
ORIGIN 1:= Grupa 1
wektor współrzędnych elementu wektor przemieszczeń elementu
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Ma 1.7 10 3−×= - podwojone pole powierzchni elementuWyznaczanie współczynników funkcji kształtu
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Ni x y, ( ) N x y, ( ) αi⋅:= - funkcja kształtu węzła "i"
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Nk x y, ( ) N x y, ( ) αk⋅:= - funkcja kształtu węzła "k"

B augment Bα αi( ) Bα αj( ), Bα αk( ), ( ):= - macierz geometryczna elementu
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- wektor odkształceń elementu CSTB
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- macierz stałych sprężystych dla PSN D GPa⋅=D

Macierz sztywności elementu CST
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%⋅=:= - wektor odkształceń elementu CST

σ D ε⋅ MPa⋅=:= D - wektor naprężeń w elemencie przy PSN
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- macierz stałych sprężystych dla PSO

σ D2 ε⋅ MPa⋅=:= D2 - wektor naprężeń w elemencie przy PSO


