Kol 2.2.

Zapisa¢ réwnania réwnowagi metody przemieszczen w formie macierzowej.

Geometria oraz obciazenia konstrukciji (wymiar oczka siatki - 1):
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Uklad geometrycznie wyznaczalny:
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Plany przemieszczen:
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Ostateczny plan przemieszczen:
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Wzory transformacyijne:
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Rozwiazanie metody przemieszczen:
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Momenty brzegowe:
1=-0.3231%2¢g
®2=-0.5521%¢g
$2=-0.6951%2¢g
$2=-1.3581%2¢g
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Wykres momentdw zginajacych:
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Deformacja konstrukciji:
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