GRAPEVINSKO-ARHITEKTONSKI FAKULTET
UNIVERZITET U NISU

MATRICNA ANALIZA KONSTRUKCIJA

ALTERNATIVNI OBLIK BAZNE
MATRICE KRUTOSTI

Predmetni nastavnik:
Dr Dragan Zlatkov, docent

Predmetni asistent:
Andrija Zori¢

Nis, 2020.



SADRZAJ

LITERATURA;
OSNOVNE STATICKE I OSNOVNE DEFORMACIJSKE VELICINE;

VEZA IZMEPU VEKTORA OSNOVNIH DEFORMACIJSKIH
VELICINA I VEKTORA OSNOVNIH STATICKIH VELICINA;

ALTERNATIVNI OBLIK BAZNE MATRICE KRUTOSTI ZA STAP
KONSTANTNE KRUTOSTI;

VEZA IZMEDU VEKTORA OSNOVNIH DEFORMACIJSKIH
VELICINA I VEKTORA GENERALISANIH POMERANIJA;

VEZA IZMEDU VEKTORA GENERALISANIH SILA I VEKTORA
OSNOVNIH STATICKIH VELICINA:

KONVENCIONALNA MATRICA KRUTOSTI STAPA;
MATRICA USLOVA RAVNOTEZE:;:
ZAKLJUCAK.



LITERATURA

Sekulovic, M. (2005): Teorija linijskih nosaca, Gradevinska knjiga, Beograd;

Sekulovi¢, M. (1988): Metod konacnih elemenata, Gradevinska knjiga,
Beograd;

Petronijevic, M., Raci¢, V. (2006): Zbirka ispitnih zadataka iz teorije
konstrukcija 1, Gradevinska knjiga, Beograd;

Simonce, V. (1989): Mampuuna ananuza na koncmpykyuume (Teopuja na
xkoncmpykyuume I1), Univerzitet “Kiril 1 Metodij”, Skopje.



e Osnovne staticke veli¢ine: moment savijanja (M), transverzalna sila
(T) 1 normalna sila (N);

e Osnovne deformacijske veliCine: relativna pomeranja Al, Av, Ao;
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Veza izmedu vektora osnovnih deformacijskih veliCina i
vektora osnovnih statickih veliCina

e Osnovne statiCke veliCine: moment savijanja (M), transverzalna sila
(T) 1 normalna sila (N);

e Osnovne deformacijske veliCine: relativna pomeranja Al, Av, Ag;
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k, - alternativni oblik bazne matrice krutosti



Alternativni oblik bazne matrice krutosti za Stap
konstantne krutosti —

El = const. EF = const.
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Veza izmedu vektora osnovnih deformacijskih veliCina i
vektora generalisanih pomeranja
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Veza izmedu vektora generalisanih sila i vektora osnovnih
statiCkih veliina
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Konvencionalna matrica krutosti Stapa
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ZAKLJUCAK

® (Odabir tr1 nezavisne staticke, odnosno deformacijske veliCine;

e Uspostavljanje veze 1zmedu vektora osnovnih deformacijskih veli¢ina
1 vektora osnovnih statickih veli¢ina (matrica fleksibilnosti) ;

e Alternativni oblik matrice krutosti se dobija inverzijom matrice
fleksibilnosti ;

e Konvencionalna matrica krutosti se 1zvodi 1z alternativnog oblika
bazne matrice krutosti preko matrice € ;

® Generalisane sile na krajevima Stapa nisu medusobno nezavisne 1
moraju zadovoljiti uslove ravnoteze (matrica ravnoteze T).
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