Poglavje 1

OSNOVNE ENACBE
TEORIJE ELASTICNOSTI

I. Prostorsko napetostno-deformacijsko stanje
Kartezijev koordinatni sistem

1. Vektor pomikov:

2. Deformacijski tenzor:

3. Napetostni tenzor:

4. Sovisnosti med deformacijami in pomiki:
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ba. Sovisnosti med deformacijami in napetosti:
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5b. Sovisnosti med napetostmi in deformacijami:

O'i]' = 2G Eij + A ekkéij

Ope = 2Gé€pp + N (€xp + €4y + €22)
Ony = 2G €5y =G Yy
Ozz = 2G €rz — G V2
Oy = 2G ey + N (€ + €4y +€22)
oy = 2G €y, =Gy,
Ouy = 2G€u + X (€g + €4y + €22)

Fv
(1+v)(1—2v)

6. Ravnovesne enacbe:
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Slika 1.1: Prerez prizme
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II. Osnosimetricno napetostno-deformacijsko stanje
Cilindriéni koordinatni sistem

1. Vektor pomikov:

2. Deformacijski tenzor:
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3. Napetostni tenzor:
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4. Sovisnosti med deformacijami in pomiki:
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5. Sovisnosti med napetostmi in deformacijami:
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6. Ravnovesni enacbi:

Slika 1.2: Prerez prizme

| Oor Lo +f=0
o arr oy azr r =
do, 0
e T+ 2+ f.=0

0z or




6 POGLAVJE 1. OSNOVNE ENACBE TEORIJE ELASTICNOSTI

1. Lammejevi ravnovesni enacbi:

[zrazimo napetosti s pomiki:
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V ravnovesnih enacbah upostevamo izraze za napetosti, izrazene s po-
miki. Po ureditvi dobimo:
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Upostevamo Laplaceov operator V, ki ima v cilindi¢nih koordinatah na-
slednji pomen:

v_ 0? N 0? N 10
022 0r2  ror
Po ureditvi dobimo Lammejevi ravnovesni enacbi:
P 1 Oe,
_r -0
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ITI. Boussinesqova resitev Lammejevih enacb za polprostor obre-
menjen z vertikalno koncentrirano silo P.
Ravnovesni enacbi:
P L 0Oey
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P2 = g2 + y2
tg ¢ = y/x
R? = p? + 32
cos 8 = 2/R

Slika 1.3: Prerez prizme
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Robni pogoji:

1. r — oo: vse napetosti so nic
2. r — oo: vse deformacije so nic.

3. 2=017=0
4. z =0: 0, =0, razen pod koncentrirano silo

Ravnovesni pogoj:

Rezultanta napetosti, ki uc¢inkuje na povrsino polkrogle, obdajajoce pri-
jemalisce vertikalne koncentrirane sile, mora biti nasprotno usmerjena po

smernici vertikalne sile in po velikosti enaka vertikalni koncentrirani sili.
Pomiki:
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p = 47:%(; {Smﬁ cos 9 = (1= 2) %]
w = 4752@ 2(1 = v) + cos* I
Napetosti:
P 2?(113%2 sin 9 cos?
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7z = 2?522 cos'

IV. Transformacija vektorjev in tenzorjev iz enega koordinatnega
sistema v drug koordinatni sistem.

U; = Uq i

045 = OapB €ai €35

Matrika smernih kosinusov za transformacijo iz cilindri¢nega v kartezijev
koordinatni sistem:
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Pomiki:

Uy = pPCOSY
U, = psing

U, = w

Napetosti:
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