
MECHANIKA BUDOWLI – WZORY  
 
Uwagi: 
Wzory ujęte w ramki powinny być opanowane pamięciowo (większość z nich wymaga jedynie zrozumienia 
aby je „zapamiętać”)! 
Pozostałe wzory, jeżeli będą potrzebne w trakcie kolokwium będą podane razem z treścią zadania; jednak 
należy zwrócić uwagę, że nie będzie podany opis poszczególnych ich składników, ani rysunków interpretu-
jących np. zwroty osi. 
 
Moment statyczny siły względem punktu 
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Warunki równowagi 
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Równania różniczkowe równowagi elementu pręta 
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Łuk trójprzegubowy paraboliczny 
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Stan naprężeń  
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Naprężenia główne: 
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Naprężenia styczne: 
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Stan odkształceń 
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Związki fizyczne – przestrzeń: 
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Związki fizyczne – stan osiowy: 
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Związki fizyczne – PSN: 

( )1
x x yE
ε σ νσ= −  ( )21x x y

Eσ ε νε
ν

= +
−

 

( )1
y y xE

ε σ νσ= −  ( )21y y x
Eσ ε νε
ν

= +
−

 

( )z x yE
νε σ σ= − +  0zσ =  

xy
xy G

τ
γ =  xy xyGτ γ=  

 
Związki fizyczne – PSO: 
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Rozciąganie -ściskanie: 
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Środki ciężkości: 
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Momenty bezwładności figur płaskich: 
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Promień bezwładności:          k
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Wzory Steinera: 
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Główne momenty bezwładności:  
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Zginanie ze ścinaniem 
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Zginanie ukośne: 
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Mimośrodowe ściskanie/rozciąganie 
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Rdzeń przekroju 
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Skręcanie (Pręty okrągłe i rury):    
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Biegunowe momenty bezwładności: 
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Połączenia technologiczne 

Śruby i nity:  
1

vd
P P f
A mnA

τ = = ≤    ,   
min

cd
d

P f
n dt

σ = ≤    ,   
( ) min

td
p

P f
b n d t

σ = ≤
−

  

Nośność śruby (nitu) 
2 2

4
I
t vd

dN f π
=   - ścięcie (nit dwucięty) 

Nd = fcd⋅ dtmin   - docisk 
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Linia ugięcia - metoda Eulera 
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Stateczność 
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Statyczna wyznaczalność układów prętowych 
 

 3 3gs r z p= + − −    

r - liczba składowych reakcji podporowych, 
 z - liczba zamkniętych pierścieni,  
pg - liczba przegubów (nie dotyczy podpór). 
 
Kratownice      2s r p w= + -  
 
p - liczba prętów,  
w - liczba węzłów, w tym podporowych (nie zależy od liczby zbiegających się w nich prętów). 
 
• s < 0 – układ jest chwiejny lub geometrycznie zmienny (mechanizm), 
• s = 0 – układ jest statycznie wyznaczalny, 
• s > 0 – układ jest statycznie niewyznaczalny. 

 
 

 


