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Ripasso: analisi cinematica

In termini un po’ imprecisi una struttura è

ipostatica se i vincoli non sono sufficienti ad impedirne il movimento,
isostatica se i vincoli sono appena sufficienti ad impedire il movimento,
iperstatica se i vincoli sono sovrabbondanti.

Dal punto di vista statico una struttura è

ipostatica se l’equilibrio è garantito solo quando le forze esterne soddisfano
particolari condizioni,

isostatica se l’equilibrio è comunque garantito e le azioni interne possono essere
determinate in base a pure considerazioni di equilibrio,

iperstatica se l’equilibrio è garantito ma le azioni interne non possono essere
determinate solo in base all’equilibrio.
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Calcolo di gradi di vincolo e gradi di libertà

Lo strumento principale per discriminare tra strutture ipo-, iso- e iper-statiche è il
conto di GDL e GDV:

GDL > GDV ⇒ struttura ipostatica

GDL = GDV ⇒ struttura isostatica

GDL < GDV ⇒ struttura iperstatica

Tuttavia questo semplice conto non è sufficiente perché possono esistere casi
degeneri (labilità).

83



Casi degeneri

Nell’imporre la disequazione GDL T GDV si suppongono tutti i GDV indipendenti,
la qual cosa non è sempre vera:
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A: il carrello è indipendente dalla cerniera perchè vincola il GDL libero u.
B: il carrello vincola lo spostamento ortogonale ad u, già impedito dalla cerniera
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Strutture labili

Una struttura si dice labile quando, pur essendo GDL = GDV, alcuni vincoli non
sono indipendenti.
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Questo comporta che la struttura presenti sia le caratteristiche delle strutture ipo-
statiche (sono possibili atti di moto) che iperstatiche (le sole equazioni di equilibrio
non sono sufficienti per determinare tutte le componenti delle azioni interne)

Situazioni analoghe si possono presentare anche quando GDL > GDV
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oppure GDL < GDV
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Sforzo normale e deformazione assiale non uniformi

stato uniforme: stato non uniforme
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