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Politechnika Poznańska                                           Projekt wykonał: Krzysztof Matyniak 
Instytut Konstrukcji Budowlanych               Konsultacje: mgr inŜ. Anita Kaczor 
Zakład Mechaniki Budowli 
 
 

OBLICZENIE RAMY METODĄ PRZEMIESZCZEŃ 
 

Wpływ temperatury 
 

 
Schemat układu: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Układ podstawowy 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Układ równań kanonicznych metody przemieszczeń 
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Niewiadome: 321 ,, uϕϕ  

 
PoniewaŜ układ podstawowy jest taki sam jak dla ramy obliczonej dla sił zewnętrznych macierz 
sztywności rik pozostaje taka sama. Pozostaje tylko obliczyć wektor rit. 
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Wpływ nierównomiernego ogrzania o ∆t: 
 
Korzystając ze wzorów transformacyjnych obliczam momenty przęsłowe przywęzłowe 
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Wykres M∆t 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Wpływ równomiernego ogrzania o t0: 
 
Równania łańcucha kinematycznego: 
325→  00650 25023 =+⋅−⋅⋅−⋅ ψαψ tt        → 00018,025 −=ψ  

0125 ↓  0600563 02512001 =⋅⋅+⋅−+⋅+⋅⋅−⋅ tt tt αψψαψ  →        000036,012 =ψ     

425 →  00603 2524 =+⋅−+⋅− ψψ      →       00036,024 =ψ  

325 ↓  06005 02523 =⋅⋅+⋅−+⋅− ttαψψ       →      000108,023 =ψ  

0125 → 0065036 25012001 =+⋅−⋅⋅+⋅+⋅⋅+⋅ ψαψαψ tt tt   

  065,375,226 2501 =⋅−⋅+⋅+⋅ ψααψ tt  

  tαψψ 102501 =−        → 00006001 ,−=ψ  
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Korzystając ze wzorów transformacyjnych obliczam momenty przęsłowe przywęzłowe: 
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Korzystając z zasady superpozycji obliczam Mt:  0ttt MMM += ∆  
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Z równowagi węzłów otrzymujemy: 
kNm,r t 46282621 −=              kNm,r t 614262732 =   

 
Korzystając z zasady pracy wirtualnej obliczam reakcję r31: 
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Podstawiając do układu równań kanonicznych otrzymujemy: 
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Korzystając z zasady superpozycji obliczymy wartości momentów. 
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WYZNACZANIE TNĄCYCH 
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Wykres Tt [kN] 
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WYZNACZANIE NORMALNYCH 
 
 

 
 

Węzeł 1 

∑ = 0X  0cossin 121001 =+−⋅− NNT αα  →  kNNN 4248314,02112 ==  

0=∑Y  0sincos 121001 =−−⋅ TNT αα  →  kNNN 6071791,01001 ==   

 
Pręt 24 
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Pręt 23 
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KONTROLA STATYCZNA 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
0=∑ X  0654747,02299183,0sin1713864,0cos6071791,0 =+−⋅−⋅− αα  

00000027,0 ≅−  

∑ = 0Y  08162306,03497994,0cos1713864,0sin6071791,0 =−+⋅−⋅ αα  
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∑ = 00M  088162306,0133497994,092299183,0051699,4 =⋅−⋅+⋅−  

00000183,0 ≅−  
 
 
KONTROLA KINEMATYCZNA 
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