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Figura 1.1: Ideogramma del modello.
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Figura 1.2: Templates predefiniti.



Figura 1.3: Sistemi di riferimento globale e locale per un Frame.



Figura 1.4: Scelta dell'unità di misura.



Figura 1.5: Specifica delle Grid Lines.
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Figura 1.6: Finestre di lavoro.



Figura 1.7: Piano X-Z.



Figura 1.8: Definizione del materiale.



Figura 1.9: Proprietà del materiale.



Figura 1.10: Proprietà del Frame.



Figura 1.11: Specifica di una sezione rettangolare.



Figura 1.12: Proprietà geometriche della sezione rettangolare.



Figura 1.13: Proprietà dell'oggetto (nel caso di un Frame).



Figura 1.14: Opzioni di visualizzazione per gli oggetti nella 
finestra attiva.



Oggetto selezionato
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Figura 1.15: Selezione di un oggetto.



Figura 1.16: Modalità di selezione con il mouse.

Seleziona tutti gli oggetti nella finestra Seleziona tutti gli oggetti in contatto con la finestra Seleziona un oggetto singolo



Figura 1.17: Assegnazione di un vincolo esterno.



Figura 1.18: Trave vincolata.



Figura 1.19: Visione in 3D con sezione in evidenza.



Figura 1.20: Definizione dei tipi di carico.



Figura 1.21: Carichi applicabili ad un Frame.



Figura 1.22: Specifica di un carico a distribuzione uniforme per un Frame.



Figura 1.23: Specifica di un carico concentrato per un Frame.



Figura 1.24: Visualizzazione del carico applicato.



Figura 1.25: Carichi applicati su un Joint



Figura 1.26: Spostamenti e rotazioni assegnati ad un Joint



Figura 1.27: Opzioni di analisi.



Figura 1.28: Specifica dei tipi di analisi.



Figura 1.29: Finestra di dialogo ad analisi completata.



Figura 1.30: Impostazioni per la visualizzazione della deformata.



Figura 1.31: Configurazione deformata



Figura 1.32: Impostazioni per la visualizzazione delle 
componenti di reazione vincolare.



Figura 1.33: Componenti di reazione vincolare.



Figura 1.34: Impostazioni per la visualizzazione delle 
caratteristiche di sollecitazione.



Figura 1.35: Forza trasversale.
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Figura 1.36: 

(a) Convenzione sui segni: forza assiale positiva.
(b) Convenzione sui segni: forza trasversale e momento flettente positivi.



Figura 1.37: Diagrammi per un Frame.
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Figura 2.1: Ideogramma del modello.



Figura 2.2: Gestione dei sistemi di coordinate.



Figura 2.3: Gestione della griglia.



Figura 2.4: Nuova griglia di riferimento.



Figura 2.5: Assegnazione del glifo esterno.



Figura 2.6: Assegnazione dei rilasci per un Frame.



Figura 2.7: Visualizzazione dei rilasci per un Frame.



Figura 2.8: Assegnazione di una molla esterna.



Figura 2.9: Struttura da analizzare.



Figura 2.10: Assegnazione del carico distribuito uniformemente



Figura 2.11: Informazioni sul Frame.



Figura 2.12: Configurazione deformata.



Figura 2.13: Impostazioni per la visualizzazione delle 
componenti di reazione vincolare.



Figura 2.14: Reazione vincolare erogata dalla molla estensionale.



Figura 2.15: Forza assiale.



Figura 2.16: Diagrammi per un Frame.



Figura 2.17: Messaggio di warning relativo alla 
richiesta di sblocco del modello.



Figura 2.18: Assegnazione delle Output Stations.
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Figura 2.19: Ideogramma del modello.
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Figura 2.20: Ideogramma del modello per la struttura modificata.



Figura 2.21: Configurazione deformata.



mL  1=
mp N/  100=

L L

L
4
3

p

Figura 3.1: Ideogramma del modello.



Figura 3.2: Utilizzo del comando Reshape Element.



Figura 3.3: Modifica della geometria.



Figura 3.4: Modifica della Grid Line di equazione Z=1.



Figura 3.5: Assegnazione dei vincoli esterni.



Figura 3.6: Assegnazione del carico esterno con distribuzione triangolare.



Figura 3.7: Modello completo.



Figura 3.8: Configurazione deformata.



Figura 3.9: Visualizzazione della struttura attraverso quattro finestre.



Figura 3.10: Configurazione deformata e caratteristiche di sollecitazione 
per la struttura sotto esame.



Figura 3.11: Scelta del codice per la verifica a rottura.



Figura 3.12: Scelta della modalità di visualizzazione 
dei risultati della verifica a rottura.



Figura 3.13: Risultati della verifica della sezione.



Figura 3.14: Risultati della verifica della sezione.



Figura 3.15: Messaggio di warning.



Figura 3.16: Informazioni sulla verifica della sezione di un Frame.



Figura 3.17: Informazioni dettagliate sulla verifica della sezione di un Frame. 
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Figura 4.1: Ideogramma del modello.



Figura 4.2: Generatore di griglia.



Figura 4.3: Geometria della sezione rettangolare.



Figura 4.4: Geometria della sezione quadrata.



Figura 4.5: Geometria dei Frames, con sezioni in evidenza.



Figura 4.6: Assegnazione di carichi puntuali su un nodo.



Figura 4.7: Struttura da analizzare.



Figura 4.8: Assegnazione di una molla distribuita.



Figura 4.9: Struttura da analizzare.



Figura 4.10: Definizione/assegnazione di un Constraint.



Figura 4.11: Specifica di un Body Constraint.



Figura 4.12: Specifica di un Local Constraint.



Figura 4.13: Visualizzazione del Constraint.



Figura 4.14: Componenti di spostamento e di rotazione dei 
Joints di coordinate (2;0;0,67) e (2;0;0).



L

L

LL

F

A

B

F = 1000 N
L = 1 m

O

Figura 4.15: Ideogramma del modello per l'esercizio proposto.
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Figura 5.1:

(a) Ideogramma del modello.
(b) Sistemi coordinati locali ai Frames e direzioni di azione del glifo.



Figura 5.2: Finestra di selezione tra più Joints.



Figura 5.3: Modalità di selezione raccomandata.



Figura 5.4: Specifica di un Equal Constraint.



Figura 5.5: Specifica di un Local Constraint. 



Figura 5.6: Finestra di modifica della terna di riferimento associata ad un Joint.



Figura 5.7: Visualizzazione degli assi locali associati ai Joints
e dei vincoli esterni applicati.



Figura 5.8: Configurazione deformata e componenti di spostamento
e rotazione del punto in cui è applicato il glifo interno. 
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Figura 5.9: Ideogramma del modello (esercizio 1).
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Figura 5.10: Ideogramma del modello (esercizio 2).
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Figura 5.11: Ideogramma del modello (esercizio 3).
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Figura 6.1: Ideogramma del modello.
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Figura 6.2: Esempio di terna di riferimento assunta da un Osservatore.
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Figura 6.3: Sistemi di riferimento per l’Osservatore O(1)

e per l’Osservatore O(2).
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Figura 6.4: Osservatori che usano coordinate rettangolari,(x,y,z) e (ξ,η,ν),

e Osservatore che usa coordinate cilindriche (ρ,ϑ,ζ). 
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Figura 6.5: Visualizzazione delle rotazioni intorno alle direzioni Z, Y′ e X′′.
Nuovo sistema di riferimento globale. 



Figura 6.6: Menù di specifica/controllo di un sistema di riferimento.



Figura 6.7: Definizione di un insieme di Grid Lines.



Figura 6.8: Definizione di un sistema di riferimento.



Figura 6.9: Grid Lines cilindriche.



Figura 6.10: Struttura da analizzare.



Figura 6.11: Assegnazione di un cedimento vincolare.



Figura 6.12: Visualizzazione di un cedimento vincolare.



Figura 6.13: Configurazione deformata.



Figura 6.14: Componenti di spostamento e di rotazione per un Joint.



Figura 6.15: Componente assiale della forza di contatto. 
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Figura 6.16: Ideogramma del modello.



Figura 7.1: Schema di principio per la Trave di 
Eulero incastrata-libera in flessione trasversale.

x

y

σ(x), YI(x)

u(x,t)

x dx

L

bT (x,t)

e3 e1

e2

dx
T(x,t)

M(x,t)



Figura 7.2: Ideogramma del modello.
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Figura 7.3: Trave appoggiata con distribuzione
di forza per unità di linea. 
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Figura 7.4: Impostazione delle Grid Lines. 



Figura 7.5: Definizione della sezione e del materiale costituente.



Figura 7.6: Proprietà dell’oggetto.



Figura 7.7: Struttura discretizzata.



Figura 7.8: Definizione dei tipi di analisi.



Figura 7.9: Specifica per l’analisi modale.



Figura 7.10: Impostazioni per la visualizzazione dei modi naturali.Figura 7.10: Impostazioni per la visualizzazione dei modi naturali.



Figura 7.11: Primo modo naturale di oscillazione.Figura 7.11: Primo modo naturale di oscillazione.
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Figura 8.1: Ideogramma del modello.
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Figura 8.1: Ideogramma del modello.



Figura 8.2: Struttura da analizzare.Figura 8.2: Struttura da analizzare.



Figura 8.3: Secondo modo naturale di oscillazione.Figura 8.3: Secondo modo naturale di oscillazione.


