
Kol 2.2.

Zapisać równania równowagi metody przemieszczeń w formie macierzowej.
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Plany przemieszczeń:
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Wzory transformacyjne:
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Równania równowagi:
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Rozwiązanie metody przemieszczeń:
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Momenty brzegowe:
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Wykres momentów zginających:
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Deformacja konstrukcji:






