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1. ROWNANIE UGIETEJ OSI BELKI

1.1. Hipoteza ptaskich przekrojéw (hipoteza Bernouli’ego)

X przekroj poprzeczny preta, ptaski i prostopadty do osi preta przed odksztatceniem, pozostaje
w wyniku deformac;ji nadal ptaski i prostopadty do ugietej osi preta

(w przypadku czystego zginania hipoteza staje sie twierdzeniem, ktérego dowdd przeprowa-
dza sie w oparciu o analize deformacji preta)
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1.2. Ré6wnanie ugieé¢

EIW"=—M(X) EIW”=—M(X) EIW"=M(x) EIW"=M(x)
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1.3. Sposob Clebscha jednolitego zapisu rownan momentéw zginajacych

. réwnania momentéw zginajgcych we wszystkich przedziatach charakterystycznych muszg byé
zapisane w tym samym uktadzie wspotrzednych (M, x)

. W kazdym kolejnym przedziale charakterystycznym muszg by¢ powtdrzone cztony z przedzia-
tu poprzedniego

. wszystkie cztony réwnania momentoéw musza zawiera¢ mnozniki typu ( x - a; ), gdzie : o - po-
tega zalezna od obcigzenia, a; - wspotrzedna punktu poczatkowego i+1 przedziatu charakte-
rystycznego

. catkowanie odbywa sie wzgledem catych cztondéw ( x - a;)
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2. OBLICZANIE UGIEC METODA MOHRA

* metoda oparta na formalnej analogii miedzy réwnaniami rézniczkowymi momentow zginaja-
cych M(x) i rdwnaniem rézniczkowym ugietej osi belki w(x)

(x)
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* przy wyznaczaniu momentéw zginajacych zamiast korzysta¢ z metody catkowania réwnania
rézniczkowego (lewa kolumna), korzystaliSmy z twierdzenia o réwnowaznosci ukfadu sit ze-
wnetrznych i wewnetrznych - momenty zginajace znajdywalismy poprzez redukcje obcigzenia
zewnetrznego. Nasuwa sie sugestia, aby podobng metode zastosowa¢ w odniesieniu do
ugiec

* wprowadzmy nastepujgce oznaczenie:

M(x) def e
<7 - qf obcigzenie fikcyjne
wowczas :
def
w = Qf fikcyjna sita poprzeczna
def
w = Mf fikcyjny moment zginajacy

* petnha analogia rownania momentow i rownania ugie¢ wymaga ponadto zgodnosci statych cat-
kowania tzn. Ai C oraz B i D. Uzyskuje sie to poprzez zastagpienie belki rzeczywistej belkg fik-
cyjna (na ktérg dziata obcigzenie fikcyjne qf ) o schemacie statycznym tak dobranym, aby
Jfikcyjne” statyczne warunki brzegowe (dotyczace Q" i M') dla tej belki odpowiadaty kinema-
tycznym warunkom brzegowym (dotyczacym w i w) dla belki rzeczywistej



UGIECIE OSI BELKI ZGINANEJ 5

2.1. Dobér belki fikcyjnej dla belki rzeczywistej.

BELKA RZECZYWISTA BELKA FIKCYJNA

war. kinematyczne schemat schemat war. statyczne

w0 , w =0 ] %—_ M 20 , Q' %0

w=0 |, W';to A—_ A__ Mf=0 , Qf;tO

w20 , w=0 %I—: %I——_ M=z0 , Q=0

3.1. Algorytm postepowania w przypadku obliczania ugie¢ metoda Mohra.

1. Narysowac¢ wykres momentéw zginajgcych dla belki rzeczywistej (jest to obcigzenie fikcyjne
belki fikcyjnej)

2. Narysowac schemat belki fikcyjnej

3. Nanies¢ wykres momentow zginajacych na belke fikcyjng w taki sposéb, aby momenty ,do-
datnie”, tzn. lezace po stronie przyjetych ,spodéw” byly skierowane zgodnie z przyjetym za
dodatni zwrotem osi ugiec.

4. Rozwigzac¢ w ,standardowy” sposéb belke fikcyjng .

Ugiecia osi belki w = M

Katy obrotu osi belki w = Q
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3.2. Algorytm metody Mohra - przykiad.
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