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Wyznaczy czgstosci drgar wkasnych oraz amplitudy driyavymuszonych dla nagiujacej belki:

Pocospt
Dane:
oM El=10" Nn?
- 7 m = 500 kg
| 4 |, 2 |, P,= 18000 N
“ “ “ p =30 Hz
1. Sformutowanie przez sztywné¢
a) drgania wlasne
o" Stopieh swobody dynamicznej SSD =1
Vi ' 0
— R2
\ Uktad podstawowy metody przemieszize
7 4} Stopieh geometrycznej niewyznaczaku SGN = 2
R1
Rt | -mije Obciyzenie:
A =  osiadania” dodanych wzéw: qy, g,
K w;;f » sila bezwtadnéci: B=-mq,

(sity bezwtadnéci sa sitami weztowymi
= w dynamice uktadow dyskretnych brak
obciazenia przstowego)

Uktad réwna kanonicznych metody przemiesztze

{Rlzo N {ﬁlql"“ﬁz%”ﬂp =0
R,=0 F210h #7220, +Ryp =0

Wyznaczenie wspotczynnikow,; Ry :

0:=1,0
#r Woi=0 —J___J10
" T Wi=1/2
F21
g LD O=-07sEl @ _
=-075El
7 A T
T F 7_ y = - F =y,
y i i 075EI% 0 -, =0375E
F22
g2=1,0 SN 3Bl -
) \ 7 = L5El @ ,, = O75El +15E| = 225E]
- 3= 0,75E1 " 777 Wl,t ~ = &_ = _
(% o (1+15E1 5 =0~ T, =-075El
R .e
stan P = L-mql R =0
2P —
” o W%fR Rp1-mg,1=0 - Rp=mg
1P
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N . ] : r
Poniewa R, =0, z drugiego rownaniag, =—=21q,
M2

stad:
~ ~r
1% _r12§ql + RlP =0
r.22
Ohry, +mg, =0
Podstawiajc:
g, = A cosat
g, =—Awsinat
0, =—Aw’ cosut

otrzymujemy:
r,, A cosat —mA @’ cosat =0
Aicosm(rll—ma)z)=0

~ 1.2
gdzie: r, =r, -2
r'22

Nietrywialne rozwizanie powyszego réwnania:

r,—ma’ =0
A= =
m m

— 2 7
r,, =037l _COTSEIF o L e (0128107 g4 yrad
225E| 500 s

b) drgania wymuszone:

¢P(t):Pocospt

stan P ,/rzz—P‘ ¢-mq1 Obcizenie:
A =  osiadania” dodanych wzéw:qy, g,
77 *  sita bezwtadnéci: B=mq,

y e *  sita wymuszajcaP(t)

Uktad réwna kanonicznych metody przemiesztze
{Rlzo N {r11q1+r12q2+R1P:0
R2 :O I’Zlql+r22qZ+R2P :O
Wspétczynniki R :
R,r =0
Rp[1-mg, (1+P,cosptll=0 - R, =md,—P,cospt

. . ] , r
Poniewa R,, =0, z drugiego rownaniag, =—=21q,
M22

stad:
~ ~r
.0, — r12§ a,+ RlP =0
r22
Qyry, + MG, =P, cospt
Podstawiajc:
g, = A cospt
g, =—Apsinpt
G, =—Ap” cospt
otrzymujemy:

r,,A cospt—mA, p®cospt = P, cospt
cospt(rllA1 -mA p? ): P, cospt
A(r,-mp?)=PR,

PO
r,—mp?
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Stad:

18000
A -—

= : - =-0,00109m
012510’ -50030277)

Obliczenie amplitudy sity bezwitadia:

B =-mid, =mA [p*cospt
dla cospt =1:

B=500{3027)[-0,00109) =-193624N

Obwiednia momentéw dynamicznych:

¢P0:18kN
Vua T
B=19,362kN
e B
- KkNm]
2,724

2. Sformutowanie przez podatné¢
a) drgania wlasne

Stopieh swobody dynamicznej SSD =1
Rownanie ruchu:

Q, :511(—m('j1)
ql+a-llnﬁl :0
Podstawiajc:
q, = A cosat
g, =—Awsinat
4, =—Aw’ cosut
otrzymujemy:

A cosut—d,,mA w’ cosut =0
Aico.%t(l—c)'llmwz)=0
Nietrywialne rozwizanie powyszego réwnania:

1-0,,maw’ =0
=t L =t
oym oym

R R
gd2|e.511—ZJde, Jll—z
Obliczenie wspétczynnika,, :

¢1,o [-]

nr =
2 (M) 511=1(1E2E2§[2+1m[2&%[2)=8
[m] El{2 3 2 3 El
stad: w= i:50,0@
8500 S
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b) drgania wymuszone
Rownanie ruchu:

0= 511(— nﬁ1)+ a-11P(t)
0, +38,,md, =3, R, cospt

Podstawiajc:
a, = A cospt
d, =~Apsinpt
¢, =—A p” cospt
otrzymujemy:
A cospt—3,,;mA p® cospt =3, P, cospt
A (1-3,,mp?)=0,,R,
o,P. 1
A=—0 odstawiajc J,,= -,
1-5,,mp’ p &C oy W
otrzymujemy j/w:
A=
Styd: r, —mp’
i7EIJ8000
A= 10 =-0,00109m

8
1-— [B00{B0R2m)?
o 01B0R21m)

Obwiednia momentéw dynamicznych jakxey.
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