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Zginanie proste
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T – Siła tnąca

Mg – Moment gnący

Lokalny układ współrzędnych 

przekroju związany z jego osiami 
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Podstawowe schematy belek statycznie wyznaczalnych: 

Jeśli T = 0 to mamy zginanie czyste

Jeśli T  0 to mamy zginanie poprzeczne
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Przykłady tworzenia schematu obliczeniowego



Zasada superpozycji

Warunki: 1) Materiał liniowo-sprężysty

  2) Odkształcenia są małe

  3) Przemieszczenia są małe 

Zasada zesztywnienia (wymiary początkowe)

Konstrukcja liniowa : Przemieszczenia i naprężenia są 

liniowymi funkcjami obciążeńQ2
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Zasada superpozycji (niezależności działania obciążeń)

W przypadku, gdy na konstrukcję liniową działa złożony układ obciążeń, 

to skutek działania tego układu jest równy sumie skutków obciążeń składowych
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Nieraz nie można zastosować zasady superpozycji
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Wyznaczanie składowych wysiłku przekroju w prostym zginaniu
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Zginanie to taki przypadek obciążenia pręta, w którym występuje siła tnąca T i moment gnący Mg 
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Zwykle zadanie zaczynamy od uwolnienia belki od więzów i wyznaczenia reakcji:
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Poszukiwane funkcje Mg(x) i T(x) możemy 

wyznaczyć z warunku równowagi myślowo 

wyciętej części (np. lewej):
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Wyznaczanie składowych wysiłku przekroju w prostym zginaniu
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Konwencja dodatnich znaków
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Warto pamiętać, że pomiędzy funkcjami 

Mg(x), T(x) i q(x) zachodzą związki: ( )
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Wyniki:
Zadanie 1
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Równania równowagi:
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Zadanie 2
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Zadanie 3
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Zadanie 4
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Zadanie 5
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Zadanie 6
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Niektóre ułatwienia obliczeń



Niektóre ułatwienia obliczeń



Niektóre ułatwienia obliczeń


	Slajd 1: Pręty zginane – belki
	Slajd 2
	Slajd 3
	Slajd 4
	Slajd 5
	Slajd 6
	Slajd 7
	Slajd 8
	Slajd 9
	Slajd 10
	Slajd 11
	Slajd 12
	Slajd 13
	Slajd 14
	Slajd 15
	Slajd 16
	Slajd 17
	Slajd 18
	Slajd 19
	Slajd 20
	Slajd 21
	Slajd 22
	Slajd 23
	Slajd 24

