
Grupa A1
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m - współrzędne punktu przez który przechodzi kierunek siły

P

D

L K

k

x1

(D1, D2, D3)

x3

x2

K

L

0

0











 - współrzędne punktu K, obciążonego końca belki

k D K - wektor kierunkowy siły k
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Lk k1 2 k2 2 k3 2 4.89898m - moduł (długość) wektora kierunkowego

c
1
Lk

k

0.816497

0.408248

0.408248











 - kosinusy kierunkowe wektora siły P



P P0 c - składowe wektora siły P
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kN

N P1 T2 P2 T3 P3

N 8.98146 kN T2 4.49073 kN T3 4.49073 kN

M2 T3 L M3 T2 L

M2 31.43512 kN m M3 31.43512 kN m

A h b h1 b1 70 cm2
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 2855.833 cm4
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 452.333 cm4



Naprężenia w punkcie A id 1

y x2id z x3id a2 b2id a3 b3id
y 8.5 cm

S3 St3id S2 St2id z 5.5 cm

S3 0 cm3 S2 0 cm3 a2 4 cm

a3 11 cm

S2 0 cm3
σ11

N
A

M3 y
J3


M2 z
J2

 287.38 MPa
S3 0 cm3

τ12
T2 S3

a3 J3
0.000 MPa

τ13
T3 S2

a2 J2
0.000 MPa

σHMH σ112 3 τ122 τ132  287.38 MPa



Naprężenia w punkcie B id 7

y x2id z x3id a2 b2id a3 b3id
y 6.5 cm

S3 St3id S2 St2id z 1 cm

a2 4 cmS3 165 cm3 S2 58.5 cm3

a3 2 cm

S2 58.5 cm3
σ11

N
A

M3 y
J3


M2 z
J2

 142.326 MPa
S3 165 cm3

τ12
T2 S3

a3 J3
1.297 MPa

τ13
T3 S2

a2 J2
1.452 MPa

σHMH σ112 3 τ122 τ132  142.37 MPa



id 12
Naprężenia w punkcie C

y x2id z x3id a2 b2id a3 b3id y 6.5 cm

z 5.5 cmS3 St3id S2 St2id

a2 4 cm

a3 11 cm

S2 0 cm3
σ11

N
A

M3 y
J3


M2 z
J2

 311.96 MPa
S3 165 cm3

τ12
T2 S3

a3 J3
0.236 MPa

τ13
T3 S2

a2 J2
0.000 MPa

σHMH σ112 3 τ122 τ132  311.96 MPa


