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Static¢ki nosaci

Vrste opterecenja

Pod optereéenjem se podrazumeva svaki aktivni uticaj koji deluje na telo.

Opterecenja se mogu podeliti na:
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Optereéenja mogu biti podeljena i po naéinu dejstva na

— neposredna i
— posredna.
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Prema prirodi dejstva optere¢enja mogu biti podeljena na

— stalnai
— promenljiva

— koncentrisana i

— kontinualna
(2) Kontinualno opterecenje moze
‘T b) biti:
o {C

— ravnomerno i
— neravnomerno.
2
F = J. q(z)dz
Zy

Trapezno opterecenje moze biti
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Odredivanje reakcije veze ukljestenog tela

Sila F, i moment ukljestenja M, nazivaju se reakcije ukljestenja. Dakle, postoje tri
nepoznate velicine koje treba odrediti i to su: intenzitet F,, ugao « koji sila F, zaklapa sa
osom Az i projekcija momenta ukljestenja M, na osu AX.

Y
Fo=yY2+22, tga:z—“
A

Osnovni stati¢ki nosaéi

Nosaci se mogu podeliti na:
— ravnei
— prostorne.

Nosaci se mogu podeliti i na:
— punei
— resetkaste.

Nosaci se, takode, mogu podeliti na:
— proste i

— slozene.

Prost nosa¢ je onaj koga ¢ini jedno telo ili jedna kruta konstrukcija. Slozeni nosac je
onaj koji je sastavljen od vise prostih nosaca medusobno povezanih zglobovima. Ovakvi
nosaci se nazivaju i Gerberovi nosaci.

Razlikuju se sledeci tipovi prostih, ravnih, linijskih i resetkastih nosaca:

1) Prosta greda
2) Greda sa prepustima
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3) Konzola
4) Okvirni nosac (ram)
5) Resetkasti nosac (resetka)
Neki tipovi slozenih, ravnih, linijskih, okvirnih i
resetkastih nosaca (Gerberovi nosaci)
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Komponenta unutragnjih sila F, naziva se aksijalna (poduzna) sila, a komponenta F, naziva
se transverzalna (popreéna) sila. Vektor momenta sprega M. upravan je na ravan dejstva svih
sila i naziva se napadni moment (moment savijanja), a obelezava se sa |\7|f . Velicine Ifa, Ift i

M, nazivaju se osnovne staticke veli¢ine u popre¢nom preseku ravnog nosaca.
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= diferencijalne veze. Neka se posmatra prosta

c |D pen -
T ;' z dz — gredu AB opterecena specifi¢nim

c)
Diferencijalne veze izmedu momenta savijanja,
transverzalne sile i specifiénog opterecenja
FoE nom P Izmedu Spe(_:ifiénog opterecenja g,
/ transverzalne sile F, i momenta savijanja M, ,
4 } | B , ha nekom delu nosaca, mogu se uspostaviti
|

E optereCenjem 1 popreénim koncentrisanim
Yu optere¢enjima, upravnim na pravac grede.
Y=o,
i K —F, +qdz+F, +dF, =0
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My, (F)=0;
A < % M dz
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F(z) z
[dF =-[a@)dz

F(z) 2y

F=—a@dz+F,,

2y

M, = [F(2)dz+M

Zo

flz

a) ako u posmatranom polju nema kontinualnog opterecenja, tj, q =0
F = Ft‘Z =const.

b) ako je u posmatranom polju kontinualno opterecenje stalno, tj. q = const.=C
F=—[Cdz+F,

Ft = _C(Z —Z )+ Ft\z0
c) ako je g = C,z (C, =const.)

F = —.[Clzdz +Fy,,
F=- 26 -2)+F,)

A) Ako je u posmatranom polju F, =0

; E>0 F<0 @>0; M = My, =const.
| th‘o ETO \ B) Ako je u posmatranom polju
\ | \ F =const.= A
| -\ b
‘ } ﬁv\ |\/|f =J.AdZ+Mf‘Z
0— i 1 —0 h 0
\®/ | } Mi = Az-2)+ My,
1 ‘ } ‘ C) Ako se u nekom polju F =Az
(A, = const.)

flz

My :%(22_25)*’ M

Ravni reSetkasti nosaci
Kruta konstrukcija sastavljena od lakih Stapova, medusobno
T _? zglobno vezanih, naziva se resetkasti nosag ili resetka. Resetka je ravna

| ako svi stapovi pripadaju jednoj ravni, a prostorna ako to nije slucaj.
Zglobne veze izmedu $tapova nazivaju se ¢vorovi i uzima se da su
resetke opterecene samo u ¢vorovima. Tezine §tapova se zanemaruju u
odnosu na opterecenja koja nose, tako da pri proraéunu resetke smatra se
da su stapovi resetke optereceni samo na pritisak ili istezanje.

s=2n-3

~7T NN

Slozena ravna resetka, koja ima g - Gerberovih zglobova,
s=2n-3—¢g
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Odredivanje sila u Stapovima metodom ravnoteZe ¢vorova

§ &

Y, =007 =0

1z uslova ravnoteze tela na koji deluje sistem suéeljnih sila mogu se izvesti sledeci zakljuéci:

— ako resetka ima ¢vorove Kkoji povezuju samo dva $tapa razlicitih pravaca, tada su sile u oba
Stapa jednake nuli,

— ako se u jednom ¢voru spajaju tri stapa, od kojih su dva istog pravca, tada su sile u ta dva
Stapa istih intenziteta i suprotnih smerova, a sila u tre¢em $tapu je jednaka nuli.

Osim analitickim, sile u stapovima mogu se odrediti i geometrijskim i grafickim
postupkom. U oba slucaja treba nacrtati onoliko poligona sila koliko ima évorova u resetki i
pri tome se sila u svakom od $tapova pojavljuje dva puta. To je ujedno i glavni nedostatak
metode ¢vorova. Ovaj nedostatak se ne pojavljuje u Kremoninoj metodi, koja je zasnovana na
konstrukciji poligona sila koji objedinjuje sve poligone pojedinac¢nih évorova. Medutim, i ova
metoda ima nedostataka, kao sto su:

— ne moze se direktno naci unutrasnja sila u proizvoljnom stapu, ve¢ je potrebno konstruisati
ceo poligon sila;

— ne mogu se odrediti sile u Stapovima ako ih u jednom ¢voru ima vise od dve ¢iji su
intenziteti nepoznati.

Odredivanje sila u Stapovima Riterovom metodom

Riterova metoda je analiticka metoda i pogodna je za nalazenje sile u jednom stapu ili
ograni¢enom broju stapova (najvise tri).

Kao i u prethodnoj metodi, resetka se najpre oslobodi veza, a njihovo dejstvo se
zameni reakcijama veza. Resetka se, zatim, u mislima preseca na dva dela tako da se medu
presecenim Stapovima nalazi onaj ¢ija sila u Stapu se izracunava i najvise jo§ dva Stapa.
Nakon toga bira se deo resetke koji ¢e biti posmatran, a uticaj odbacenog dela se zamenjuje
odgovarajué¢im silama.

Posmatrani deo resetke nalazi se u ravnotezi pod dejstvom sila u presecenim
Stapovima i ostalih sila koje deluju na ovaj deo resetke. Za njih se moze postaviti jedan od tri
oblika uslova ravnoteze ravnog sistema sila iz kojih se nalaze nepoznate sile u presecenim
Stapovima.



