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Teoria tecnica della trave
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Relazioni tra caratteristiche di sollecitazione e cinematica
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Deformazione assiale Curvatura flessionale Scorrimento angolare




—Sl\&Ah;AC{ Com e LS 04'./0%« Fﬁ- "f&-"ﬂ-

= F
Cont. iniziale Pr) 1 3 Spostamento orizzontale w(z)
ﬂ_\%lv\ P Spostamento verticale u(z)

&. Conf. deformata rotazione della sezione

¢

Convenzione mtf(z)
> X j >W(z)
Positivi
y v(z)

]ro‘{ Sl. putcoe\. srosh\. m—-cp“

............ —— L Lgtwq_ aoni o la N(z) e w(z)

sono disaccoppiati

fc c LQC G NI\ p& N(Z) B.W(Z)

AW (+) HAe——14

Lo 7 >p
Az EA /
bc }U'L A= \X/(f)
- JW(I) 4 p I r
M) =P a5 >W()_E£‘E+_(
< A
C => co’}“ “(,L si determina con le condizioni al contorno all'incastro w(0)=0
W) = C= o w(e)-. _g_ ¢  spostamento assiale dei punti della trave
€A

w(e)= E‘:
EA

v P’!OL?Q_MA /"( S.Jlomngt Q(Z), M(Z) € V(Z),(( (")




PTO.LQCMG. V[I(_;_s;om-\p{_ —> v(e), ?(?] 2 H, Q

Tangente della trave deformata in P’
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Sezione perpendicolare all'asse della trave nella configurazione iniziale non lo
e nella configurazione deformata
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La sezione sara ruotata nella configurazione deformata di:
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Possiamo ottenere la prima delle due equazioni sommando i contributi all'abbassamento
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Equazioni per il modello di trave di Timoshenko
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Equazione della linea elastica
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Esempio 2
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Casi notevoli: frecce e rotazioni
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Linea elastica con piu campi d'integrazione (discontinuita)
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Esempio con doppio pendolo
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Risoluzione di strutture iperstatiche con metodo delle forze

L 'mc05m| "(

"éﬂquuuuuu“a
)4 _ _&_ 3 21 (.c,AM e\Lt\o

Ha .
TVA 1{ .
VB m 1 Soeu..t\o’lrl

(ELLCT A S w oy

614/\.« 2106 ~¢ A,; CoMJ'(U\,Q”‘-eO. V(Q): O

Procedimento

4) baddi v A no SFM({'“‘!(& rr:,;mc;’\a.()Q
VIR 1 VR o P A
7, l

7|
/ | Tx

505"' G’v\\ S u.e V'MCOQO !m Co‘L"v\.Src.orwo’LA‘(

e a F(ogna-® W/t,—-.(oeo;-ce. X (&mCosmt'L‘e\.)

La scelta del vincolo da sostituire & arbitraria a patto che [a
struttura principale che si ottiene sia staticamente

determinata

[ vincoli da sostituire sono in numerg pari al grado di iperstaticita
della struttura
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Sfrutto gli schemi notevoli

l arbirario positivo verso il basso, per la
sorittura dellequazione di congruenza
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Il verso di X iniziale 2 arbitrario, il valore positivo di X indica che il verso
scelto & corvetto
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Rotazione nodo B dovuta Rotazione nodo B dovuta alie
alie azioni nel tratto AB azioni nel tratto BC
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Nota:
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Le equazioni di congruenza sono scritte

p considerando che il nodo B non trasli
verticalmente di conseguenza non induce
ulteriori rotazioni nel nodo
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2 equazioni di congruenza, una per ciascun nodo

Nodo B %%A; ?M: Rotanons nodo B Covuto Slie 350n: nel tratto AB=ROaNcee nodd B aovuto alle ancey nel trato BC

Nodo C ‘(ca.—. ch Rotazione nodo C dovuto alle azioni nel tratto BC=Rotazicne nodo C dovuto alle azioni nel tratto CO
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