ZADANIE — Uklad zbudowany z doskonale sztywnych tarcz
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8.1. Dobor wspotrzednych uogolnionych

Analizowany ukfad ma dwa dynamiczne stopnie swobody, ktére wynikajg z prostej relacji
(dla uktadéw o sztywnych tarczach)

d=3t-e=3*3-7=2

Wspoétrzedne uogdlnione przyjeto analogicznie jak w przypadku schematow kinematycznych
wykorzystywanych przy metodzie przemieszczen
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Kierunki wiezi elementarnych dotagczonych do uktadu wyjsciowego (nr 1 1 2) odpowiadaja
wspotrzednym uogdlnionym

(o]
<3

g2 koA

2k1A Cc \/%




8.2. Plany przemieszczen jednostkowych

Pierwszy stan jednostkowy
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8.3. Wyznaczenie macierzy bezwladnosci

Transformacja wspotrzednych uogdlnionych na lokalne
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Na podstawie plandw przemieszczen ustalono wspotczynniki transformacji
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8.4. Wyznaczenie macierzy tlumienia

Z plandw przemieszczen wynika, ze na kierunku wiezi ttumiacej tylko w pierwszym stanie
jednostkowym jest niezerowe przemieszczenie rowne doktadnie q1, stad
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8.5. Wyznaczenie macierzy sztywnosci
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Transformacija wspolrzednych uogdlnionych na lokalne

Na podstawie plandw przemieszczen ustalono wspotczynniki transformacji
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Diagonala wiezi sprezystych
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Macierz sztywnosci
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8.6. Wyznaczenie wektora wzbudzania

Transformacja wspolrzednych uogodlnionych na lokalne
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Na podstawie planow przemieszczen ustalono wspotczynniki transformacji
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Wektor sktadowych sit wzbudzajacych
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8.7. Macierzowe réwnanie ruchu
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8.5. Rozwiazanie zagadnienia wlasnego

Roéwnanie drgan wiasnych
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Roéwnanie zagadnienia wlasnego
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Pierwsza forma wlasna

Druga forma wtasna
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8.6. Rownanie ruchu ukladu w przypadku kys = o

W przypadku kzsy = o druga wspotrzedna uogdlniona nie ma racji bytu, a uktad staje si¢
uktadem o jednym dynamicznym stopniu swobody, ktorego drgania opisuje wspotrzedna qa
(pierwszy plan przemieszczen).

Roéwnanie ruchu przybiera postaé
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