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Obliczyć moment zginający w miejscu przyłożenia wymuszenia.

Geometria oraz obciążenia konstrukcji (wymiar oczka siatki - l, θ=
EJ
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P(t) = P sin(θt)

2m

m

Zadanie statyki konstrukcji jest statycznie wyznaczalne.
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Wykresy momentów zginających od jednostkowych sił bezwładności:
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Wykresy momentów zginających od jednostkowego obciążenia wymuszającego:
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Macierz podatności:
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Przemieszczenia od jednostkowego obciążenia wymuszającego:
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ZADANIE DRGAŃ HARMONICZNYCH

- poszukiwanie funkcji przemieszczeń postaci:

q (t) = a sin(θ t) = a sin( EJ
l3 m
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- równania ruchu:
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Wektor amplitud przemieszczeń:
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Wektor prac wirtualnych sił bezwładności:
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Wykres amplitudy momentów zginających:
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Amplitudy sił działających na konstrukcje:
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Zadanie przygotował Karol Bołbotowski.


