
Przykład rozwiązania ramy MES 1

Wzory na zastępniki, macierz sztywności i macierz transformacji
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Przykład rozwiązania ramy MES 2

Macierze sztywności w konfiguracji lokalnej

Kl1 Kl EA EI, l1, ( ):= Kl1

5 10
4



0

0

5- 10
4



0

0

0

1.5 10
3



2.25 10
3



0

1.5- 10
3



2.25 10
3



0

2.25 10
3



4.5 10
3



0

2.25- 10
3



2.25 10
3



5- 10
4



0

0

5 10
4



0

0

0

1.5- 10
3



2.25- 10
3



0

1.5 10
3



2.25- 10
3



0

2.25 10
3



2.25 10
3



0

2.25- 10
3



4.5 10
3



























=

Kl2 Kl EA EI, l2, ( ):= Kl2

3 10
4



0

0

3- 10
4



0

0

0

324

810

0

324-

810

0

810

2.7 10
3



0

810-

1.35 10
3



3- 10
4



0

0

3 10
4



0

0

0

324-

810-

0

324

810-

0

810

1.35 10
3



0

810-

2.7 10
3

























=

Macierze transformacji i sztywności w konfiguracji globalnej dla elementów
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Przykład rozwiązania ramy MES 3

Agregacja macierzy sztywności
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Wektor sił węzłowych Wektor obciążenia kinematycznego
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Przykład rozwiązania ramy MES 4

Wektor prawej strony równania MES Warunki brzegowe (1 - zablokowany stopień swobody)
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Rozwiązanie układu równań - wektor przemieszczeń węzłowych i wektor reakcji
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Powrót do elementów - obliczenie sił przywęzłowych w elementach
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Przykład rozwiązania ramy MES 5

Wykresy sił przekrojowych
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