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Metodo dell’'equ

Abbiamo visto che pe

Dove:
= {K}elamatrice diri
= {a}eil vettore dein

= {F}eilvettore delle
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Generalizzazione

Definizioni:

= F - forze generalizz
= §, @ = movimenti (i

Conoscere | moviment
per individuare in moc
all’applicazione delle

a = {qq, Az, ..., Ap J= MO’
F= {Fll' Fz, '"JFTI} — fOIZE

Una forza e correlativc
di tale movimento.
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Tutte e quattro le aste si trovano in uno sche

3\ Mettiamo in evidenza tutte le reazioni si:
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Diamo dei nomi ai 3 movimenti:

Oziz @Q
o{z:J

Az- OB

Decidiamo poi una convenzione di positivit:

<

4\ Scriviamo il vettore delle reazioni di inca

di positivita:
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| tagli mi danno una coppia antiorario che e
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Tutte queste sononle forze da applicare al
deformi cosl.
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Possiamo dare un significato fisico alla mat

Ky . Forza correlativa al movimento 1 da af
unitario e tutti gli altri movimenti pari a

7 . Forza correlativa al movimento 2 da a|
altri movimenti pari a zero

In generale possiamo dire

K - _ Forza correlativa da applicare a
AT ; . —— 1
movimento j unitario e tutti glin.

Procediamo cosi per calcolare la s«
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| pilastro di sopra e come quello di sopra n

Adesso, sappiamo che |la matrice delle rigid:
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In generale quando si usa questo n
Quando ci sono le rotazioni

Quando ci sono le traslazioni




Ricapitolando,se concludiamo il ca
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La matrice di rigidezza quit
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Posso sommare i momenti dovuti ai due cor

N S




Se quardo la traslazione
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Questi li devo sommare ai diagrami
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,23 Dobbiamo calcolare K:

K.u-5

3) Non mi interessa com'e caricata la strut

Mi riconducono allo schema notevole



Le travi orizzontali traslano senza ruotare al
che non si siano deformazioni assiali. In que

M.

| vincoli ausiliari rappresentano cio che d
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Se impongo una deformata cosi

Si procede allo stesso modo
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