Stato di sforzo

In un generico punto P del corpo si ha:
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Stato di sforzo
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Stato di sforzo

Stato di sforzo
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I, med n cosenidirettoridella retta normale al piano considerato
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Stato di sforzo

Esiste una rotazione di assi per la quale gli sforzi di taglio sono nulli.

Questa configurazione & quella degli sforzi principali:

o 0 0
c=l0 o, 0
0 0 o

Per 0,=0,=04 >> tensore idrostatico

Stato di sforzo




Stato di sforzo #

Lequazione precedente & una equazione omogenea che
ammette soluzione solo se il suo determinante & pari a
zero (problema agli autovalori) :
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Stato di sforzo #

Si ottengono quindi 3 radici reali e distinte ognuna delle quali
rappresenta lo sforzo in una direzione principale

| coseni direttori definiscono le tre direzioni principali

| coseni direttori si ottengono sostituendo gli sforzi
principali nellequazione omogenea




Stato di sforzo #

ALTRO METODO:

[o]=[an]ton]  [op]=[0]-[o]

Oy — Oy z-xy Ty
o= 1, o, — O, 7,
T sz 0, — 0Oy
1
con oy, —E(GXX +o,+0,)

In questo caso il primo invariante & nullo ed il calcolo si semplifica
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Stato di sforzo #

Altro Metodo: CERCHI DI MOHR
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6, -0,
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T =", :

03 G -
GI_G:

T3 = 5
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Stato di sforzo

cerchi di Mohr

Nel caso si conosca gia una direzione principale per individuare
gli sforzi e le direzioni principali possono anche essere usati i

G, +0,,

2

g =

W > Ow cos(20)+ 1, sin(2¢)

T=—= ; % gin(2¢ )+ rxy,cos(2q))

VY
1
Stato di sforzo
_ Cerchio di Mohr
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* Le 7 positive se orarie

* Le tensioni principali sono date da (e ):

o, +0 G, —-0,)
., =CEtR= L L4 \oi=553)
£, B

+ I punti con tensioni tangenziali massime (4 ):

K*=(c.tR)
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Stato di sforzo
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Stato di sforzo
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Cerchi di Mohr
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Cerchi di Mohr

Relazione tensione-deformazione

Torsione

o
—_—
Tyx
O q

O3

Relazioni costitutive in campo elastico

Nel caso di torsione pura, con la
disposizione degli assi scelta, si ha:
6,=0,=0,=T,=T,= /]

Ty#0

L’equazione cubica dello stato di tensione
assume quindi la seguente forma:
(si veda anche il cerchio di Mohr nel caso di
torsione pura)

1

o3-o01,,7=0

da cui si ottiene:

3=-04
0,1=7,,
0250
03=-T,,
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Cerchi di Mohr

T=(16 M)/ (n d?)

M

T
w Tmax

-

03 =-Txy /01 =Ty

>0
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Cerchi di Mohr
Il supporto rappresentato nelle schizzo € costituito
I Esempio di calcolo ] da una barra in alluminio a sezione circolare retta.
Si vuol calcolare il diametro in base alla seguente specifica:
s Specifica: L1=0.5m L2=0.5m
M=10kg
a=4g =40 m/s?
Tensione ammissibile Tmax = 50 MPa
F=M-a=4010 =400 N
d?
Nella sezione d'incastro si ha:
M f M,=F L
1{ ttent =F- — =
lomento flettente ’ L A= R
16M, 16FL,

Momento torcente M, =F -L, = L= =

: ® zd nd

Le tensioni principali sono calcolate dall'equazione:
+ iy N 2
a'l.;:a’zo”:t 0-'20-’] +7, dove O0,=0, e 0,=0
20
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Cerchi di Mohr

1l SUPPOMO rappresentato nello SCNIZZo & COSUTUINO
Esempio di calcolo da una barra in alluminio a sezione circolare retta.
Si vuol calcolare il diametro in base alla seguente specifica:

Specifica: L1=0.5m L2=0.5m
M=10kg
a=4g x40 m/s?

Tensione ammissibile Tmax = 90 MPa
F=M-a=40-10=400N

_3FL_16FL
T d rd

F

%, Ko,\ .o _32FL, K32FLY (16FLY _16F[, . T
SN N o R

2r d? rd
1 16F ) - T— 16F ]
e =2(0,-0) = Ao+ B+ B - 1B+ B) = 2L ([T
16F 3 3 16400 3 3
d= 2 +L = < : =
\!ﬂ — (\jL, L,) ‘/ﬂ SOEG(“’O'S +0.5 ) 36.2mm 5
Cerchi di Mohr
nelcasol, =L,
L1 -1
I rma.\' =1% (01' 03) I
A
T
rmﬂ\'
O 0: 07 o
3 2 >
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Cerchi di Mohr

1lm:.\' =+ 1/2 (0-1 - 0-3)

Cerchi di Mohr

nel caso L,=0

“ b - rma.\'=:t1/2(a"l'-a'3) I
A
T
F
Tnax
L5 [+7) 4 0)
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Deformazione

stato di tensione triassiale
relazione costitutiva in campo elastico tra deformazione € e la tensione @':

nel sistema di riferimento xyz £ .- %[Gx-v(o} +0;) ]
1
£,= £lo,-v(o,+0,) ]

1
.= glo.-v(o.t0,) ]

nel sistema di riferimento principale
1
€,= gloj-v(o;+0;) ]

1
€= E[Uz'v (0,+03) ]

£;= ZLo,-v(0,+0,) ]
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Deformazione

Relazioni costitutive in campo elastico

Relazione tensione-deformazione

Sollecitazione di taglio:

_Tuy T; _ 0303 —
e A I A I R L
_ T _T; _ 0403 —
Y= G Y= G Y= 2G Y= €1-€3
T, T _ 010, = }
%= n-—7 b 2G BT Eim e
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Deformazione

Relazione tensione-deformazione I Relazioni costitutive in campo elastico

valida in campo elastico (per i materiali isotropi)

-

'\
1/E -VIE -VIE 0 0 o.
-v/IE 1/E -VIE 0 0 o,
-Vv/E -V/E 1/E 0 0 o,
0 0o o |1 O 0 T
sz
0 0 0 G| o T
0 0 0 0 0 1/G e
J

Le sottomatrici nulle indicano che non ¢'é accoppiamento
tra componenti normali della tensione e distorsione
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