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VECTOR TENSIÓN PARA LOS PLANOS COORDENADOS
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MATRIZ DE TENSIONES
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VARIACIÓN DE [T]:

CARACTERÍSTICAS DE LA MATRIZ DE TENSIONES
- Relacionada con las fuerzas exteriores
- Sus componentes deben variar de forma
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EN UN CUBO DIFERENCIAL: 
SIMETRÍA DE [T]
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Sensores de deformación: Galga 
extensométrica (strain gage/gauge)
SensoresSensores de deformacide deformacióón: Galga n: Galga 
extensomextensoméétricatrica ((strainstrain gagegage//gaugegauge))
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RELACIONES TENSIÓN-DEFORMACIÓN

Sólido elástico:
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xx E εσ ⋅=

xσ

xσ

(1+εx ) dx

E: Módulo de elasticidad

- E siempre
- [E]:Unidades de
-Valores: 

xσ

εx

Sólido elástico lineal: Relación lineal entre tensiones y deformaciones

Aluminios: E = 0,7·105 MPa
Polímeros: E ≈ 103 MPa

Aceros no inoxidables: E = 2,1·105 MPa = 2·106 kp/cm2
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ν: Coeficiente de

- ν casi siempre
- [ν]:
-Valores: ν Casi siempre está entre (en mat. ing. Entre 0,25 y 0,35)

Aceros: ν = 0,33

Aluminios: ν = 0,34

Polímeros: ν ≈ 0,35
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Leyes de Hooke (1ª parte)
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o de elasticidad transversal

Leyes de Hooke (2ª parte)


