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Capitolo 1

Statica e cinematica delle travi

1.1 Statica della trave spaziale

1.1.1 Equazioni indefinite di equilibrio

Si ricordi che le caratteristiche della sollecitazione rappresentano
la risultante £ e il momento risultante ™M agenti sulla faccia
della sezione retta di normale uscente positiva, ridotti al punto O

intersezione tra sezione retta e linea d’asse.

€, = tangente alla linea d’asse

Localmente sia la risultante che il momento risultante vengono

decomposti in un vettore normale alla sezione retta e in uno

giacente nel piano della sezione:

MdS Parte II — 31 agosto 2007

dove:

N =5forzo no{m&Qﬂ ) Mt = HO\MQM}O }Qr(lWLi’Q .
T =Clorm @KQA&A}Q 0 )faakxo ‘\_/lfl = Holmoﬂ\‘o P%@AP&

A loro volta le componenti nel piano della sezione possono
decomporsi secondo le direzioni di due assi cartesiani ortogonali

X e y prescelti nel piano della sezione retta:

/7
Bﬁ = Mx€x+ Y € j
) 0
z = asse normale
alla sezione
r Y
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1.1.2 Equazioni di discontinuita
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1.2 Statica della trave piana

Ls porzo. &WRA‘C&Q (r(c}oHL M) Pvnh wﬂ Qjma cHdSSl) '3

Qa carallerictiche MQA So@w‘fwwe 4@%@%0 89 Ffémo
W'JQ% (o QWQ(*%aMO \WHQ SA un ?"31/'0 nejlcaw Q'a%ée

MQ/A Feave sig feH.'QJneO).

L’analisi seguente e valida sotto I'ipotesi che la tangente alla
linea d’asse coincida con la normale alla sezione retta:

et = ez.

Questo e senz’altro vero nella configurazione di riferimento,
dove l'equilibrio viene scritto nell’ipotesi di piccoli sposta-
menti. Nella configurazione deformata, dove in generale deve
essere scritto I’equilibrio, 'uguaglianza ¢ ancora valida nell’i-
potesi di trave inflessa oppure se invece di riferirsi alle sezioni
corrispondenti nella deformazione alle sezioni rette di riferi-
mento ci ci riferisce in ogni caso alle sezioni rette anche nella
configurazione di riferimento.

Risulta: 0(
A€ _
qs 05
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cl_ej _
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1.3 Geometria della trave spaziale
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1.4 Cinematica infinitesima della trave
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1.4.2 Spostamenti dei punti della sezione retta

Uy = U +¢(pP-0)

corbigugeiont

LQ normanL g% A'anfz\ S04 WL (dh ruob cw'%/\‘c\w{
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¥
& =6t yrxe =g +¢xg
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1.4.3 Decomposizione degli spostamenti
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1.5 Deformazione
1.5.1 Spostamento relativo per unita di linea

La prima misura (vettoriale) di deformazione riguarda lo
spostamento relativo per unita di linea tra due sezioni del-
la trave. Tuttavia lo spostamento relativo per unita di linea
non rappresenta direttamente una misura di deformazione,
poiché non si annulla nel caso di un moto rigido. A tale sco-
po occorre depurarlo del contributo dovuto alla rotazione ri-
gida della sezione retta. Detto d, tale spostamento relativo
depurato, e con riferimento allo schema riportato, risulta:

_du
~ds

d, — @ X e.

€ds ds d,

ds e, @ x(dser)

Per l'ipotesi di piccoli spostamenti, proiettando il vetto-
re d; sulla direzione normale alla sezione retta nella con-
figurazione deformata si ottiene la dilatazione della linea
d’asse €:

e~d;-e}.
Tenendo poi conto che i versori normale materiale e, e spa-
ziale e} differiscono di un infinitesimo del primo ordine
negli spostamenti, la proiezione di d; puo essere fatta sul-
la direzione normale alla sezione retta nella configurazione
indeformata e quindi tangente alla linea d’asse indeformata:

ezdr-etza-et.

Si noti ora che lo scorrimento y tra linea d’asse e sezione
retta vale la differenza tra i versori delle direzioni tangente
e normale alla sezione retta nella configurazione deformata:

Y =¢ —¢e;.

Tale differenza coincide, come puo dedursi dallo schema
riportato, con la componente del vettore d; sulla sezione
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nella configurazione deformata per cui:

_(4u_ xe—@-ee
)’—dS(Pt ds &) e

In funzione della dilatazione € e dello scorrimento y lo spo-
stamento relativo depurato d; risulta quindi:

d. =y +e€e

€ ne consegue:

du
eet+y=E—q9><et

Date il ve,H‘urQ scorrimento y ¢ Y’MQ@&? aQQA GRAUOML
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e o % e ordiuh; ed 9 (34'900)\/\}"
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@N\V\AA M o\‘*;WJL:

Ul
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b= B S LPJ
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1.5.2 Curvatura
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f le Z i MdS Parte II — 31 agosto 2007 Capitolo 1. Statica e cinematica delle travi 16
Prof.Daniele Zaccaria

Yoramke W?M&MA ¢ Mo sevions telR e v wng 1.5.3 Trave piana ad asse rettilineo
q\)oh Foftee %SMQWQQAMM e : y=8, Y=de,,
K = conchug Mossiovalle — -

K=K+ @_QE, {@z&%‘)@gmﬁm&" : x4 y ‘*l L(»

forsioue. e

L crabn HMede Kp pw po C@wfof%' Mo
Mo\m)ﬁ m?e}’to aza% W x Yy £=<d_%

ES:: Kx_ex‘\—*(jgj .




Prof.Daniele Zaccaria MdS Parte II — 31 agosto 2007 Capitolo 1. Statica e cinematica delle travi 17

1.6 Principio dei lavori virtuali

g«‘a o[ta}a wma 60/%((%] mﬁi%«/«@—um % AA una }‘(&VQ

spaziale . Tale configurazione puo essere una qualunque

configurazione deformata che, comunque, nell’ipotesi di pic-
coli spostamenti coincide con la configurazione indeformata.
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U uililoric sl omlorno e di discontinuita in corrispondenza
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Risulta quindi:
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Capitolo 2

Legame costitutivo

Prevedendo il ruolo del baricentro G di centro delle sol-
lecitazioni legate alle tensioni normali, nel seguito si fara
riferimento alla linea d’asse baricentrica. Poiché si prevede
anche che il centro di taglio C, quale centro delle solleci-
tazioni legate alle tensioni tangenziali, differira in genera-
le dal baricentro, riferiremo nel seguito tali sollecitazioni e
le corrispondenti deformazioni ad un centro C distinto, in
generale, dal baricentro.

2.1 Dilatazione e scorrimento della generica
fibra longitudinale

Limitandosi al caso della trave ad asse rettilineo ed a se-
zione costante, cioe alla trave di forma cilindrica, si vogliono
calcolare la dilatazione €p e lo scorrimento yp relativamente
ad una fibra longitudinale passante per il punto P generico
della sezione.

MdS Parte II — 31 agosto 2007

Si ricordi che la dilatazione €; e lo scorrimento y della
linea d’asse sono tali che:

ecet+y=d—u—qo><ez, (1)
dz
dove u e @ sono rispettivamente il vettore spostamento dei
punti della linea d’asse e il vettore rotazione delle sezioni
rette.
L’espressione che individua €p e yp € formalmente iden-
tica alla (1):

du
6pez+yp=d—zp—q9><ez, ()

dove ora up e il vettore spostamento dei punti della linea
longitudinale per il punto P. Tenendo conto che:

up=u+@x (P-aG), (3)
si ottiene:
dup du d
= dz + kx (P G)+(p><dZ(P G).
Poicheé:
dp_¢-o0
dz ’
si ottiene infine:
dup du
P —dz+k><(P G). (4)

Sostituendo nella (2) si ottiene:

€pe; +yYp = (%—(PXQZ)+RX(P—G).

21
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Utilizzando la (1) e mettendo k in componenti si ha poi:
€pe;+yp=€ge;:+y+kxX(P-G)+0Oe,x(P-G),
e quindi:

€pe, =€ge; + ks x (P —G), (5)

Yp=Y+0Oe; x(P-G), (6)

oppure, in componenti:

€p = €¢ + kxyp — kyXxp, (7)
Y = yx— Oy, (8)
Yy =Yy + Oxp, (9)

dove xp e yp sono le coordinate del punto P nel sistema
baricentrico.

Le equazioni (5) e (6) mostrano che la dilatazione € e lo
scorrimento y dipendono dalla fibra considerata, a diffe-
renza della curvatura flessionale k¢ e dell’angolo unitario
di torsione @ che dipendono solo dalla sezione retta. Poi-
ché nulla obbliga a scegliere la stessa fibra di riferimento al
fine della definizione di tali deformazioni, per non perdere
in generalita nel seguito si continuera ad utilizzare la fibra
baricentrica per quel che riguarda il calcolo della dilatazio-
ne €, mentre per il calcolo dello scorrimento y si utilizzera
la fibra longitudinale passante da un punto C distinto in ge-
nerale dal baricentro e che poi sara fatto coincidere con il
centro di taglio, quando questo sara introdotto.

Alla scelta del punto C resta dunque associato un vettore

D di deformazione:

ky
1o
y$
Y5

(10)

dove si sono indicate con y$ e y§ le componenti di scorri-
mento relative alla fibra longitudinale per il punto C.

A seguito della scelta del vettore di deformazione D oc-
corre modificare di conseguenza il principio dei lavori vir-
tuali. Dalla (6) scritta per C in luogo di P si ottiene lo scorri-
mento y relativo alla fibra baricentrica in funzione di quello

¥ relativo alla fibra per C:
Y=Yc—-0e; x(C-0G). (11)

Sostituendo questa espressione nel termine M® + T - y che
compare nell’espressione del lavoro interno si ottiene:

M® +T-y
= (Mie;) - (Oe;) + T-{yc—0Oe. x (C-G)}
= (Me;) - (Oe;) — (Oez) - {(C-G) XTI+ T-yc
={Me, - (C—-G)XT} - (Oe;)+T-yc
= (Mce;) - (Oe;)) + T-yc=McO+T-yc,
dove M¢ ¢ il momento torcente valutato rispetto al centro

C.
Si assuma allora un vettore S delle caratteristiche della
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sollecitazione contenente il momento torcente M¢ valutato
rispetto al centro C in luogo di quello valutato rispetto al

baricentro:
N

S = - (12)

Ne risulta allora la seguente espressione del lavoro virtuale
interno:

~

Lyi = {)(N€+M'kf+MC@+T'Yc)dS

= {)S-Dds. (13)

2.1.1 Appendice (Trave ad asse curvo)

Nel caso di trave piana ad asse curvo il versore e{, tangente alla fibra
longitudinale per P, coincide con il versore et tangente alla linea d’asse
baricentrica.

Dimostrazione. Infatti:
P =G + xpex + ypey,

e dunque:

e'—dP— dsd_P_ ds
U7 ds’  ds’ds  ds’

dove s’ & l'ascissa curvilinea della fibra longitudinale per P e ¢ @ la

(et + cyper),

curvatura geometrica della linea d’asse baricentrica. Poiché, come noto,
risulta:

ds 1

ds’” 1+cyp’

si ha infine I'asserto.
]

Ne consegue che i piani normali alla linea d’asse baricentrica sono
normali anche alla linea longitudinale per P e le sezioni rette, nei due
casi, coincidono. Nella cinematica basata sulla linea longitudinale per
P quale linea d’asse risulta allora:

dup
EPeZ+YP: dS/ _(per)
!
ds R
ds’ R+yp
cds
1
C ==
R
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dove e é il versore normale alla sezione retta. Poicheé:
up=u+@x(P-G),

risulta:

dup 1 du
ds

ds ~1xcyp —+k><(P—G)+cyp(p><ez>,

avendo tenuto conto che:

dP-G) _dP dsdG
ds’  ds’ ds’ds
1 cyp

- e, = es.
2 l+cyp ? l+cyp °

Si ottiene quindi:

1 du
6Pez+YP:1+C_yP{<dS_(pxez>+kX(P_G)}’
e infine: )
€pez :m{EGeZ"‘kfX(P_G)}.
—#{ +0ez; X (P-G)}
Yp _1+Cyp Y z .

Secyp < 1lalloral+ cyp ~ 1 e siriottengono, approssimativamente,
i risultati della trave ad asse rettilineo.

Se I'asse della trave ¢ sghembo e se e; indica ancora il versore tan-
gente alla fibra longitudinale per P, risulta:

e’—dP— ds
U7 ds’  ds’

{(1+cyplec+ T(xpey - ypex)},

dove T ¢ la torsione della linea d’asse baricentrica. Poiché e; & un
versore, deve risultare:

2
(gj,) {(1 +cyp)® + Tz(xf, + y}%)} =1,

e quindi:
ds 1

ds’” \/(1 +oyp)2 + 22

dove:

V=|P—G|=\/x12,+y127.

;o 1+cyp
t 2, 12,2
J(+cyp)? + 127

Si ha allora:

e

-
+
\/(1 +cyp)2 +Ter?

e, se T # 0, risulta e{ # er. Al passare dalla linea d’asse baricentrica
alla fibra longitudinale per P i piani delle sezioni rette si modificano.
Ne consegue che nella nuova descrizione cinematica i piani delle se-
zioni rette originali non si conservano in generale piani e che le due
descrizioni cinematiche generano due campi di spostamento che non
differiscono, in generale, di un semplice moto rigido. Di conseguenza
I'analisi precedente perde di significato. Se invece risulta cyp < 1 e
T < 1, cioeé se sia la curvatura che la torsione della linea d’asse bari-
centrica sono “piccole, si riottengono, approssimativamente, i risultati
della trave ad asse rettilineo.

2.2 Legame costitutivo elastico lineare

Il legame elastico lineare piu generale possibile si scrive:
S=E[D],

dove [ e la matrice di elasticita di dimensione 6 x6.



Prof.Daniele Zaccaria

MdS Parte II — 31 agosto 2007

2.3 Lavoro di deformazione
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rappresenta il lavoro di deformazione :
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SZE’
oppure, per esteso:
of
N=a—£' i _@éé
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Nel caso di elasticita lineare deve risultare:

op o
ap _EWPL 5p

> EiDj,
j

i

e quindi:
P O
L’'integrazione e possibile se e solo se:
°p 0%

aDiaDJ aDjaDi
cioé se e solo se la matrice di elasticita & simmetrica:
E=EY [Ej=Ej.

Si integri allora dallo stato naturale allo stato finale carat-
terizzato dalla deformazione D e dalla sollecitazione § =
E [D]. Uno stato intermedio vale AD e AS, con A € [0, 1].
Ad un incremento dD = (dA)D di deformazione corrispon-
de l'incremento d¢p = A(S - D) dA dell’energia elastica di
deformazione. Integrando si ottiene quindi:

1
1
¢—JOA(S-D)dA—§S-D,

avendo scelto di porre ¢(0) = 0. Inserendo il legame costi-
tutivo elastico lineare si ottiene infine:

1
¢ = 5D-E[D].

{A (ic\Alesh c\NL gl »&Wo(o c{* MO{M@(W}L 611
{)oc/i\(vo (a ?@1\"(2 A@%M%me nafu(a/oe/) "NPQJ%I
Ua dﬂﬁiw‘hzm ?oc,{\(\feg A e @A Gud ivwe,(\il){&h\.
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2.5.2 Teorema di Betti
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2.6 Energia potenziale totale
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2.6.2 Principio di stazionarieta dell’energia potenziale
totale
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2.6.3 Principio di minimo dell’energia potenziale
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\/\'V\(QL.~ ler i m«u'(%‘o doi &Mri V\‘(VYQA' % Somma 2.7 Teoria tecnica delle travi

t{&' Fr:’w«' dve \Q(wwi 51 3*’\“”2@/3 ¢ ('C"Ab: Si assuma un legame costitutivo elastico lineare coinci-
dente, nella parte flessionale, con quanto dedotto nella teo-
ria della trave inflessa. Nell’ipotesi che esista I’energia ela-

S [D - D*] -E[D - Dy'] ds stica di deformazione il legame ¢ invertibile e le matrici di

(o elasticita e di elasticita inversa sono simmetriche. Si sup-

ponga inoltre che la parte flessionale sia indipendente dal

taglio e dal momento torcente. Si scelga poi, nel piano della
sezione, un sistema di riferimento Gxy principale di inerzia

e si faccia per il momento riferimento alla linea d’asse bari-

77—( U 'k{)) - 77'( ﬁ*; {*) — O centrica per il calcolo di tutte le quantita che intervengono

nel legame costitutivo.

In tali ipotesi, la matrice di elasticita inversa C puo essere

ud) - () - 7
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s D :,é D* ) cioe se gli spostamenti U —g” e le rotazioni

“f— {* differiscono da un moto rigido . Intalcaso U e y

differiscono dalla soluzione e il teorema resta dimostrato .
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messa nella forma:

1
a(1)0000
0 =— 0 0 0 0
EJxl
c=|0 0 gz 0 0 0f

0 0 0 C Cu Cy

e}

dove si € tenuto conto del fatto che la matrice di elasticita
inversa deve essere simmetrica.

2.7.1 Parte assiale e flessionale

La parte flessionale di tale legame é scritta in una forma
che dipende dalla scelta del baricentro quale polo per il cal-
colo di M, e M,, e dalla scelta degli assi principali di inerzia
quali assi cartesiani ortogonali nel piano della sezione.

Si ricordi che, sempre con polo di riduzione il baricen-
tro ma indipendentemente dal sistema di riferimento, tali
legami possono scriversi:

o N
" EA’

1
ki=—J"'M
3 E'l ,

dove la dilatazione € é quella della fibra baricentrica, il mo-

mento flettente M e valutato rispetto al baricentro e J e il
tensore di inerzia valutato nel baricentro.

2.7.2 Parte torcente e tagliante

Si consideri ora la parte del legame costitutivo che coinvolge
il momento torcente e il taglio:
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Tale punto individua il centro di taglio. Se il momento torcente
si calcola rispetto al centro di taglio e se ci si riferisce agli scorri—
menti relativi alla linea dei centri di taglio, il legame costitutivo
assume la seguente forma semplificata:
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dove G e il modulo di elasticita tangenziale, A e I’area del-
la sezione retta, J; € detto fattore torsionale di rigidezza e
le costanti adimensionali xx, Xy € Xxy sono dette fattori
di taglio. Questi rappresentano le componenti, nel sistema
Gxy, diun tensore doppio piano X, detto tensore dei fattori

di taglio:
Xx Xxy
[x]= { ] :
Xxy Xy

Come ogni tensore doppio simmetrico, anche il tensore dei
fattori di taglio ha in generale due direzioni principali, in
tal caso di taglio, ortogonali tra loro che diagonalizzano la
matrice delle componenti. In generale le direzioni principali
di taglio differiscono da quelle principali di inerzia.

Un asse di simmetria, come gia noto, contiene il baricen-
tro e il centro di taglio ed e principale di inerzia. Inoltre
risulta essere anche principale di taglio. Infatti un taglio
diretto come l'asse di simmetria ¢ simmetrico e non puo
quindi generare uno scorrimento nella direzione ortogonale
all’asse di simmetria, essendo tale scorrimento emisimme-
trico.

Riassumendo, i legami costitutivi inversi legati a taglio e
a momento torcente possono scriversi:

Mc
0 = )
GJi
T T
yfé = XXG_Z + XxyG_ys
T. T
Y;:/ = XxyG—j; + XyG—i&’

dove il momento torcente M e valutato rispetto al centro
di taglio e lo scorrimento y. € valutato rispetto alla fibra

longitudinale per il centro di taglio. Indipendentemente dal-
la scelta di due assi cartesiani ortogonali di riferimento nel
piano della sezione, il legame costitutivo legato al solo taglio
si puo invece scrivere in forma vettoriale:

1

Y= gaX T = T = GAX 'yc.

Infine, '’energia elastica di deformazione e quella comple-
mentare assumono la forma:

1 -
¢ = 2 {EAEE; + Eke - J ki + GJiO% + GAyc - X7+ Yc}’

1 (N2 1 MZ 1
=1 s M-I M+=C 4+ __—_T.¥T\L.
v 2{EA+E I M T ea X}

2.7.3 Estensione del problema di Saint-Venant

Per rendere operativi i legami costitutivi cosi individuati e
necessario determinare, in generale, la posizione del centro
di taglio C, cosl come il fattore torsionale di rigidezza J; e i
fattori di taglio Xx, Xy € Xxy-

Queste informazioni saranno ottenute dalla soluzione del
problema di Saint-Venant, la cui estensione al problema del-
la trave, come si vedra, soddisfa tutte le ipotesi precedenti
sul legame costitutivo.

Non é invece accettabile dedurre il legame costitutivo tor-
cente e tagliante direttamente dal campo di spostamenti
rigidi delle sezioni rette, analogamente a quanto fatto nel
caso flessionale, come illustrato in appendice al capitolo.
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2.8 Appendice (Legame elastico lineare
dedotto dal campo di spostamenti rigidi
della sezione retta)
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Si noti che in tal caso il centro di taglio coincide con il bari—
centro, il tensore dei fattori di taglio col tensore identita e infine
il fattore torsionale di rigidezza con il momento di inerzia pola—
re rispetto al baricentro.
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Capitolo 3

Problema di Saint-Venant

3.1 Schematizzazione della trave nell’ambito
della teoria matematica dell’elasticita
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La linea d’asse della trave viene scelta coincidente con
il baricentro, mentre gli assi x e y sono scelti coinci-
denti con gli assi principali di inerzia. Questo signifi-
ca che i momenti statici Sx e Sy, cosi come il momento
centrifugo Jyy, sono nulli.

49
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A
Io=
2 xy
i A
(Y

Poiché la trave non e vincolata occorre imporre le condizio-
ni di equilibrio globale. L’equilibrio alla traslazione richiede:

pOdA+J pydA =0,
Ag Ag

da cui:

Fo+Fe=0,
dove F, e F, sono le risultanti globali sulla sezione di pri-
ma e, rispettivamente, di seconda estremita. L'equilibrio alla
rotazione richiede invece:

J @—wamﬂA+J (P — Go) X pydA = 0.
Ag A,e

Tenendo conto che su Ay risulta:
P—Go=(P—-Gy)+(Gp—Go).
si ha infine:

Mo+ My +(Gp—Go) X Fp=0,

dove M, e M, sono i momenti risultanti globali sulla sezio-
ne di prima e, rispettivamente, di seconda estremita. Ne ri-
sulta che la risultante ¥, e il momento risultante M, agenti
sulla base di prima estremita dipendono dalla risultante F,
e dal momento risultante M, agenti sulla base di seconda
estremita:

Fo=—-Fo
Mo =-Mp—(Gyp— Go) X Fy.

3.2 Caratteristiche della sollecitazione

Siano Fy, F, e F, le componenti della risultante F, agente
sulla sezione di seconda estremita e, analogamente, My, M,,
e M, le componenti del momento risultante M. L’equilibrio
del generico tronco di trave compreso tra la sezione retta ge-
nerica e la sezione di seconda estremita conduce ai seguenti

M
oGy, L7 A
Ty

A

' e £ N l\:’/ G@
«—"——‘gl —>>
M 7 o8 :%7: My

"y R
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valori delle caratteristiche della sollecitazione:

NZFZ’ Mt:‘MZ’
MXZMX_FJ/(’E_Z), TXZFx,

Si noti che lo sforzo normale e le componenti di taglio sono
costanti lungo I’asse della trave e che tali valori uguagliano
le corrispondenti componenti F;, Fx e F,, della forza risultan-
te agente sulla base di seconda estremita. Analogamente, il
momento torcente e costante lungo 1'asse della trave e tale
valore uguaglia la corrispondente componente M, del mo-
mento risultante agente sulla base di seconda estremita. Le
uniche caratteristiche della sollecitazione in generale variabi-
li (linearmente) lungo I'asse della trave sono dunque le com-
ponenti del momento flettente, componenti che per i risultati
precedenti possono porsi nella forma:

My =My -T, (¥ -2z),

Ne risulta che occorre tenere distinte dalle caratteristiche del-
la sollecitazione le sole componenti M, e M, del momento
risultante /M, agente sulla base di seconda estremita.

3.3 Principio di Saint-Venant

¥ f/owﬂ«mﬂ st I\WF%}D}O 5 preseu di dibhude
clriout. S un = posions Qiwitr alla  Ustahvzion
bi caidui wdBe due seviows dieshonchy. Sine,
e Rm\m\ro) 1 poncipie & Gaiok Veuwsuk. T34
prinuipie aMlecwn  che dve Siveme disteibivnioni cli
fore olly ziow di eewila  svenk: UWL‘ ciculRuke
L monanto cioliule poveraus Mtk ceucibilunsbe
i ol i prosind®™ &l qeiows di- eshawla
e eccare allbn ?mw& ecaaﬂe«{ fa G diverse colbuziow
@(,\c,fwdm}: 2 didabveion & P s/ dve bos

MAA\’i u«XJaQA (isfd\bwh e W@MM}@ (iwl\“w}fe/ vy
gaQ,\,@am gfs(\\cﬂpﬂfwe WNTQA’&.
Precissuwsnle [ et 7«% solutionn die




Prof.Daniele Zaccaria

MdS Parte II — 31 agosto 2007

Capitolo 3. Problema di Saint-Venant 52

goc(ijsgw Q@ %w)’n coudi ziows m:shini‘re své
Fomgot ij}l« SPora ( irﬂl’wf & Qa{n“w\/wﬁvd‘) s

Oy =Q:‘J = /{Zy =O/
ovverossia:
(O™
le]=]0 O | (1)

Tale richiesta e giustificata innanzitutto dal fatto che le
componenti della terza colonna del tensore degli sforzi de-
vono essere in generale diverse dallo zero per poter generare
delle caratteristiche della sollecitazione generiche sulle sezio-
ni rette (di normale z). Se poi le altre componenti sono nul-
le il problema delle tensioni tangenziali viene drasticamente
semplificato dal fatto che queste (come si vedra nel seguito)
diventano indipendenti dalla coordinata z sulla linea d’asse.

Si noti anche che la (1) equivale fisicawante 3
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@QAAQ&& teocia t@cni%l A.P,QQ/A l?(ave_, )

3.4 Problema di Saint-Venant
Vorsi aauo , 4 quas\o ?W\l‘o ,Q/vwnu'ame il f(ub()ww
(&A‘ gaM\T-VW :

//DQ‘B un (9(?0 Q'Q,{V\&HCS’ @(/a,n'wj\o QQQ() G&QQ Q‘A-(O\W.b\
ot wiuag v Cauipe & Tesiow @ di deferwaion

%o\(&\\ Gz\\ mx

T = - :

7 )

o L spefuonti u tli e saw soddislohe
%\;w} QJNJTAO\M MQv@@vma

¢ e
la :

divs =0 (cqmont wdsbiis & eguilibeo)
£=% (yedu +gotu™) (ogromnzs )
{fé{OwOG/UM)IE(%MamHJ@)7

6= 6) = 'Vay =0 (ipoh'.%' (Lfgain}—\/eném})

QQ %QQX)QMXE W&A&WA QQ umhrv\o locali G\/Q.Q@ %‘LM&OQ
Cateds -

fn=0
e le seguenti condizioni di equivalenza statica nelle sezioni
rette delle travi:

=J ge dA, M=J (P - G) x(0ez)dA,
A A

dove F e M sono le caratteristiche della sollecitazione. Si noti
che tali condizioni scritte per le due basi del cilindro equi-
valgono alle condizioni globali di equilibrio al contorno sulle
stesse basi. D’altronde le condizioni globali di equilibrio al
contorno sulle basi del cilindro insieme alle equazioni inde-
finite di equilibrio impongono la validita delle condizioni di
equivalenza statica nelle sezioni rette delle travi.
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e quindi:

el=2| 0
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Si ottiene quindi:

Lo Tensiow bwa;ma&QIL ko\?ﬁl T inoun \;)vw\m P
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Tey AQ
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3.6 Soluzione del problema di Saint-Venant in

3.5 Energia complementare elastica
termini di tensioni
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=0 < lfvlw(Ju« thp 6} > (L«vﬂA}&m

"0 =Ty
D46,
li&z,’(# xgzo,
D2,
(={=y = (()jf =0,

2 0y 92(7; 9 9T\ 0%,
'd L= <’|+/)( Qrt 8\3’ 921 > %le :O )

0%,
Ll, 7=> (()xa; :O,

. (bg’fxz O 92(12) 9
i=x, 3‘:'% = <1+;/)<%x2 97 T D%f 8348; O )

Utilizzando la prima e la seconda equazione indefinita di equili-
brio, la quinta e la sesta equazione di Beltrami divengono:

(521}; 9 ’Gg 80}
UH/)( dx? 9y %o =0 >

(a?,,f (a 1 (()2
) (S Yy, V%)

3.7 Tensioni normali

Equazioni di Beltrami:

%2({
T =0
0
z=O #Gz&u&e.nxje,’g

oy se‘wa\amwk
r()zgz B
oyt 0

02
J 70y _O = nﬂ’esfm%oue i Gi nan esistows
Ony Fernut i wu,‘%h n X (’.j

va}eﬁ»ﬁpl 324%0&?% R

G= b+ @) x (bt ra,)y + byt vay.
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Le costanti di integrazione possono essere determinate imponen- per cui
do le condizioni di equivalenza statica nelle sezioni rette: )
‘nxf“G E = ’G
Q,z = J 2 T
Jx I«
X Oy AN =
A Dalla terza condizione si ottiene infine:

[ ydn =i, - ml-0), (btew) § == 11, -2 (4=,

A
g\ A Q qwnfh :
G, xdR=— T.(d—%)
t )5
A j m‘j +Tx’Q/ _ 71
= o
Dalla prima condizione si ottiene: j
("3z +Q3) A = N , La tensione normale vale allora:

¢ quindi Me-Ty(t2)  My+Teftn)

N
N N J
CL:’»:—R-]; B3=O x ]j

O%YKS%QUL Ad&% huﬁ%muL wWWW&Q b 1%
Ponzions. &@ﬂ ca tecshide defllg sog&u‘ha‘m ,c{jmb
A/wwluat

Dalla seconda condizione si ottiene poi:

(b)), =N, (-9,
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3.8 Sforzo normale centrato
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Integrando si ottiene quindi:

N
U= -VgR® +Fyx) .

Risulta:

G—U:A%:C) = 3: cost .

Una costante rappresenta una traslazione rigida, in tal caso nella
direzione dell’asse x. A meno di tale traslazione rigida, la compo-
nente dello spostamento in direzione dell’asse x vale:

N

u:—l/E_’A;X .
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Il primo termine & il ?ML 2 ol Y e qw«\,{ rappresenta

una |elizon ¢ c\m\ MQQ/& seuoud (in direzione dell’asse z).
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vV

Il secondo termine ha componente w = 0 e dipende da x e
da y. Rappresenta quindi una deformazione della sezione nel
proprio piano.

Tale deformazione sposta un punto P in direzione della
congiungente di P con G, e poiché il rapporto:

LY
-6l ~ EA '

¢ costante, cioé non dipende da P, tale deformazione rappresenta
una omotetia.

Da tale decomposizione del campo degli spostamenti risulta
evidente che la sezione resta piana.

3.9 Flessione retta

N=M=¢;=U=r%=01

M, #0 .

La SD&/TA'&WLL jﬂW&QL WLQQL hw&\w norradl &
cdoce g NormAy di Navier:

Q=I§j,
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adiode & @
9“/5& _ 08k _ o0&k
(a IK % IX (a xi
Si noti che le componenti non nulle di £ sono €y, fj ’ (fz. e che
queste dipendono solo da Y- Ne consegue che per avere derivate

diverse dallo zero occorre che 18 = fj oppure X; = j Risulta:

Wz Y&
0 0 1 1w

T Mx \
e = B 0 0 0w
y 0 0 | r*
- N
e quindi:
Mz
W:——%’
¥oOEL
%L:Oa
M
%u)a‘“gj;l,

a meno di inessenziali rotazioni rigide complessive di tutto il

cilindro.

In definitiva;

e quindi:

—l/j

-2
0

(.

Integrando negli spostamenti si ottiene:
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3.10 Equazioni determinatrici delle tensioni

tangenziali
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Cowdi vow diequivalenza statica nelle sezioni rette:
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3.11 Appendice (soluzione del problema
delle tensioni tangenziali)
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Capitolo 4

Problema della torsione

4.1 Funzione di ingobbamento

% oha solbotsuiow & torsion quands
clinro &i Saint-Venant qs%;zho My due eshremitd™
ad una @W‘a borauke M .

Mt G\\
SR —— £ |6 My
¥
X

P

Qaﬂmw i in tal caso non vi gows teusiows
sormali ,gam}i Su vna o(mﬂ&/vv1uz sevione reth dil
lindio . Risulians pectante wllle & dilatssiow
Iy Givee gpadencati dla sezione cehta . Duko

MdS Parte II — 31 agosto 2007

e o codizione Tay =0 fupous 5;7 =0, som0
ol sads P soorcimeki i i Qivee . Quosho

%‘w‘?m de von v @ deformazions  dlla coniove
wl pregric pidwo.  Sitenga conto che cio non esclude o

{w693c>\>ﬂwuw}o AHD«Q/A SeAoML BQ & Q\'ori AQQ» fre€rio ‘M‘&V\o.

Si assuma allora che la sezione retta generica, quindi dipen-
dente dalla coordinata z, subisca un moto rigido nel proprio
piano piu una componente di spostamento nella direzione or-
togonale alla sezione retta variabile da punto a punto, com-
ponente che in generale provochera un ingobbamento della

stessa sezione, che quindi non si conservera piana.

Assumendo quale polo il baricentro, il moto rigido della
sezione nel proprio piano si comporra di due traslazioni, in
direzione degli assi x e y rispettivamente, pari alle due com-
ponenti di spostamento ug e vg del baricentro nel proprio
piano, piu una rotazione torsionale ¢ attorno all’asse z bari-

centrico.

Porchust QL Yousgion m-rwaﬂ& dovous essere vw-QQL)
dove esee w2 Ra dilehaziong €y dlle fkee

VMQQLQIL a 1t
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4 ;
Sy, = dtG_®j+:a—

_ dwe of
= et OFrgr

dove :

0 = g}g . (&w%oQo um’}ér.‘o di *w@iowe)

l,q @r(«'stM'\ \%@{mﬁ \‘&v\gmuap/ (\'sdlbmm
x;-G(duG @j+@i>

1/& W‘L di < Oﬂhow,w“o W e damgue indipen=
M F ) ? F% | G(dUG " @x+

e da ¥, Lo W«A}( di ”v?gswo |
Do o Yousiowi dovowe  esmere m&)?w&m\i da Y

u :uc—lM, ‘
g awe 235efp :
U—:‘UG + - X 5
dus _ oy AV ok @0t
W = f(x;‘f) . dz ’ dz °

Quindi gli spostamenti U e VG e la rotazione ¢ possono
Le vvvichk MW. éu A,Q,Wo\m, MWQ&R )
porsi nella forma:

sm(w dove eswc) g& sorcimpnhi (o © G uc =@ y. 1 . VG = —@xct , =01 ,
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4w b Mé%ku’&i woli r((a,;&i A rotaziowe e di traslazione U — @ y Z,
%QO\DB/QA : V= @xE,
Lawmma{ & @ pm%mpmAJ%MW@: W= @w-

La differenza tra i due campi di spostamento vale:

W =0 w(x9),

© _,© _
dove 0 fonsione wc(x,q) viewg dotta (ovaione di u u & Ve ¥,
SO @k,

WO —w 9= @ (.- w) >

i_v\%gh\;@mwo . Il campo degli spostamenti diventa quindi:

vl

- O -r)E,
U= @(X—xc)%, )
v Qulng) | [0 0 g

¢, in forma matriciale:

(O REN())
Da queste espressioni si deduce che le sezioni rette ruotano vo-v = @ ¢ O —Xc
attorno al PVY\\O C Coor(b'/\él}e Xe &Y, - W/ (@ Y Xc O* b
Poiché tali coordinate sono arbitrarie e possibile scegliere
il punto C coincidente con il baricentro, ottenendo un cam- Q
po di spostamenti che differisce dal precedente di un moto
rigido. Inoltre, a priori, ci si puo aspettare che la funzione + O
di ingobbamento dipenda in generale dal punto C. Si indichi
allora con w la funzione di ingobbamento relativa al baricen- (we—w)+ Yo X —xc Y

tro. Il campo di spostamenti relativo al baricentro quale cen-
tro di rotazione lo si ottiene dal precedente ponendo x¢c = 0

e ye = 0 Il primo termine ra“;rww\l"nl UNA (obz{owz, (;3;4/3 ‘-;H@mo
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) dsse bacicomkeico pec | wro di roleione € dells pring

comiove di eshrumil® (%z@). U@/WT{QZM ddla oz

(;3;&;; valk Ofxt+ gt .

%%aLQQQA foldziour. @AW

Sy C‘UL @ S?Mh vg;do ’?l O\/l\
ghm%}‘fiq due %1‘ g.ggq,:"ﬁ;.(,)

?0% Q

Il secondo termine rappresenta uno spostamento rigido se
e solo se la terza componente e costante. Poiche la funzio-
ne di ingobbamento e data a meno di una costante additiva,
rappresentando questa una traslazione in direzione z, la re-
lazione tra le funzioni di ingobbamento relative al punto C
generico e al baricentro puo porsi nella forma:

(we—w)+ Ve X —%xcY

Utilizzando, come visto senza perdita di generalita, il campo di
spostamenti relativo alla scelta del baricentro quale centro di
rotazione delle sezioni rette, si ottengono allora i seguenti campi
di deformazione e di tensione:

= 0(% ) fx*fG@(% )
3312@(%;1 +ao) {jiz(;@(%% +3a)
oppure, in forma vettoriale:

¥ =0 lyedw+rs @00

=00y rs @),

dove. RE < iHWSOr( (oh'u'w.( &/« 90° 1n AA'{'(’;UCM A«)‘}'\oﬂlﬂc‘
)
Lo Yoraa equaiowe wnbeliwi @lv.‘@'bmo richwede s

{
Q.ﬁja g{ﬁ = divt =0,
Q> oy

CW“’ g ()}ZO_ @u\'m&i:
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9?
GO ot *‘5}‘) GO div(gradw) = 0,

QW0 3

Vza) = div(grad W) = 0
MQ/@ Contions & ivxayUaamw}o ¢ dm\c{ve dwieshs di
soddistace ! Yuazious di La/‘vQAUL. Lo cudiziow &
Mor“q qd”/a %P:z(ffaq, ()/ﬁon. rid.u’u&gwo inve:

§2 =[RE@eI e = ynemxry
In mcﬂv%m) Ui fonvio @ dwe soddishee
esz%uw)‘l ‘)(o\DQ,O.mA ch Newmanmn (&AP@WMQS_OQp_

dalla forma geomikcioa A cezions m})fa):

V‘?‘U -_—O in A

Y

5;]‘=J“x—11ﬂ] Su 9A

La SQQNO'ML (w\ ?ro\)Q.Q\WA & Neomann esiste

ed ¢ unica (él meww & una iMWQWQJ(b‘}&U)
G @ 694&?% Q/J CQA&ADO\LL .

f B__ ds —O
d9A

Veebidiawo e hQ& oudivious ¢ Soc{LU%PaH}:

gaA do % = gag(ﬂ =g ) ds £ el & Gt

- SAL%?‘— j)AA O .

La relazione tra funzione di ingobbamento «/ relativa al baricentro
e quella @, relativa al generico punto C permette poi di affermare
che @, e soluzione del seguente problema di Neumann:



Prof.Daniele Zaccaria

MdS Parte II — 31 agosto 2007

Capitolo 4. Problema della torsione 80

2
(awc_;_@:@

b e ‘ajl
%C% — U—yc) Ny —(x—x()nj

Inoltre, dato che la sezione circolare e I'unica nella quale
il modello costitutivo locale dipendente dal moto rigido della
sezione conduce a delle tensioni tangenziali soddisfacenti le
condizioni al contorno, ci si puo aspettare che questo sia 'u-
nico caso in cui la funzione di ingobbamento si annulli, cioé
che risulti w = 0, naturalmente a meno di una costante ad-
ditiva. Infatti nel caso, e solo nel caso, di sezione circolare il
termine non omogeneo

[Rz (6]

nella condizione al contorno si annulla, le condizioni al con-
torno diventano omogenee e il problema di Neumann ammet-
te di conseguenza la soluzione nulla, come volevasi dimostra-
re.

4.2 Fattore torsionale di rigidezza

A quag\e Q\/V\ko (tsh 99Q9 c% .'Mtgorre Q& CWLUZA'WQ %Qa\;a&g

AJ; Qﬁviojl)(io SVQ_QL l}'ﬂ%\':

et o

Gi oHicne -

G@H (%L;i +x)x - (59% “7)75 A=n,.
Definendo il pé)&ﬁft tarsionaQa di (iajcluza !

I = ﬁ(%;‘/ +x )z - (g_xcg "V)A dn

_ g (g—zgx— STy A,
A

(iSUQ\'E:

_ M
© Gy
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NQQ % i Ruoug a(@k,& in cui7 (OMmR vf%‘“o)
w=0 , (reulfa

It = BA (30 +‘}Z)dA I(,;

dove I(, eil MMO da A7) po@af( (f%PQ,Ho a
baricombo .

LasoQuzimLIL C(QD» V(o‘UQ,QN/A (LQWA }O(Crfo«&, (v(&
Cmﬁm c\i in??\awo) risulta quindi:

u:———% Ty = =

( 6, "

' !
Mt , fﬂzﬂe_(@ﬂu

V= G, i L
oppure:
M
W= C—j— &)(Xﬂ ) _/E =E;_H%(ac\w +E% (P_(I) a .

i foti e Us mewa L% iw%LLaWo @ Q:‘Q
pa\w % f‘g)/\CLQZ?/CI o«c,«ow@@,@ &APRM&Q/\O soQo C(@Q,Q/a

forwa OXQMO/\TWA ddla sezicus relfa .

4.3 Energia complementare

(bmu?ia @’.Ware per uvu'}a\ s Q«'ma;

Poiche risulta:

H%%(ax 7) oy (%_;/“‘)J‘JA

~ a3 v>+—9-(w%§+w)w
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I me‘g\’a @ﬂ?@ﬂmﬂﬂx‘am assume l'aspetto:

4.4 Funzione delle tensioni

La terza condizione indefinita di equilibrio richiede:

aTXZ + aT:))z

ox oy =0

Una qualunque funzione scalare F(x, y) tale che:

oF oF
Txz = @1 Tyz = _a

0, equivalentemente:
T = Rf gradF,
2

ove al solito R% e il tensore rotazione di 90° in senso antiora-
rio, rende automaticamente soddisfatta I'equazione indefinita
di equilibrio. Una funzione F cosiffatta ¢ detta funzione delle
tensioni.

Dal confronto con la soluzione in termini di funzione di
ingobbamento si ottiene:

grad w = ﬁT+RTE (P -G) = R: {igmcumr (P—G)},
M; 2 2 (M

oppe, in W&LQ)J"I

w_ Jr 9F

or M 4y +J
w_ T,
oy M 8%

Daﬁv&m)() & Ffi'wl/ﬂ f:'GFbHo 8(1 7 e &I QGMJAA (n'%FéHo
M x ed ucayaa,pjau& er oftiewe % CoucL‘U'm Ne(RSGA1 1
(e qu?}l‘o{wﬁ ce % S ezioul Q\W&an%)) JA m\‘%ﬂbb@”}‘a\
MQQ/A pl/Vl'[JD\UL w & Maol)l)&ww}o (wg'fvwzd),pﬂ oHTM:

It OF W ooF
PARELT T 1 T Mae

owerossia b &MQ Spli(bskft la seguente Gudzione di PMQSO“!

ViF= oM,
Jt

Per quel che riguarda la condizione al contorno:

T-n=0,
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I=

f o

questa diventa:
(RTT gradF) -n=0.
2

Applicando la definizione di tensore trasposto si ha poi:
grad F - R% n=0,

e poiché ruotando il versore normale al contorno della se-
zione retta di 90° in senso antiorario si ottiene il versore
tangente s si ha infine:

oF _
os

@ut\/\(lﬁ. F et @shah %pQ CO\A}O«{V\O /Q/Pg{gw‘
VWA aqhm W wch&w Qo 9‘3}0 }ws{owa,gg/ Pucn\

¢cserp &vva/A)( d.

gradF-s=0 = 0.

La Cwm'm {JZQJZL %Qu@now e! c{muive Qo&ﬁm
M We F(ol:@hna da Dir{c\np.d' :

VaF=*—2% in A
t

F=0 sv QA

No\{&w@ At e Da sesionn 2 ?Qur;c,Onn&pa/
i ov ot F=0 ol oukerne ececno , wa nom
gui)%‘ ki oulorni ) dove 4 qvqg\o Vw\){o 2 solp
Foq..i\o{Qn dire e F=ad.

OA

M,
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La condizione di integrabilita in una funzione w di ingob-
bamento richiede che sia soddisfatta la condizione di circui-
tazione sui contorni interni:

0Aj
dove l'indice i si riferisce all’i-esimo contorno interno.

TM &k}o &QQQ.Q (Q/Q,g—uiow‘ qus%m‘\fi }@ w ¢ F
0; ofting iV‘[’ivu?. :
(I 9 oF
Mi i ”W*(‘Hﬁ By WMMO
@uiv\clxj onl GM\OH\O wlerng iv\k‘(ocluce wvld mm;)/w‘}a
({Q abe Wa F sl c,w\}arw) od vuwg ey BviounL .

Con n cirewiti inhn‘\i o1 ?uo‘ ffoatiere f(SoQWmo}o |
pm\ona & Diriehlet in funzione do valori F {n(pjxm}\‘
sui contorni interni, Jofodjdna\ v ondiziows & eirevikizion
divetano 1 egudeiow Y- mwgvui}e F.

Per determinare il fattore torsionale di rigidezza J; per il
mezzo della funzione delle tensioni F, si imponga la condi-

zione di equivalenza statica:
i oF OF
(e S)an

[ o[22
A 0x oy

A

(.

A

[ for-afre- o]} as

J

=2J FdA—J F(P-G)-nds-> | F(P-G)-nds.
A 0A T JOAj

Nel caso generale di una sezione pluriconnessa, tenendo con-
to che sul contorno esterno JA si ¢ posto F = 0 e che sui
contorni interni dA; risulta F = F; = cost, si ottiene:

Mt=2f FdA—ZFiJ (P - G) - nds.
A i 04
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Dato che:

Fi(P - G)-nds = 2A;, = R' J J'
oa; ( aAF nds +§ aAjF nds

dove A; é 'area racchiusa dal contorno interno ¢ A;, ovverossia
I’area dell’i-esimo foro, si ottiene infine:

- R'S F, [ 1nds

My =2 (J FdA - ZFiAi) . (1) i
A i

Nel caso di sezione monoconnessa la condizione diventa: - R! z F. ( grad1dA = ()
1
A

Mt = 2 JAFdA (2)

i soboions in F 4o F(QLQAM L Dicichbl & daks
in termini &d M e @ nolo ¢ di J, cw e .'ncpim'fo.
La ondizione (1), oppure (2), P@er/H‘Q i debermivace 4
Palbore (;az;luza locsionale I -

Veihichiawo infine du D goluziour oHoncha
soddish 0a owdizione T'=0 .

}}!%H( , da _7:= BTéfﬁd F & OH{UUL:

f=LBT?I@JFJA =3TL grad FAA =

come volevasi dimostrare.
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w, () Viw =0 @

V, V.
: rotV:Q—ax

oo o S
! div 1 = rot(gg_/g_)

R
le< | |
Il Il

O
|~ | 1=
"
|2

—
V|
S

1 T \
G 1 %3(& F = oF ,
1 Y - x
= § +Rx P—(J)&ZO 1 =Rz ac\ =
rot{@ 0 _2< L =Kr 3( ) _y
“ R (-6)) -
Y —7 X
Campo vettoriale 0A Circolazione di v sul contorno 0A di A: c(A) = j vetds

v piano . 0A "
- . . . e n q° . T C
Area piana A : Rotore di v (circolazione per unita di area): roty = 1A1£11} .



Capitolo 5

Estensione del problema di
Saint-Venant

g( QC)R’AAM &Q, A AM/A \7&4& T)wﬂ'%}/
ifvin(b andug A ase curvg, cél(\@h w% su?erﬁiu‘e_
%*MAQL 3 RuomL \/a({ala\'QL/ Q‘@(m%’om O\QMJ

MVG\& &ﬁ%hc/:l MM& per unita di linea
opfw).h wl case ddl ‘Jrow&xwa ih g \/W :

gt M M
V=Tea t g, +E§>

+ ?% SA@/& + T;&MA

dove T o Ty o hmziows sols di T
M.

Te e
e

MdS Parte II — 31 agosto 2007

5.1 problema di flessione, taglio e torsione

Come prima cosa si determinera il centro di taglio quale
centro che renda ortogonali energeticamente il momento tor-
cente M, e le componenti di taglio Tx e T, e a tale scopo sara
necessario impostare, anche se non risolvere, il problema di
flessione, taglio e torsione.

Giha cloctaziony & CQm’wz,} ‘r%ﬂ«'o 2 borsiout
s U cenime &t il v =0 o sogphta el un
o T usccs |, non wesacawste pasaake
e | barukro

Sl bae y=b smo dunque pressaki B due
oupousiki o Ty ddla forea di Faglio ¢ il

87
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W\Me torcauke M dovots R ecconkcita iﬁ%
forca & “&3220 (:s‘xz/\'\'o L heewe. Se ¢ E(fc/7c)

& on puide: sypadonste 00a (ol 4! dvioue dil ‘raf?;o
1 wowasde Foccade cioulle;

Mi=Toxe— Ty
Leeliee | per (oquilibrio sla ohvione dofl ciindro
oy bise ¥ =0 o pesake v momaeuds  afepng
M, & op ressh o

Me= —(Ce-G)x T,

¢ d w{:
M; = '73& ( ma&u}n el 'azious
: d M e sv n
{m} = _7;ﬂ %@%‘;m—;; @m& P %a)
IMQ)\& QA w(aﬂzr}d:cao(llmﬁ go%a}adm msmxzu)fo
Biete lha MW' :

Mel )= —1T7 (1-
Hj (1): (M Uﬁ-%) Al sollouhazion

5.2 Centro di taglio
Corduigwo | qubea & h‘%@jo C quale ko
poc ¥ ey ot far pasare Ui Hoilddioe di
m«g&o T alhndes e problowi delle koo
o tllla Possions, teglio  tersione sismo orlegpadls
useticguade
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Fotadools 1 coullali oWowki Mg tosria

M ‘o attaves Q‘%‘”TM‘. defermaious
e borma @W@m)) ol subite o o
Wladblo ol Yeora ddla fave | qukee
\@Km oot debiwle  gegume il z,»;m.(?ic@}*o unemghicr
b e gl pabo pur i1 gl dove pasiace o
M e dly for A egio ol Prve

non avere daformazion  Yorsioual

Si considerino allora i due problemi (a) della torsione e
(b) di flessione taglio e torsione e siano %' e T¥) le tensio-
ni tangenziali associate ai problemi (a) e (b) rispettivamente.
Per la sovrapposizione degli effetti al problema (a)+(b), som-
ma dei due problemi precedenti corrisponderanno le tensio-
ni somma e I’energia complementare ¢/ per unita di linea
dovuta alle sole tensioni tangenziali vale quindi:

W= %J Ta+h) . pa+h) ga
A
1 (@ . (@) 1 b) . +(b)
= E T =T dA + E T =T dA
A A

1
(a) (b)
+ — . dA
G L T T

[FAY

1 My
% B ) S

|

|/’

C
T ‘
(a+b) @b _ g@ 4 7 W(Wﬂla j)

Mg
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Quindi il problema della determinazione del centro di taglio
richiede di annullare il termine mutuo dell’energia:

J 7@ . dA = 0.
A

Ricordando la soluzione nelle tensioni normali, nel y(oLQ&u/a
Wl p&%m, {V%o ¢ \Nfiowz La JXQMCA‘M, Mrm’u‘Q!L vale:

(b)

T
]x N ]j

Le T® sono COS)W\A,\{ on E e cl[vw SOM.&C}MQ ’Qfé

%qu Qq\@aw \V\&Q‘:\w\\'& di QL{V(&L{{O:

. 11(_?-” G20

ﬁ)Jr fa,f](m _29_2}—1
Jx ()j Jx Jj 4
ovverossia:
div v® = — T_jy— —Tix
Je Jj

b) c[ﬁvow inoltre 60:(2\49%:3 Q/A CPM&AUM aQ cow}‘orno:

T .n=0,

Q &QQQ owdiviows ?Qa\n& As @{m'Q.‘l:n'o wﬁb sezioni rette:

Q T(b)clA = T
JA /

%S(P—G)xﬂb)d&\&-e le— Ty, .
A

Le Jiwe«‘owi &%oa‘a)fe &WA @@deu‘m %?Q‘ce (L

tocsione valgono invece:
o) = {yac wtRs (60

L) qguavions  determinaleice il couteo & harQAo
sl dungue ;
_t g+ R 60| 70aa -0
Poiché:
div (wt®) = %ac\w- T® 4+ w div T®),

R:(-6) = exx(P-G),
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come ¢ facile verificare, si ottiene:

1™ dA

L {%GC\W + Rz (-6)

= IA{diV(W ™) - wdivt®) dA

+ J{(P—G)XT(b) re; dA
A
7, T
LAWT nds + L\W{LEW jj x ) dA
+ 7;’%- le Y,

m T
- 7f’iJAou;ch + J,—”Lwy dA
j pa
+ Tz— Ty

L’Qq«@ﬂ'm deterninatcice dd cotkee i "c\}y&'o

(i5v \h infine -

7] ( x, + ;:Sij JA)

mly-Lt X >:
—'/x(‘jc IyJACU A 0.

e ' acbitacde MQL @wfmﬁ)\l}f T, ¢ 7} 5

OH'QM?)OV\O mﬂw QQ coc»{chG\l AQ/Q COAl}bc[A l‘a;@«‘o:

X, =— i gu)vc“-\ ,
x A
bl
= — | wxdA
ﬁc J'J jp\w

Siovehi de Wi gordingle dapondone solb dally
forma  dla cenionn ola

Verifichiamo che, nel (Aso di  cezions dotoh di un asse
da wmdkia | ek di hano dave Am?ar\'@uué
e & ciwnskcia . Tubakti in T caso il wowonko Yoraauke
ielte s ol uone wmisinndhica e quindi Fole
ovltane  aia & deformazion de €a Funzioae

di m?\o\owo,
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Qe f@’m i q'mw}ﬂ'a Cmthcb. wn Q“K%j Q/a 9vvm'ww_
s @y collb cmicimughioy
A 4 c\w\tlw. 1\ &yo \m}QPJﬂ/QL
GJQ,Q\&CQ et »WQ,OJ)
OWVNL; & :zstpwd'\ﬂ' Q/g
Kriome 3 yn i’a?)}z;o Tj
Vj i?]g%»)( per 1 b3 ccemikeo
\ q} G. T&SZQ C,DQQQ(J}Q‘LJM 2"
GwwmthGiaA o A/vmlua swamrice cisvlw % Fowiow

kéwjom't(&/{ 7® | Invece le tensioni tangenziali 7@ dovute

al momento torcente sono emisimmetriche. [ﬂ Cu\/\uowz/

T®, @\, espivag i{ termine mutuo dell’energia

complementare g Aw\o\vz (YIRS 17 SR B M}QSSQQL
Quu\ma P)MQQO‘ Risvh clvind,( W//QQﬁ iQ termine

vah)O dell’energia complementare ¢ C{waw IE nc)‘h j

oukios i\ ankeo di H%Qio.

5.3 Energia complementare

Esprimendo I'energia complementare associata alle ten-
sioni tangenziali in funzione del momento torcente M¢ va-
lutato rispetto al centro di taglio C e tenendo conto della
soluzione del problema della torsione, si avra:

2
WY (sz, Tyz> = % {Z‘I—ﬁ +aT; +bT5 + cTXTy} ,

dove G e J; sono rispettivamente il modulo di elasticita tan-
genziale e il fattore torsionale di rigidezza mentre le costan-
ti a b e ¢ dipendono dalla soluzione del problema di fles-
sione, taglio e torsione. E prassi di porre tali costanti nella
forma x./GA, X, /GA e 2Xxy/GA rispettivamente, dove A e
I'area della sezione retta e le costanti adimensionali xx, Xy
e Xxy coincidono con i fattori di taglio a suo tempo gia in-
trodotti. Si ricordi che questi rappresentano le componenti,
nel sistema Gxy, di un tensore doppio piano x, detto tenso-
re dei fattori di taglio. Risulta ora semplice confermare che
un asse di simmetria e principale di taglio. Infatti un taglio
diretto come I'asse di simmetria ¢ simmetrico e genera delle
tensioni tangenziali simmetriche, mentre un taglio ortogo-
nale all’asse di simmetria e emisimmetrico e genera delle
tensioni tangenziali emisimmetriche. L’energia complemen-
tare mutua ¢ dunque nulla e quindi € nullo anche il fattore
di taglio mutuo, come volevasi dimostrare.

Mettendo in conto sia le tensioni normali che quelle tan-
genziali, 'espressione dell’energia complementare risulta al-
lora:
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1 (N2 M2 M; M
Y==4=—+ + +
2 |EA " EJ.  EJ, GJ

T2 T3 T, Ty
_ X _ 2 2 _~ 7
TXxGA TXyGa TeXT oA

oppure, in forma indipendente dal sistema Gxy:

1 (N2 1 ) M 1
(IJ_Z{EA-I_EM.J M+GJt+GAT-xT .

5.4 Legami costitutivi
Derivando I'’energia complementare si ottengono i legami
costitutivi:

1. Sforzo normale:

_oy _N

E_aN_ﬁ NZEAE,

dove la dilatazione € e quella della fibra baricentrica;

2. Momento flettente:

(a) forma algebrica:

Yy My ~

kx = 5 S My = EJyky,
_ oy My _

ky = oM, ~ EJ, My =Elyky,

dove M, M, sono le componenti del momento flet-

tente valutato rispetto al baricentro e il sistema di
riferimento Gxy e principale di inerzia;

(b) forma vettoriale:
1.
kuEJ M = MZEka,
dove il momento flettente M € valutato rispetto al
baricentro;

3. Momento torcente:

_ 9y _ Mc

0= oM. GJ

U

MC = GJt@!
dove il momento torcente ¢ valutato rispetto al centro
di taglio;

4. Taglio:

(a) forma algebrica:

c_ oy Ty T

_ oy _ T Ty
Yx =31, ~ Xxga T Xoga
oy T T
c_ov_, LK 1y
Yy = o, T X6a TXGa

dove gli scorrimenti y5 e y5 sono valutati rispetto
alla fibra longitudinale per il centro di taglio;

(b) forma vettoriale:

1 _
yfaxT => T = GAX ' yc,

dove lo scorrimento y. ¢ valutato rispetto alla fibra
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longitudinale per il centro di taglio.

Dalle relazioni costitutive inverse e possibile confermare
la forma della matrice elastica inversa:

%(1)0000

OE—Jx(l)OOO

(CZOOE(l)OO
L

GA GA

Inserendo invece i legami costitutivi diretti nell’espres-
sione dell’energia complementare, si ottiene poi I'energia
elastica di deformazione:

1
¢ = 5 {EA€G + Eki- Sk + G1O® + GAyc-X ' ¥l -
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Problemi particolari di torsione e taglio

6.1 La torsione nelle sezioni rettangolari
sottili
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9 (;%(;Wo Gaej F(iV\u' ch {wo_fat'a)@w@{?%e

j &/vu,\XQ Q/A c\X(QZ(w &QA XM W/&%Ao( ' 7& Q7(/,,Iz{0n{

i h&/\ Q/&\n (i%dmamo:
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dove L\ e Q'aQ}ezwitbQ fQ)HaMg)oQo.

Si o o ottewuld wna ¢guaziont che Fum@”‘e d; deleruinare
4 VGQ,O(!L o\& Y’&“w & ({va;&uw torgiounale J,C :

3y g

_2_}‘ { : BZXJ% J

(0"

e quindi:
y 3
LZ;LL°
La fonzious Aﬁg&& \QALQA'M diventa:

M bt
F= - b%\f (12_4->/
ele kw%&ow( \Y&vlzzuu JQA valgono:

ML 6ME

= — X = T

R T A N
{xz=o .

La tensione tangenziale massima si ha in corrispondenza dei lati
maggiori e vale:
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4
A\ « 9 My

x > Tf Tuor |
< S gy

b

S|

M
o=l (£3)] = b = ey

Si noti che il flusso delle tensioni tangenziali imposto dal

contorno nelle due zone di estremita fa si che in tale zo-

na siano presenti delle tensioni tangenziali T,,. Il momento
torcente totale generato dalle T, vale:

ﬂﬁlm: 3M Bh _ M
43 b h 4 ¢

Quindi 5d nehRS AL wowsnde foreke M,
Me C\/ﬂ%)i (ﬁ' l/c? (&M«. quh e qvfwcb'

eN

R
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6.2 La torsione nelle sezioni sottili aperte

Si consideri una trave di sezione sottile aperta di linea me-
dia ¢ in generale curva e di spessore b in generale variabile. Si

assuma poi un’ascissa curvilinea s sulla linea media ¥, espres-
sa dalla distanza misurata sulla linea media da un punto pre-
so come origine. E allora possibile individuare il punto gene-
rico P della sezione sottile per il tramite dell’ascissa s e della
distanza » del punto dalla linea media, misurata nella dire-
zione ortogonale alla linea media stessa. La funzione P (7, s)
rappresenta un sistema di coordinate generali. Le linee coor-
dinate +» di equazione s = cost sono le rette ortogonali alla
linea media, mentre quelle s di equazione * = cost sono le
linee parallele alla linea media.

Si supponga poi che il raggio di curvatura a della linea

O
e / x
- .
do/a
\h‘?
é v
A
Al Qs\

media della sezione sia grande rispetto allo spessore b:
b
— < 1.
a

Sotto tale ipotesi il laplaciano che compare nell’equazione di
Poisson che regge il problema della funzione delle tensioni F
si scrive in modo approssimato:

0°F 0°F

VI~ 2 + .
or2  0s?

L’equazione di Poisson diventa allora:

a2_F_|_az_F — _2%
or2  9s2 T

(1)

Si trascuri, come per la sezione rettangolare sottile, il soddi-
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sfacimento delle condizioni al contorno nelle estremita della
sezione e in piu negli eventuali nodi e si supponga che lo spes-
sore b vari lentamente lungo la linea media della sezione. In
tali ipotesi la funzione:

M [ , b2)
F=—-—1r<—-——1,
Jt( 4

soddisfa, in modo approssimato, sial’equazione di Poisson (1)
che le condizioni al contorno F(b/2) = 0 e F(-b/2) = 0
e rappresenta dunque la soluzione, approssimata, del pro-
blema della torsione per le travi di sezione sottile aperta,
naturalmente sotto le ipotesi dette.

Dato che localmente il sistema generale di coordinate ori-
gina approssimativamente una base di vettori ortonormali le
tensioni tangenziali valgono:

oF M
TSZ N _a_r N 27:1/"
oF
Tyz = ds ~ 0,

dove nella 7, si sono trascurati i contributi della derivata
dello spessore b per l'ipotesi di lenta variazione di questo
lungo la linea media. Lungo una corda la tensione tangenziale
assume il valore massimo in modulo sul contorno. Detto T
tale valore, risulta:

M,

t
b.
Ji

T =

b
Tsz(ig) ‘ =

W‘) C\'\‘L Mp e ]k Mc\i‘pm(hw\o da S,Qﬂ %msio\u(
EAA&%&RU:&Q WA wq Q/.,l %\ \\a i @{(;c,‘l)m({m% A{L% Q?Q.QSOOL

WaSAMY ¢

el
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e qm&ﬁ’ :
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X
o
Q(,
J—
A= W%/im C\A Cu(»/a}*/&\
de’= (4+§/)a/4
Tyl)=21t
Tt
1 & %M 4
)B——-;E b ’f%JS/J‘L =J£2I—:‘1( +’a—/)d'l
b -
¢ M&naz
- Mib

E\Aw&o MQﬁfag & oPﬂM il Wa %Mcw}e
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~

Na ri%u\h c\*—‘L W\P UCUN ru'swh M%%O

v rv&\Tu ra .



Prof.Daniele Zaccaria MdS Parte II — 31 agosto 2007 Capitolo 6. Problemi particolari di torsione e taglio 102

6.2.1 Semicirconferenza sottile A&W/é CRUWACAS CW\?@(QM%\ ) \/Q,Qe , ]'QA)\QM((D (,O«Aj‘a J@%

Sia data una semicirconferenza sottile di raggio R e di spessore .. ) . ] ‘ )
b costante. Il fattore torsionale di rigidezza e la tensione tangenziale QA AW (13 &QQ peo :
/e

sul contorno valgono: 7/
=2 FRR)<2 |, (1)
0 0

N 277' m
_2PRZ +ImRT

2R
" _ MPRT MR
2R - Ut
R M 6Tt
L2 }WQ{M \Mq(ymuage {SZ— W@ c?umc\& }L/Ho |

Wo \M&»\Xex(v&h\ aNaverse F e w,}a\
3\*@\/@69 mk). L\QWV\‘QA%(io &Q@A \"@QQ/A'M‘M
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6.2.2 La sezione a C

Fuvions i iv\zp\:.)pwo ((»’QQ/(\ QA\UUQ MCL\'Q CI!”VJl ;(:O)

cfo\,( E% = an@,mch 3OOM emGo Qu&\'O(An'O < an =—-R n) .
-7 -2
\Sf,b
Ny - ¢ 1
de
x R 461 G H
bs,
€
S.b
32 © 9
Ny
‘jV
-
)take @

Z,) L’ﬂMo @1

99&5;L == G-6)rm=—4

N ik @

. b
Wy (G )m=—7
25

Integrando, si ottiene quindi:

A
WZ_—A&SZ + CZ
W
W= =500 = —-;—’<€3+Jg)

Poiché la sezione e simmetrica, la funzione di ingobba-
mento w € emisimmetrica a meno di un moto rigido globale
di traslazione nella direzione dell’asse della trave. Imponen-
do 'emisimmetria, deve risultare:

w2(0) =0 = =0,

w3(s) = —wi(s) = c3=—cr.

Imponendo infine la condizione di continuita in uno dei due
spigoli della sezione si ottiene poi:

Wi 0) = wa(-3) = =%

> dg.
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@U}fe (L h%{e{o

Y
X, = — E,: gAWJJA

Trascurando QA \/Mi&)mQAh\ o\; ) MQJZQ §F29§9(¢ e tenendo

conto che:
-5 tete €
4= 52 MO@
2 iche @
risulta:
B
K _g%@ +de)
+% ,‘B
_ f dost §ds, _g %(S;+Ja)—gid%}
_% 0
11682 HY o SBH?
- E{(g Ty )

& P (JiBZHZ dbBHE
+ 422 | 2 ) )

S Mgl )

Ricordando che:

A T
si ottiene infine:
§,B2HE
I’C: —/1- 14' + (l(r .

La distanza dc del centro di taglio dalla linea media dell’anima
vale quindi:

c
b 4
in accordo con quanto gia ottenuto utilizzando la formula di
Jourawski.

>
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6.3 La torsione nelle sezioni sottili chiuse

Si consideri una sezione sottile chiusa biconnessa e si ricor-
di che la tensione lungo una corda di spessore b € costante e
vale:

. M .
Ly = -Z_[Lﬁk\o . (Cormvp/éch Bfedk)

Siricordi inoltre la relazione tra tensione tangenziale e funzione
di ingobbamento:

€= P gt + Ry (P0).

O
/ //‘vw
L G
5
T
Yy

dove Bg & il tensore rotazione di 90° in senso antiorario.
DaQQL *w%w kau&mvap-a 2 ?)S?\‘LJ«QQ quindi ((‘SAQA'& a/Q
(ﬁﬂdﬂ”}l ‘{’&QA S\Mum AA }n%p\)‘aﬁwQAJQ :

i - 2~ [gy(p0).

Per poter integrare tale espressione nella funzione di in-
gobbamento (¢ la sua circuitazione lungo la linea media
chiusa deve essere nulla:

%2 qradwfde =0 .

Questa espressione rappresenta in definitiva una condizio-
ne di congruenza.
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dove f) &larea racchiusa dalla linea media.

quua/ga i iows:

\ Mg%
T t _ — T
§ 2t dsm 2 lag-ohbis =0
i\»\,?wx
\
L%g?éﬁ -tk L =0,
e infine:
40
I §42
le

Lo %&30 r:c,u\‘fa)(o % %amjoba P_ouo OH'WL Jaﬁ&;

ur?f\/DnZQA';wza (g&mo di Jerarmwf&) :

f%m&g (};’\A’O el ((9‘/“3;

SC fséw_t;fﬁ§4g:Mf §Q
t

{26 26

\/@(;Q'c\/uw c\uz Q/d sog«m'o\u on\/h QoAIL"SPq &1 Cmc{idowa
i m%jo nv/QQQ (f =Q ) . lwﬂ&H-

T = igw =£ngb_ﬂc

_ 4, Ljfmg_f LR}Q(J

~ 1y bRy | qad1dg =0
Q
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6.4 La torsione nelle sezioni sottili chiuse
pluriconnesse

Analizziamo nel seguito, quale esempio facilmente generalizza-
bile, la sezione sottile chiusa triconnessa.

-C"‘),(Z) T J Jk >

4 ivx(poﬁwf\t

1 01&/&1&0\& Ai equilibrio di v\vo ,
A €3 vioue LV Qﬂviva/Quaa datica ta b € e My

{ equazioni di circuitazione lungo le linee chiuse 0€2; €
0Q,; .

I flussi delle tensioni tangenziali nei vari tratti valgono:

f1 = (1E1> fz: {sz f} = Tngg,

/ﬁ
T e
1 \ f;

L’equazione di equilibrio del nodo alla traslazione nella direzione
della linea d’asse richiede:

f1A‘£ — fZClZ+ fgc“{zo ,

e si ottiene:

f?, = fl - f1
Lequivalenza statica richiede:
N
M =§ fy s +§ f, hds, |
20, 20,
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e si ottiene: \/@{,‘S} c\@w infine che auche M& caso i Sezong SDH(QQ

= 2_[11](1 + Zjlzfz , Li(gwne%! vale %d (gmha'm IZQ :

dove fL1 e L, sono le aree racchiuse dalle linee medie 9Q; T % jg f. Eds
e 0Q, rispettivamente. - 7 bE

La circuitazione lungo la generica linea 0Q; si scrive:

, - b
é;%rac(a/-_&_ol@ =(0, L ]
e quindi: L - nj ac\ldQ =0,
, B A
cf das [, s - )
—— L _ __c{ _— hc[ -
MELaQIBCK { b k 2Q, ’ O’
TN
— _Z _ __d —_ L\C[ =
M L agﬂ)Clg b k 2Q, ’ O ,
e infine:
Me
f§ & _ féﬁ _ _§ do
! aglb f2 ,Q b Sk aQLl\ ’
N A e
lj{b + zigzb =7 agt\ l
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6.5 Il taglio nelle sezioni compatte
simmetriche

G Omndory WA rione W'Q/S(Mu&*ﬁ(ﬁ ( fePeJ‘\e
QQQ)Q%@ 7 4 SOWPQ ac\ wn h%o Tj aww)re, j 7(/&29/
(z)r)(k &!aam {(b«vu(ve, Pﬂ%ﬁu\xl Per i\ M(OA) h@?é&c )

X

L4 (&A‘%fhibuu'm AQD.Q,O. }'QMS«'M' \Ya,\;\gao,\m,{a% {7‘1 ,QUQQA
uecicd widA oc}ubpm@QL 2 'xse y i Siwadl (13, si

suppone costante e di valore individuato quindi dalla formula

di Jourawski:

TS
b T,

fj% =

LA didiiboziows &Qh }'MQ«'M' \rw%mua% T,y lungola
?mu{ca @{AA 0(}6909\@/‘20. aJZQ)J%e ~j M gimw}(ia ¢ invece

lineare e vale:
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EmucaA W&ﬁ e it i Livea: Vgxl
A |2 1L
¥ = 7; z(:/f%{—szclA ‘—‘i’g o (4-}—3E30<>Jj )
JWh T % W
Ne consegue:
° 6.5.1 Sezione rettangolare
| 42 b
= L )4 "
CRTy wA A ( i )A _ =0
D .=0
| 7;23;2 dxt —\ =
B TR (4+ B &5d>m z e=C| |\ I .
N — N Y
- 7; Ao éf‘_z_ 2 AN AN —/ ! Tmax
) ZT”L%)A b ( (. *30“\ - CNIA N /
¥/ Yy JLe
Il fattore di taglio relativo all’asse y di simmetria vale quindi: A ‘ “1"j
“x x
== | S T ha)dh = 3
L 8 o) o-plby) -t
A
h/ ? % { :ﬁ(}\_&_ L)
S5 dat o : 1)
_ A{E —E{Ajg 1+ e )dz = J  bh
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L h
L 2 L 2
_AL S 2 1 L
M= K o =g ghz(H)“j
40 :
1

T &ﬂ(\'wi\f\a:

_ 6
Xj_5

Poalindo ol deso woby i ricavecbbe e f =2
?Uo\ o(ere \‘W YKQUA}Q L\l& Q/A @euuw& }(0‘\/-}}8 (Pe( Xj o

sifiviamente bwa s b<h ;e qm‘w&;

50 ;Yj = _(Z 28 WA sﬂuvm §dmo§e\x}wk I:\)W/‘;}
foa L, = 3 am  collicientonsuke buowsg

6.5.2 Sezione circolare

y=RGs0
A‘j=-—R§m{9dUl
x G
R o b= 2R G}
L=T R
9
gxx = S?ZQZSMZ* R Gol_dol :%P\%%’m?’@
o
= iT.Z_ : nZLQ
By~ 37
Ty =— % %g-x&
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Fboe & }ﬂ?ﬁim 6.6 Il taglio nelle sezioni sottili aperte
)C W—RZ— \\T%_ Qé%{n(’(,o /1+ 1 >R%I &LWQ (;1 Q\cu'é r\'R’/ﬁw»A}o d owo QQO(ZO & HZ&'O N fﬂ}h CU duond
= R8s : n : - .
4 74_68 ), IRGE o peseate per i caukro & \aﬁko :

b Tr é@( J_)Cm 0
= WT i 1+ gbgw {

/ /{
C
j

L

h=p -

C/@ P
T -

La feusioue }éuam\w\ &Re {,z ¢ approssimativamente cgﬁﬁ»\x}t

Qbﬂaﬁ Q/A @rc&e évale:

TSy . BS

T = L, b
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b(s)
Enua{& b dilormazions e ol & Liwaa i forma

?3“(% C\; \&%pio :

¥
(o= Al 5
6.6.1 La sezione a C
'7'5%9)[0 ?tcwd&oj e C
5
| I
4, ¢
b
X | G
cl o
&
My | ¢
/ Vo5
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4

Falloe di Tasiio
0
A %;_“2
ij*—if &/Q/ 51 AS:
8 i
A L, )
St [l oo
B
_ A e f L T
Izi ‘ + H[ 4%1 t 3 5
1

L i sl +§,BH4_§JJ§H_
xli R i S

LHT GHE . SH X
LT 6x16 20¥16 )

e infine:

2023 1 5
Xj = Az {2—8‘%%@2-14—5;& EH +12_£‘?’H++ 723&2”} .
pa

7&%}2@6 QQLOM&D‘I’, !7'—(6
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%j(%) = —45 (B_CJC'_ Eli> ’
S;(%) = Sz(—;i +92>0lc~ - {8 k%‘ "i(f> :

Bee & %ag)?;o secmdo

Poq’c\\!z\ & 2% d §4‘u¢uu/‘fr;a 1 %)/Hb& eLI?/()o vw's\o
S MV@A:
=0
X:x/u ’

%&M ?2(0521/1' 3 ] 500 % rn‘na‘fak&) %%/P/o.

Nel caso:
40.40 mm 30.14 mm
e—————
e
s W
L
Y v T&’)'mm
Fe——
100 mm
si ottiene:
= 9%,



