
ZADANIE

 
8.1. Dobór współrzędnych uogólnionych 
 
Analizowany układ ma dwa dynamiczne stopnie swobody, które wynikają z prostej relacji 
(dla układów o sztywnych tarczach) 
 

 – Układ zbudowany z doskonale sztywnych tarcz 
 

273*33 =−=−= etd  
 
Współrzędne uogólnione przyjęto analogicznie jak w przypadku schematów kinematycznych 
wykorzystywanych przy metodzie przemieszczeń 

 
 Kierunki więzi elementarnych dołączonych do układu wyjściowego (nr 1 i 2) odpowiadają 
współrzędnym uogólnionym 
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8.2. Plany przemieszczeń jednostkowych 
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8.3. Wyznaczenie macierzy bezwładności 
 

 

Transformacja współrzędnych uogólnionych na lokalne 

 
Na podstawie planów przemieszczeń ustalono współczynniki transformacji 
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Diagonala mas 
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Macierz bezwładności 
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8.4. Wyznaczenie macierzy tłumienia 
 
Z planów przemieszczeń wynika, że na kierunku więzi tłumiącej tylko w pierwszym stanie 
jednostkowym jest niezerowe przemieszczenie równe dokładnie q1
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8.5. Wyznaczenie macierzy sztywności 
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Transformacja współrzędnych uogólnionych na lokalne 

Na podstawie planów przemieszczeń ustalono współczynniki transformacji 
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Macierz sztywności 
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8.6. Wyznaczenie wektora wzbudzania 
 

 
Transformacja współrzędnych uogólnionych na lokalne 

 
Na podstawie planów przemieszczeń ustalono współczynniki transformacji 
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Wektor składowych sił wzbudzających 
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8.7. Macierzowe równanie ruchu 
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8.5. Rozwiązanie zagadnienia własnego 
 
Równanie drgań własnych 
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Równanie zagadnienia własnego 
 

( ) 0det 1 =−− IKB λ  
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Stąd częstości własne wynoszą odpowiednio 

222

221

1,233311,52106

0,5215770,272042

a
k

a
k

a
k

a
k

ρρ
ω

ρρ
ω

∆∆

∆∆

==

==

 

 
 
 
 
 

 
Wektory własne 
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Pierwsza forma własna 

 
Druga forma własna 

 
 
8.6. Równanie ruchu układu w przypadku k2∆
 

 = ∞ 

W przypadku k2∆ = ∞ druga współrzędna uogólniona nie ma racji bytu, a układ staje się 
układem o jednym dynamicznym stopniu swobody, którego drgania opisuje współrzędna q1

Równanie ruchu przybiera postać 

 
(pierwszy plan przemieszczeń). 
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