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Momento Fletor e Esforco Cortante
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Equacoes Diferenciais de Equilibrio
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Tensoes de Flexoes em Vigas
(barras)

Secdes Transversais Simétricas em relacdoay
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Geometria da Deformacao

A B C
D x 'y _
Plan
O _ _ symm

An Introduction to Solid Mechanics — Crandall et all.



Geometria da Deformacao
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Estado de Deformacoes e Tensoes
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Equilibrio
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Geometria da Deformacao

ag
ds




Geometria da Deformacao:
Campo de Deslocamentos
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Geometria da Deformacao:
Configuracao Deformada

Y A
Linha neutra

dzv ' Mb

dx*  EI

X

A configuragdo deformada da viga é definida completamente
pela posi¢cdo da linha neutra, ou seja pela fungdo v(x)
(secoes transversais permanecem planas e ortogonais a linha
neutra)




Exemplo
(caso estaticamente determinado)

Rigidez a flexao: El
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Integrando a relacao Momento-Curvatura

aM_ M M(z) = P(L — )
dx El
CondicOes de apoio (contorno):
dv
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Exemplo
(funcdes de singularidade)




Funcoes de Singularidade
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Distribuicao de Momento Fletor
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Integrando a relacao momento curvatura
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Table 8.f Deflection formulas for uniformy beams

8 is positive downward
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Exemplos:
Problemas Estaticamente Indeterminados

Equilibrio :

Rczp_RA
M.=Pb—R,L

Distribuicao de
Momento Fletor
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Condicoes de Apoio (contorno):

p=20 at x =0
v=0 at x =L

dv

— =90 at x =L
dx

3 condicoes : 2 constantes de integrag¢do + “indeterminag¢éo”




Integrando a relacao momento-curvatura

d*v
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Superposicao

2
v = Brés
da?

M = My + My + M3 + ...

1l

v =1v1 + v +v3 + ...

My = BV — S"M;=EIY v
T e ; ' - dx?

Observagdo Importante: Condigoes de apoio




Revisitando o exemplo anterior

P

Importante : vinculo cinematico v(0) =0




Dados da “ tabela “
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