(» Studi o della deformazione di una trave a sezi one
circolare in acciaio soggetta a fl essione e torsione )

Quit[]

(» Dati in Kg, cm: Mnento flettente, Monento torcente, Mdul o di Poisson, Luce ,
raggi o della sezione circolare, nmodul o di Young, Mdulo di elasticita tangenziale,
Monento d'inerzia, Mmnento d' inerzia polare, angolo specifico di torsione in radiantix)
Mk = 500000;

M = 300000;

v = 0. 3;

L = 150;

RO = 5;

EO = 2100000;

QD =E0/ (2% (1+v))

10 = N[(Pi *R0O"4) /4]

Ip=N[(Pi *xR0O"4) /2]

el =M / (A =x1p)

807692.
490. 874
981. 748

0. 000378334

(» Canpo di spostanento sol uzi one del problena elastico nel riferimento (O X, y, z) %)

1%
Us=-vax* *X*Yy -6l xy*xz

EO %10

VK VK

V=—(v*—*(y’\2-x"2)+—*2"2)+61*X*Z

2xE0*10 2xE0«%I10

VK
W= *Y *Z
EO%10

-0. 000145513 x y - 0. 000378334y z
-0. 0000727565 (-x? + y2) +0. 000378334 X z - 0. 000242522 22

0. 000485044y z

(» Tensore Gradi ente di spostanento x)
Mat ri xFor m[
H= {{Dlu, x], D[u, y1, D[u, z]}, {D[v, x], DIv, y1, DIv, z]}, {D[w X], D[w, yl, D[w, z]1}}]

-0. 000145513y -0.000145513x - 0. 000378334z -0.000378334y
0. 000145513 x + 0. 000378334z -0. 000145513y 0. 000378334 x - 0.000485044z
0 0. 000485044z 0. 000485044y

(» Tensore Gradiente di deformazi one *)
Matri xFormF = H+l dentityMatri x[3]]

1-0.000145513y -0. 000145513 x - 0. 000378334z -0. 000378334y
0.000145513x + 0. 000378334z 1-0.000145513y 0. 000378334 x - 0.000485044z
0 0. 000485044z 1+0.000485044y

(» Tensore di deformazione finita di G een-Lagrange )
Mat ri xForm[Def = Ful | Sinmplify[(1/2) * (H+Transpose[H] + Transpose[H]. H)11]
% (-0. 000291026y +2. 11741 x 10 ® y2 + (0. 000145513 x + 0. 000378334 2)?)
X (0. +0.y)+ (0. +0. y) z 1.0587 x 1078
2.75263x 1078 x2 +2.75263x10°% (-6872.23+y) y +3.62782x108x z - 9. 17543 x 1078 22
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(* Tensore di defornmazione infinitesim %)
Mat ri xFor m[Edef = Ful | Sinplify[(1/2) * (H+ Transpose[H])]]

-0.000145513y 0. x+0.z -0. 000189167y
0. x+0. z -0. 000145513y 0.000189167x +0. z
-0. 000189167y 0.000189167x +0. z 0. 000485044y

(» Tensore di deformazi one infinitesim cal colato nel punto di coordinate x=Rq/*J2,
y=R0/\/2,z=L/2 *)
MatrixForm[P:Edef /. {xﬁRo/«/z, y->Ro/«/2, z->L/2}]

-0. 000514466 0. -0. 000668806
0. -0. 000514466 0.000668806
-0. 000668806 0.000668806 0.00171489

(» Coefficiente di Variazione Volunetrica =)
cv = (Edef [[1, 1]] + Edef [[2, 2]] + Edef [[3, 3]]) /. {x-»RO/VZ, y->Ro/V2, z-»L/z}

0. 000685955

(» Deformazioni principali x)
Ei genval ues[P]

{0. 0020621, -0.000861675, -0.000514466}

(» Matrice delle direzioni principali di defornazione =
Matrice di rotazione dalla base (x,y,z) alla base principale (nl,nll,nll1l) x)
Mat ri xFor m[Q = Ei genvect ors[P]]

-0.243674 0.243674 0.938747
0. 663795 -0.663795 0. 344606
0.707107 0.707107 0

(» Scorrinento tra gli assi y e z %)
¥23 =2%P[[2, 3]]
0. 00133761

(» Angolo e a seguito della deformazione )
((Pi /2) -2%P[[2, 3]])

1.56946

(+ Scrittura del tensore di deformazione infinitesina nella base principale )
Mat ri xFor m[Q P. Transpose[Q] ]

0. 0020621 ~4.33681x101° -5.42101x102°
-5.42101x107'° -0.000861675 -5.42101x102°
~3.73371x102° _4.57862x102° _0.000514466



