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XIV riga 14 vettore delle incognite iperstatiche X vettore delle incognite iperstatiche

XIV riga 17 matrice degli autovettori cP matrice degli autovettori

XIV riga 28 cedimento vincolare rotazionale 1/1 cedimento vincolare rotazionale

6 Esercizio 2: Noti gli sposta menti dei punti A e B Esercizio 2: Note le componenti di spostamento
del corpo rigido C ilA = -2al VA = al w =-3al

"u" = al (-2i + j -3k) Llll=-ai v/J=-al w/) = -Sal
ull = al (i + j + k) con a«l. dei punti. A B e D del corpo rigido C.

con a«l, determinare il campo degli sposta- determinare il campo degli spostamenti.
menti.

, z A=(O,O,O) z A=(O,O,O)

, B=(21.2/,1) B=(2/.21.1)

21 21 0=(2/.0,0)
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V V11/ IV
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x x

È conveniente assumere il polo O coincidente È conveniente assumere il polo O coincidente
con uno dei due punti. ad esempio A. È perciò con il punto A. È perciò LI" = -Tal, vI)= al. Wo =
u" = -2al, v" = al, "'" = -3al. Scrivendo le (8) per -3al. Scrivendo le (8) per P=B e O. si ha:
P=B, si ha: -al = -2al- 21e + le

::: ,\rl ra'l [O o,,"Wl -al = al + 21e -le, ,
-al = al + +e, O - e, 21 -Sal = -3al- 21e
-al -3al -e, + e, O I

15 " "L akiuj =5, (k = l.2 ....... 111) L ah Li,:;:: s; (k= 1.2.......m)
i= I ;= I

dove s. s, sono i cedimenti ... doves.s, sono i cedimenti ...
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.. del sistema non vincolato è simmetrica.

L'Esercizio 7 ha mostrato ...
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L'Esercizio 8 ha mostrato ...
































































































































































































































































































































































































































































































