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• Obecná deformační metoda – rovinný rám
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Na zadané prutové konstrukci pomocí obecné deformační metody 
vykreslete průběhy vnitřních sil
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Prut 1–2

• lokální vektor primárních koncových sil (tab. 8.1 a/6)
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cos =
� � 0
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� � 91
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Prut 1–2

• globální matice tuhosti (tab. 8.2 a)
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Prut 2–3

• vektor primárních koncových sil (tab. 8.1 b/3)
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• matice tuhosti (tab. 8.3 b)
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Soustava rovnic
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• globální zatěžovací vektor
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• globální vektor primárních koncových sil
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Soustava rovnic
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→ Q7 � L, LRS · 6L�F /OP

→ T7 � L, LMS · 6L�F /OP
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Prut 1–2

• vektor deformací prutu
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Prut 2–3

• vektor deformací prutu
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• vektor celkových koncových sil prutu  47F � 45 7F H 4U 7F � 45 7F H ?7F · /7F � 47F∗
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Příklad 1 – ODM – rovinný rám – průběhy vnitřních sil 10



Styčník 2

V WX,Y � 0: 29,283 9 29,4 � 0 → 0 � 0

V WX,[ � 0: 30 9 41,4 H 11,29 � 0 → 0 � 0

V \X,� � 0: 13,713 9 13,714 → 0 � 0
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Příklad 1 – ODM – rovinný rám – rovnováha ve styčníku 11


