
Kol. 2.3.

Zapisać równania równowagi metody przemieszczeń w formie macierzowej.

Geometria oraz obciążenia konstrukcji �wymiar oczka siatki � l�:
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Plany przemieszczeń:

� plan przemieszczeń Ψ:

Wyjściowy plan przemieszczen spowodowany przez obciążenia pozastatyczne w UGW:

Ostateczny plan przemieszczeń:
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Momenty wyjściowe:
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Równania równowagi:

	 1
1 � 	 1

2 � 	 1
5 � 0

	 3
3 � 	 3

4 � 	 3
5 � 0

� 	 A
1 � 	 1

1 � Ψ � 	 1
2 � � �2 Ψ � � 	 3

3 � � �2 Ψ � � 	 3
4 � 2 Ψ � � 	 1

5 � 	 3
5 � � �2 Ψ � � 0

EJ

l

31

12

2

3

19

4

2

3

38

15
4

19

4
4

253

10

�1
�3

Ψ

�
EJ �

l2

3

32

0

�
3

16

Rozwiązanie metody przemieszczeń:

q �
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Momenty brzegowe:
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Wykres momentów zginających:

M

EJ �

l2
�:

0.056
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0.018

0.041
0.016

0.023

Deformacja konstrukcji:
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