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Una pxoprnet’t di minfmo nella Cinematicn
delle deformazioni finito. |

Nota di G. Grior: (a Roma).
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'sunto. ~ Si mette in evzdenna che per lo spostamento omogeneo tangonte a
un qualunque spostameuto finito sussiste una proprictad di minimo del
tutto analoga a una ben nota proprietd degli spostameniti infinitesimi.

Siano Cy la configurazione di riferimento di un generico sistoma
aateriale continuo §; C ¢ C' le configurazioni attuali di § in con-
:geguénza di due diversi spostamenti regolari S e S, P, il generico
punto di Cy; P il corrispondente di Py.

Sia poi ¢ una sfera di centro P, e raggio p piccolissimo, da
‘infendersi fissuto una volta per tutte indipendentemente da P..

- Piltt precisnmente intendiamo che p sin talmente piccolo che (in
-corrispondenza a cinscun P) in ¢, gli spostamenti S ¢ S’ possano

-confondexsi con i rispettivi spostamenti omogenei tangeifti in P,.
Se gli spostamenti S e S’ dovessero essere omogcnex, nessuna limi-
tazione sussisterebbe per p. : :

" Con referenzan nl generico Py si suol definiro comeo divar io lo-
-cale dei due spostamenti S e &', I’integrale

dr, = jl@ Ql'acs,

'intendendo per @ e Q' i punti uouispondenh in C e C' al generico
punto Q, di cs.

Pensando comunque assegnata lo spostamento regolave S, ci si
pud domandare: in corrispondenza al’ generico Py quale d lo spo-
stamento rigido che presenta il minimo divario locale da S?

Qual’d insomma lo spostamento rigido che localmente appxos- '
:sima meglio S? .

Per uno spostamento S mfnntemmo la nsposta 8 gid datn da
tempo ('): decomponendo lo spostamento (omogeneo, infinitesimo)
-delln generica particells in uno spostamento rigido pifi una defox-
mazione pura, si ottiene come spostamento rigido proprio quello’
" .che approssima meglio V effottivo spostamento della particella.

Vogliamo mostrare come un teoroms analogo sussista pur abban-
-donando V'ipotesi. di infinitesimalith dollo spostameuto S, purchd
Jo spostumento omogeneo tangente a C in P, si pensx decomposto

() Cfr. ad es. Sosrero, Lezioni di I'isica Matomattca,.Romn, 1906-80.
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{como certo d possibile) nel prodotto di una deformazione pura D*
per uno spostamonto rigido, S* Precisamonte — indicando con
A, 4, A; i coofficionti pnnoxpah di dilatazione lineare in Py —
-dimostreremo che (con referenza a P,) pel divario locule di S da
un qualunque spostamento rigido S, ‘8i ho sempre

dP.E'ig"-‘P‘(A.’ K80 -8y

valendo il segno = quando e solo quando S,’ coincide. con S,*.
-Anche nella dimostrazione ci atterremo alle locuzioni e notazioni
adoperate dal prof. SIGNORINY in varie pubblicazioni (%) e nell’at-
tuale suo corso sulla trasformazioni elastiche finito prosso il R. Isti-
futo Nazionale di Alta ‘\Iutematlcn

MEETY

Riferendocl ad un determinnto ma generico P, intendiamo scelta
Ia terna cartesiana trivettungola di riferimonto I'=: P.l,, |i,, i,
con Ia condizione che essa sin fernn principale di deformazione
(in Py) e in riguardo ad essan accenmiamo con ,, ¥,, ¥;, le coordi-
nate del generico @, con z,, w,, x, quelle del corrispondente Q.

Poniamo anche
oz, ox, ox, |
a0y
dxy, M. A
Ay Wy
02y 0%y Ay
oY, Yy s

intendendo tutte 10 (1 8=1,2, 3) calcolute in Py,

Stante le oondimoni di regolarith per lo spostamento S, ln «
-.cerfo docomponibile nel prodotto n sinistra di una dilatazione n
.coolficienti principnli tutti positivi, «,, per un rotore, «.:«,; ocaraf
torizza D* mentre S,* viene ad essere il prodotto della rotazione
rigida carntterizzata da «. per la traslazione PyP.

In altri termini si ha

PoQ=PyP 4+ PQ =Py P + «,0,Py0Qs)

menfre, pensando anche S, come prodotto di wna rotnzione — ca-
ratterizzatn da un certo rofore «. — per una fraslazione — di

() A. SiaNoring, « Attl dells R, Aceadomia dei Lincoi ». Rendicont! 1930,

vol. XIT, pag. 813: Sulle deformaczioni finite dei sistemi continui.
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veftore t' — si pud porre
PyQ = t' + «,(PyQy)

e quindi '
(1) Q'Q = PyP — t' - ¢ 5(PiQs) — o, (Py0y)-

Di pit, per il modo in cui d stata scelta In T, rifsult:u

1+A4A, 0 0
(2) =l 0 144, 0 "
' | 0 0 144, '
con , :
(2) , 1+4,>0, (r=1, 2, 3)
nonchd -
3) /‘y,dan =0, [ Y, 4:Cy=0, j Y,'dCy= 145“9“’ :
Cx Ce Ce -

(ry8=1, 2, 3; r4=3),
ddh

Poich® il divario localo dipende umicamente dnl modulo dei
vettori Q'Q, dr, non si altera se sostituinmo Q'Q con «=)(Q'Q),
- perchd Yomografia «,~! & anch’essa un rotore ¢ quindi non altera.
le disfanze.

Poniamo ,

4) = (PP —t), o =a ),

r

con cho anche I omografia o.” viene ad essero un rotore.
In base a (1) si ottiene '

() . dp,= f A0t t -+ ay(PrQy) — o, (Py Q) 1%
Cy

Tenendo conto delle (2), (8) e dell’ugu'ngljnnm evidente

) ‘| % (P Qu) | = | Py Qs %
la (D) si riduce subito n.

. 3, L4 o ' ‘
A= g w13, A+ 81 3 8 — 2 a0y 0) < 5, (P 0.

. . Cx ‘
D’ altra parte echiamando Cyry i coefficienti dell’omografia «.” vi-
spotto alla T, si ha [confrontn ancorn la (2) e ln (3)]

[100a2s00 00 =
N

' 3 . L3 4 .2
_—,:/.dodglf" (1 -1 Ag)yglp >< ;\J’.‘ G,.,‘? ’if‘ — 'fﬁ WPG %g (1 “'*" A;‘)G}t, ’

Ch .
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8 si hn quindi I’ espressione
' . 4 " : 4 3;
(6) dp, == 3 ®p"? -+ Ig'np"' ) %, (L 4.+ 3 — 2(1 + 4))c 1.

Meniamo ora conto dolle (2') e del fatto che, essendo tutti i c,, co-
gseni di direzione deve pur éssero o
ST B : : (=1, 2, 3).
Bastn questo per dedurre da (6)

. CdnZ g S AT B 2L )]
e ciod |
" - 4
(7) | ap,= 1 7pP 1A, -4, - 4,0

11 segno uguale vale quando e-solo quando simultanenmente

si abbia . . ' |
/=0, =1, (8=1, 2, 3).

Evidentemente lo tre condizioni ¢,=1, (8=1, 2, 3) si riassu-
_iono in quella che il rofore «,” si riduca all identit.

_ Quindi il semplice richiamo delle (4) porta alla conclusione
che nelln (7) vale il segno uguale quando e solo quando si abbia

simultanenmento .
. '
t =PyP, o =2,

" oiod quando e solo quando S,’ coincide con S.¥, o.d.d.

Sulle serie di potenze.

' Notn di U. Brogex
(a Roquebrune-Cap Martin-France A.NM.)

~

- Sunto, - Si dd una condicions mnecessaria o Sufﬂciente perchd +1 sia .
P unico punto singolare posto sul circolo di convergonca di una serie
a1 potence, 6 si genoraliccano i teoremi di WieErT-Fanen o di LeAv-

TABER.

, n
1. Sin 2 >0, =0, lim|¢, [*=1. La sexie
. #—+00

§—d. s — \*
f(s)== ¢, -+ ¢, ;:_-'-p - Cy (m) "

v

converge in I(s) > L;—ﬁ y 1’ altrn

F(z)=c¢y+ €@+ o



