CHEMA DI CALCOLO

L’ACQUISIZIONE DEI| DATI

La modalita per I'acquisizione dei parametri, relativi alla geometria del sistema alle sollecitazioni esterne e alla
stratigrafia dei terreni di sedime, si esplicita, con il significato dei simboli espressi, con i procedimenti di seguito

riportati.

Dati geometrici
v
Numero dei
pali — Np
Diametro dei
pali— D
Dati inerenti la
Ciclo da caratterizzazione
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esterne Mx(j);My(j)
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RIPARTIZIONE DELLE SOLLECITAZIONI TRASVERSALI E VERTICALI SUI SINGOLI PALI

Per pali aventi dimensioni uguali, a contatto con uno stesso tipo di sedimento, costante dal punto di vista
stratigrafico e quindi omogeneo elasticamente, in cui Kh e Ky sono identici per tutti gli elementi, &€ possibile
operare con gli schemi di calcolo di seguito riportato.

ripartizione sollecitazioni_orizzontali Ove i valori assumono il significato:
yer Np numero dei pali,
N T o y Y y Y ¢ Xiyi coordinate pali (rif oxy)
Xe\_ O A A ! b ! ket rigidezza alle azioni orizzontali
\ +) 48x
[ X . %‘ Ko = /4E1Kh3D3
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| 1) Calcolo coordinate [ Sipone: Smx=0 : 4) Calcolo dei bracci delle :
: del centro di torsione Smy=0 | azioni in direzione x ey |
P % : | rispetto all’origine  del : |
Xer = T Ciclo da | sistema di riferimento S_lfalcqla '
N, i=1 aNp | GrXY ex(j)= bx(j)-xct |
Ty, v | ey()= by()-yet !
— i=1 i - ex] - bx] Xcr

Yor = N Si calcola I . I
Smy= Smy + y(i) T A '
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T, T, €y Y; Tyex Y;
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coordinate del centro di H,;,= —+ +
torsione TN, TP (X2+YE) P (XE+Y )
xct=Smx/Np Ad1 4 A
t=Smy/N (AdTH*  [haz [Ad3]
S = 5]
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2) Calcolo coordinate
dei singoli pali rispetto
al Sistema di
riferimento GiXY

Xi =xi — Xcr

A T— TN
Np Zi:pl(xiz +Y%) Zi:pl(xiz +Y5)
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[ Sa=0 |

Ad2(j)=Tx(j)ey()Y(i)/Sq

3) Calcolo del termine

v
relativo alla somma- 'Ciclo da
toria i=1 aNp

Np 2 2
Sq = Z__l(xi +Yi%) Si calcola
= Sq=Sq+X(i)"2+Y()*2
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: Ad6(j)=-Tx()ey()X(i)/Sq
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Ripartizione sollecitazioni verticali

forze verticali relativi al

si ricavano le

¥ Y Bx
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! Si pone !
I 1) Si calcola il por '
I ) Smx=0 ; I
| baricentro delle Smy=0 I
: rigidezze G. :
| = ""No . i= A |
: g Z;\r:pl Ky; i=1 aNp :
| Zi\'pl KviVi Si calcola |
: Yg = Z Ky, Smx= Smx + x(| :
1

I Per Kui costante per Smy=Smy + y(i) |
| tutti ipali :
| VP x |
| xg =" - |
I N, si ricavano le I
: Py coordinate :
L Y= % xg=Smx/Np |
: P ye=Smy/Np :
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: 2) Si calcola il punto R, Ciclo da :
| in cui si ha [l'equilibrio j=1 a Nfil L S
I fra le sollecitazioni |
: esterne con la risultante Smpx=0 :
| delle forze verticali Smpy=0 |
: P=X Pj applicata in detto Smp=0 :
| punto. v |
: _ Z,Fm M,; + Pjx; Si calcola :
| Xr = SFili p Smpx= Smpx + |
| b + Mx()+ P() xp() |
- Smpy= Smpy +

| Fili . v |
g =2 MRV sy PG ypg) |
| " p Smp=Smpy +P()

| |
' In cui Mxje Myj e PJ |
: sono i momenti e le ' :
| |
: filo J con assi vettori dirat :
| diretti rispettivamente in coordinate |
I dir. yeindir x X=Smpx/Smp |
| ’ yr=Smpy/Smp |
| |
| |

3) Si calcolano le
eccentricita e quindi

momenti totali nelle
due direzioni agenti
rispettivamente il

primo con asse vettore
in direzione y e |l
secondo con  asse
vettore in direzione x:

ey = X; — X4

€y =¥r— Yg. .

M, = ey ZF“] P;
Flll

My, =e, 2" P

4) Si calcolano i
momenti di inerzia e il
momento centrifugo
della rigidita verticale
dei pali:

I — ZNPX 2
I — ZNp Y_Z
Ly = 2P XY

e quindi gli sforzi
assorbiti dai singoli pali:

(lin_lxyXi)
g
(ley_ Ixy2

(Ixxi_lnyi)

+M
X (lxly_ lx 2

Ciclo da
j=1 a Nfil

Si calcola
SPV = SPV +P(j)

.

v

Mx= ex SPV
My= ey SPV

Si calcolano:
Ix= Ix+ X(i)"2
Iy= v+ Y(i)"2

Ixvy=Ixv+ X(i)Y(i)
DENIX=Ixly -Ixy*2

Si calcola
Num1=My(IvY(i)-IxyX(i))
Num2=Mxt (IxX(i)-IxyY(i))

v
Si calcola
Se(i)= SPv/Np+
+ Num1/DENIXY+
+ Num2/DENIXY




