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Uktad réwnan kanonicznych metody przemieszczen:
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U, — przemieszczenie poziome wezta2

Wzory transformacyjne okreslaja wartosci momentow przestowych przyweztowych M, M ;
wywotlanych obrotami i przemieszczeniami liniowymi (prostopadtymi do osi preta) weztow ioraz k:
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zasada znakowania momentoéw, katdw obrotu weztow i cieciw:
zwrot prawoskretny => warto$¢ dodatnia
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Wyznaczenie wspolczynnikow r ; ukladu rownan kanonicznych:
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Wyznaczenie wspolczynnikow r;p ukladu rownan kanonicznych:
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- momenty przgstowe przyweztowe:

() —_ql’ __1003°

() = = =-7,5kNm
12 12
2 2
1((1)’) - ﬂ - ﬂ =7,5kNm
6 12 12
[ 2 2
= 8 8

D)

- rownowaga wezta [ => rp=1,5-45=-37,5kNm



- wyznaczenie r 5p Z rOwnania pracy wirtualnej (stan sit - na rys. powyzej, stan przemieszczen

wirtualnych - rys. ponizej):

1,0
—>

(praca sity na odpowiadajgcym jej przemieszczeniu jest dodatnia, jesli zwrot sity i
przemieszczenia jest taki sam):
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przemieszczenia: 4, Ay, A, Ap wyznaczamy z rownan fancucha kinematycznego
(znak dodatni oznacza przemieszczenia o zwrotach zgodnych z osiami uktadu wspotrzednych.):
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Wyznaczenie niewiadomych ukladu rownan kanonicznych
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Wyznaczenie rzeczywistych momentow przywezlowych ze wzorow transformacyjnych
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...lub korzystaj ac z zasady superpozycji:
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Wyznaczenie sil tnacych w poszczegolnych pretach:

kazdy z prgtow obliczamy jak belkg swobodnie podparta, poddang dziataniu momentoéw podporowych 1
obciazeniu w obrebie przgsta.
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Wyznaczenie sil normalnych w poszczegélnych pretach: -na podstawie rownan rownowagi sit
dziatajacych na prety 1 wezly.
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Ostateczne wykresy:

Kontrola statyczna:
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Kontrola kinematyczna:



