
Obliczanie ugięcia płyty podpartej przegubowo na 2 krawędziach  a na 2 sztywno zamocowana ‐ schemat a
ORIGIN 1:=

E 18GPa:= ν 0.22:= h 6cm:= Lx 5m:= Ly 3m:=

p0 7− kPa:=

D0
E h3⋅

12 1 ν2−( ) 340.479 kN m⋅⋅=:= ‐ sztywność płytowa

Funkcja obciążenia płyty: q x( ) 1:=

Obciążenie ciągłe p0, równomiernie rozłożone na  obszarze płyty:
 Lx1 < x < Lx2 ,   0 < y < Ly     i   ciężar własny p1
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Q ‐ wypadkowa obciążenia ciągłego
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Metoda Levy'ego

Rozwinięcie obciążenia w pojedynczy szereg Fouriera
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Obciążenie przybliżone szeregiem Fouriera Walcowe ugięcie płyty przybliżone szeregiem Fouriera
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Funkcja ugięcia płyty przybliżona szeregiem Fouriera

Ai 0:= Di 0:= Ci
Ei
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:= Bi Ci− 1 λi coth λi( )⋅+( )⋅:=
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f i y, ( ) Ai sinh αi y⋅( )⋅ Bi cosh αi y⋅( )⋅+ Ci αi⋅ y⋅ sinh αi y⋅( )⋅+ Di αi⋅ y⋅ cosh αi y⋅( )⋅+:=

f0 i y, ( ) f i y, ( ) Ei+:=
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Poszukiwanie miejsca
ekstremalnego ugięcia

Dwa sposoby de�inicji funkcji ugięcia:    w(x,y)=w1(x,y)
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Mxy

Funkcje momentów zginających:
Funkcja momentu skręcającego:
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