13) permette di scrivere allora:

dly ~dLy\1+2rg-€rg=dL,(1+ry-€ry). (3.16)

Ricordando che per definizione la dilatazione lineare €, della linea
uscente da X e avente la direzione di r( vale:

dyy - dLy
€ = a, 3.17)
inserendo la (3.16) nella (3.17) si ottiene infine:
€r = F( - €FY). (3.18)

3.3.2 Scorrimento di due linee inizialmente ortogonali

Siano rg e sy i versori di due direzioni uscenti dal punto materiale X
di un continuo e ortogonali tra loro (fig. 3.3), quindi tali che:

Fo-So = 0. (3.19)

Due elementi lineari dX, edX; uscenti da X ed aventi le direzioni ei

r& dx,

dx;

> " ¥Yrs X

Figura 3.3: Calcolo dello scorrimento tra due linee inizialmente ortogonali

versi di ¥y e sop possono essere messi nella forma:
dX, =dL,ro. dX; = dLsso, (3.20)

dove dL, e dL; sono i moduli dei due elementi di linea. Gli elementi
lineari dx, e dx; corrispondenti nella deformazione ai due elementi di
linea materiali dX, e dX; valgono:

dx, = (I+¢€) dX, = dL, (I + €) ro, (3.21a)
dx; = (I +€) dXs = dLs(I + €) 8o, (3.21b)

avendo ancora una volta depurato, in accordo alla (3.10), il contributo
dovuto alla rotazione rigida dell’intorno. Se y,s rappresenta lo scor-
rimento tra gli elementi di linea dX, e dX; inizialmente ortogonali,
I’angolo tra gli elementi spaziali dx, e dx; vale 11/2 -y, e quindi risulta:

. B m _dxy -dxs
sin yys = COS < > Yrs) = at, e, ’ (3.22)

dove d¥, e d¥; sono i moduli di dx, e dx; rispettivamente. Si tenga ora
conto che tra le lunghezze d¥, e d¥s degli elementi di linea spaziali e
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quelle dL,, e dL; degli elementi di linea materiali valgono le relazioni
seguenti:
d‘gy = (1+€7‘)dL‘r, d‘gg = (1“1‘65) dLS, (323)

dove €, e €5 sono le dilatazioni degli elementi di linea d X, e dX; rispet-
tivamente. Inserendo nella (3.22) le relazioni (3.21) e (3.23) e tenendo
conto che I + € € un tensore simmetrico si ottiene allora:

Yo- (I+e)2so
(1+e)(1+es5)

Yrs = arcsin (3.24)

Poiché rg - Isg = ro - so = 0, avendo sfruttato la relazione di orto-
gonalita (3.19), ed utilizzando I'approssimazione (3.14) dalla (3.24) si
ottiene:

Yrs = arcsin 1 i(g))'(elsi)&). (3.25)
Tenendo poi conto del seguente sviluppo in serie di MacLaurin:
(1+x)1=1-x+0x), x € R, (3.26)
risulta, nell’approssimazione lineare:
1+e) ' 1+e€) ' ~1-¢€ —e. (3.27)

La (3.25), sfruttando 1'approssimazione (3.27) e lo sviluppo in serie di
MacLaurin della funzione arcsin:

arcsinx = x + o(x), x € R, (3.28)
fornisce infine il risultato cercato:

Yrs = 2("'O'GSO)- (3.29)

3.3.3 Significato fisico delle componenti del tensore di
deformazione

Sia dato un sistema di riferimento cartesiano ortogonale Oxyz e sia-
no ey, e, € e, iversori degli assi cartesiani. Nell'ipotesi di piccoli spo-
stamenti, tenendo quindi conto della relazione (3.18), le dilatazioni delle
linee uscenti da un punto materiale X del continuo e parallele agli assi
coordinati valgono:

€Ex ®ex-€€x, €y =e,-€€y, €;=e;-€e;. (3.30)

se € e il tensore di deformazione infinitesima nell’intorno del pun-
to X. Analogamente, gli scorrimenti delle stesse linee, ricordando la
relazione (3.29), risultano:

Yzy = Yyz = 2(ez . eey),
Yxz = Yzx = 2(ex - €ez), (3.31)
Yyx = ¥Yxy = Z(ey . 5ex)-

Dalle (3.30) e (3.31) consegue quindi la seguente rappresentazione del

tensore di deformazione infinitesima € nel dato sistema cartesiano
ortogonale Oxyz, valida nell’ipotesi di piccoli spostamenti:

€x %ny %sz
1 1
[€e] = | 2¥Yyx €y 3Yyz|. (3.32)

%sz %}’zy €z
3.4 Scorrimento tra una linea ed una superficie
Siano date, nella configurazione B di riferimento di un corpo, una

linea L ed una superficie 8§y inizialmente ortogonali, e sia X il loro punto
di intersezione (fig. 3.4). Si orientino sia la linea, scegliendo il verso-

Figura 3.4: Scorrimento tra una linea ed una superficie

re ty tangente alla linea L nel punto X, che la superficie, scegliendo il
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versore N ortogonale alla superficie §g nel punto X, in modo tale che i
due versori siano equiversi. Dopo la deformazione il versore t tangente
nel punto spaziale x alla linea deformata £, non é piu, in generale, or-
togonale alla superficie § deformata. Siano 7t il piano tangente in x alla
superficie spaziale § e 11y il piano tangente in X alla superficie materiale
8o (fig. 3.5). Siano poi s il versore della retta orientata individuata dalla
proiezione sul piano 7t della tangente alla linea £, ¥ uno dei due versori
della retta appartenente al piano 7t ed ortogonale ad s ed infine y I'an-
golo tra la tangente alla linea ¥ e la normale alla superficie 8. Poiché la
direzione del versore s ¢ individuata dalla proiezione del versore tan-
gente t, i versori n, t ed s stanno su un piano ed r € ortogonale a tale
piano. Di conseguenza y rappresenta lo scorrimento tra la linea mate-
riale L e una qualunque linea di 8¢ che dopo la deformazione ha s quale
versore tangente, mentre lo scorrimento tra la linea materiale L e una
qualunque linea che nella configurazione deformata ha per tangente r ¢
nullo. Si vuole ora individuare il valore dello scorrimento, rispetto alla
linea L, di una linea generica di Sg.

Sia allora v il versore di una generica retta di 7r. Se una linea di §g
si deforma in una linea di tangente v allora lo scorrimento y, tra tale
linea e la linea L soddisfa la relazione:

) T —~
siny, =cos|— — =costv=t-v=
Yv (2 y") (3.33)
=t-{(v-8s)s+(v-r)r} =(v-5)(t-s) =(sinys) v,
poiché siny =t - s.
In definitiva, posto:
y =siny s, (3.34)
nA
¢ Y 4t
m ‘\%
S
X >
/r/
A\ %
L T
? —Yv

¢—1

Figura 3.5: Particolare del piano tangente in x a 8§

risulta:
siny, =y-v. (3.35)

Il vettore y, definito dalla (3.34), assume quindi il significato di scor-
rimento tra la linea L e la superficie 8¢, rappresentando, attraverso la
dipendenza lineare (3.35) dal versore v, gli scorrimenti tra la linea L ed
una qualunque linea appartenente ad Sg. La relazione (3.35) implica che
tali scorrimenti sono compresi tra 0 e y.

Sotto l'ipotesi di piccoli spostamenti, le differenze s — sy e v — vg, cosi
come gli scorrimenti y e y,, sono quantita piccole. Si puo allora porre:

siny =~ y, siny, = yu, S=So9, V=V, (3.36)

e quindi riferire alla configurazione di riferimento lo scorrimento tra
una linea e una superficie inizialmente ortogonali:

Y = YSo, Yv =Y Vo. (3.37)

3.4.1 Vettore di deformazione

Il tensore di deformazione infinitesimo € trasforma il versore rqy di
una qualunque linea 7y uscente dal punto nel vettore € ¥y detto vettore
di deformazione (fig. 3.6).

AFo

A €ErTo

€rp

Vo I
f yr/2

Figura 3.6: Vettore di deformazione

Dato che la dilatazione €, della linea 7 vale rg - € ro, ne risulta che il
vettore €, ro rappresenta la proiezione del vettore di deformazione sulla
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linea 7y (fig. 3.6). La differenza € r¢ — €, r¢ tra il vettore di deformazione
e la sua proiezione sulla linea 7y coincide con la proiezione del vettore
di deformazione sul piano perpendicolare a ro. Detto vy un generico
vettore ortogonale a 1y, risulta:

1
@m—am%w:vWem=§mﬁ (3.38)
dato che rg - vo = 0. 1l vettore :

Y, = 2(€rg — € Fp), (3.39)

coincide quindi con lo scorrimento tra la linea 7 e il piano ortogonale a
7p. Se x e y sono due assi ortogonali giacenti in tale piano si ha infine:

Yr = Yxrex T Yyréy. (3.40)

3.5 Coefficiente di dilatazione cubica

Per valutare la variazione di volume nell’intorno di un punto materiale
X si consideri in tale intorno un cubo elementare di lati di lunghezza dL
e paralleli agli assi coordinati di un sistema cartesiano ortogonale Oxyz
(fig. 3.7). Il volume dV{ del cubo indeformato vale quindi:

dv, = drL? (3.41)
Sempre con riferimento alla fig. 3.7, dove gli assi X, 7 e Z indicano le di-

z

dL

Figura 3.7: Coefficiente di dilatazione cubica

rezioni uscenti dal punto spaziale x corrispondenti nella deformazione
alle direzioni degli assi x, ¥ e z uscenti dal punto materiale X, il volume
dV del cubo deformato vale:

dV = (1 + €4) (1 + ey> (1 + €2) COS yy, cos y, dL3, (3.42)

dove yx, € lo scorrimento tra gli assi x e y mentre y, ¢ il modulo dello
scorrimento tral’asse z e il piano xy. Nell’ipotesi di piccoli spostamenti
la (3.42) diventa:

dV ~ (1+€x + 6y +62) dL?, (3.43)

avendo tenuto conto che in tale ipotesi risulta cos yxy = 1 e cosy; = 1.
Sfruttando i valori dei volumi deformato e indeformato fornito dal-
le (3.41) e (3.42) si ottiene il valore, nell’approssimazione lineare, del
coefficiente di dilatazione cubica:

_dv-dv
- dv

La rappresentazione (3.32) del tensore € di deformazione infinitesima
permette di identificare il coefficiente di dilatazione cubica con la som-
ma degli elementi diagonali di tale rappresentazione. La somma degli
elementi diagonali della rappresentazione cartesiana ortogonale di un
tensore doppio A, che, come sara mostrato piu avanti, non dipende dal
riferimento, viene detta traccia di A e indicata con tr A. Risulta quindi:

0 R €x + €y + €. (3.44)

0 =~ tre. (3.45)

Gli elementi diagonali della rappresentazione cartesiana ortogonale
del tensore w di rotazione infinitesima sono nulli, essendo il tensore
emisimmetrico. Risulta quindi nulla anche la traccia di w e si ha quindi:

tre = tr (Gradu — w) = tr Grad u. (3.46)

La rappresentazione (1.15) del gradiente materiale degli spostamenti e
la definizione di divergenza di un vettore* permettono di porre la (3.45)
nella forma:

0 = Divu. (3.48)

4La rappresentazione cartesiana ortogonale della divergenza di un vettore generico a
funzione del punto materiale, e quindi delle sue coordinate materiali X,Y e Z, risulta:

. dax , Oday  da:
Dva="33*%y "3z
dove Il'iniziale maiuscola dell’'operatore di divergenza ricorda che le operazioni

differenziali vanno eseguite nella configurazione di riferimento.

(3.47)
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variazione di volume
che compete a dSy,

approssimativamente
di misura dSy (u- N)

Figura 3.8: Flusso degli spostamenti

Per ottenere quest’ultima formula, si puo anche considerare un volu-
me Vj (fig. 3.8) contenente il punto materiale X in corrispondenza del
quale si vuole calcolare la dilatazione cubica e tenere conto che la va-
riazione del volume uguaglia, a meno di termini di ordine superiore
negli spostamenti, il flusso sul contorno 0V, del volume degli stessi
spostamenti:

V-Vy= J u-NdSO. (3.49)
Vo

Risulta allora:

J u-NdS()
0 ~ lim 2%

Jim, 7 = Divu. (3.50)
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Si noti che il principio dei lavori virtuali testé dimostrato
non e ristretto all’ipotesi di piccoli spostamenti, poiché tale
ipotesi non e stata utilizzata nella dimostrazione. Si noti co-
munque che la configurazione B e quella nella quale le forze e
le tensioni sono equilibrate e quella in cui é definito il campo
di spostamenti virtuale. Nell'ipotesi di piccoli spostamenti, la
configurazione B del corpo puo essere fatta coincidere con
la configurazione indeformata di riferimento By, che diventa
quindi la configurazione nella quale si eseguono gli integrali
definenti i lavori virtuali:

_[ p-udSo+J f-udVy= g-edVy.
aBO fBO BO

Inoltre, un campo di spostamenti reale, cioé conseguente al-
I'applicazione sul corpo di certe forze, puo essere assunto
quale campo di spostamenti virtuali congruenti, poiché nel
caso di piccoli spostamenti tale campo deve soddisfare, come
un campo di spostamenti virtuali, le equazioni di congruenza
linearizzate.
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Direzioni principali di tensione e di
deformazione

Applicando un tensore doppio ad un vettore qualunque si ottiene in
generale un vettore avente direzione diversa da quella del vettore origi-
nale. Se sotto I'azione di un tensore A la direzione di un dato vettore v
resta invariata, si dice che tale direzione e una direzione principale di A,
che un asse avente la direzione di v € un asse principale di A ed infine
che v e un autovettore di A. Se v ¢ un autovettore di A deve dunque
risultare:

Av = Ay, (5.1)

e lo scalare A e detto autovalore di A.

Ad un dato autovalore A di un tensore doppio A corrispondono infi-
niti autovettori. Infatti se v &€ un autovettore corrispondente a A, allora
anche xv, con x generico scalare, € un autovettore corrispondente a A:

A(av) = x(Av) = x(Av) = A(av). (5.2)

L’insieme degli autovettori corrispondenti ad un dato autovalore di un
tensore doppio costituiscono inoltre un sottospazio di V. Infatti la (5.2)
mostra che moltiplicando un autovettore per uno scalare si ottiene an-
cora un autovettore corrispondente allo stesso autovalore. Inoltre la
stessa cosa succede se si sommano due autovettori u e v corrispondenti
allo stesso autovalore:

Alu+v)=Au+ Av=Au+Av=Au+v).

L’insieme di tutti gli autovettori corrispondenti ad un dato autovalore A
di un tensore doppio e detto autospazio di A, mentre l'insieme di tutti
gli autovalori di un tensore doppio A é detto spettro di A. L’'autospazio
di A associato ad un dato autovalore A € una retta, un piano o l'intero
spazio a seconda che a A siano associati solo autovettori linearmente
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dipendenti, oppure almeno e non piu di due autovettori linearmente
indipendenti, o infine tre autovettori linearmente indipendenti.

I versori delle direzioni principali sono, per quanto visto, degli au-
tovettori e vengono detti autoversori. Se v é un autovettore di A,
I'autoversore e, equiverso a v vale:

\4

e, = (5.3)

3

Moltiplicando scalarmente per v la relazione (5.1) e risolvendo in A si
ottiene il significato dell’autovalore:

A:ey'Aey. (5-4)

Tenendo presente la definizione delle componenti di un tensore doppio,
la (5.4) afferma che in un sistema di riferimento cartesiano ortogonale
avente un asse principale tra gli assi coordinati, la componente nella
posizione diagonale corrispondente a tale asse coincide con ’associato
autovalore.

Nel caso del tensore degli sforzi o, I'’equazione (5.1) determinatrice
degli autovalori ed autoversori si scrive:

on=An, (5.5)

dove n rappresenta il versore normale di un elemento di superficie nel-
I'intorno del punto in corrispondenza del quale la tensione interna € in-
dividuata da o. Poiché o nrappresenta la tensione agente nell’elemento
di superficie di normale n, é

39
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avidabe il q&oﬁw&m}e Poio e dicemiow priwcipols la direvions Fn‘w‘p&a aoash 3 D De
5 Vocions ¢ v on duouke & Qv?a(]:\’u't A norwal) quasle wotivo g adovor do Yeugore Awbﬁlxs?au
oy Ak (eziowt Q(i\wi‘n&!. U Tesione o vorwal oo e MM ugion ‘.’”“"‘{’JL-
;&QAQVWMQ Neso 0 sovo quinki Wl o Yougiows o ditsini pine F'QQ‘ L doPmasiona. <
an% - La Tesione sormale vt invece oHQMaM e eisobeonds A probllns 8@@ aulovdi

6“:_3?_-<g0_) . e QUEO\/@ ol J€§oaa}o oJ £ :
€ty =\t
Voo sl A appesle Lo loone
‘ Si ricorda che la dilatazione di una linea ty di versore tg
VlQ(VV\/dQQ 7 C\u @WUAR ow @J \W({\M \‘0\391,7 vale:

€t = Iy - €1p.
‘JW L svoun M ¢ CL‘ ‘WVU%WL vww/&Q‘l Ne consegue che un autovalore rappresenta la dilatazione del-

la linea uscente dal punto individuata dall’autovettore asso-

P ciato e per tale motivo gli autovalori del tensore di deforma-
zione sono anche detti dilatazioni principali. Se t, ¢ una dire-
zione principale di € allora risulta nullo lo scorrimento y; di
tale linea con il piano perpendicolare:

Y = 2(€ly — €:tg) = 0,

poiché e€; rappresenta I’autovalore associato alla direzione t.
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Ne risulta che una direzione principale puo subire una di-
latazione (salvo che 1’ autovalore non sia nullo), ma non degli

scorrimenti con le rette del piano perpendicolare alla stessa
direzione principale.

5.1 Proprieta di estremo

[a Wz noerdQQ 0\» beusions On, S?W}(’«
G UM 0&(\'&0{\\/(& Cbmﬂ-rim A nprma«QlL n, on\ 05t

\Ash (AL Funziowe salare Ao versee N

6p=1n-(0n) .

Analogamente, la dilatazione €; di una generica linea di di-
rezione ty puo essere interpretata come funzione scalare del

versore {:

€r = lp - €lp.

Ciinteressa determinare i minimi e i massimi di tali funzio-
ni, cioe di g, e €; al variare dei versori normali n e tangenti t,

rispettivamente. A tal fine si consideri un generico tensore A
simmetrico e la funzione scalare:

fle)=e- Ae

T miving ¢ il whosiwo di Tole Pomziows
winidows on dve o shviowsd , peicl la
Fonvioe. £ 2 ontiwwa 34 ivsiowe & dePiwsziong
chw&m}e om L' iveiowe doi vessert ) prive i
Podiora o« Qinabako . Vediawe U deherminare
CHoc Mddowad . T Pace cod o oniden
L ehonsions. dlla Pvione £ ol ingiome Y
i vl
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Corone i viort havionac & HQ) equivale 2 cercare
vl g & [(v) ol il vivel veU=A1)
¢ quede il 9 ercae i valor shiowad dilly
seguente Fuwdione non vinoloha -

)= v-Av - A(w_f—4)

J

C\9VQ oML Y\_O\‘o) (\ FBFYPU,'RALh “Q M}/Q/}fllﬁffﬁ}ore

b L&OO{GW%Q/ Duu/anio rns lLHo q AecJu(sju SMJO
a zefo &i (0 ouQ t‘ VW\(OPO IQ Bﬂchw}e C‘.aga

(:SP!L\‘\‘Q a U aﬁa INVR (R
8mcl%=2(ég—/\g).

I\AC&\’\I Q)\'v\crwg AQ ch «Q z}ovu\s a(i un mcrw&’\}o
A di v vale

M=(v ) )\WL\U) (Vi AV)- }
—1)=¢

(

l

2[AV-AV)AU +of mr)

Corondo gad X =0 i cietione €' vquazions defivonke
problbua Aubk 1hovalori ed autovelbori .

Ve csvlta e | wastiwe of il wwnimo valbre
principa 4 Yousioue rappresentiane (;sPeJﬁMJz
| e @ il wiwime fa ke £ W
woowdli Ai Yeusionr (ol iufone di v P\M}o ).
Analogamente, la massima e la minima dilatazione nel fascio

di sostegno un punto coincidono con il massimo e il minimo
tra i valori delle dilatazioni principali.

5.2 Proprieta di ortogonalita

\/%,@’am oa wostare i dve actovelfor
assosiahi ad adevalori dishiuki sowo ocoaonabd
fa_ Loro sotto fL’(g&w i siwwakia dll
huigor c[ww{o (owe vl caso A Foangors &9312»

Porzi @ i deferwavione ) .
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Gia du nve : 5.3 Sottospazio ortogonale ad una direzione
principale
Avi=AY o« Au=y

Una ulteriore proprieta delle direzioni principali dei tensori
doppi simmetrici e che i vettori u ortogonali ad una direzione
Voo e gQQQQ . . . : . .
Y Bwo W\O&ﬂ (@ L, % f\1 % '\1 : principale v si trasformano in vettori ancora ortogonali alla
data direzione principale:

Vit =0 .
Au-v = 0. (1)
Tnfalh ) P Q! \'P9}¢94. &i QiW( o A _A, ,t{Svlb : In altri termini i vettori del piano (sottospazio) ortogonale alla
direzione principale data sono trasformati in vettori ancora
T appartenenti al piano (sottospazio) ortogonale.
Dimostrazione. Infatti, se v € un autovettore di A di autovalo-
2 d,vml ue re A e u e un vettore ortogonale a v, risulta:

Au-v=u-Av=u-(Av) =0,

'\2(\[1'1—[1) =f\1(1f1'%> )

come volevasi dimostrare. [

Ned caco J& Fewsere ALS,Q‘ sﬂxv/ (Q‘(_/D-’\_f/(m
U« U VefsoN , (aw(zgwh Ca ¥WQ«\'%

b s A ALy, ks =0 faquusiole G g slla giachua 4
vlofm?sQ'L U in Aireziows v, C\ML qv@h CQM?MQ

0& Q/V\(\M .

(’\L—'\1) ﬁyl =0 .

% muQ,QA ¢ iw ac@a{p o i Roung i rw‘?fou‘\\’b\
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1l Yousiows Mngennidl | dus ciduiede 2 Rl o=
wowke 4 ogsagliae 2 Yousione faugeuziale T,
she sulla gischva divormall. v i diresione
3 ch\xm\ Voo Lifeziove ‘;(iw‘{r&q, ) 2 ga‘au‘m
b owowdle v L Teusione Waa&a ¢ wllla,
Quivdi , sv Yohe o /b,\au\rurx N osf w3

c\);cmim ‘)(iwd‘aazov,) ‘Tmmw; risul or“azawq&
AQQ/d &X(‘Q’M‘O\)&f gnwuraﬁt.

Nel caso del tensore di deformazione, la (1) rappresenta
meta dello scorrimento y,, trale linee u e v, scorrimento
che deve essere nullo in accordo con il fatto che lo scorri-
mento y, tra la direzione principale v e il piano ortogonale
e nullo. Il vettore eu ¢ dunque perpendicolare alla direzione

principale.

5.4 Calcolo delle direzioni principali

AR frug 48 calleolt doals' achovallii il fonsore
19?}2} shorai, L' equasions dobiuitei puo essert
e o Pocwa .

(€—AL)n=0

Tn W-‘, bl guaviout faﬂ)r@%lh
e omofato &i D egaciowi i1 3 imoguile
T siotema awwotte slozions n A0 g
¢ sk ge | dokermivaube doi efficienki ¢t )
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Y s
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Toy 65—55 tano, 0

Sviluppando la prima riga si ottiene ’equazione:
Cf;c"’ ; + {Zy timo(;“:o )
e infine:

6? - 61,

Ty

taney =
Analogamente si ottiene:

A —
t’gﬂo(rl: _,Q____(_j-i .

1,
Procedendo allo stesso modo si ottengono le dire-
zioni principali di deformazione:

-6,

EQ_ Ex
i

Xxj

=2

taney = 2 5 tand
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5.5 Casi particolari
AWAQ)W’W oR i diversi cas g possouD
P{\Q,W}&(‘Q_/ COM, (KFQr(Mw}‘o al }“@V\go& &,YQ‘ QM )

5.5.1 Autovalori tutti distinti

Si supponga che gli autovalari G, G ¢ % I g
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5.5.2 Un autovalore doppio e uno semplice

Siano Y@r es. 0; la ('(\&AUL ‘}QMA?QA'CQ ) Og la
radice AQW\Q.

Qm)fe & ‘D‘MLQL 52 ¢ sa@ se il L{L}@(M{W}Q
&QQQ\QT/MJM &\ ge@wb 'a’ra({.o &,QF%WQ (f; e G;L
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5.5.3 Un autovalore triplo
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QX (&\)'«fe?/'\ow‘ Mﬁ%f&ﬁo o) ‘J(iv\u’rap,{’.

gy = 6 LV =06, U f«ﬂm&'2~

5.5.4 Sistema di riferimento principale e linee
isostatiche

Dall’analisi di tutti e tre i casi possibili si puo quindi con-
cludere che esistono sempre tre direzioni principali ortogo-
nali tra loro e che quindi é sempre possibile, senza restrizio-
ni, assumere localmente un sistema principale di riferimento
cartesiano ortogonale, avente gli assi coincidenti con tre di-
rezioni principali di tensione. Si sottolinea che il sistema
di riferimento e locale poiché il tensore degli sforzi e quin-
di le sue direzioni principali variano in generale da punto
a punto. Le tre direzioni principali di tensione, ortogona-
li tra loro, associate ad ogni punto del corpo inviluppano
tre famiglie di curve, pure ortogonali tra loro, dette linee
isostatiche. In particolare, le linee isostatiche hanno la pro-
prieta che una qualunque giacitura ortogonale ad una di tali
linee ¢ soggetta solo a tensione normale e non a tensione
tangenziale.

Naturalmente, quanto detto per il tensore degli sforzi va-
le anche per il tensore di deformazione. Tenendo conto che
le direzioni principali di deformazione restano invariate a
seguito della deformazione stessa e che la rotazione rigida
dell’intorno lascia ortogonali tre direzioni inizialmente or-
togonali, si puo affermare che esistono sempre tre direzioni
ortogonali uscenti da un punto che restano ortogonali anche
dopo la deformazione.

5.6 Circonferenza di Mohr relativa ad una
direzione principale

Si fa per il momento riferimento al tensore degli

sforzi.

N prericd ?F'w‘\ura & norwale £lase x ¢ di
so&eogm Vase PrfnaranL 5 s uma leunsione ?f'aw)m
adl gisno 20 e qundi aveube ua owpsante
nocwals ¢ indircziong. il 'ase x o d vwa wfwm)fe
\wbmu&m £ wlla diccziona do 'asse g L 'asge
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| o = ¢, cos’0 + 6 sin’o
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sin ol cos o = = sin 20

2
|
cos’0 = % ( 1+ cos 20() pomw@( L.
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}jdx _ Gg+ln n O =6n, cos 201

| 2 2 formode &
0 P
(Tj _ @;6‘1 _ 6‘526'\/ 0520 | tashermauioar in |,
Fvnu'wtl) Qol

("j: - &326'\' sin 20

Poiche, come detto, Gy ~ 071 >Q, per O<o<m/2

¢ (’\j < Q. Siponga allora:
I =0,
/(= - x.]

il che equivale a ritenere chy{},\/‘q se uecone

J/G/Q—Q/\Q/QQMMQ c\/i voﬁuw\g e T \Dsc/\\’n\/l vy \W&Q
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P T=""y

a %( ruo\?m Q\Mo Au VoP,uwuL m  gemio

ora o .

In Pu»/\um (LQ& ‘)g,(awg}m oL , q PW\}O c{x
@o(c&st)m, ((Y, 1’) ha(cm\}w)& V«‘W} w

wee di gasiond paauekcice t
c= g + & cos20
% 7 = ®R sin20
veado Ygg\ro ..

T% +01
2 7 %

O(C:

Qu@;’t@ @((/;’dw {aﬂxewx&wo Q) @I‘/da'ww( Yaf&ma}("c\xﬂ é«
uWa c{m,owfmau/g M Mro C(q}@ ) ¢ i f&oaxﬁ{o @N

detta circonferenza di Mohr. T8 puafo @ Wﬁgud‘a}.' ve
WWlwse x sl (0, Ty ) meuke d
ponio mWresmh\wo A ! asse J [rvohto di 90°
ispete sl ase ) oi eova ol puie (3 7y -
talo colla cionbe@unza, di on g i 180° riopetta

O "1 >
2 (%,~T
e 7
[la0) 2 \5(5,0)
\ C 7
Jo,0)
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LA NI OVAR wszgc/a M i i Appeseu-
ahivi i x ¢ wincidono cm b due eaheeuile™ 3 un
disuatre dolWs cirouheonea . T gk rawmg,wb\w’
&@yb‘ a5 \m‘v\u‘ph 6i Yeovans invece cull)asse
W« i =0 Sinoli die s i cwoh
A 8}«»\%999 oL (ndl piaws ¥0) per individuare {'asse %,
soce fuaie &ﬂl'mg)& 2oL, utlld shesgo verse, vl
pigno 67T per individuae i Puvx}o GW&%«h}ivo bl asse .
S Mppeuta o Li now owsre 2o clireiouw
princigai T e | we i onxare Qawfom){
G Gy Ty i g inwn sistewa di rifferiwaito
Ozc}j.
B dope possbile odvire Us cimabernaa di Mohe

iV\k\A\/i&uaMcb‘l Vuvx\; (6‘2""(17) e ((Yy,'fw)qklcd@ndo

A
%1
g
Al

s

/‘f\f%x
£

0 dabive didwelo . Se il puake awr«s,wh}wo
Wi 1 e idividuahe da®a @Mzime 2,
pectice dall pundo ra\)\mw}ahvo I w0 Wiz
R acse pindp 3 2t individualo cuolando di
0o x W . vo,rso(c\m wf caso du
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ﬂfoam & or&rio),

Posumando posi¥ive 2 coRrimi arlictarie, €' sugol o cho
m ?«‘%m ndividva 0'ase ¥ ¢ n%}im. Pertauda
(a Faa i tae:

T
tan20(0= L =__§__'_(j:_y___;

(O=ople  gu—ay
e A, nellls phesi di Figua, Toy <0, 6,0, =0
¢« tanloly=0. Lo selorioui & bl eqasione
dibecisono U W\UQ\;PQ& & .g, e periae idivis
TN TR ZQA & Yma?ak £e .

Nel caso del tensore di deformazione vale quanto detto per
il tensore degli sforzi, tenendo conto della opportuna corri-
spondenza tra le variabili. In particolare, in luogo delle nor-
mali alle giaciture nell’intorno di un punto occorre conside-
rare le linee uscenti dal punto. Inoltre, sugli assi del piano
di Mohr vanno riportate le dilatazioni lineari € in ascissa e la
meta degli scorrimenti %y in ordinata.

Si supponga poi che I'asse C sia una direzione principale di
dilatazione e che x e y siano due assi cartesiani ortogonali
nel piano perpendicolare a . Allora la circonferenza di Mohr
relativa alle linee ortogonali alla direzione principale C si puo
tracciare a partire dai punti rappresentativi degli assi x e v,
punti che hanno rispettivamente le coordinate (€, —%yxy) e
(€y, %yxy). Naturalmente la circonferenza intersechera I'asse
delle ascisse in corrispondenza degli altri due valori principali
di dilatazione €g e €, e i corrispondenti assi § e n saranno
individuati, rispetto agli assi x e y, tramite meta degli angoli
relativi ai punti corrispondenti sulla circonferenza di Mohr.

1y K €x
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5.7 Arbelo di Mohr
D dsceziom ‘mwrab e esisono 3 e FQAHM}O

esitono Yo circonferenze & Mo,

1 ]

St C,VWMQ. e iWQQ({ F(i\,tu'(‘@Q,{ Cidne ‘795}1' w&
%&Iw}z Q&L&ux:

6, =6, > 6,

I \)vf\h delle h!z circonferenze d, Mohr ﬁiﬂ)f éww

A tsondls sv gpaciture du Mamg per sosfegno
sh Mrezions frmu‘raQL. O comcideci 0@ wna
od,iaoi\v(éz & normale 0 pon contewsate g
diresions principale, ciot’ ol cha o sue
ouposanti Wl icoa ‘;(ma‘wb D213 siaw
bhe divese daffl zeco -

70, nﬁéO , Ny #0 .
b dake Tovsionals sv Fale gracitun oo essere
hisceite dallly oupaste norml 0, | pitia
so vkt 688 dowanke L velowe ¢ S mosdy
<, Wke mkwua& [ & i s
e dare on seg0p oWa fousioe. Taugoneidle picke
el et svee g diresione qualngue sl
gacitva). Vesbiswo nodare du L ok
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P (6‘,,,@) ¢ irtervo ) Vachdlo i Mohr | ;"‘fym
wdividiah | ol piagno ¢, dalle sowsicirconferenze
A Mohe (g gracCion §la 'mh F"g‘.}""’”
W ase €

A e Fue oore wokare de il wa}o
P, dista dai onkei delle due circonferenze wlesne (x'v\
dal riggﬂ\‘riv( L &l ubto della circonferenza edoena
WA m “1)3/8;0. (—}" CQV\QI\\G{M‘. IwmﬁW° %
circonferenza rdlgtiva e Lirezious. priw‘[le g, pe
la qquL 5

¢ . 7 O

Owert  foa wodad du .
T8,
o EVAITIN VIR ERPH S P ixc,uraa)@x?mwa

5l M d c\u P@&cwx ﬁmh\ Fo%‘\h‘ve :
EZSZ_®§>0 y
M diveud :

2 2
(d;\_o/c +Tnl—®z>0/
Gae ¢

| (GG -R) ~ L0600
i ha:

2 ‘
oe(BAY - BG, 35
¢ L 4 2
)
ql @—q)lz G0 _ G9
5 ? 4 L
[ dum'\/e-.
5 Z
(c - (R/g = O}ﬁ
I\/@H(fe:
i (= (En)en)= 0-lg’)
= @Zn;l\;cf,tnkm}zn}}
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o +@} In o MQ}JB; & ottiews :

e, - Ry(%—@(@-@)né ,
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26, €= ZJ\ @’(\}R

(O/ns* 1 1*6”3)@*()

PG —®, = (5;- )G -6 )ng .
S . +cr<r(n°‘+nl)+66 e+ @ o’
5k L1 gkiJ 553315 QA%\/{W P@(}Pa}%':
1-n? '
'L
? " ¢ =0 - < - = /
:6-52(];1-6,‘ ﬂ}fr@d{t +(6§65+5V[6§—€§6&>03 _ f\ ; O,'l O;, O , O/,L 5} O
ng =0, =0 =0, g-6=0,
Q‘S\/]h 8%(& . OX_\“M
T 3 ¢ l
(Cat %) + (- R")- 25,0, = P”CTL —Q}L <0
~(6, - 6,6, - 0, 6. : L _ @
(S gg_qg+oi§%>ﬂ3 PnC}z _Q/g >O/
_ v
B <63_ 6§>( 6?— 6’[) nE ' (WL voliag A/iw\os\(é&‘
. ]
lor i&)o\zs« Ny #0 ¢ Auw?vm ng >0 Iw\he, euspre CO\/\CQNO\AM “,;\/Mg e well 280 in coi due v
per ;Pp\mc’{ 6§<65 ¢ 63< I A ffiV\UCEB/QJ Sou0 UBNB«QA,Qa circonferenza di Mohr (&QA}M&WA
(63 - o} )(Jg - o’,l> n% >O , &Arw‘w \Dnv\u[raQa aeﬁooas)a al on& ?(Jmf&e, &,‘q\iv\%o coQQQSGA

nun ?vn}o, Mrz 9& Mfriwih circonferenze di Hohf/ ele-

owe w@am C\AMc}(ara .
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hvug&x M&uj\‘e ab'rw‘ouu‘ P(*i\w‘faﬁi 8%3901"3}& QQ MQO(C

Qrimgan A&Wo ; Gowo FMe povcidowdi . Nl oo

pei e i vl priucipali Giano Wit uavaﬁ?x L bt
circonferenze &, HOMF, (Ja\u‘vla U’)ft wQﬁ Anrﬁvow ALW) :

‘;f’afu'o, WQQAQYWO \U\)UL v un {)\/v\)‘o . J,\ MQAM)Da )
vaen () 3f\>0!29 & Mohe nom ecide , in aordy cpxq ﬁa"}‘c\

g Tt QL %A‘au‘\ure @\Jw%;vv\o ﬁQMJUw il direcio_

‘)(‘W\QV’A&L.

Nel caso del tensore di deformazione, una linea generica v
(uscente dal punto) sara rappresentata, nel piano di Mohr, dal
punto di coordinate (€, %yv), dove €, € la dilatazione della
linea e y, il modulo del vettore scorrimento della linea ri-
spetto al piano ortogonale. Al variare della linea v il punto
corrispondente si muove all’interno dell’arbelo di Mohr indivi-
duato dalle tre circonferenze corrispondenti alle tre direzioni

principali di dilatazione.
Lyo b

1, st
23/%)(_ 2

5.8 Esercizio sulle direzioni principali di

tensione
g{& )
10 —10 10
[6]=]-10 20 0| N/mm?
|10 0 20|

U oppreseataciont aﬁ%au;%/ i un sistewq och=
cormalde Oyt W o cfﬂj@'sﬁorz«' g
dehiwle i vn puae & on orpo Cattiwwo .
S voaliow Loferwinace -
1) 7 @b prnipali Ui Teusions
) T et il Livesion pr ol
) Lo ompondi ol gies 0xgt, ail

’YQMQMC (o\‘zw'owz, & cha. wa\n A s«'s\'M Oxy’,g
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w&é«‘s\m WMVG& O}Q? 10 —10 -10 10
) u}r‘&'zmi& % WA}(\‘C@ [&]}
c&m Q/A (aW(QMau'o\m A.a 0 wQ@is\wwa ?(\'uu‘fq,ot
e L\AW/@V\ P valort AAHM pincidiaki o

Lo ?«mi&‘ .

Oy = 20 + 10

-10 20 20 0

4 ) VP/{;I"\'VA(‘L
=20 (200 — 100) — 2000 = 0 N°/mm® .

Cg{ o“im,:
A — 50N/mm*x A + 600 N/mm*Xx A = O N"/mm” ,

T

Qgﬁ\/uw& A (X = 50N/mm2x A + 600 N%mm?) = 0 N°/mm® 5

L " oparione mafedshon i ofhiews 4vo%mc(g il

Lo cadies Wl 243 T oue (/a{aprer{c’nus Sons

(&Q)(Q(MMQ : (0 N/mm?
i 7 _ | 50_ /2500 _ 2400
10-A -10 10 A= 02220280 = 50 Nfmm?
det| -10 20-1 0 |[=o0, V35003400
50+ V250 =2400 _ 30 Ny

10 0 20-)]
o va %{P@%&g ?/QA v w}‘, ff‘."‘“. FQ’Q‘ cL }QW‘.M: e c{u&s\'Q (WVW i \/d@p(\' Frmu‘()aL i hmgmg:
o = 10 + 20 + 20 = 50 N/mmZ G& =0 N/mmz, GT] =20 N/mmz, GC =30 N/mm2

Gy, = (200 - 100) + (400 - 0) + (200 - 100) = 600 N*/mm* Lo dicoion yrfm‘rapx E,M ¢ ¢ o cheMjw
MQQ/A cluvione i é«'s}bw\j:
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10-0 —10
-10 20— 0
10 0
10-20 -10
-10  20-20
10 0
10-30 —10
-10 2030
10 0

(wserauto o s sddows due ole Guaiow
Uwsmane ielipeudssdi (02 fers o sonralhro
Uvsande dipeudode sl b due porche

L lerwivade o cefboinki e wﬂﬂo) 4 oNeugow

i CACD\QNA

10

20—-0

10
0

20-20

10
0

2030

\

0

0

10E, + 208, = 0
10E, + 20, = 0

-10m, -10M, +10Mm_ = 0

10m, = 0

-10 ¢ -10g, = 0
10¢ -10¢, = 0

Imfﬂu& whug ﬂ& OWWWNW}fA%&&ﬁW%&Mi

& L55el @wywﬂ&ﬁ Aﬂ U Vefsef 1
Zi +g;+§;="
Qi *q;'fqu { Y
G5y 5=

& on%ww , 3 mowo c(& 3"?{“0/ r?& a«/fovuw( :
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lest= =V, {al={=VE |, led={5/F .
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(owa 06/;3\ M‘To ) la wokcic AU»QQﬂ @'\fw“}‘dt
K N&Q\%M Ox/y‘L Wa per olome fao

uguoanki ) sepee w0 cidowa Oxgy, Lighi
’A«/\lwugor; (c\/u Sowo | vefson MQG \ms& \orw\ot‘fﬁQ&):

—

a—
i
Gi( \-)'lN

("l*(\ﬁQ
I
SN S

o~ f—~

-
QA%UQM : 3 )
0 0 30

{g][g]= 0 4200 —4300 | N/mm2
| 0 1200 WJ

o

No\f&rt g QQQ WJ(Q M ?u @&m aJZA zw}ovcHon' wmolbi

(,&'c/&xl QDSWU per (”wa,@m @rr(g?wcb.»\}t. Infatti:

e;-(CR)ej = ei-6(Rej) = e;-(2Re)

= kj(ei-Bej) = ijij-

Tubine -
o 0o o
[E]T[-Of IRI=1 0 20 o | mme .
I 0 0 30

M!: &Qf‘owu'mf [Bﬂﬁ”@]

o cothdee oy G Wo«w}' s Lofte clolyghe

(cq\ﬂc’ro Wy e sidomn & cileimands | d e
e v e ¢\ citoma Ory'% & ()ar*w\%.
0 asvleks ra,ﬂ;‘ema ws B Ww)ﬁ ded
tsee Lo Rl gideun Omj’é di yaﬁwm/
dy L Wi Il feusore Aﬂ% Shored 6
i obeciwanke pivcipale O3 13

Noti swo dae i\ versoe g,L ha c(wz{;w,u/\)'e s
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ricz?gﬁo ) Vie x od UQWJU Caufowu}f r<“if2“b 57/8 I g e k.

@MV\AA‘ 6194% 943& ﬂﬂQ ?l‘éluo j% I3 biseca il ?MQ WQ.‘HV,G

Li tde piamo. Foicha™ Llage ¢ ¢ o(\bgjm’lg@ a%wuo ks
omoupke N, 8ﬂ}arl'im all ?ia\u il oe T.
@jves\’o Ao\'%fm'g{c/é c\m i\ PVWL\ GWRWW‘»M’Q&

X

7

0 = 10 N/mm?
2
=1y Ty = /1004100 = 1/200 N/mm?
ca; A quQa circonferenza i Mohr zg}‘e{na ) (‘WQ/JI’W& %Qp/b
%A'au'\vre di sos\@m\p 0" gse ll S o vuole coudoe

ow{va hQ.Q circonferenza o(rce aM(LUL Aafe wn 3QJW
Wa Yowsions Faugouziale -, .

A tale “wpe %@?kj&w wn dsse ¥ o&u}w&a

a& X AJ( vergo hfoi CL( ex X e =¢, ,

;/ 200 N/mm?2 n

4

LT/
10 N/mm? Q) /4 y
gex /4 intersezione tra i
N .— pianiEC e yz
ey ; r
/ giacitura &

ortogonale

ad x \er
N&XW&WQ v %4‘301141& P13ug j% od

GAOEWJAQQ GIJ YL_@N\’NL( Waﬁ\?ﬁo b v =

5 n,Qaﬂ‘/zL rs L WMJ« Mvmom M v,
MQ%’M@ Qxy ¥ Sovo :

'
{eﬂ}s{v% :

G Wwa c\umtua-.
10
Trx = € -0ex = [0 \/% —\g]{lo}N/mmZ,
10
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o{qe\*

Tx = — 1043 — 1043 = — /200 N/mm?
IR VV“}° @Wreewhhw W‘Rm x 0 dw?ve

(Gz)——'rm) = (10Nmm2, /200 N/mm?) |

Questo risultato puo essere ottenuto anche guardando la
faccia positiva del piano x7, faccia di asse n uscente positivo,
e notando che la rotazione indotta dalla tensione tangenzia-
le T, agente nella giacitura normale all’asse x e oraria e quindi
positiva.

visti dalla pagina
positiva individuata
dal versore e, X e,
(che nel caso in
esame coincide con
yr il versore ey)

Po,r O\‘\’Wa ﬂ‘ ASGe. {)n‘v\v(j"'aﬂt S allotle ruo|‘3r€

Q\ %2 X 0 GomSo "o@r;o”(ee < %u&rcla 04 r&;anm

’f A 0 5 40 15 20 N/mm2
GCALA :
10
<
x(10,/200 )
V200 e ——
g 4(20,10)
| |
| £20,10) | Tugx
| |
0 O(Ci / ‘ >
5 20 / 3(:‘1’070) a

Wax

1. =15 N/mm? {j ='L/z= 10 N/mm?

?9@1‘}(\/«1 (kd’\\l\i\ﬂ &/AQD/J @Wa Xr, (n 7\123}0 orchn Q)
JQ;QQ’J,,@J) X che, come risulta dalla circonferenza di

Mohr, soddisfa la relazione :

tan g = = 2.

Ne risulta quindi:

K¢ = —arctan V2 = -54.74°.
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U \’thwiﬂ«) d coseno ci/ir(b“‘w( cL _é/ ((sFQ/H‘o
3 X \/&QL 1/’—(7? e f‘/\/n?uo,;

XC = arccos Ny = 54.74°,

£
f SCALA @
e
4/1“ 1/3 _.fL
e }/3 ; 0 02 02.4 0.6 08
=3 | /i
| T o haa e fere
13 : 07\/\07%'\ C\A'If/\)ror‘
- > (ywweqi puri
: J
< COoS Xy = 1/3

Alternativamente, utilizzando la formula che individua la
direzione principale T rispetto al primo asse (nel nostro
caso l’asse x) si ottiene:

tan oy = T = _J300 - V2,

e quindi:
o = arctan(—+2) = —54.74°,

Tenendo poi conto che:

—/200
or=er-ge =0 1 —[I]{ V200 t =20 N/mm?,
—/200

si puo utilizzare invece la formula che individua entrambe
le direzioni principali. Si ottiene:

tan 2o, = =2 ~ 22
Mo = G T 10 =20 V2,

e quindi:

Ky = %arctan(Z\/E) = 35.26°.

Poiché I'arcotangente di un angolo € compresa tra —7t/2 e
1r/2, applicando tale funzione I’'angolo «, che si ottiene e
compreso tra —7t/4 e 1/4. L’angolo o ¢ all’'infuori del dato
intervallo e quindi applicando la funzione arcotangente si
ottiene I'angolo che individua, sempre rispetto all’asse x,
I’altra direzione principale.
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5.9 Esercizio sulle direzioni principali di (3 m—z) x2 -6 0
deformazione _ .
Mrad _b_l}E —(6m" )x 3 0 x1073.
Il campo degli spostamenti dei punti di un corpo continuo, 0 0 - <3 m_2> 2
in componenti in un sistema Oxyz cartesiano ortogonale, sia L j

individuato dalle seguenti equazioni scalari:
N& VW\O (0,0,1m) & L\a quindi:

0 —6 0]
[ﬁ'ﬁé _q]z 0 ] 0 [x1073

U = {(1 m—z) x3 -6y + (2 m)}><10‘3,

v={-(3m)x*+3y - @m}x107?

w= —(1 m‘2)23><10’3. 0 0o -3
1. Determinare i tensori di deformazione e di rotazione infi- ] 0 -3 0
nitesimi nel punto P di coordinate (0,0, 1 m); T e = _3
] £ J = -3 3 0 |x1077,
2. Individuare asse e ampiezza (in radianti) della rotazione 0 0 _ %
rigida dell’'intorno del punto P; L J
3. Determinare dilatazione e scorrimento massimi (in modu- 0 -3 O
lo), sempre nel punto P; T _‘J = 3 0 0 [x1073
| =
4. Con riferimento al sistema locale Pxyz, determinare lo | C O @)

scorrimento, nel punto P, tra ’asse x e la bisettrice s del

primo quadrante nel piano vz, orientata dal punto P al- Il vettore della rotazione rigida dell'intorno del punto P ha

I'interno del primo quadrante, e dire se I'angolo tra x ed componenti:
s aumenta o diminuisce. G
{ b—“ 307
SOLUZIONE 110
Il gradiente degli spostamenti vale: e ne risulta una rotazione di ampiezza 3 x107° rad attorno

all’asse z .
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Capitolo 6

Stati elementari di tensione
e di deformazione

6.1 Trazione semplice

G die de % W towowe W‘cﬂ s dirvine
Wllase ¥ s U tewsione, in oug %aa\wa di
wormal f , @ or}ﬁ%w&[ a4 ay‘au"rvra o wsaule
) dgnle & volome

, € 6 @A I—WQ{O\UL/ n

Ed L="p&
|
I
f ‘l‘t=—F@z
o], .y
e,
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uNR cpﬁ?muivﬁ a;acﬁwa A So%vr\o Z} 2 rw%.
Tn on gitlowa  di cifeciwamto Oxj)‘l i Feunsore

g &5)2» prn“ I W?:

00 0
s =000
C G p

Naturalmente se P< O C/A }Wwﬂ Wﬂ »w@@d
%'aoi\vm iF mwanQ Y ¢ w}ﬁw}i mQ,Q'&Quwo

L [N Circonferenze di Mohr (coincidenti)
relative alle infinite direzioni princi—
pali giacenti nel piano ortogonale a z

Circonferenza di Mohr (degenere)
relativa alla direzione principale z
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Aj Vanpmﬂ. e in tal caso, pitl propriamente, <1 ‘)@(Q/é a

em‘;fegc,i oue %ufPAQ .

6.3 Trazione uniforme

94‘ c{,{ce c\ASL Mn un Y«M}G C{i Un @Whnuo S M

6.2 Dilatazione semplice one ofe di Taziowt uw{ﬂom 93 La \‘wqim

La controparte deformativa della trazione semplice e .
- .
lo stato di dilatazione semplice in una data direzione. ol c‘\/ARva‘qq W&u}uﬁ\, koo del P"V'}O
Se la direzione della dilatazione e quella dell’asse z, si
richiede che si abbia dilatazione nella direzione di tale

asse, mentre la dilatazione nelle direzioni ortogonali al- 4 / n
I’asse z devono essere nulle cosi come gli scorrimenti tra
I'asse z e gli assi ortogonali a questo. E=6n

®
(Y

Moo s & cifegimanko Oupt Lo crupousuli sy oclogouausute M4 giacituca.
c\] ¢ rfwﬁ/\'&w: @uvﬂ‘o 51'%/‘;‘[{1\'% e JZ& eusiows iswe, avere Ua
Q ] direzine QA vormale n:

. on = A, A
: on =a0 proojw N
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TuHQ &c()&z«‘owi @Q% ﬂ,r»ﬁfdo fows C{J/V\7v( fﬁnuf@?/

; zwu)ra Q ‘pp%«'&& % ¢ ¢ e £lyniong

o Nedstion dumelte v adice tcip%a  cioe se

| Towsoee &ea/% i cisvllz dfrico
g=pL.

Per tale motivo Q9 Q}Gko da \‘&wv‘m (n \‘AQ T
wc\% /,\(LX‘\Q c.?aricp o .'c,o\'ropo )
|

Co 0a tewsiown ¢ eohanfe el dbawide &

vop,uvu} a‘o«t\ ¢o qﬁ = O o\ ‘JQ(Q/,) piu propria—

mente i (owp RO vwiforme .
\

6.4 Dilatazione uniforme

Analogamante alla trazione uniforme, nel caso della defor-
mazione si ha la dilatazione uniforme:

§ o= ,\U € per oav\\ direzions €.

Tohe & Gireziows dlo 3pazio dovono egsere princip Do
(fvmcb 13 (v'SuH’Q S‘p‘&rf@ :

¢ 00
E=¢1 £l=10 € QO
S -
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6.5 Taglio semplice
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La parte simmetrica e quella emisimmetrica del gra-
diente materiale degli spostamenti forniscono rispetti-
vamente i tensori di deformazione infinitesima € e di
rotazione w:

6.6 Scorrimento semplice

Si ha scorrimento semplice se in cubo elementare nel-
I'intorno di un punto una faccia scorre rispetto a quella

parallela. 00 0 0 0 0
Z A
2 [e]l=]0 0 3y|, [wl=|{0 0 3y
03y O 0 -3y O
B
0 Si noti che la rotazione rigida dell’intorno ha ampiez-
y za %y e avviene attorno all’asse x. Nella figura seguente
0 e illustrato I'effetto della sola deformazione.
y
A e dgde) =
: £, {ebze )= 1o
Le componenti, nel sistema di riferimento Oxyz illu- = il 7
strato in figura, del campo degli spostamenti u, nell’ipo- a:l %X / / i_ )’d y
tesi di piccoli spostamenti, risulta: z RS {f_,/ 7
X - .
v=yz, ‘x4 Y
w=0 k—w
dove y rappresenta lo scorrimento tra le linee parallele
agli assi coordinati y e z. 6.7 stato di tensione monoassiale
Dal campo materiale degli spostamenti si ottiene il
gradiente materiale degli spostamenti Grad u: Qq c\,{Cz c\u o \A/A Ch}o CL h»\&%«'wz MOwod %&QQ
000
[Gradu] =0 0 y|. Ce Qﬂ *W%m , v und qwﬂumive 7«;‘30«‘}0(3 , b\a

000
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6.8 stato di deformazione monoassiale

Si dice che lo stato di deformazione nell'intorno di un
punto € monoassiale se gli spostamenti dei punti di tale
intorno, depurati dell’effetto della rotazione rigida locale,
avvengano tutti in una direzione comune. Se la direzione
comune e quella dell’asse z deve dunque risultare:

EY = Ayez,

dove r e il versore di una generica direzione uscente dal
punto in cui lo stato di deformazione ¢ monoassiale e A,
uno scalare eventualmente dipendente dalla direzione. Poi-
ché la relazione deve valere anche per la direzione dell’asse
z, ne consegue che l'asse z e un asse principale. Questo
assicura che gli scorrimenti tra I'asse z e gli assi ortogona-
li a questo sono nulle. Inoltre, se x € un qualunque asse
ortogonale a z la sua dilatazione risulta:

Exzex'eexzex'Axezzo

Ne consegue che lo stato di deformazione monoassiale coin-
cide con quello di dilatazione semplice.

6.9 stato di tensione piano
Tn b case o ridiede da Feusione zjw)re in

uWi qn&&m\t‘vz T‘adh(a du 15t fﬁﬂ%ﬂ/l 40{
n v e &y @YF&M | verse vwwa&

L ‘)13»0 e tz\/\v\L el
ﬁg’(gﬂ) :O; per chpm N
Poq Ua G/l'mw&)((iﬁ & 0 O‘VC“}m cyw&iu‘m chvwb

0{T8) =0 por o 0

in 'iV‘%\A.QI
g@z =0 .
Ne A a@m e 0a kw:,\‘wa M und ?]\'&o{}%
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W V\O(MQQ-Q QE e VWJEQ/A ).'Q A FM'QJ?I/*’%QQ

6.10 stato di deformazione piano
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2 un aubovakbe Wl
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A oiguo e Yewcions, s &jﬁ» Lot o Tn un sowa A oiRerwendo Oyl b W,'
faW@wﬁ wlla forma S sl

gts}c c\j c[ﬂcom/cmo«u. PW (?f;w\o o }039“4/@ OQQA
C\XFQZCOK}L ¥ ) :

4
Gx {}7 O ) %)L Z,Xy O
[C)=|5 & 0] . fl=139 4 of




Prof.Daniele Zaccaria MdS Parte I — 23 settembre 2007 Capitolo 6. Stati elementari 78




Capitolo 7

Elasticita lineare

Se si deforma un solido composto da un dato materiale ne
corrisponde un dato stato tensionale agente nel solido stes-
so che dipende sia dalla deformazione che dal materiale che
compone il solido. La relazione che sussiste tra deformazio-
ne e tensione, variabile da materiale a materiale, viene detta
legame costitutivo.

I legami costitutivi si distinguono in locali e non locali. Nel
caso di un legame costitutivo locale, la tensione nell’'intorno di
un punto dipende solo dalla deformazione agente nello stesso
intorno. Il modo piu semplice di ottenere un legame costituti-
vo locale ¢ quello di descrivere la deformazione e la tensione
nell’intorno di un punto tramite i tensori di deformazione € e
degli sforzi o.

In generale ad una storia di deformazione €(t) preceden-
te un dato istante ty corrispondera a quell’istante una ben
precisa tensione. Se invece la tensione o ad un dato istante
dipende solo dalla deformazione € allo stesso istante e non
dalla precedente storia di deformazione il legame viene detto
elastico:

o = 0o(€).

MdS Parte I — 23 settembre 2007

7.1 Legame costitutivo elastico lineare

Il caso piu semplice di un legame elastico e quello lineare:
0 = Egym [€]. (2)

dove Egym € una trasformazione lineare:
Esym: Sym — Sym, A — Egym [A], 3)

definita nello spazio spazio vettoriale Sym dei tensori doppi
simmetrici (A = AT). Tale spazio ha dimensione 6 e quindi
Esym PUO essere rappresentato da 6 x6 = 36 componenti.
E pero usuale (e conveniente) estendere la trasformazione
Esym a tutto lo spazio Lin dei tensori doppi ponendo:

E: Lin — Lin, A-—»[Esym[%(A+AT)]. (4)

Una trasformazione lineare Lin — Lin e detta tensore del
quarto ordine e la particolare trasformazione [ definita dal-
la (4) e detta tensore di elasticita lineare. 1l legame costituti-
vo elastico lineare si scrive allora:

o=F[FJe]. (5)
Questa si puo rappresentare in componenti nella forma:
Oij = th Eijnk€nk- (6)

Le componenti E;jnx di E soddisfano le condizioni seguenti,
dette simmetrie minori:

79
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Eijnk = Ejink, Eijnk = Eijkn. (7)

La prima delle (7) dipende dal fatto che E [€] deve essere un
tensore doppio simmetrico. La seconda dell (7) dipende in-
vece dal fatto che [ trasforma un tensore doppio A generico
allo stesso modo in cui trasforma il suo trasposto:

E[A] =E[AT] (8)

avendo A e AT la stessa parte simmetrica. Scivendo (8) in
componenti si ottiene:

Do BiinkAnk = >, EijnkArn = . EijknAnk, — (9)

e poiché A e generico ne deriva infine la seconda simmetria
minore.

Le simmetrie minori (7) fanno scendere a 36 componenti
indipendenti le 6xX6x6x6 = 81 componenti E;x, del tensore
di elasticita lineare

Lsz (6) ‘}m( Qs}eso 9 Lonvaneo , Tewm((ﬂ caw}o c&%
Gumekia & g e b ouwdizow (7):

+ZEa¥y rZ]E\dxzf,q +Z|E yx/w

oﬂ)ul‘c H

6;6‘=de£ (e + B & +

) yy )z

‘327 E{Zy‘f- Ecdxzb;z Et‘)yx b;x, (10)

< (05 = (), (49), (), @) o), fre):
fer ( L> 7,2) (Z,x) x,%) non & oftent. nieake & Wovo  pel vid
ol %mm}ﬁe £ odd E,

In Com,a w/a\“(fq‘&QQ Q/) (10) si puo scrivere nella

forma:

{el=[E]Le). (1)

AO’\/Q/ N
Ox. oo
; :
0% %
{qk R %) ) {g} R )
Ty sz—
Ty e

Si noti che con tale definizione risulta:

o-e= {0} {e}. (12)
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Comunque e bene osservare che le definizioni algebriche
precedenti non rappresentano le componenti di o e di €
rispetto ad una base ortonormale di 6 tensori simmetrici,
mentre rappresentano le componenti rispetto a due diverse
basi non ortonormali. Per tale motivo vanno utilizzate solo
nel significato di vettori algebrici.

Per esteso, la matrice di elasticita si scrive:

pr

Eaazx xxyy Em%z Exx%y Exxxz H:—chyx |
E.. . E

7777 /AL E77)‘z EY/WC
me H—j%%yy E‘é#’k a8y IE LLXE E;ﬁ(yx

E’zy "&777 Ezﬂ'f E-Zﬁy H':'?{yxi tf%yyx

1
JT'%

Exixz Ez;eyy Exzzz Ex{%y Ex,w; Et%yx

L[E)/zzx nyyy ‘Pym ey nyxz ny/ﬂ

7.2 Problema elastico lineare

VARIABILY VARIABIL (
CINEMATICME STATICHE
sgos\‘amm\.‘
qu UMM a_;eg\v{fikn'o
«1 T

equazion dy Contylvonz 4

=60

()

Toncore di Legane costitulivo Tensore d
deformazione v U

{()630 G)o @)a
fn'no\'g;o au Qa«/o{i vf(fvﬂjej

| pradts| f@_av%g-ga(v ;
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7.4 Sovrapposizione degli effetti
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7.5 Lavoro di deformazione
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. - \ - . N N = = L] L}
Riordizue cu ’ WU s ?‘C@Q‘ GZQW"% 7.6 Energia elastica di deformazione
1 QMZ¢ sy ousidenake Mf{ QWQ*'W}Q 3% La richiesta che il lavoro di deformazione non dipenda dal
percorso, ma solo dagli istanti iniziale e finale, conduce in
Cmgw%umziomz, M&Forms)f d ¢ c\/\Q Q1 equ(QA‘\b(-‘o va qw'y\(f,; modo diretto alla esistenza, per il solido, di una energia po-
tenziale elastica o energia elastica di deformazione ® funzione
%CriHo (M\- awanke 2 "AQL CQAP‘! A zioul del solo spostamento u. Normalmente si assume che I’energia
T ' sia nulla in corrispondenza della configurazione naturale:
U iV\L(WO c{& Q/ab\/ofo doi %ficlu‘ ?/%f‘e(vu' ®(0) =0.
(%«o(o i AL?MW/J?AM!L) \/AQL . Si consideri ora la quota ¢ (V) di energia associata al gene-
‘ rico volume V; del solido e si introduca 1'energia elastica (di
ALA = y ?‘J“ AS + j Fodudv. deformazione) per unita di volume ¢, definita in ogni punto X
98— @' - del solido:
’ ¢ = 1im 2V
vo—-X Vo
Po/r \\ \WWJF{O c(su Q/.Wo({ vic}ani o ‘,\H(m Jmc);e, L’energia associata al generico volume V{ vale allora:

¢ = ¢ dVy.

AL4=S@ g.de 4V, o
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Differenziando e tenendo conto del principio dei lavori virtua-

li si ottiene:
dlLg =do = depdVy = J (o -de)dVy,
Vo Vo

per ogni volume Vj di By. Risulta allora:
d(l) =0-de = Zo-ijdeij-
i,j
e ne consegue che l'energia elastica per unita di volume di-

pende dallo spostamento u solo attraverso il valore locale (nel
punto) del tensore di deformazione e:

¢ = p(e) = Pp(eij).

Ne rsdlta
0 =yl #
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cisvlta

VP
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da i cusague L sinuehid waggiore dl
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e wehce gadcka [E] |

Infgonls £ inccomauks d¢ - te P dhki inizall
wdebermghe ¢ qullh Fudde whivduale da ¢
oo oo Aol Cone Livaace ta 6 ¢ ¢
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lor G Qisactes doflle z@v&r&u in gioco , g Gihazioue
Woedia fa 0 ¢ ¢ o whivdeh ol
bforwgzios PN g oo wn wrde sllare A ugrtso
Ml iSeodlo (0,4), ¢ i ortispude Lo Feusions
C=10 ¢ made de¥=dre 6 e

UW%A' a ?o)(wanL eckiva ‘xf k> divelome sk

O\V V\%U@, d

« da ww)vwm,if Qavora di c(zpwwaz{ou& ({QJ&Q:

_4 _4 ds
- Zif'g -3 Sof‘ Fe]dV.

Ridiedode & Qavors & doformsaiong. & aere

gm»rfc Fp‘%{hvo ,0 i ?w\ V\A)QP} %y Gt Wa

&QR-Q(‘WM/ %N opﬁuw:

¢-F[e] =0 o E£40

cioe ) Fonsore JAQ*{@ dove esGeqe c(ap\'wi}e Pec.«i}fvo
2 qviv\c\} i\/lvu*i\)iQQ . Poc;]‘o:

@.‘ _ E—1
5 ofhiauwe

e=Clc] .

7.7 Teoremi sul lavoro di deformazione

7.7.1 Teorema di Clapeyron

Si e visto che il lavoro di deformazione puo essere messo
nella forma:

1
La=— o-edVy.
2 )z,

Per il principio dei lavori virtuali risulta allora:

Ld=l( p-udSo+J f-udVo).
2 0B Bo
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Tenendo conto che lo spostamento u e i carichi p e f so-
no quelli finali, ovverossia quelli che si hanno al termine del
processo deformativo, si e allora ottenuto il:

Teorema di Clapeyron. Il lavoro di deformazione che le forze
applicate compiono a partire da zero fino al loro valore finale
e pari alla meta del lavoro che compirebbero per gli stessi spo-
stamenti se fossero costantemente applicate con il lorvo valore
finale.

7.7.2 Teorema di Betti

Per il lavoro di deformazione non vale il principio di so-
vrapposizione degli effetti. Infatti ad un primo sistema di
forze (a), di superficie p@ e di volume @, compete il lavoro
di deformazione:

1
LY == ( p@ . u®ds, +
0By

2 o u® dV0> :

By

dove gli spostamenti u'® sono quelli provocati dalle forze del
sistema (a). Ad un secondo sistema di forze (b), di superficie
p® e di volume f ®) compete invece il lavoro di deformazio-
ne:

o1 p® . s, + J
2 0B Bo

o ).
dove ora gli spostamenti u'® sono quelli provocati dal secon-
do sistema di forze (b). Per la sovrapposizione degli effetti,
al sistema di forze (a+b), somma dei due sistemi precedenti,

compete infine il lavoro:

L) {%J’ago (p(a) + p(b)) : (u(a) 4 u(b)) ds, +

n J@ (f(a) n f(b)) ) (u(a) + u(b)) dvo} -
0

1

dove:

2By By

Lba = U p® . u@ ds, + J - u@ dV0> :
By By

Ilavori Ly, e Ly, rappresentano, rispettivamente, i lavori mu-
tui che le forze del sistema (a) compirebbero per effetto de-
gli spostamenti dovuti al sistema di forze (b) se avessero
sempre il loro valore finale, e viceversa. Si noti che per il
principio dei lavori virtuali puo anche scriversi:

Ly = J o@ . e® L~ J o™ . @
B9 B9

Vale il:

Teorema di Betti (o del lavoro mutuo). I lavori mutui Ly, e
Ly, dovuti a due sistemi di forze (a) e (b) coincidono:

Lab = Lba-
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Dimostrazione. Utilizzando il legame elastico lineare e la sim-
metria del tensore di elasticita si ha:

Ly=| o@.e® = J ™. E[e®] -
By

_ J e . E[e] - J o® . @
Bo Bo

come volevasi dimostrare.
]

Puo essere interessante dare una seconda dimostrazione

del teorema di Betti, basata sull’osservazione che il lavoro di

deformazione Lé{”b) non dipende dal percorso. Tale lavoro

pud essere allora calcolato aw&m((o priuws Go Locae df
vowa (4] Fio o o valbre Fuale, poi

b form b cden () oo l Gore

e Juale. AWA Fua bl applicg sious ded
sdowe (@) | Lavero bi defonucione il
L Dl B sitsa () o s
a1 oo L difonsasions Lff’)) wa Panlo
Uivoree aade { sistowna di fooe (0], dua 0w 972"

A Qe lore ﬁwapt, g sl | Ferumine Lab:

@ +b) (a (b)
I—(A = LJ)""LJ + Lab .

D} &JM(W&Q , se I 8‘)?}2,{%\ ‘)(a‘qw l“ %.q“w cL(
Corze (L) fmo aQ Qﬂ(b n/an& ﬁm/&& ai»\c(j

\l'e QQ\QAMA A'i £0(7€ (Q) ) g1 OH‘.W MQQOTAM}Q:

(a+b) (s (o
G- Y L

M cevlta quinds :
LQL = qu’ .

7.8 Energia complementare

Differenziando il prodotto scalare o - € tra tensione e defor-
mazione si ottiene:

d(o-€)=0-de+€-do.

Si noti che o - de ¢ un differenziale esatto, rappresentando
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I'incremento dell’energia elastica per unita di volume:
d¢ = o-de.
Ne risulta allora che anche € - do ¢ un differenziale esatto:
dy =€e-do=d(o-€—- ). (1)

E cosi dimostrata l’esistenza di una funzione ( della tensione,
detta energia elastica complementare (per unita di volume),
tale che:

p(o)=0-Clo]-p(Clol), (2)

dove il tensore del quarto ordine C e l'inverso del tensore E
di elasticita.

La composizione tra la funzione energia elastica di defor-
mazione ¢p(€) = %0’-6 e il legame costitutivo inverso € = C [T]
fornisce:

$(Clo)) = 20-Clo.

Sostituendo nella (2) si ottiene allora:

W(0) = $(Clol) = 30 Clol,

L’energia complementare coincide quindi, nel caso elastico li-
neare, con la composizione tra energia elastica di deforma-
zione e legame costitutivo inverso.

L’espressione differenziale (1) equivale a scrivere:

oy

007

€ =grad,y oppure €ij =

Poiché in componenti il legame costitutivo inverso si scrive:

€ij = Z CijnkOnk,
hk

si ottiene:
0%y

Ciihk = ——.
Y 00,007,

7.9 Unicita della soluzione

Se Q/A 99(}/\/14' oul &D\ ?(Q\AQ,QWA P/Q/&C}n‘(g--&nem
eg{s}e} eega & unich Cbaxma di Kirchho fﬁ)

Wbtk Gwo € ed 5 dve deforugpaon

%QQU’(,«M 3&8& g\ﬂ%o froLQ&m_ 69/49}.'(9— ojuwsz,.
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Cotte Q]iPo\zcn‘ e 0o w%«naw Bo winada om
U oubinuncio ol coltaends S due sobusions
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WZ@ dfelti | ona sebuzious corr{gfwwﬂ, @ foree
tlicake wllle | 3 vindi vigids o s didhesiows
(se presaki ) ol Quindi i Cavors i dforuae-
v sxocidle @ 1 solvzione  per L beorana
b (lapeyron et wlly peice f forze ol p,

SOWo me)f{ Qo@ W (9((\'5‘)_9«/\((%‘2/4 l,u \/\‘\/\(,O'QA‘ { |7,4¢L

Dve qviv\c\x (i%uQ/\'&TL:
4
Ty A

per ogni volume V, il che implicache ovunque nel corpo si ha:

slg)Ele-a]=0,

poiché I'integrando ¢ una funzione non negativa. Questo ¢

Po%‘LIQJL % e @0@7 Se f«'fl =0 ¢ qvm\x e ¢
9099 X =6 . RisAR  gudue

s=Flal=F[a]-=g .
MC\M, Uy e Uy o/meip Ca sk defomaione
aon possod che differive & o wobo rn‘aa‘c{p.
S I oubiviow cwmahidie ol puborno
cochudoro tol posibibila® | auche uy od
inudono.
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7.10 Energia potenziale totale
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\/())\*o(iayt del punto. @u\‘wc\x Q/A WN TI'(\_/l)
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e Un hle Vipo o Ftdione. O Cwidinahy

wionell.

7.10.1 Variazione del funzionale energia potenziale
totale

L] mcho R _H—(ﬂ) il [Jgssa,,e £ wa
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ey
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G ensidering A%QA e\)or“}rmdﬁ ulx), du
s Advano wwA &w\l\‘sbzvaﬁm/ leforwah m%ruw}a

o i il Giincramukive Rl pedhiadi
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ou bj{, s?oﬁ,‘rx\m)f: soddish 2 cudiziows aeom}rk\n
onsyse. ol Guorna [ Su=0 ollla quia OB,
Mg qw()wm \'M\oos}i gk posfamanti ).

L crewondo éM\Mc%ia go\maaﬂt b hde
w,a%um)m i wa vagauose ou  ddl s
W}; spoualt 4 packice dall Gabiyuaions




Prof.Daniele Zaccaria

MdS Parte I — 23 settembre 2007

Capitolo 7. Elasticita lineare 94

individvaka ogli efovhm}( o, vale
N (Su) = 7 (u +§u)- m (u ) .

Si considerino ora tutte le variazioni aventi la direzio-
ne della variazione du e quindi della forma o« 6u, dove «
€ uno scalare indipendente dal punto X. Lungo tale di-
rezione, il funzionale 7 risulta una funzione della sola
variabile reale «:

&~ 1(u+ oxdn),

e se ne puo calcolare, in corrispondenza di u e cioe per
« = 0, la parte lineare in «:
) «
x=0

drmr
axdu~ | —
( do
L’incremento corrispondente alla variazione du prescel-
ta del campo degli spostamenti, indicata con &7r, viene
detta variazione prima di 1T e si ottiene ponendo « = 1
nell’espressione precedente:

_dm

67T~a

o=0

Se F(u), G(u) e H(u) sono dei funzionali di #4 e se a e un
funzionale costante, valgono le seguenti proprieta, conseguenza
diretta della definizione di variazione:

FlulF6) +H (u) = JF=§6+5n,

Fle aG{u) = §F=4a{C,
§| Fluyd; = j;sp(mvo.

Poiclie™ (.‘gulb:
T=-V+d

ne (,QMSQBUQ allora:

$r= —Jl/+§@,

Risulta poi:

Ve =] Letwiv -] pbuif,

B o8,
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5 _ é c“/ 7.10.2 Principi di stazionarieta e di minimo
@ - /d oy dell’energia potenziale totale

e quindi:
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dove:
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fo = 4 {0qd d 8" !
¢ = { U + ( 4 U .
=T 06@ O(y( - ) parte 9@1 di contorno vincolato non compiono lavoro

poiche $u = 0 sul contorno vincolato .
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Gupive M‘Qs‘m%im L 7. I W s
n ?NQ/A b souziowiin senso (pbele )@\Aﬁmwﬁe
B choviows w e oo o classio die o
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Occorre anche aggiungere che se invece delle equazioni indefi-
te di equilibrio, che permettono di ottenere 'equazione differen-
ziale fondamentale, si impone semplicemente il soddisfacimento
delle equazioni di bilancio per ogni volume estraibile dal corpo
solido, si ottengono ancora le soluzioni in senso debole.

Questa osservazione ¢ in accordo col fatto che per estrarre le
equazioni indefinite di equilibrio dalle equazioni di bilancio oc-
corre aggiungere delle condizioni di regolarita alla funzione spo-
stamento. Poiche queste condizioni di regolarita non hanno si-
gnificato fisico, ma solo matematico, ne risulta che le soluzioni
in senso forte sono un sottoinsieme delle soluzioni fisicamente
significative, e rappresentate dalle soluzioni in senso debole.

7.11 Esistenza della soluzione
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Capitolo 8

Elasticita lineare isotropa
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G vxo\\'i C\UL \@QL ra‘)‘m%khdm ¢ f"‘c\i?@“&“wh (ML

[>'5%\W di ¢ "?U{M a, in accordo con I'ipotesi di isotropia.

8.2 Moduli tecnici

V@O/Q) w9 ol JQXQ(MW &J N,Q/afu‘m Qg,«"f;\“&d‘x
ta B o di Lawd o i wodoli beeniei £, 1
(7 WQ«M{ ﬂ?/QQﬁ, f)ro.vﬁ CL }@7/1‘0&2,. 2 Clx
tO(C;{O\UL :

E moch)% cL. QPACJ'!‘U'}&\ QD»\((}I(\\'VKLURQQ
0 ,\/Ymc{u&? Cu %}W\ﬁr’

Vo coelbicieont &i ontauoue Qg\ng
0 mocl\)@)cu Bison ,

O moduly & dadhih \'wzwa‘aﬁz :
o modulo di Coulomb .
G B SR \\‘MC;iWAQL N W&w‘&QL (s{\h&mm,
C\uc,{ Cuc/&c\i rl‘?roiur(z m@a ?Mc\) \’T&z{o‘w))
ilef Aﬂ?\\uum & m%U/«OO 6[4 \/O«Mga,. risum'a

Oy = EEE , % {2 % (bi\/\u‘c(& CO\A‘Q/FY CLrCZiNQ
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Wa fnsiona . Rl ,Puc(apmuoue Ao
wmodole & Voisson , Re difahazion QW-B(J 7@ s

pa 47/0(\{“3@%&/{ 3 %, «QQ%Q«M f{;:—/f@@

9=~sz . Dove va\que V&Qo,fe p/J N@&u’m:

F—VE% 0 0 £ o 0 0
0 & 0l =10 0 0
0 0 & 0 0 Egy
3 g

Nilizzawo Q%q b Hooke | i guo' dumpue seqivece
Eey=A(-rty ~vE v6 )+ éy
O = AM-vey vy + )t 2p (-vg)
43 cui o ofhems:
E= (120 +2p 0
(=200 -2uv =0 o)

Ricavando A dalla (2) si ha:

14
/\———Z/v(m' (3)

Ricavando ( 1=2v)\ dalla (2) e sostituendo nella (1) si ha:

E=2M(4+V) . (4)

da cui:

M= % ' (5)
Ricanaudo (la )« sodivondo B 5)ullle )
o Q\eraw \;m‘QanMm ha e N o
e o Eer Ll ala

E
M )

v E
A= )2

(6)

Ricavando invece il modulo di Poisson v dalla (3) e
sostituendo poi nella (4) si ottengono i moduli tecnici v
e E in funzione delle costanti di Lamé A e u:
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A
( ’= 2(A+m)
3+
{E— A+ M

Por Qu& C\& (hb»va(C\/& igv \M,OCIUQQ Ch 0/0/33‘(05\]1\
m%mmaﬁl G, nohiawo du, e & oY di feusioun
¢! &A \RﬁOX}o %‘?'QA'CL (@mﬂ G ocertd CU f(?(od)\/((tﬂﬂﬂ&l

prova i *of’%&%> y 12&( JI;\\M’MW (!’%U“’&
Ty = 0O,

—

0% O g [0 Gk, O
%Zﬁy v 0| = (‘,&7 0 ¢
£

)

g }({SYQ/HO 3 due oMm‘ s orforvvaﬁ'
X ¢ 7 1N AQ?MH@/W vers 0a @fn‘srm[w%);
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Uhilizzanbo QA QO‘?? I HooKe si obhiens
by = b,

'3 QVW\(\SJ(

G = Mo (10)
Codhitoando U (10) M (3) 4 Pisee:

A= 26“‘27 . (11)

Poiché, per le (10) e (11), risulta:

—V
It d =20 > (12)

Ua wekcice bx6 & Jaskial l’vo\ dumgue ceriversi:
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FE N e~ T -

o o o 00U 02 = 10, j\@—)/) 9 +1/(?] +€,§)}
V 4=/ v

> T, 10, 0 0 C

e deer ey 5, = 2 {@-y}z (e vey)|
v % - J -y J

[E_} e 1=v A=2v v Y 0 0 9. ) ( €
- = SZ A6 + V(6
c o 0 4+ o0 f 1-21/{( T +7>}
z
0 o 0 0 30 Tyy = 0ty :Gbgz
0o 0 0 0 0 %J Cey = 206y =0y
\/’Cxx) - ZG Exy = C'(Y,yy

Vor qv& c\w. ( (6\»3(% Qg c\jmg'm‘) fe (,osh,w\’[
A/{ Lawg e M, cosicome ; J/UQA E < G,
F =26 g+m(&fg)_z_}} g Ao M s G

L\,auup Qﬂ c\ch.im & wa \T@Ms»\'mm, M ®

¥ sk uw nuwage pufo :
-2

A =[p] =[E]=[C)=FL,

':)/] = wwmdo PU(O .
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8.3 Direzioni principali di elasticita (isotropa)

L welae & cashiate i%g)ffofa cisul B
bigedale Aol cidbeune di ciferivano, o quede
¢ iw oo ew U .‘P\m‘ du ;gghwfw‘a , poicu X
siolows & rileciunde ol & Fre dicezioms a(\mjw
wili ddlly ofasi . D! M¥rm\g7ao\ W 2 in
disncordo On J4 ciceren di 7 di iow ‘)n'uu'fhﬂf Y
pacis da Yowgeri | cispe Mo gl Uwghece
b dadicR™ bivedha A;a,a&mh e 1A
(ot achitads & 3 asw @Awoom&i & il ciwmabe
0% R e % posibili b oy spacio du
T &W{.

Se £ f'swr'?swh MR diions \w'wu'fapﬁ

A E dove ciooblace

El£]=£,
dove 57 & indicahe on o Q'avtodlbre & E pec non Gonfonde)
om ona dadlly e di Lamé. D’a@frwa(g, se £
Tongore g?ww (ioulka E=¢1 qw'wc\u (fr_i)l=
=3¢ =3¢,

Utilizzando la legge di Hooke si ottiene:
El]= Mirg)L+oue =(a+2p)E

7l (6967,{0«& modta che 3,\—1—2/1,4, & un aulovabore

&X E Wriqfwim/\}e acl un (?(/GQAM?\/{ ’rMore SPerf(b
Nohél/wo \\AOQ/‘TQ c\(\Q le (6) e (7) permettono ch ‘)Df(e t&g

suordbe ndBa forma .

31+2M___{ 432}/;/}:%/ ’

S oveidaa por un qxﬁvﬁw\qvc fonso € 2 Frcus

willa | o Yusore diviahedo .Daua.ﬁfa&x i MooKe
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i hQ Ao g ottiene:
Ele]=Allg)I +opE =2pm E

1 Anv\alua, M dii ow sk & E
iouake  ad uw palowpue fonere deighorico.

Ce ¢ o G sowo Feugort W(u' i
dforwanoms ¢ M Teugone )5 possuo duswpeire

I w&o uwi(g} LA f&f\a QV-Q{M aa\iv\ VWA far}o iam'&}orffa:

e I
0 =6, +_@J) {_@ 3(“Lr§.>_
o

u=g-q(tra)l ’

La linerita del tensore di elasticita Fef mQH‘Q CL Scrivefe:

Elc] = EL&]+ELL]

da cui:

Ele] = (3A+2u) e, + 2 td .
Rr Qomiali dalla iaw%a‘m i O in una
Shecica ed iwwwa dovidkeicd deve winds risvlRee
G, =(3A+2,«4)_£s — &rg:éA*—Z{%):‘rﬁ/
§ = omy
Uhilizomdo : modulli Feemien i relaziow: siscqivomo:

e

ro = E_
fro = =y bre
0) =2G¢)

(servidmo mpn'ne_ c\/\q f( £ (gﬂ:cqgwa 04 dilatazione

cubica ma@’(«hmo AJLQ Puvb}o Q %—H 0 Qatensione

normale media, quantita che, a meno del segno, si presta al ruolo

di pressione nell’intorno del punto nel caso in cui la tensione

non sia sferica.
H, wetheianke = che b (oﬂ'ﬂgﬂ @P‘)W a c[quve
wm Vﬂo({(/Qo C[A QQAQ}\'U.\Q\ \/OPUVYDQ_}((% .

31-2r)
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8.4 Legge di Hooke inversa

UHQJWW Q/J Q?P(Q@Ajau‘oul ?rl'mufa&;oﬁ&vwb
L,Q@w\f)ovw&o 0 ec{ £ n U ?’&(}Q spwiffo) ec( (n vng
?a(}a Mfﬂ}orica) per vertice QA @%ﬁ di HooKe :

ee= 22200 |
£d 56 9% = ¢
Zwmm&a Qrz faf}n’ GPu{c\M QJ.Q/VI'Q}OI{C)/\Q o(: 4

N oH VU

E |-
=~ Zltrg)1 + o,
QC’ }/\r{nQ
(= —i:{(ﬂz/)g—w(ho')r}

74 Feusere @7 mverso 4{4 E) fisuﬁzh a@@;

v v o 0 0 ]
-/ 1 =/ 0 0 0
Cl=flv v 1 0 0 O

‘= e 0w GO
-4 -
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8.5 Limitazioni delle costanti elastiche

W modolo b 701% E o d oethoade &
otarionr Qatordle v o wrpatti g e Qiaihaoious
de Jiscoudow da¥a ricish du U worgia elashica
b delermanion por il & volvme ¢ quindi Sudae
Q‘wuooa‘a MM& dadica |, sia psitiva e o
deborwazion won wils. CQuch riduehn ¢ qu&ozu)rca@x
orlidiont o Y it I (¢ quuli L svo invecss )
sia defio positive . Une Gudivione wewssada
chhvode Bhdad QU wtie  [€] oig defiwb
pritia o Qi ol wivor privipali - i it
pitivi - Duveno quindi esgere veripieate o
&mwaﬁk&m:

Capitolo 8. Flasticita lineare isotropa 109

1

2 = Eg{(/\')/2>+V(—I/—1/Z)—V(x/2+/)} :
= —%%(LM&L?J(«w)j(

= -é—;, (4+V)2(4—2V) >0

| 2(4;/) =%_>O

% tienn:
£ >0
60
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4—1/?'>0

1+ >0

Gli usuali materiali utilizzati nella pratica tecnica hanno va-
lori positivi del modulo di Poisson, almeno finché si compor-
tano in modo elastico lineare.

Tuttavia recentemente sono stati prodotti dei materiali po-
rosi, sia polimerici che metallici, che ben si adattano ad esse-
re descritti dalla teoria dell’elasticita lineare e che presentano
valori negativi del modulo di Poisson (anche fino a -0.7 per i
materiali porosi polimerici e -0.8 per quelli porosi metallici).

8.6 Energia elastica di deformazione ed
energia complementare elastica

Uk‘QAZ%«)»AQ Q/J QL%}Z a\, Hook,e ¢ v&lgua W VLA

n o“f%@,:

WL[A&W@ & GQF(iuu,QrQ h@ (‘%’%u'ow' n WI:

) AN AR )
£8 = fz+€j + EgZWL(‘(Zy+€71)+(€4+{u)+(_gﬂ+g"7>
SRR MR SR

!
(z(g) = ‘C}+€7z vl +2 (5 Grbg + 6 ),

_ 1
§°§ = 6)31—(7]1-(—@;—1» (szz-i—’l}é) +({é+§i>+<@i+{xy>

YA
= 612 +672+62 ‘("Z(‘g; +/C,1LZ +(x; ))
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L
(H_@_)= 6§+@‘+6§+2[@6}+o;o;f 0}@),
RA*;./M’A quivx&/{;
1-v SV
%:G{TZV (?x +E] +§z)
g
+m (Ezg/-f"gxf'z'f'g/{x)

+(£g]+ Z>+(€xz+{z1) ({x }

Tz'p (Ez€7+€l€z 6 & )
Al o))

La (Q/Q/Am'o«m
- od

0{6’ = afta )

EFQ{ GC(\H/?* 'W% Frnwt/(l Po{vu/o c{,ovft Cowuf)ﬁ:o«u
B0 9 D ommontid £ Lo senda frwn e

ae5e AEQXLW\‘& e S ngfw e ¢ 7@@' w“od

Aj 6 CW'\me}f:
6{ Ez
% ¢
7
{—6—_} =\ % ) ‘{é%s i1
Tay By
Tey, Yoy
ff" Ty
In \"AQ (g0
o8
0 = o¢; -

L’w%a wfﬁwwhrﬂ (sl poi
= (s en) - L{geraga)
{(kfﬁ) (C+5, (f;fﬂ;)}
= E%(ze*@z +0y )= %(6}% +616g+6¢6)>

+g‘4§(fky Ty + vi‘) -
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La grim Porwa i ¥ va (/}{fet‘z%/h ué@a Nz&‘n‘oue

_ oY
gla‘ - 861& ’
MN «OA %Wc(/a Q)mw mQO/J MJ/«MM:
o v
90¢

e £ § ow e ?w&' velor di 6 CWW
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Compatibilita della deformazione

9.1 Equazioni di compatibilita (di Saint
Venant)

Dako wn Conpo U &%&,WM‘ A on P
e o\ P%\,;Q} e | avr;&jwh &?Q
okt ¢ quinds 1 Tesere di doferwaione infinia
hoamg ¢ Neie o £ o Ao per sy
puthe ddl. Grpo oo ¢ qudi eilvisee un
Casgo Yenondle . G ai dowanda go dak wn
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e campe feuspridle £ ()

£: By, X £(X)
fiuits i padi & v oo oukiwo, @ poesibill
udividiae o @uge & ef\mwc u(x):

u: G-V x-ux)
folh e £(X) faﬂr@wh Ua deformasion mfiuilesinag
asgoaoh ol dahe gy & %QDML

Vedgtmo X SQ,BA;;}O c\uz, sthiade™ co® acwfia, | Cpo

(X)) hove coldishe dally oquatiows hoWe ancora
ogasiow A% congruenza o di @M?g};\o;oﬁd\, Cha tiot
$12 1| caso, appare infuitive dal Mo o | Oups
i gk inopule & idiidalo da e
caups scalari g (X) [ =xyp) ot sue
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WW f} A 1 o volld debbewo ceddistare L
nove vatow c\x?‘!?wm;@x geéuw)ﬁ’ :

18 5 )= (=gt
b wi s b W\WM‘-, bR % sl
il Yonsor & deforugrsions. iwbinitesino. Gi amo
A/UV\AIUSL 6 equaviow S W cncials per defiw g

b cangi soalaci noati
QL %\'C)w_ un WMPO du QFOQW\' Corrfspwbu)“e

W date 0upo teugorale £(X) o i de £f0)

O ikl . Su € (X)) o aharabile
ﬁcf\"?}‘l QML\U Un W\M?D }WSD{\'Q«QL QM‘S!’MM(-LO
C_W(X) R de

yadu = @+ e

Vilisws oo & poeeibile  oHewnre w LMk
dal oo £t qmi)/{ v B mdiziows cle dovows
we coddistatte ‘Luu\u\ ot §ia pm‘lo»‘&. Le
ouposeski & @ Parsions ol Wc{,ﬁL
R

“= 7 (%;?d N %\3) =)

Terivando r:‘e‘w\’\é ol c)mum wordiwsh x, i

ottengono le componenti del gradiente di &/ :

9(1/.‘3‘ B i(&%{{ B 82“6‘ )
ox (9%, Qxon,

ot 2
1 [ O O, 4 [0% D%
_ 4 1 i h

) (8’%%' i 0x; D:cd> ) (axhax,- T 9995«11>

_ 9 [ayou o) 9 1(9—“&' R
S22
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¢ qum&‘ - (\'C,\/\\QN\O:
. . o _ oWy _ ot dEm
dwi _ &y _ B - oo, 8y Y3
X, 913' Jx «
Yy _ Ohy  Dfan _ P&
ox, o, (& ox
QL & S\’e r§?u;w,mxo a& %H‘Mﬂ a%‘aQi i i 9‘& :% _ %_ Qi_zh
w %, O, 0x 3/"
» 0 -4 ¢ Ge @1 po Com}\‘vwo & WInoonnesse, b oudizow
¢ STy Ty
2@( %5 Wey / [&’]5 4 0 -, ) VL P ) QUW\‘M‘M}{ pet” ' egicten 24 (Lx un f&QJb
L Wrg
/ —q)j fo O_ velore \{; zc‘mmoﬂo /3 condy Ziovs (L (V\ve(\(\of«Qi\‘is
QQ A AA O\L{) ﬂ&&‘w&'ud“ J‘u;yau‘we, (teorema di Schwartz) ;
(‘Q.u?guwkl : (d :
FeL oY, CAE b= 1y }
_ 9%‘ 94)1 OL@, ] 61",‘513\( o %xkgxk ¢ (hlk)-:—(z,y>,(1/¥)}(%x) 7
Jx Oy Bt
%ch\;()_ = gq)y an{?] 9% , C\J\Q Ql?viv&?fw\o a scnivefe :
s 0f Q% .
W, 9% Id dw:y Su; -
L Ox 9/ S—%J %adxk - Bxkgfh - O) {Q)&)J (\\,K)'_-’(ﬁ‘/),(x,{)/(‘/,t)}.
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* \t\&w@ ?\/(V\AJ QL 9 omdiziowr
K%\" Ven > (M 96 0
Qe e/ \O% CQnm, 7Y

%(Lm) Q}K)—@;ﬂ (9‘/ ) 7/%))

Si AQPWQQ ‘FQAKQO(‘Q A.A MCOIVYH‘)Q‘(L)(?X\'@\ i\ *QA&SOM

GEOW"O R di ompowauki

0 = (ngu, 0% 0% 925114 >
o™ \Dxjoxe  Owi o ~on, e, )

c,oHin\euc(on QQ Q&rm}{ cor(-'s'wwa[@uze Hd ino[ja':

4 (t',d) S (%, K)

x| (1Y) x| (8Y)

| () VAERY
(Y,%) & \ /X

A Qrfviciﬂ)ukt che Q.(L a7vazim i am?a};\o(@‘b\
S0M9 QQUI’VAQSN}{ aj&\cwvaQ/J (61 AQQ WmFo fwgpz

ade R a Wk i puri di owkinge
R=0

£\ inotre & facl verfioa £k R dy Bigwdly .
v R =0,

ol s s -

R . OR ORe [ i=xyr).
oo (577 T_O’( xyZ)

S ﬂo}i AI\Q eﬂ e«‘um)k.'a c\n [ 'wu‘t{h.'&"ra\
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T \0ndy o0y \onax — d%dx/
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wlier (\\,K) GuQ W equddions e?mmﬁw}q s
ngulm)fe/ T4 tewsore R 4 incompatibi AR & dunque.
simmetio ¢ B epaziow di (mfa\LQA\a i3 pon —
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AW\Y( G ric\NCcmo d 6) c%ej ‘)0/( eei‘eso, g1 LHvono :
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RI{{" 5ot + 372 @ax ’

1) Oy | 0y 06 0% |
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- gt Vo) o2 g

= 9% Y 0%
—-j_ ] £Xx z |
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QHQ)\W\O \ﬁ) e qvmc\i X, oeoree {»L\Yeﬂmﬁ Qg g_q\/aamz
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8_)06\— W{A‘ " {J (‘/d 31/7/7t) .

()\QW?S“L MUQ (Ase A-" C-Qf‘)“. memo(onn e ) QJL CW\CLAUOW
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dis. o avkowaticamante seddisfitte . Quindi Lo
Oudiziowi di imﬁxra)o[(),«'\’é\ &€ i om compo i
ol zious r;oOA‘c\a w Q/‘?VK%MQJL (omdiciows
b wfa\:\ai@‘h‘ orcake .

Se il wipe N T&/((mussoj otoree  roudecky
nowonaese Mavers un et shelRuake i
okt A eziowdwanks c{g\wc\;c\@ Ao nditoni
di congruena precedenti o(ixe. givpre le wudizions
b andlavanko e ciceviRziows ds oisd f
sy fawdte €, su un womato df itk
pa 8 sz% W nowsto & sevionawanks o Rl
AN g Gicowito o, vng e ond cola volla, per
WA ¢ wwa 99@3 e sewion s (udomo mowgOw—

w6 i\ @ffo:

?(gradcp)t JJ&:Q .
\

Infatti (grad ) t rappresenta l'incremento della rotazione
@ nella direzione della tangente alla linea e il suo integrale
lungo una linea fornisce l'incremento globale della rotazione,
incremento che deve essere nullo su una linea chiusa.

[ = s WQ (‘o{rp biowuesso
Liua
QA‘NA ’Q W
oz A‘*(w&léo L%V.\g %
q,\gw(pvx\k%@; 3,,& aleuyuowg,

S Wi owdiziow a%g,'u.,\}im Souo §achsPaHa/e\
F’%\LiQL O\W N %Wwi)o (£ \/(LHM’NS&L @\\}\‘vwo

i QUQQQ R TAOMA c\& (Qw{ouo MOW) (Owwe S0 i\ corpe.

A FAQQ wa}o ollon’ 'm?o/(m Q! ww%% &z@/& -
cuih'viw& A g{&i& wi&i e\w QA\U& pd YQM o\\‘w&m
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w\W 0\4 %P‘?M( O’\kk\'vwo aulie. QUQQQ CTAoM
c\f& ((w\({wo MO (Owwg §% i\ (pfFo. D?A/a ?u«‘w&.{ c{w\b(&

Mheconuae .
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o G{V&Q}MT\}Q_ aQ\'(o pescoso 0l inberea Yo seriont
ona e wmd olg volla W%th«@l pererso ?UO\Q%Q&
OWISSo 8 Q hawute audaks eon riforno cf/&a due
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Capitolo 10

Criteri di snervamento

10.1 Superficie di snervamento
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10.6 Criteri di snervamento per i materiali
metallici

Nel caso dei materiali metallici, le prove sperimentali mo-
strano che, con buona approssimazione, il limite di snerva-
mento non viene modificato dalla sovrapposizione di un mo-
derato stato sferico di tensione. Si assume allora che il limi-
te di snervamento sia indipendente dalla parte sferica dello
sforzo, oppure, in altri termini, che dipenda solo dalla parte
deviatorica. Poiché gli sforzi su rette parallele all’asse idro-
statico hanno uguale parte deviatorica, ne consegue che se un
punto appartiene alla superficie di snervamento allora anche
la retta parallela all’asse idrostatico per il punto appartiene
alla superficie. La superficie di snervamento puo allora esse-
re generata da una retta parallela all’asse idrostatico che si
muove usando quale direttrice l'intersezione della superficie
con il piano deviatorico. Si puo quindi affermare che la su-
perficie di snervamento e rappresentata da un cilindro con
asse coincidente con I’asse idrostatico e che e quindi comple-
tamente determinata dalla sua intersezione col piano devia-
torico o con un qualunque piano parallelo a questo. Inoltre,
dato che ai fini dello snervamento conta solo la parte devia-
torica della tensione, un tensore degli sforzi si trovera sulla
superficie di snervamento se la sua parte deviatorica si trova
sull’intersezione della superficie con il piano deviatorico.

I materiali metallici sono in genere anche caratterizzati da
un ugual comportamento a trazione e a compressione, ov-
verossia da un uguale valore per i limiti di snervamento a

asse idrostatico

\

Oy

retta parallela
all’asse idrostatico

Tale proprieta equivale a dire che per uno stato di tensione
monoassiale il cambiamento di segno della tensione non in-
fluenza lo snervamento. Estendendo tale proprieta, si richie-
de, piu in generale, che la superficie di snervamento sia inva-
riante sotto un cambiamento di segno della tensione, ovveros-
sia che se una tensione o appartiene alla superficie di snerva-
mento allora gli appartiene anche la tensione opposta —o. Si
consideri allora I'intersezione della superficie di snervamento
col piano deviatorico. Se una tensione o sta sulla superficie
di snervamento allora la sua parte deviatorica o4 appartiene
allintersezione col piano deviatorico, cosi come —og, parte
deviatorica di —o. Le parti deviatoriche og e —03 sono polar-
simmetriche rispetto all’intersezione dell’asse idrostatico col
piano deviatorico, cioé si ottengono I'una dall’altra tramite
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una rotazione di 180° attorno a tale intersezione. Ne conse-
gue che la superficie di snervamento e invariante per rotazio-
ni di 180° attorno all’asse idrostatico. Essendo gia invariante
per rotazioni di 120°, se ne deduce infine, combinando due
rotazioni di 120° con una di 180°, che ¢ invariante anche per
rotazioni di 60°.

Si consideri ora che la superficie di snervamento deve pas-
sare per i 6 punti rappresentanti lo snervamento a trazione
e compressione. Si ricordi che la parte deviatorica o4 di un
tensore degli sforzi o vale:

1
Oq=0— §(tr0-)”

e che i suoi valori principali sono:

1
of =0 - stro, of =

1 q 1
3 op—zlro, o7 =o0¢-zuo.

3 3

Per quel che riguarda lo snervamento a trazione, un valore
principale vale oy e gli altri due sono nulli. La traccia coinci-

de quindi con o e un valore principale deviatorico vale %0'3
mentre gli altri due valgono —%O'S. I tre punti corrisponden-
ti sono dunque posti sulle proiezioni degli assi di riferimen-
to, nella direzione positiva, alla distanza \E (%03) = \/%O'S
dall’asse deviatorico. Stessa considerazione per quel che ri-
guarda lo snervamento a compressione, per cui i tre punti
corrispondenti sono posti sulle proiezioni degli assi di riferi-
mento, nella direzione negativa, alla distanza \/gas dall’asse
deviatorico.

Si noti che esistono due esagoni regolari passanti per i 6
punti corrispondenti allo snervamento monoassiale, uno dei
quali contiene l’altro, e che soddisfano tutte le condizioni ri-
chieste per la superficie di snervamento. Il criterio di snerva-
mento associato all’esagono interno prende il nome di criterio
di snervamento di Tresca, mentre quello associato all’esagono
esterno prende il nome di criterio di snervamento di Hill. Si
noti poi che, sotto l'ipotesi di convessita della superficie di
snervamento, un qualunque criterio di snervamento accetta-
bile deve essere rappresentato da un dominio di elasticita che

circonferenza
di Huber-von Mises

_esagono di Hill

)

esagono di Tresca
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contiene il dominio di Tresca e che e contenuto nel dominio
di Hill. Una tra le superfici di snervamento intermedie é quel-
la che interseca il piano deviatorico in una circonferenza di
raggio \/gas. L’esagono di Tresca risulta essere inscritto a ta-
le circonferenza mentre ’esagono di Hill risulta essere circo-
scritto. Il criterio di snervamento associato alla circonferenza
prende il nome di criterio di snervamento di Huber-von Mi-
ses e rappresenta il piu semplice criterio di snervamento per
i materiali metallici.

I risultati delle prove sperimentali eseguite su materiali me-
tallici risultano a favore del criterio di Tresca.! D’altra parte, i
tre criteri (di Huber-von Mises, di Tresca e di Hill) differiscono
di quantita che da un punto di vista ingegneristico possono a
volte essere trascurabili. Ne consegue che la decisione di qua-
le criterio applicare puo a volte dipendere anche da ragioni
di convenienza, e, come gia detto, in molti casi il criterio di
Huber-von Mises é senz’altro il piu semplice da un punto di
vista analitico, sopratutto se si deve studiare ’evoluzione del
flusso plastico susseguente lo snervamento.

10.6.1 Criterio di snervamento di Huber-von Mises

Si vuole innanzitutto ricavare I'equazione della superficie
di snervamento individuata dalla circonferenza del criterio di
Huber von Mises. Se la parte deviatorica o4 della tensione
sta, nel piano deviatorico, sulla circonferenza di raggio \EUS
e centro l'origine degli assi deve risultare:

1 2 1 2 1 22,
Ug—gtl‘ﬂ' + O'n—gtra' + O'C-gt['ﬂ' :§O'S.

ITale criterio fu infatti proposto da Tresca nel 1864 per interpretare una serie di
dati sperimentali.

Sviluppando si ottiene:

2 3 2
UEZ + 0y +0'£ -3 (U§+U,7 +0';) tr0'+§(tra')2 = §0'82.

Tenendo conto che:

tr o?

2
(0’§ + 0y + O'g) =
2 2 2
=0f+0,+0z+ 2 (0'750,7 + ogo¢ + 0',70'§) ,
Si ottiene poi:

2 1 2
tro? -2 (0;0,7 + 0g0r + (7,70,5) -5t o’ + 3t 0’ = 5082.

Ricordando che il secondo invariante di tensione oy vale:
o = (Ugo;, + 0g0¢ + 0,,05) ,

si ha infine:

(tro)? — 3oy = 07,
che rappresenta 'equazione della superficie di snervamento
del criterio di Huber-von Mises.

Il criterio di Huber-von Mises ha una interpretazione parti-
colare, dovuta a Hencky! e riportata nel seguito:

Criterio dell’energia di deformazione distorcente (Hencky).
Lo snervamento viene attinto quando l'energia di deforma-
zione distorcente per unita di volume associata alla tensione

Iper tale motivo il criterio & a volte citato quale criterio di Huber-von Mises-Hencky.
Esso fu introdotto da Huber nel 1904 per le sole tensioni principali negative e nella
forma completa da von Mises nel 1913. L’interpretazione di Hencky risale al 1924.
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uguaglia 'energia di deformazione distorcente per unita di vo-
lume che si ha all’atto dello snervamento nella prova monoas-
siale.
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10.6.2 Criterio di snervamento di Tresca

Per ricavare I’equazione della superficie di snervamento as-
sociata all’esagono del criterio di Tresca si consideri la coppia
di piani paralleli contenenti due facce della superficie, I'uno
passante per i punti (0,0, 0s) e (—0%,0,0) e I'altro per i punti
opposti (0,0, —0%) e (0g,0,0). I due piani sono ortogonali al
piano deviatorico o¢ + 0y + 0¢ = 0 e hanno quindi equazione:

O'g — 0'; = —0Og,

O — 0¢ = 0.

Infatti tali piani passano per i punti predetti come puo facil-
mente essere verificato. Inoltre, dato che il vettore di compo-
nenti (1,0,—1) e ortogonale alla coppia di piani e il vettore
di componenti (1,1,1) al piano deviatorico risulta verificata
I'ortogonalita tra la coppia di piani e il piano deviatorico. Af-

6
@Q/ﬁﬂ / F] b O/

[}

X

Ll ]
11 ™~

CJ; s Qs@éaw O{A Trescq
0
\
a0 Go—G =G — drouferonza di
pete T O/K g Huber- vow Mices

finché la tensione o si trovi nella striscia individuata dai due
piani deve quindi risultare:

‘O‘g—O‘g‘ < Os.

Procedendo in modo analogo per le altre due coppie di piani
paralleli, si ottengono le seguenti relazioni:

|og — oy | < 0,
‘O’n—O'g‘ SO-S.

Ne risulta la seguente condizione di appartenenza al dominio
elastico:

0‘§|, —O'gH‘SO'S,

max{|0';—(rn|,

e la seguente equazione per la superficie di snervamento:

o]} - on

max{|0g—0,7|,

Si vuole ora mostrare che il criterio descritto sopra coincide
con il

Criterio della massima tensione tangenziale. Lo snervamen-
to viene raggiunto quando la massima tensione tangenziale
associata al dato stato tensionale uguaglia la massima tensio-
ne tangenziale che si ha all’atto dello snervamento nella prova
monoassiale.

Ricocdiawo  che Ua WKW, {ene;one WU@Q‘Z
V%”&ﬁkg il (&%%io AM w OOM&.Q u(cw@uwm
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¢ quindi: in accordo con quanto gia ottenuto.
gt =ima><{\o -q | |- 5—5!}
wax’ .
2 2N 1=l - 10.6.3 Criterio di snervamento di Hill
U {’QMQ%M &%Sﬂnv f&ﬂ WRs$ g’ {5 s % \’\3 L’equazione della superficie di snervamento associata all’e-
g&Q &\\0 0 Snera } o nQQD/A f) (ova accr QQQ @QQ sagono del criterio di .Hlll- pug es_sere ottengta 1n_m0$10 analo
g0 a quanto fatto per il criterio di Tresca. Si consideri allora la
TWVR(R s coppia di piani paralleli ortogonali al piano deviatorico e con-
1 = Os tenenti due facce della superficie, I'uno passante per il punto
; i

2. ] (0,0, gg) e l'altro per il punto opposto (0,0, —o;). Tali piani
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} O} piano per il punto (0,0, o)
a‘rmrﬂfu% CL
Hviw«vow M@es
— v
0; cagpw AA H‘m
0

piano per il punto (0,0,-0y)

devono avere versore normale n con componente \/% rispet-
to all’asse o e uguale componente rispetto agli assi og e 0y,.
Poiché n deve anche essere ortogonale al vettore di compo-
nenti (1,1,1) (vettore che e ortogonale al piano deviatorico)

si ha:
1

6

np=1-\1

2

3

Le equazioni dei due piani possono quindi essere messe nella
forma:

1

O¢ — E(U,7 + 0%¢) = O,
1

O¢ — 5(0,, + 0g) = —0%.

Affinché la tensione o si trovi nella striscia individuata dai

due piani deve quindi risultare:
1
‘Ug - 5(0’7 + 0%) ’ < Os.
Procedendo in modo analogo per le altre due coppie di piani

paralleli, ne risulta infine la seguente condizione di apparte-
nenza al dominio elastico:

max«Hag - %(0; + oy)

1 1
‘an—5(05+a;)‘,‘0,;—5(0,7+a§)‘}sos,

e la seguente equazione per la superficie di snervamento:

1
maxﬂog — E(O’g + o)

1 1
’UH—E(U§+U§)‘,‘O’;—E(O'n-l-oz)’}=O'S.
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10.7 Cenni sui criteri di snervamento per i
materiali non metallici
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A@ V\/oh Q 3@ Muopeswau'm clw. rmiono i\ of=

M‘o &QQ WNI&QSL QO{\MQ &A'fwdﬂ«»\fe,
&&QA WQ Q?Q{ic/a M% SPo(zo.

Saranno nel seguito descritti i criteri di Drucker-Prager e di
Mohr-Coulomb.
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10.7.1 Criterio di Drucker-Prager
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10.7.2 Criterio di Mohr-Coulomb
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10.8.2 Criterio di Grashof
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10.8.4 Esercizio su un campo di spostamenti

Sia dato il seguente campo di spostamenti:

u =2kxy + kz?
v =2kxy + kz?
w=-2k(ix+y)z

1. Determinare le componenti dei tensori di deformazione e
di rotazione infinitesimi.

2. Nell'ipotesi di elasticita lineare ed isotropa determinare le
componenti del tensore degli sforzi.

3. Nei punti del piano di equazione x — y = 0 determinare
inoltre:
(a) L’asse e 'entita della rotazione rigida locale;
(b) Le direzioni e i valori principali di tensione;
(c) La tensione tangenziale massima e la tensione ideale

nel caso del criterio di Huber-von Mises.

4. Infine disegnare i circoli di Mohr relativi al tensore degli
sforzi, sempre nei punti del piano di equazione x —y = 0,
ed indicare i punti rappresentativi degli assi x e y.

Per risolvere 1'esercizio occorre innanzitutto determinare il
gradiente degli spostamenti:

2ky  2kx 2kz
gradu = | 2ky 2kx 2kz
—2kz -2kz -2k(x+y)

I tensori di deformazione e di rotazione infinitesimi rappre-
sentano poi rispettivamente la parte simmetrica e quella emi-
simmetrica di grad u:

2ky  kix +y) 0
€= |kix+vy) 2kx 0 ,
0 0 —2k(x + y)

0 k(x —y) 2kz

w=|-k(x-y) 0 2kz

—2kz —2kz 0

Il tensore degli sforzi si ottiene applicando la legge di Hooke:

v
o= 2G{e+ 7 _Zv(tre)l}.

Poiché tr € = 0, risulta quindi:
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2y x+y 0
o=2kG|x+y 2x 0

0 0 —2(x +y)
Nei punti del piano di equazione x — y = 0 il tensore di
rotazione infinitesimo e quello degli sforzi assumono 1’e-
spressione:

0 0 1 11 0
w=2kz| 0 0 1|, o=4kGx|1 1 O
-1 -1 0 00 -2
Il vettore di rotazione infinitesimo ha quindi le componenti:
@Qx =—2kz, @, =2kz, @:=0.

L’asse della rotazione infinitesima nei punti del piano di
equazione x — y = 0 giace nel piano xy e la sua parte
positiva coincide con la bisettrice del IT quadrante. Il suo
modulo vale:

|| = 2v2kz.
L’asse z rappresenta una direzione principale di tensione
a cui corrisponde il valore principale oy = —8kGx. Gli al-

tri due valori principali si ottengono risolvendo I'equazione
caratteristica:

4kGx — o  4kGx
det = 0.
4kGx 4kGx - o

1)

y
8kGx
/ 4kGx
4 £ n

\‘4ka 8kGx o
X

P2

Si ottiene:

og=0

02 -8kGxo =0 =
oy = 8kGx

I versori delle direzioni principali risultano quindi:

I+
’)—‘

*

+l
1’“ x|

€ =

N

0
N y en = + = y eg = O
0 1

La direzione principale € coincide con I'asse z, mentre le di-
rezioni principali & e n giacciono sul piano xy e coincidono
rispettivamente con le bisettrici del I e del I quadrante.

La tensione tangenziale massima e la tensione ideale del
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criterio di Huber-von Mises risultano infine:

O — O,

0p=4kGx/(1+1+4)—-(1-2-2) +3 =8/3kGx

Si noti che lo stato tensionale nei punti del piano di equa-
zione x — y = 0 ¢ uno stato di taglio semplice. Infatti, si
considerino gli assi ¥ e s nel piano n< che si ottengono ruo-
tando 'asse n di —45° e di 45° rispettivamente. Nel riferi-

zh

Yy

mento O&rs le componenti del tensore degli sforzi valgono
allora:
00O
o=8kGx |0 01

010
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