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Laboratorium nr 2

Obliczenie przemieszczen w kratownicy

Dana jest kratownica ptaska izostatyczna o schemacie i obcigzeniu mechanicznym

| niemechanicznym jak na rysunku. Nalezy:

*Sprawdzi¢ warunek ilosciowy i jakosciowy geometrycznej niezmiennosci uktadu.
*Wyznaczyc sity osiowe w pretach wywotane zadanym obcigzeniem.

«Zaprojektowac wstepnie przekroje pretow tak by wystapity prety o przynajmniej 2 roznych
polach przekroju poprzecznego.

*Obliczy¢ wartosci zaznaczonych przemieszczen od obcigzenia.

A W obliczeniach przyjgé:
y F, _ * sSredni wspotczynnik obcigzenia %=1.5

* wytrzymatos¢ obliczeniowg stali f; = 215 MPa,
* wspotczynnik sprezystosci podtuznej E = 205 GPa,
« wspotczynnik rozszerzalnosci termicznej

ar =0.000012/°C.

AT

AL,

Dane:
F, = 15kN; F, =12 kN;
AT, =10°C; AT, =-20 °C;
AL, =2cm; AL, = -3 cm;
{ 4 { Ar, =4.cm; Ar, =5 cm;

o ks = 0,5 EA/m
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Laboratorium nr 2
Modelowanie kratownicy w Robocie

X Wprowadzanie konstrukcji do programu Robot
P podzielimy na 2 etapy.
y ' W pierwszym etapie zamodelowany uktad bedzie
ceee( ) obcigzone tylko wptywami mechanicznymi i sitami
A= jednostkowymi na kierunku szukanego przemieszczenia.
Podpora sprezysta moze by¢ zastgpiona podporg
r§ przegubowo przesuwna.
W tym etapie odczytujemy tylko sity osiowe i reakcje
od tych 3 przypadkow obcigzen;
—+r 1. Ciezar wtasny (przypadek obcigzenia nie jest
rozpatrywany, ale nalezy go wprowadzi¢)
2. F
{ Am { 3. Deltal
1 . 4. Delta 2
Dane:

F, =15KkN; F, =12 kN;
AT, =10°C; AT, =-20 °C;
AL, =2cm; AL, =-3 cm;
Ar, =4 cm; Ar, =5 cm;

Ks = 0,5 EA/m
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Laboratorium nr 2

Modelowanie kratownicy w Robocie

Autodesk Robot Structural Analysis Professional 2022 - Projekt: Konstrukcja - Wyniki MES: brak

Nowy projekt Ostatnio uzywane Powiadomienia

Konstrukcja3.rtd

Konstrukgcja.rtd

& Nowy
& Otworz projekt...

W pierwsze kroki
6 przykiadowe modele

AUTODESK ROBOT STRUCTURAL
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Laboratorium nr 2

Model le krat ' Roboci
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Laboratorium nr 2

Model le krat ' Roboci
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Model le krat ' Roboci
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Laboratorium nr 2
Modelowanie kratownicy w Robocie
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Laboratorium nr 2
Modelowanie kratownicy w Robocie
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Laboratorium nr 2
Modelowanie kratownicy w Robocie
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Laboratorium nr 2
Modelowanie kratownicy w Robocie
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Laboratorium nr 2
Modelowanie kratownicy w Robocie
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Modelowanie kratownicy w Robocie
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Modelowanie kratownicy w Robocie
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Obliczenie przemieszczen w kratownicy
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Laboratorium nr 2

Modelowanie kratownicy w Robocie

1 I

Dane:

F, =15kN; F, =12 kN;
AT, =10°C; AT, =-20 °C;
AL, =2cm; AL, = -3 cm;
Ar; =4 .cm; Ar, =5 cm;

Ks = 0,5 EA/m

W drugim etapie zamodelowany ukfad bedzie
obcigzone dodatkowo wptywami niemechanicznymi.
Ciezar wiasny
F
Delta 1
Delta 2
Temperatura
Biedy montazu
Osiadanie podpor
Pretom zadamy zaprojektowane profile
| zamodelujemy podpore sprezysta.
W tym etapie odczytujemy wartosci szukanych
przemieszczen A,

NoOGk~WNE
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Laboratorium nr 2
Modelowanie kratownicy w Robocie
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Laboratorium nr 2
Modelowanie kratownicy w Robocie
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Laboratorium nr 2
Modelowanie kratownicy w Robocie
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Modelowanie kratownicy w Robocie
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Modelowanie kratownicy w Robocie
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Modelowanie kratownicy w Robocie
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Modelowanie kratownicy w Robocie
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Modelowanie kratownicy w Robocie
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Laboratorium nr 2

Obliczenie przemieszczen w kratownicy

2. Wstepne projektowanie pretow

Projektujac prety kratownicy wychodzimy ze znanej z wytrzymatosci materiatow teoretycznej zaleznosci
na naprezenia normalne ¢ przy sciskaniu/rozcigganiu:
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Modelowanie kratownicy w Robocie
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Laboratorium nr 2
Modelowanie kratownicy w Robocie
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Laboratorium nr 2
Modelowanie kratownicy w Robocie

[ 2 Autodesk Robot Structural Analysis Professional 2022 - Projekt: Konstrukgja - Wyniki MES: nieaktualne ‘D |','»:u:d; stowo kluczowe (ub fraze |Eﬁ g olga.szylko-bi... ~ w i - x
Plik Edyga Widok Geometria  Obcigzenia  Analiza  Rezultaty Wymiarowanie  Narzedzia Dodatki Okno Pomoc Spotecznosdé -&F X
=1 = = -
U3d @ XY L AGEE ¥ Rk QR m P Elw s -
/I\? | v| .l ‘3d05 v| ™2 E L—_\: |7'oswadame podpér v| g r—‘l
iekts ! I I | ! I [ I [ I I ! ! ! I ! I ~
Ii ki bieki mun
nspekior obiekiow 10 0.0 10 20 3,0 40 50 I 8,0 9.0 oo
HTZE @ @& :
DX A0NEE 4 | PRZOL of
Obiekty Liczba obie. , ~
B Obiekty modelu ¥ USUK | A
A Wezly 0/4 B Y RO 30 — o
™~ Prety 3/5 - 3 ro 360 s
- Qbiekty pomocnicze =
ty p - 1RO 48.3x4 -
—2- “-
T 1 e ki g
- T ' kOomy *
X LI}
Linie/prety y — N e
3do 5 & l =
o
= LY PY =3 p=11
Zamknij o
- - st
0
‘Geometria /\Grupy /’
‘ Nazwa | Wartosé |Jedn0‘ Al e = _] %
Lista pretow | 3do5 | | - )
5 Cgélne =
Mazwa... (Rdzne Wartosci)
Typ Pret - - i
Obiekt kon... Pret
Pietra.... F
E[Model
Rozktad ko... uwzgledni] — g‘ d -g -
Sktadniki (Rézne Wartosci)
Typ elementu belkowy i
H Geometria
Diugosc (Rézne Wartosci)| (m) B -
Wezet 1 (Rézne Wartosci
Wezet 2 (Rézne Wartosci
Typ ukiadu . kartezjariskil = L
H Charakterystyki - Z =)
Gamma 0,0 (Rad) N
Przekidj... RO 30x2.9 &2 m
Material STAL v . . . Przypadki: 7 (osiadanie podpér)
\~Prety/ L1 ‘ 00 10 Xz v=000m R 60 | 70 | 80 ‘ o v
LA = A 3 = I 2 = == S > [ [E][=o][mm
Widok  Obcigzenia
@ Wyniki MES: nieaktualne 5 Al RO 30x2.9 j_ x=5,67; y=0,00; z=-1,60 = 0,00 [m] [kN] [Rad]

Politechnika

1216

© 09.03.2022

Wroctawska



Laboratorium nr 2

Modelowanie kratownicy w Robocie
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Laboratorium nr 2

Modelowanie kratownicy w Robocie
D Plik  Edycja Widok
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Modelowanle kratownicy w Robocie
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Laboratorium nr 2
Modelowanie kratownicy w Robocie
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Laboratorium nr 2
4.1 Obliczenie szukanych przemieszczen od obcigzenia danego

N'.NF s'.S’ p N%.N* 2 9’
. = . i S AT . +
PI ﬁ”‘- ) !Z"[ EA LJ;} ' Z k-. " - B % £ Z
Np-Ni Ng - N
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1-B 50 635 5 - -15 | -1,25 0 0,00185 0
A-B 45 920 4 - 12 1 0 0,00104 0
2-B 50 635 3 - 0 0 -0,25 0 0
Wigz 253175 | -9 |-075]-025| 0,000027 0,0000089
sprezysta
0,0029 0
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Laboratorium nr 2
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Laboratorium nr 2
4.2 Obliczenie szukanych przemieszczen od zmian temperatury

P A, = Z(Nl ,ALTJP _ Z(Nl .a, AT, 'L),)-.

Py-A,, =Y (N2-AL"), =Y (N*-a, AT, - L),

p

p

Oznaczenie ar L | AT, N; N, Ny -ap ATy -L/kNm | N, - ar - ATy - L/kNm
preta /°C. m |KN/m| kN | kN m -
1-2 0.000012 | 4 0 0 0 0 0
1-A 0.000012 | 3 0 0,75 | 0,25 0 0
1-B 0.000012 | 5 10 | -1,25 0 -0,00075 0
A-B 0.000012 | 4 0 1 0 0 0
2-B 0.000012 | 3 -20 0 -0,25 0 0,00018
-0,00075 0,00018
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Laboratorium nr 2
Modelowanie kratownicy w Robocie

Autodesk Robot Structural Analysis Professional 2022 - Projekt: Konstrukgja - Wyniki MES: nieaktualne
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Laboratorium nr 2

Modelowanie kratownicy w Robocie
E Plik  Edycja Widok
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Laboratorium nr 2

4.3 Obliczenie szukanych przemieszczen od btedéw montazu i osiadania

podpor
Py-A, = Z(Nl -Mﬁ)p _ZRi A Py Ay, :§(NZ 'AL&);J _;RE ‘A,
p ,_
. AL N, N, N; - AL/kN N, - ar - ATy - L/kNm
Oznaczenie preta
m KN KN m -
1-2 0 0 0 0 0
1-A -0,03 0,75 0,25 -0,0225 -0,0075
1-B 0 -1,25 0 0 0
A-B 0,02 1 0 0,02 0
2-B 0 0 -0,25 0 0
-0,0025 -0,075
_ Ar R, R, —R, - Ar/kN —R, - Ar/kNm
Oznaczenie preta
m KN KN m -
Ha -0,05 1 0 0,05 0
Vg -0,04 0,75 0,25 0,03 0,01
0,08 0,01
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