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Wyznaczyć częstości drgań własnych oraz amplitudy drgań wymuszonych dla następującej belki: 

 
 

Dane: 
 
EI=107 Nm2 

m = 500 kg  
P0 = 18000 N 
p = 30 Hz 
 

1. Sformułowanie przez sztywność 

a) drgania własne 
 
 

Stopień swobody dynamicznej SSD = 1 
 

 
 

Układ podstawowy metody przemieszczeń 
Stopień geometrycznej niewyznaczalności SGN = 2 
 

 
ObciąŜenie:  

� „osiadania” dodanych więzów: q1, q2 
� siła bezwładności: 1qmB &&−=   

(siły bezwładności są siłami węzłowymi 
⇒ w dynamice układów dyskretnych brak 
obciąŜenia przęsłowego) 

 
Układ równań kanonicznych metody przemieszczeń:  
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Wyznaczenie współczynników iPik Rr ;~ : 
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Nietrywialne rozwiązanie powyŜszego równania: 
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b) drgania wymuszone: 

 
ObciąŜenie:  

� „osiadania” dodanych więzów: q1, q2 
� siła bezwładności: 1qmB &&=   

� siła wymuszająca P(t) 
 

Układ równań kanonicznych metody przemieszczeń:  
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Współczynniki iPR : 
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Stąd: 
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Obliczenie amplitudy siły bezwładności:  

ptpAmqmB cos2
11 ⋅⋅=⋅−= &&  

dla 1cos =pt : 

N,),(π)(B 419362001090230500 2 −=−⋅⋅⋅=  

 
Obwiednia momentów dynamicznych: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

2. Sformułowanie przez podatność 

a) drgania własne 

Stopień swobody dynamicznej SSD = 1 
Równanie ruchu: 
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Podstawiając: 
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Nietrywialne rozwiązanie powyŜszego równania: 
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Obliczenie współczynnika 11δ : 
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b) drgania wymuszone 

Równanie ruchu: 
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Obwiednia momentów dynamicznych  jak wyŜej. 
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