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Laboratorium nr 8 Sporzadzenie linii wplywu
1. Dane i szukane

Dla ramy hiperstatycznej o schemacie jak na rysunku nalezy:
e Sprawdzi¢ warunek iloSciowy 1 jakoSciowy geometrycznej niezmiennos$ci uktadu.
e Sporzadzi¢ linie wplywu zaznaczonych 2 wielkoSci statycznych.
e Sporzadzi¢ lini¢ wplywu zaznaczonej wielkosci kinematyczne.

Obliczenia wykona¢ na komputerze.
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Laboratorium nr 8 Sporzadzenie linii wplywu
2. Sprawdzenie geometrycznej niezmiennosci ukiadu

Szkic tarcze —wiezi

t=1, e=14+2434+2=8

Warunek ilosciowy geometryczne) niezmiennos$ci: e>=3-1.

8 > 3, warunek speiniony.

Warunek jakosciowy:

Uklad sklada si¢ z jednej tarczy podparte) 8 wigziami wsrdd ktorych mozna wyrdzni€ 3

niezbiezne, wobec tego warunki geometrycznej niezmiennos$ci: illoSciowy e > 3-¢ 1 jakoSciowy
- 3 niezbiezne wigzi - sg speinione.
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Laboratorium nr 8 Sporzadzenie linii wplywu
3. Definicja linii wplywu wielkosci Z

Linia wplvwu wielkosci statveznej lub kinematveznej Z nazywamy wykres przedstawiajacy jak

zmienia si¢ wartoS¢ tej wielkosci w zaleznosci od polozenia sity jednostkowej (pionowej)
na ustalonym torze tej sily.

Wymiar rzednych Lw Z:  [Lw Z]=[Z]kN
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Laboratorium nr 8 Sporzadzenie linii wplywu
4. Metoda statyczna sporzadzania linii wpltywu wielkosci Z

Metoda statyczna sporzadzania linii wplywu wielkosci statycznej lub kinematycznej wynika
wprost z definicji. W ukladach statycznie niewyznaczalnych linia wplywu wielkosci Z sklada sig
z odcinkow linii krzywe;.

Tok postgpowania:

- ustalamy punkty polozenia sily jednostkowej na zadanym torze — po minimum 5 punktoéw na
kazdym odcinku pomigedzy podporami, stupami, do i1 od przekroju o — w analizowanym
przykladzie 17 punktow,

- wprowadzamy zadang ram¢ do programu Robot z 17 przypadkami obcigzenia pionowa silg
P=1 kN,

- odczytujemy wartosci Ma, Re 1 Ap dla kazdego przypadku obcigzenia 1 zestawiamy w tabelce,

- rysujemy linie wplywu (muszg by¢ pod schematem konstrukeji).
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Laboratorium nr 8

Sporzadzenie lini1 wptywu

4. Metoda statyczna sporzadzania linii wpltywu wielkosci Z

pot. sity

O 0O N U B WN -

L o O O O =
N OO 0 B W N = O

MQ
kN m/kN

0
-0,0506
-0,0788
-0,0677
0,0041
0,1232
0,3166
0,5837
0,9238
0,5735
0,3201
0,1249
0
-0,1026
-0,1803
-0,2198
-0,2344
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0,00946 -0,0000928
0,08741 -0,0011565
0,20265 -0,0025817
0,34307 -0,0040285
0,49654 -0,005157
0,65093 -0,005627
0,79413 -0,0050988
0,913996 -0,0032323
$ 0
1,071517 0,0096166
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1,155059 0,0334659 1%
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Laboratorium nr 8 Sporzadzenie linii wplywu

5. Metoda kinematyczna sporzadzania linii wptywu wielkosci Z

Metoda kinematyczna sporzadzania linii wplywu wielkoSci statycznej wynika z twierdzenia
0 wzajemnosci przemieszczen 1 reakcji (twierdzenie Rayleigha, 8ij = - rji) a przy sporzadzania linii
wplywu wielko$ci kinematyczne) z twierdzenia o wzajemnosci przemieszcezen (8i; = d;i).

Tok postepowania przy sporzadzaniu wielkoSci statycznej — w przykladzie Lw Re:

- wprowadzamy rame¢ do programu ROBOT,

- obcigzamy przemieszczeniem jednostkowym o zwrocie przeciwnym w miejscu 1 kierunku danej
wielkos$ci statycznej (pionowe przemieszczenie podpory C, Ac = - 1 m),

- odczytujemy wartosci skladowych pionowych przemieszczenia punktow toru przylozenia sily
jednostkowej (wykres deformacji ma ksztalt linii wplywu reakcji Re, znaki zalezg od ukladu
wspolrzednych)
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Laboratorium nr 8 Sporzadzenie linii wplywu
5. Metoda kinematyczna sporzadzania linii wptywu wielkosci Z

Tok postepowania przy sporzadzaniu wielko$ci kinematycznej — w przykladzie Lw Ap:

- wprowadzamy ramg¢ do programu ROBOT,

- obcigzamy silg jednostkowg w miejscu 1 kierunku danej wielkosci kinematycznej (sita P = 1 kN
w punkcie D),

- odczytujemy wartosci skladowych pionowych przemieszczenia punktow toru przylozenia sily
jednostkowe] (wykres deformacji ma ksztalt linii wplywu przemieszczenia Ap, znaki zalezg od
uktadu wspotrzednych)
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Laboratorium nr 8 Sporzadzenie linii wplywu

6. Linie wplywu

______________________ € _
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Laboratorium nr 8

6. Linie wplywu

Sporzadzenie lini1 wptywu
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Laboratorium nr 8 Sporzadzenie linii wplywu
6. Linie wptywu
$ A 1300 1300 7 g 1300 ]E
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11 -0,0050988
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Laboratorium nr 8

Metoda przemieszczen

UKtAD WPROWADZANY DO PROGRAMU ROBOT-UKtAD RZECZYWISTY

Numeracja weztéw

P=1kN
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Laboratorium nr 8 Metoda przemieszczen
UKtAD WPROWADZANY DO PROGRAMU ROBOT-UKI’.AD RZECZYWISTY

Autodesk Robot Structural Analysis
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Laboratorium nr 8 Metoda przemieszczen
UKLAD WPROWADZANY DO PROGRAMU ROBOT-UKtAD RZECZYWISTY

Rezultaty
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Laboratorium nr 8 Sporzadzenie linii wplywu

6. Linie wplywu
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Laboratorium nr 8

Metoda przemieszczen

UKLAD WPROWADZANY DO PROGRAMU ROBOT-UKtAD RZECZYWISTY
Rezultaty: LWR. sposobem kinematycznym
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6. Linie wplywu

Sporzadzenie lini1 wptywu

t A 1300 B0 T ; 1300
— (04
=
© 1260 1260
= .
Vi
| 2m | 2m | 3m | 3m N 4m |
| | . | | Re |
= 2
LwR, & S S
S S "R RN
@
@
S é?\\
g § :1\0\

1.072

1.124

1.155

1.166

15

R

pot. sity  kN/kN

O 00 N O U B W N

e
N O n B W N e O

0
-0,03106
-0,04876
-0,03971

0,00946
0,08741
0,20265
0,34307
0,49654
0,65093
0,79413
0,913996

1
1,071517
1,123731
1,155059
1,165502
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UKtAD WPROWADZANY DO PROGRAMU ROBOT-UKtAD RZECZYWISTY

Rezultaty: LWA, sposobem kinematycznym

Metoda przemieszczen
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6. Linie wptywu
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