MECHANIKA BUDOWLI - WZORY

Uwagi:

Wzory ujete w ramki powinny by¢ opanowane pamieciowo (wiekszos$¢ z nich wymaga jedynie zrozumienial
aby je ,,Zapamiqtaé”)!|

Pozostate wzory, jezeli beda potrzebne w trakcie kolokwium bedg podane razem z trescig zadania; jednak
nalezy zwrdci¢ uwagg, ze nie bedzie podany opis poszczeg6lnych ich sktadnikéw, ani rysunkow interpretu-
jacych np. zwroty osi.

Moment statyczny sily wzgledem punktu
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Rownania ro6zniczkowe rownowagi elementu preta
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Luk tréjprzegubowy paraboliczny
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Stan naprezen
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Zwigzki fizyczne — przestrzen:
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Zwigzki fizyczne — stan osiowy:
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Zwigzki fizyczne — PSN:
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Zwiazki fizyczne — PSO:
£, = HTVI:(I—V)O'X —de]

& =1+TV[(1—V)0'y —de]

N
o, =—

A

1 N
& =—0,=—

E EA

v

£, =&, ——Eax =—ve,
@i,
dc "

Ie (x; )dx = J.;dx1

. - 1_’5V2 (e, +v2,)
0, =—(e,+vz,)
o.=0
Ty =0y
’“:(1+v)f1—2v)[(1 Vet
O'y:(1+v)E1_2V)[(1 v)e, +ve, ]

EA x1

dla u,_,=0 oraz N, A, E const

Srodki ciezkoSci:

Sy :ZyiAi > Sy :inAi
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Momenty bezwladnosci figur plaskich:
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Jyy = IxydA
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Ji

Promien bezwladnosci: i, = y

Wzory Steinera:
J,=JE+ Ay,

c 2
J,=J), +4x,

Jy =J5 + A%y,

Gléwne momenty bezwladnosci:
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Zginanie ze Scinaniem
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Zginanie uko$ne:
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Mimosrodowe Sciskanie/rozciaganie
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Rdzen przekroju
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o$ pozioma (y,): |e, =*t=—>=——=%
oy, Ay, A
2
l J /4
Lo 3 y g
o$ pionowa (x,): |e,=—=——=——
p (x,): |e A

Skrecanie (Prety okragtle i rury):
naprezenia: 7= Mp , Tax = My _M, , W, = Jo
Jo Jo W r

katy: @=% Q= M, dz=MSl
dz GJ, GJ, 0 GJ,

Biegunowe momenty bezwladnosci:

koto: J, = %R4 yoeneenes pierScieh J, = %(R4 —r*),  ruracienkoscienna J, = 27755
Ogolnie: naprezenia: 7 = M, katy: ¢ =—=

g - napre : W aty: ¢ GJ.
Prety prostokatne: W, = Bhb*, J, = ahb’

Polaczenia technologiczne

: . P P P P
Sruby inity: 7=—= <foa » O= <fy ,», 6=—————<fy
A~ mna adinin (b=t

No$nos¢ sruby (nitu)

7 d?

4
Ng = feq- dtmin - docisk

Nzl = 2fvd

- Scigcie (nit dwucigty)

Polgczenia spawane (pachwinowe)

r= l£ < f., - pojedyncza spoina o dtugosci /
a

Linia ugi¢cia - metoda Eulera

ylr:_%t]x) lub yIV :p(x)

y'=J'F(x) dx+C,

yz.[UF(x)dx] dx+Cx+C,
y'=g
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Statecznos$¢
7*EJ
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wspornik /,, =2/

lub

z obu stron swobodne podparcie /,, =/

swobodne podparcie 1 utwierdzenie /,, = 0,7/

belka utwierdzona /,, = 0,5/

max

Sprawdzenie czy wyboczenie jest w zakresie sprezystym

smuktos¢ preta

A, =7 — gdy A>A4, mozemy stosowal wzor oy, =
p
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Zasada prac wirtualnych
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Statyczna wyznaczalno$¢ ukladow pretowych

s=r+3z-p, -3

r - liczba sktadowych reakcji podporowych,
z - liczba zamknigtych pierscieni,
D, - liczba przegubow (nie dotyczy podpor).

Kratownice s=r+p-2w

p - liczba pretow,
w - liczba weztdw, w tym podporowych (nie zalezy od liczby zbiegajacych si¢ w nich pretow).

e 5 <0 —uklad jest chwiejny lub geometrycznie zmienny (mechanizm),
e 5 =0 —uklad jest statycznie wyznaczalny,
e 5> ( —uklad jest statycznie niewyznaczalny.



