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@ 1. Obliczenie stopnia geometrycznej niewyznaczalnosci uktadu
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N - liczba weztow
sztywnych, niepodporowych.
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1. Obliczenie stopnia geometrycznej niewyznaczalnosci uktadu

I ng=nA+n(p

4m

N

-~

4m p, Im 5m |
7 7

1b. Obliczenie liczby niewiadomych przesuwow:

BUDOWA MODELU PRZEGUBOWEGO
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1. Z uktadu zadanego nalezy usungé wiezi sprezyste. sk
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2. W kazdym wezle sztywnym uktadu zadanego nalezy wstawic przegub, réwniez

r

w podporowym. st
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3. Podpore tyzwowg uktadu zadanego zamienia sie na wiez elementarng na
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kierunku zablokowanego przesuwu. iste
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1. Obliczenie stopnia geometrycznej niewyznaczalnosci uktadu
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BUDOWA MODELU PRZEGUBOWEGO
n,=2w—(p+r)

Gdzie:
w — liczba weztow,
S p — liczba pretow,

B

@ 2) 2) r —liczba reakc;ji
) =
Uwaga:
Wiez oznaczona przerywang linig odbiera stopien przesuwu, ;- -
ktory uwzgledniony bedzie we wzorze transformacyjnym dla n — + —

preta sztywny-tyzwa. g



2. UKLAD PODSTAWOWY METODY PRZEMIESZCZEN - tworzymy
z uktadu zadanego przez dodanie fikcyjnych wiezi, ale w taki sposob, zeby uktad byt byt
geometrycznie niezmienny oraz kinematycznie wyznaczalny o znanych, réwnych zero,
przemieszczeniach weztow.
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3. Uktad réwnan kanonicznych metody przemieszczen:
a) postac ogodlna

K104 ¥ Koo + kA +kyg=0
Ky 01 + Kooy ¥ Ky A+ kyo =0
K04 * Koo + KA+ k=0

K4 - moment w wiezi 1 spowodowany obrotem wezta 1 o kat ¢4 =1 Rad




b) Obliczenie wspdtczynnikow: Wykres po
stronie wtokien

stanp, =1 (¢, =0, obc.zew =0, A =0) ® rozcigganych
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b) Obliczenie wspdtczynnikow: Wykres po
stronie widkien
stanyp, =1 (p; =0,0bc.zew=0,A=0) ® rozcigganych
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b) Obliczenie wspodtczynnikdw:

stanA =1 (¢, =0, o, =0, obc.zew = 0)
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A - wzajemne przesuniecie koncéw preta
v - kat obrotu cieciwy preta

v dodatni — obrot w prawo
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Wykres po

b) Obliczenie wspodtczynnikdw:
stronie wtokien

stanA =1 (¢, =0, ¢, =0, obc.zew = 0) ® rozcigganych
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Wykres po
stronie widkien
® rozcigganych

b) Obliczenie wspodtczynnikdw:
stan od obc. zewn. (¢, =0, ¢, =0, A, = 0)
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b) Obliczenie wspodtczynnikdw:
stan od obc. zewn. (¢, =0, ¢, =0, A = 0)
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b) Obliczenie wspodtczynnikdw:

)

il stan od obc. zewn. (¢, =0, ¢, =0, A = 0)
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Praca sit zewnetrznych na odpowiadajgcych
im przemieszczeniach

kIO n ‘Zij(Min+ Mioj)LPin B P5219

= —13,66 kN

ko= — [(MY, + M3)W1p + (M3y4 M2,)Wou + (MPs+ ME,)Wos + (Mgs+ M) Wse + (M{3+ M3;)Wi3] — P65,

ko= —13,66 kN




c) Uktad réwnan kanonicznych

K194 + K202 + kA + kg =0
— k2104 * Koz + Ky A + k3o =0

K191 + Kz + ko + kg =0

—

Zapis macierzowy




c) Szczegdtowa postaé uktadu rownan kanonicznych
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12.33- ¢, + ~ @, - — A, + 18 kKNm = 0
— S 91+2,3329,-0.96—;4,-37.5kNm =0

- ¢4 -0.96 ¢, + 5.894 -1, - 13,66 kN = 0

d) Rozwigzanie uktadu réwnan
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4. Obliczenie sit rzeczywistych

Momenty zginajace:

| sposéb : zastosowanie wzoréw transformacyjnych:

. EI
Mij =?lj] (aij(Pij + bij(Pij B CijTij) B Miof

.. Eljj
Mji = ?]ll (aji@ji + bji@ji — ¢;;'¥ji) + M,

Tabela 1

i j aij aji bij = bj; Gjj
N Z 4 4 2 6
3 E
3 3 0 0 3
3 2
3 i 1 -1 0
3 [t
3. 0 0 0 0
% E 0 0 0 0

Il sposéb : z uzyciem superpozyciji

Mij = M{;@1 + M{:p, + M{;8; + M)
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Sity tnace i osiowe:

Sity thgce mozna wyznaczy¢ ze wzordéw transformacyjnych lub z
superpozyciji.

Sity osiowe uzyskuje sie z warunkow rownowagi sit w weztach po
wczesniejszym wyznaczeniu wartosci sit thgcych.

5. KONTROLA KINEMATYCZNEJ DOPUSZCZALNOSCI ROZWIAZANIA.

a) Wyznaczy¢ stopien statycznej niewyznaczalnosci uktadu
b) Przyjg¢ uktad podstawowy metody sit

c) Rozwigzac ukfad podstawy metody sit od jednostkowych sit hiperstatycznych

d) Sprawdzi¢ kinematyczng zgodnos¢ przemieszczen



2. UKLAD PODSTAWOWY METODY PRZEMIESZCZEN
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