Priklad 2:
Sestavte numericky tvar vektoru pravé strany daného ramu feSeného obecnou deformacni metodou.

M=6 kNm

F=le kN )

0,2

, 0.1 |,
| - B 4 | £=3e7kPa

Postup feseni:
1) Precist si dvakrat pozorné zadani. Uvédomit si, co je naSim Ukolem a co je potiebné k dosazeni vysledku.
V tomto piikladu je nasim Ukolem vyjadfit vektor pravé strany, tedy vektor {F}.

Pro jeho sestaveni je nutné sestavit globalni (celé konstrukce) vektory primarnich koncovych sil {R}
a vektor uzlového zatizeni {S}.

Pro sestaveni vektoru {R} je nutné znét lokalni (jednotlivych pruti) vektory primarnich koncovych sil v globalnim
soufadném systému {Ei, ]-}, ty se ur¢i z lokélnich vektora primarnich koncovych sil v lokalnim soufadném systému

{Ri;}

Pro sestaveni vektoru {S} a uréeni jeho rozméru je nutné urcit vektor neznamych parametra deformace {r}, a tedy
stupen pietvarné neurcitosti.

2) Tvorba vypo¢tového modelu, uréeni stupné pietvarné neuré¢itosti.

Provedeme ocislovani uzld, zvolime spravny typ prutd a s ptihlédnutim k zatiZzeni ur¢ime minimalni stupen
pretvarné neurcitosti. Uréeni SPN provadime s rozvahou, protoZe pfipadna chyba vede ke zcela Spatnému feSeni
zadaného prikladu!!! Stupen pietvarné neurcitosti je np=6.
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3) Sefazeni neznamych parametrsi deformace do vektoru, sestaveni vektoru uzlového zatizeni.
Sestavime vektor nezndmych parametrii deformace {r} a vektor uzlového zatizeni {S}. Vektor {S} ma stejny
rozmér jako vektor {r}, jeho slozky jsou sily (momenty) odpovidajici slozkam vektoru {r}.
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4) Vypocet vektorz primarnich koncovych sil v lok&lnim souradném systému {EZ ]-}.

Sestavime tedy vektory reakci od daného zatiZzeni na jednotlivych prutech (podle tabulek). Pievedeme vektor
z lokalnich do globalnich soutadnic. Pro tvorbu primarniho vektoru koncovych sil celé konstrukce {R} staci mit
vygislené jen ty reakce v {R; ;} které odpovidaji ¢lenim vektoru {S}.

Ptevod z lokalniho soufadného systému do globalniho se provadi nasledovné.
{Ri;} = [T1" {R},}, v transformaeni Ghel
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Prut 1,2: y;, = 323.1301°, siny;, = —0.6 ,cosy;, = 0.8
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Prut 2,3:: y,3 = 0° pruty s nulovym transformac¢nim thlem maji lokalni a globalni systém shodny.
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Prut 3,4: y3, =90° siny3, =1,c0sy3, =0
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5) Vytvoieni globalniho vektorsi primarnich koncovych sil {R} a vektoru pravé strany {F}.
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Vektor {R} ma stejny rozmér jako vektor {S} a vytvorime jej z lokalnich vektori primarnich koncovych sil {R; ]-}.
Nyni miiZzeme sestavit vektor pravé strany {F} = {S} — {R}.
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