
VETTORI DEGLI SFORZI  E DELLE DEFORMAZIONI  

CAMBIAMENTO DI RIFERIMENTO 
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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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 QXX QYY QXY QSS 

Q11 m4  n4 2m2n2  4m2n2  

Q22 n4 m4  2m2n2  4m2n2  

Q12 m2n2  m2n2  m4+n4  -4m2n2  

Q66 m2n2  m2n2  -2m2n2  (m2-n2)2  

Q16 m3n -mn3  mn3-m3n 2(mn3-m3n) 

Q26 mn3  -m3n m3n-mn3  2(m3n-mn3) 

 

 

 

 SXX SYY SXY SSS 

S11 m4  n4 2m2n2  m2n2  

S22 n4 m4  2m2n2  m2n2  

S12 m2n2  m2n2  m4+n4  -m2n2  

S66 4m2n2  4m2n2  -8m2n2  (m2-n2)2  

S16 2m3n -2mn3  2(mn3-m3n) mn3-m3n 

S26 2mn3  -2m3n 2(m3n-mn3) m3n-mn3  

 


