Tartoszerkezetek Mechanikaja Tanszék

Tartok statikaja |
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Statikailag hatarozott tarté

El6ny:

* nem keletkezik fesziltség
tamaszmozgas,
hémeérsékleti teher,
gyartasi hiba hatasara

* egyszer( a szamitasa

. : ™ Hatrany:

== s * nincs merevségi tartalék a

szerkezetben, egy
meghibasodas kénnyen a
szerkezet tonkremenetelét
jelentheti

* nagyobb alakvaltozasok
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Merevségek 6sszehasonlitasa

statikailag hatarozott
tarto
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statikailag hatarozatlan
tarté
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Statikailag hatarozatlan tarté

Elmozdulasmaodszer

El6ny:

* kisebb alakvaltozasok

* meghibasodas esetén
atrendezdédik az erGjaték

* képlékeny igénybevétel
atrendezédés lehet6sége adott
-> tobblet teherbiras

Hatrany:

* kinematikai teher (h6mérséklet
valtozas, gyartasi hiba,
tdmaszmozgas) hatasdra
jelentds belsd igénybevételek
keletkezhetnek



Statikailag hatarozatlan tarto

A kézi szamitas egyszerl(isitd feltevései:

* elhanyagoljuk a hajlitott rudak rudiranyu
alakvaltozasat (EA=o0)

* arudelemek prizmatikusak (El=allando)

* csak vizszintes-fliggobleges rudakbol
épitkeziink (deréksz6g( csatlakozasok)
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Torzstarto felvétele

Az elmozdulasi szabadsagfokoknak megfeleld
b g szamban és helyen régzitjlik a tartot.
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Az elmozdulds ismeretlenek felvétele:
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Egységtényez6k meghatarozasa
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Egysegtényez§
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k matrixa Egyenletrendszer
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Alap06sszefliggések

befogott-befogott tartd befogott-csuklés tartd
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Az er6- és az elmozduldsmodszer
osszehasonlitasa

Xiismeretlen ajj,aip tényezdk egyenletrendszer

Erdmoédszer erd, nyomaték eltolddas, elfordulas eltolddas, elfordulas

Elmozdulasmaédszer eltoldodas, elfordulas erd, nyomaték erd, nyomaték
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Az er- és az elmozdulasmodszer

Szerkezet Erémodszer Elmozdulasmédszer
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Az er0- és az elmozdulasmaodszer
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A szimmetria jhasznélésa
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A szimmetria kihasznalasa
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A szimmetria kihasznalasa
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A szimmetria kihasznalasa
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A szimmetria kihasznalasa A szimmetria kihasznalasa
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A szimmetria kihasznalasa A szimmetria kihasznalasa
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A szimmetria kihasznalasa
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Koszonom a figyelmet!

Osszedllitotta: Dr. Hortobagyi Zsolt
BME Tartdszerkezetek Mechanikdja TSZ



