VETTORI DEGLI SFORZI {c} E DELLE DEFORMAZIONI {&}
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MATRICI DI DI RIGIDEZZA [Q] E DI CEDEVOLEZZA [S]

CAMBIAMENTO DI RIFERIMENTO
DAL SISTEMA LOCALE (DI ORTOTROPIA) x-y
AL SISTEMA GLOBALE 1-2
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X 6 POSITIVO IN SENSO
/ ANTIORARIO
> 1
m = cos(6)
n=sin(6)
Qxx Qvy Qxvy Qss
Qu m4 n4 2m2n? 4m2n2
Q22 n4 m4 2m2n? 4m2n2
Q12 m?2n?2 m2n? m4+n+4 -4m2n?
Q66 m2n2 m2n2 _2m2n2 (m2_n2)2
Q16 m3n -mn?3 mn3-m3n 2(mn3-m3n)
Q26 mn3 -m3n m3n-mn3 2(m3n-mn3)
Sxx Svy Sxvy Sss

Su m4 n4 2m2n?2 m2n?2
S22 n4 m4 2m2n? m2n2
Si2 m?2n2 m2n2 m4+n* -m2n2
Ses 4m?2n? 4m2n?2 -8m2n2 (m2-n2)2
Si6 2ms3n -2mn3 2(mn3-m3n) mn3-m3n
S 2mn3 -2m3n 2(m3n-mn3) m3n-mn3




