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OBLICZENIE RAMY METODA PRZEMIESZCZEN

Wplyw osiadania odpor
Schemat uktadu: @ E
3
0 o &L
i
6
0,03 m

0,018 rad
Uktad podstawowy:
Ui U2
u
ST

Ukltad rownan kanonicznych metody przemieszczen
ry L+, WP, s Ly +1, =0
Py W+ W, +1yy Uiy +15 =0
Py W)+, [Py +ry Wy 75, =0

Niewiadome: @,,9,,u,

Poniewaz uktad podstawowy jest taki sam jak dla ramy obliczonej dla sit zewnetrznych macierz
sztywnosci rix pozostaje taka sama. Pozostaje tylko obliczy¢ wektor ria.
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Z réwnan tancucha kinematycznego:

325 | 0,03-¢,, [5+¢,;[0=0 — Y,, =0,006rad
Yo =4, =0, =¢,s =0

Korzystajac ze wzoréw transformacyjnych obliczam momenty przgstowe przyweztowe:

2E1 2EI
M, = L(2¢, +¢, -3 =L _(200-0,018)+0—-3[0)=-0,0107331E1
ot =g -3 )= e R E001Y) ) 1
2FEI 2EI
M, == (20 + 9, -3 =———L1 _(200-0,0018-30)=-0,0053665633E1
o =0 -3 )= e ) |
MIZA = MZIA = 0
EI
M" = 3 : 2 (0-0,006) = —0,0015728969EI,
MSZA =
M24A = ]\442A =0
MZSA = M52A 0
Wykres M
11 21
/r\‘ /\‘r r31
Ly 0174EN —
Y ny O—f
0963 EIl — \0,3495 Bl A A
v‘ ST
4
0,981 EIl
ST
Z rbwnowagi weztow otrzymujemy:
r, = —0,0053665633kNm r,, = —0,0015728969kNm

Korzystajac z zasady pracy wirtualnej obliczam reakcje r3;:
1 1,0+ (M01A +M104)W'01 + (M23A)m023 =0
r,, 0,0+ (- 0,0107331 - 0,0053665633) % +(~0,0015728969) [0 = 0

r,, = 0,0026832667kN
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Podstawiajac do uktadu rownan kanonicznych otrzymujemy:

u, =-0,0176589020m

0,9458174EI, [, +0,1747663 [EI, [, —0,0966414E1, [, = 0,0053665633
0,1747663, EI, [, +2,111682 [EI, [, +0,3024297EI, [, = 0,0015728969

- 0,0966414EI, [, +0,3024297 [EI, [, +0,1851762E, [, = —0,0026832667
@, =0,0033154027rad = 0,189958584°

é, = 0,00299952967ad = 0,171860387"

Korzystajac z zasady superpozycji obliczymy wartosci momentow.

M," =M, @+ M, O, + M,y +M"

o ==31,201355kNm
o =-3,321859kNm
= 3,321859kNm
21 =3,079680kNm
" =-3,450691kNm

TXEXEK
|

2 ==12,664262kNm

,s" =13,035266kNm
M,%=0

Wykres M [kKNm]

3,3218

3,4507
12,6643

3,3218

31,2013

13,0353 3,0797
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WYZNACZANIE TNACYCH Te

T 3,0797 T Tos Ts
4\ T 3,4507
3,3218 —> T
/] \‘
13,0353
31,2013
\ To < Ts
Ty=> M =0 T, =T, =4,221421kN
T,, [6,7082039 —31,201355—-3,321859 =0 T, :ZM4 =0
T, =5,146417kN T,, 3-12,664262 =0
T, =T, =5,146417 T,, =4,221421kN
T,=>M,=0 Ty =Y M;=0
T,, 5+3,321859+3,07968 = 0 T, [6+13,035266 =0
T, = —1,280308kN T,, = —2,1725443kN
T, =T, =-1,280308kN T, =T,; = =2,1725443kN
Ty=Y M;=0
T,, [5-3,450631=0
T,, =0,690138kN
T, =T,, =0,690138kN
Wykres T [kN]
42214 |+
-1,2803 0,6901
5,1464 /
-1 -2,1725
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WYZNACZANIE SIL. NORMALNYCH
T24 6
N2 sin@ = —————=08944272
Ni Na | N 6,7082039
$ T $ cosa 2420,4472136
NIO T12 T21 N25 23 6,7082039
& T Tas

Pret 23

> X=0 Ny =N, =
Pret 24

> Y=0 N, =N, =0
Wezel 2

Wykres N [kN]

4,0046 /4

—-5,146417 [sina — N,,cosa+N,, =0

5,146417 [cosa — N,,sina —-T, =0

_T21 +T23 +N25 =0

N,, = N,, =6,394023kN

N,, =N,, = -4,004636kN

N, =—1970446kN

_)
ﬁ
ﬁ
6,3940
_|_
= -1,9704
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KONTROLA STATYCZNA
42214
$ 0,6901
31,2013
/ 4,0046 172
5,1464 1704
> X=0
—4,004636 [cosa —5,146417 [sina +4,221421+2,1725443 =0
-0,000058 L0
>Y=0
4,004636[sina —5,146417 [cosa —1,970446 +0,690138 =0
0=0
> M, =0
-31,201355+4,22142119 +0,690138[13 -1,970446 (8 =0
-0,000341C0

KONTROLA KINEMATYCZNA

1,0
S 1

<

_ M -
L0 4, =Zj%ds—zem
N 1

L0, =— 6’7082039(2DlBl,201355—2DlB,321859+31,201355DI—3,321859[]1) -0,0180
'Rl 6

@, =0,0213154026 - 0,018 = 0,0033154026rad

0,0033154026rad L 0,0033154027rad
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