






Geometria oraz obciazenia konstrukcji:
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Ustalono 8 niewiadomych kinematycznych.

Równania geometryczne kratownicy (Δ,*χ, χ* - wektory odkształceń prętów; B,*β, β* - macierze geometryczne):

Δ = B q
*χ = *β q

χ* = β* q
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Związki konstytutywne ramy (N,*Φ, Φ* - wektory sił w prętach; E,D - macierze konstytutywne):

N = E Δ

*Φ = D ( 2 *χ + χ* )

Φ* = D ( *χ + 2 χ* )
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Równania równowagi ramy (Q - wektor statycznych obciążeń zewnętrznych):

BT N + (*β) T (*Φ) + (β*) T (Φ*) = Q
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Zadanie przygotował Karol Bołbotowski.


