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Meccanica. — Swulle equazioni dell’ elasticit. Nota di B. Ar-
MANST, presenfata dal Socio Vito VonLrrrra.

I. In aleune mie ricerche sull’equilibrio dei corpi elastici isotropi, ho
fatto uso di certe relazioni fra le tensioni interne, le quali, per la loro sim-
metria, si prestano bene all'esame dello stato di deformazione di un corpo,
essendo note le tensioni agenti in superficie.

Riferiti i punti dello spazio ad un sistema di assi ortogonali 0(z,v,2),
diciamo

Ty14T32,T33,

T23, %314 7T)2,

le sei tensioni interne fondamentali. Esse soddisfano le tre condizioni di
equilibrio

RLAT T2

(1) Gl sy

T -
— + X =0, ecc.
03

ed altre sei equazioni, a cui, neil ipotesi che le componenti X ,Y .7 della
forza di massa unitaria siano costanti, detto 2 il coepiiciente di contrazione,

e posto 7, ++ 7,5 F 733, =T, possiamo dare la forma
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Queste sei equazioni si ottengono combinando le equazioni (1) colle altre
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(1: = cost. = modulo di elasticita)

che legano le componenti u,»,w degli spostamenti alle tensioni.

Sono appunto le (2) quelle relazioni fra le tensioni interne a cui ac-
cenno sopra, e delle quali piu volte mi son valso.

Non ho perd mai dimostrato che gualunque sistema di sei funzioni re-
golavi ), , 7,5 ... soddisfacenti alle equazioni (1) e (2), corrisponde ad un
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possibile stato di deformazione del corpo: che, ciod, se le equasioni (1) e
(2) sono soddisfatte, esistono sempre tre funsioni w,v,w legate alle

T, Tie - . dalle formule (3).
Sebbene la dimostrazione non presenti aleuna difficoltd, eredo utile
esporla in questa breve Nota.

2. Denotiamo con &, , & ... 1 sccondi membri delle formule (3); ossia
poniamo

1 ) : 1
(4) =g YA+ 4)n, — AT |, &, .H‘l(l—[-l)ll._., ece.

La condizione necessaria e sufficiente per l'esistenza di tre funzioni

(0, w, che soddisfino le (3), & espressa dalle sei equazioni:

Si tratta dunque di dimostrare che queste sei equazioni, sostituendo
alle « le loro espressioni date dalle formule (4), e tenendo conto delle equa-
zioni (1) e (2) risultano identicamente verificate.

3. Consideriamo I'equazione (5) sopra scritta. Tenendo conto delle (4)
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Ora deriviamo la prima delle equazioni (1) rispetto ad 2, la seconda rispetto
; .

ad . la terza rispetto a z, e sottragghiamo dalla prima le altre due. Ot-
rerremo
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e —2———=0
2z dy* dy s
. P : Ty .
Wuaindi, sostituendo nella (7) 1'espressione di 2 ricavata da questa:
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fornite dalla (2), 1'equazione precedente si riduce a #°T =0: equazione
che ® verificata, come si riconosce dalle stesse (2), sommando le prime tre
membro a membro.

4. Consideriamo ora 1'equazione (6), che diventa, tenendo conto delle (4),
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Dalla equazione (1), derivando la terza rispetto ad y, la seconda 1i-
spetto a z, e sommando, si ricava:
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Dal confronto di questa colla (8) si ricava:
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si ottieme, ciod, una delle equazioni (2).
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Quello che si @ dimostrato per le equazioni (5) e (6) vale por le altre
analoghe. Esistono dunque le funzioni #,»,w. Quindi, conoscendo le ten-
sioni che agiscono sulla superficie di un solido elastico isotropo, soggoetto a
forze di masse costanti, noi ¢i possiamo proporre di determinare lo tensioni
interne in modo che in tutti i punti del solido siano soddisfatte le equa-
zioni (1) e (2), e in superficie le tensioni assumano i valori assegnati.

Le equazioni (2), vispetto ad altri gruppi d"equazioni di cui si pud
ugualmente far uso (per es. le nostre (7) ed (8) e le loro analoghe), pre-
sentano il vantageio di esser tutte della stessa forma. Se denotiamo con
Ty, &y, 2y le coordinate @,y , s, possiamo rappresentare le sei equazioni (2)
mediante 1'unica formula:
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Meccanica. — Sopra una classe particolare di deformazioni

/

@ Spostamenti polidromi dei solidi cilindriei. Nota del prof. E. AL-
MANSI, presentata dal Socio ViTo VOLTERRA.

1. Si consideri un solido elastico isotropo che occupi uno spazio cilin-
drico S. Diciamo ¢ le sezioni piane normali all'asse del cilindro (luogo dei

baricentri delle sezioni stesse), ¢’ e ¢” le due sezioni estreme.
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Lo spazio S sia a connessione multipla: una sezione ¢ sard limitata

da un certo numero di linee chiuse, che denoteranno con s, y824.0, 8 (fig. 1).
Riferiamo i

panti dello spazio ad una terna di agsi ortogonali, pren-
dendo come asse delle z 1'asse del eilindro.
Noi ¢i proponiamo di d

eterminare lo stato piu generale di deformazione
del solido supponendo :

1°, che i suoi elementi non siano soggetti a forze di massa;




