
Grupa 3
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P P0 c⋅:= - składowe wektora siły P

2.566−

5.986

2.566−











kN⋅=

N P1:= T2 P2:= T3 P3:=
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Naprężenia w punkcie A
A__y
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σHMH σ112 3 τ122 τ132+( )⋅+ 35.351 MPa⋅=:=



Naprężenia w punkcie B
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Zad. 3
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Równanie pracy wirtualnej
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d⋅ 11.8125m kN⋅=:=



Definicja wielomianów Hermite'a dla belki obustronnie sztywno zamocowanej

H1000 ξ( ) 1 3 ξ2⋅− 2 ξ3⋅+:= H0010 ξ( ) ξ2 3 2 ξ⋅−( )⋅:=

H0100 ξ( ) ξ 1 2 ξ⋅− ξ2+( )⋅:= H0001 ξ( ) ξ2− 1 ξ−( )⋅:=

Definicja wielomianów Hermite'a dla belki zamocowanej przegubowo: 

na prawej podporze - G(ξ) na lewej podporze - K(ξ)
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Wykresy wielomianów Hermite'a dla belki obustronnie sztywno zamocowanej
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Wykresy wielomianów Hermite'a dla belki zamocowanej przegubowo: 
na prawej podporze - G(ξ)                                                   lewej podporze - K(ξ)
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