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Nazwisko i img studenta

Rok akademicki

Semestr

Grupa

Dla uktadu nr __ nafy: 1) obliczy¢ czestasci drgar whasnych;
2) narysowa pierwsze trzy postacie dngatasnych.
Dla uproszczenia przy, ze: 1 pet = 1 element.

Macierze mas elementéw ptowych M(e)

1. Pet obustronnie utwierdzony 2. rz przegubem na prawymiau 3. Pet z przegubem na lewym kou
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gdzie:p — masa jednostki dtugoi elementu] — diugaé¢ elementu

Roéwnanie rbwnowagi dynamicznej elementu  Rgex] = K (e)[exﬁ]'d(e)[exﬂ +M (gxe]d(e)6x1] + R?e)[m] ,
gdzie: ﬁ(e) — wektor sit przyweztowych, ;Z(e) — macierz sztywrszi elementu,a(e) — wektor przemieszcaeweztowych ele-
mentu, M (e — Macierz masy eIementﬁ{?e) — wektor sit przywgztowych od obcizenia przstowego.

Transformacija do uktadu globalnego

- - cC o
macierz sztywnei: K =TTK(e)T , macierz masy: Mg =TTM(e)T ,  macierz transformacji: T :{O C} ,

coso  sina O
C=|-sina cosa 0|, o-katpomidzy osi x uktadu globalnego, a ask uktadu lokalnego.
0 0 1

Rownanie réwnowagi dynamicznej uktadu (drgania wiase): K [xn]d[ma] M xnfd[eg =0 . 0 =0 sinat

(K -AM)go =0, A=w?
gdzie:K — macierz sztywniei uktadu,M — macierz masy uktadu, — wektor przemieszcaewegztowych uktadu,q, — wektor
amplitud drga weztow uktadu,n - liczba niewiadomych przemieszeézecgziowych, w - czstas¢ kotowa drga wiasnych.

Funkcje ksztattu

1. Pt obustronnie utwierdzony 2.z przegubem na prawymieu. 3. P¢t z przegubem na lewym fou
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