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2222F 1
1 =

EJ

l
@ ΑHΛL j1 D2222

2222F 1
2 =

EJ

l
@ ΑHΛL j1 - ∆HΛL u

l
D2222

Egz 07.02.2024 zad 2.nb    3



2222W prŒtach nie wystepuj„ osiowe si‡y bezw‡adno�ci.2222

2222Równania równowagi:2222
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2222Wykres wyznacznika macierzy sztywno�ci w zale¿no�ci od parametru Λ:2222
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2222Pierwsza postaæ drgaæ w‡asnych ramy:2222
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