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Osnovne postavke problema

 Lokalni koordinatni sistem vezan je za štap. Njegov početak je u čvoru
i, osa x se poklapa sa osom štapa, a ose y i z sa glavnim osama inercije
poprečnog preseka štapa;

 Za analizu sistema povezanih štapova kao celine neophodno je
definisati položaj svakog štapa u odnosu na jedan zajednički
koordinatni sistem (globalni koordinatni sistem).

XOY – globalni koordinatni sistem

xOy – lokalni koordinatni sistem



Matrica transformacije
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𝑡 ‐ matrica transformacije za čvor



Matrica transformacije

𝑅 ൌ 𝑇𝑅∗

𝑇 ‐ matrica transformacije štapa
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Matrica transformacije
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Matrica transformacije

 Generalisane sile na krajevima štapa u lokalnom i globalnom
koordinatnom sistemu.



Matrica transformacije

 Vektor generalisanih pomeranja i vektor ekvivalentnog opterećenja se
transformišu na isti način i kao vektor generalisanih sila.
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 Ugao γ je pozitivan ako je
orijentisan suprotno od kretanja
kazaljke na satu.
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Matrica transformacije štapa tipa g
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Transformacija matrice krutosti
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Matrica krutosti štapa u globalnom koordinatnom sistemu



 Lokalni koordinatni sistem vezan je za štap. Njegov početak je u čvoru i, osa
x se poklapa sa osom štapa, a ose y i z sa glavnim osama inercije poprečnog
preseka štapa;

 Za analizu sistema povezanih štapova kao celine neophodno je definisati
položaj svakog štapa u odnosu na jedan zajednički koordinatni sistem
(globalni koordinatni sistem);

 Projektovanjem generalisanih sila u čvoru na lokalni koordinatni sistem
uspostavlja se veza između vektora generalisanih sila u čvoru u lokalnom i
globalnom koordinatnom sistemu preko matrice transformacije za čvor;

 Na osnovu matrice transformacije za čvor izvodi se matrica transformacije
štapa;

 Vektor generalisanih pomeranja i vektor ekvivalentnog opterećenja se
transformišu iz lokalnog u globalni sistem po istom principu kao i vektor
generalisanih sila;

 Smenom transformisanih vektora generalisanih sila i vektora generalisanih
pomeranja u relaciju koja uspostavlja vezu između ta dva vektora izvodi se
transformacija matrice krutosti.

ZAKLJUČAK
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