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Integration der Differentialgleichung. 123

Integration der Differentialgleichung . Die Differentialgleichung ist eine Be¬
ziehung zwischen Verschiebungszustand und Schnittkräften . Sie wird durch zwei¬
malige Integration gelöst , wenn Biegungsmoment M und Querkraft Q als Funk¬
tionen von x bekannt sind . Die Integrationskonstanten Cx , C2 ergeben sich aus
den Bedingungen für w und <p an den Stützpunkten oder Anschlußquerschnitten .

dw dx + C ( 198 )

— w = Jdx J ]rjdx — J ^ ydx -f J dxj -
a- ^

‘
- dx -f C^ x + C2 . ( 199 )

Die Aufteilung einer beliebigen Belastung nach (P x . . . P m . . . ) führt zur Super¬
position (M 1 . . M m . . . ) und (Q 1 . . . Qm . . . ) , so daß der Verdrehungswinkel (p
und die Ausbiegung w aus einzelnen Anteilen durch Superposition nach

q>— q)1 P 1 + (p2 P 2 + - ■ • + 9>m -P*n + • • • ■ w — w l P 1 -\- w2 P 2 -\- ■ • ■ + wm P m + • • •

entwickelt werden können .
Bei konstanter Querschnittsfläche treten die Steifigkeitsziffern EJ und GF vor

das Integrationszeichen . Dann sind die Anteile des Verdrehungswinkels cp0 und der
Ausbiegung w0 aus Querkraft und Temperaturveränderung in ( 198 ) , ( 199 )

Sie werden mit Rücksicht auf die Fehlerquellen des Ansatzes oft auch bei ver¬
änderlichem Querschnitt verwendet . Die Schubverteilungszahl x ist durch die
Form des Querschnitts bestimmt , für die Fläche F wird ein mittlerer Betrag ver¬
wendet .

Die Formänderung des geraden Stabes mit gleichförmig verteilter Be¬
lastung . Statisch bestimmte Stützung. J = J C Ansatz: EJw " = — M (x)

x — 0 x = 1/2 x =- (
xv = .0 wf = 0 » = 0

X = l
w = 0, wf — 0

inf. Symmetrie
Randbedingungen der Formänderungen .

Abb . 111.
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Rechnerische und zeichnerische Entwicklung der Biegelinie . Der Kon¬
tingenzwinkel der Biegelinie ist nach S . 122 — d <p = wdx = + dtp , so daß die Dif¬
ferentialgleichung ( 197 ) in der folgenden Weise gelöst werden kann :

J \pdx + Cx x + C2 . (201a )

An einer beliebigen Stelle x = xk der Biegelinie ist

$ todx = y>k , q>k C; (201b )
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