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Parte I
Sistema una volta iperstatico e con molle

sistema effettivo
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Per il computo dei vincoli, si considerano le molle come vincoli rigidi. Siha 2+ (2+1)+(14+1)—2-3=11a
struttura € 1 volta iperstatica. Come incognita iperstatica X scegliamo la forza agente sulla molla rotazionale
in B. Lo spostamento generalizzato corrispondente all’incognita X nel sistema effettivo é:
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Si scompone il sistema effettivo nella somma di due sottosistemi.

Sistema 0:
Equazioni di equilibrio

X =0 Xs+Xc+P=0
Y =0 Ya+Yo—q-1l=0
Mpa=0 +Yo-l—Xc-l—ql-5—P-1=0

per l'equazione ausiliaria, potremmo risolvere la trave BC, oppure notare che la reazione X 4 = 0 perché la
trave AB é un’asta reticolare. Sostituendo P = ¢ - L e risolvendo si ha

X4=0
SY=0 Yi=-%4q=¢%
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troviamo le caratteristiche della sollecitazione:

TRAVE | TRATTO N, To Mo
1 0<z<L -% 0 0
2 0<z<L —q +%-q2 +%-v—qv-%

Sistema 1:
Equazioni di equilibrio

SSX=0 Xsi+Xc=0
SY=0 Yi+Ye=0
Mi=0 Yo l-Xo-1=0

per 'equazione ausiliaria, cerchiamo 1’equilibrio dell’asta AB:

>X=0 Xs+Xp=0
Y =0 Ya+Yp=0
My=0 —-Xp-l4+1=0

dove YB = YC e XB = Xc.
Risolvendo si ha:

>X=0 Xy=-Xp=—7
Y =0 Ya+Yp=0
My =0 Xp=1

riportiamo queste equazioni in quelle di equilibrio globale:

Xo =1
SSX=0 Xp=-Xo=-—
Y =0 Ya=-Yo=-1

1
1

~|

~|

troviamo le caratteristiche della sollecitazione:

TRAVE | TRATTO N; Ty
1 0<z<L Jﬁ i




Calcolo dei lavori virtuali:
Sistema 0:
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si ottiene
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per la compatibilitd cinematica, si ricava ’incognita iperstatica X

m = N + XN
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Parte 11

Sistema una volta iperstatico e con

termiche

sistema effettivo
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Per il computo dei vincoli, si ha 2+241+2—2-3 = 1 la struttura é 1 volta iperstatica. Come incognita iper-
statica X scegliamo lo sforzo normale nell’asta BD, togliendola. Lo spostamento generalizzato corrispondente
nel sistema effettivo, privato dell’asta, sara:

X
m=———0—atl

EA
le deformazioni causate dalle dilatazioni termiche sono:
0 _ .0 _ 2at
XAB = XBC = "H

0o _
€gp = at
Si scompone il sistema effettivo nella somma di due sottosistemi.

Sistema 0:
Il sistema 0 ¢ isostatico e non ha forze applicate, quindi é scarico

Sistema 1:
Equazioni di equilibrio

>X=0 Xa=0
ZYZO Ya+Yec—1=0
Ma=0 Yo-20—-1-1=0

Risolvendo si ha:

X =0 Xa=0
Y =0 YAZI—YC:%
My=0 Yc:%

troviamo le caratteristiche della sollecitazione:

TRAVE | TRATTO N, T, M,
1 0<z<L 0 +
2 |0<T<L 0 -

SIS

Calcolo dei lavori virtuali:
Sistema 0:
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per la compatibilitd cinematica, si ricava ’incognita iperstatica X
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Parte III
Sistema due volte iperstatico e con difetto di
lunghezza

sistema effettivo

sistema 0 sistema 1




Per il computo dei vincoli, si ha 2+2+2-24+2+1—3-3 = 2 la struttura é 2 volta iperstatica. Come
incognita iperstatica X; scegliamo la rezione orizzontale in D e come incognita iperstatica X5 la reazione della
molla. Gli spostamenti generalizzati corrispondenti nel sistema effettivo valgono:

m =0
__ X
2 = K,

Si scompone il sistema effettivo nella somma di tre sottosistemi e se ne trovano le caratteristiche della
sollecitazione

TRAVE | TRATTO N T M
0 1 2 0 1 2 0 1 2
_ ol 1 _ 1
1 0<z<+2L v +¢1§ e 0 0 0 0 0 0
P
2 0<z<+2L -5 % s 0 0 0 0 ) 0 0
3 0<z<L 0 +1 0 | +8—-pz 0 +1 |42 _pz 0 41z

Calcolo dei lavori virtuali:
Sistema 1 — 0:
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Sistema 2 — 0:
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L2779 =1-ng
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21 =0
Per la compatibilita cinematica, si ricavano le incognite iperstatiche X; e Xs:
N1 = Mo + X1m1 + Xam2
N2 = n20 + X1m21 + Xan22

0= (~€)+ X1 - <(12f>l) +X;-0

3
7ot = (FaBava o+ iy — ) + X0 04 X (4358 + 5 )
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X1 = (1+v2)
FA
_ _ taka Vol hpy—c
Xo=— 1 1 V2 1

(Soluzione a cura di Lorenzo Greco)
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