


Wektor niewiadomych:
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Układ geometrycznie wyznaczalny:
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Plan przemieszczeń:

1  

2  18

11


3   27

44


W konstrukcji nie występują wyjściowe siły brzegowe.

Wzory transformacyjne:

 A
1  EJ
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 1
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 B
3  EJ
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Równania równowagi:

 1
1   1

2  9
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l2 q  0
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1   1
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Rozwiązanie metody przemieszczeń:

q  
1

  l3 q

EJ
 28.449
15.295


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Momenty brzegowe:

 A
1  3.875 l2 q

 1
1  2.447 l2 q

 1
2  2.053 l2 q

 B
3  3.148 l2 q

Wykres momentów zginających:

Ml2 q:

3.875

2.447

2.053

3.148

Deformacja konstrukcji:
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