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Das geometrisch bestimmte Hauptsystem. 311

= 1
—Ny=XP=X0+ T [vo(@P — o)) — Al + a2 4,]. (517)

Die AnschluBkrifte MP, M®' N, koénnen in derselben Weise auch fiir geschlossene
Stabziige oder ganze Abschnitte JK des Stabwerks als Funktion der Belastung
und der vorgeschriebenen Randbedingungen o, o, 8,, &, angegeben werden.
Derartige Ansitze haben jedoch nur in Ausnahmefdllen Bedeutung.

Die Bedingungen fiir die geometrische Vertriglichkeit der Knotenpunkt-
figur. Die geometrische Vertraglichkeit in dem vorgelegten Stabwerk oder in dem
statisch und kinematisch dquivalenten Bilde der Knotenpunktfigur bedeutet an
jedem Stabknoten | die gleiche Verschiebung aller angeschlossenen Stabenden

W=y, WP=uv,. (518)
Bei steif angeschlossenen Stiben ist aus demselben Grunde
o =g;. (519)

Daher sind auch die Drehwinkel ¢ der Endtangenten aller am Knoten J steif
angeschlossenen Stiéibe einander gleich. Die Kontinuitit von » steif am Knoten 7l
angeschlossenen Stibe kann daher auch durch (# — 1) unabhéngige Bedingungen

P+ Hh=1"+tha (520)
ausgesprochen werden (vgl. Abschn. 41).

Das geometrisch bestimmte Hauptsystem. Der Spannungs- und Verschie-
schiebungszustand der einzelnen Abschnitte (k) des Stabwerks ist wegen der geo-
metrischen Vertriglichkeit der Formanderung am Stabknoten (518), (519) durch die
r Drehwinkel @, und durch 2 (r +r,) Punktverschiebungen u,, v, der Knotenpunkt-
figur bestimmt, Diese sind nach (282) die unabhéingigen Unbekannten eines linearen
Ansatzes, so daB die Knotenpunktfigur in Verbindung mit den Vertriglichkeits-
bedingungen am Stabknoten bei beliebig vorgeschriebenen Verschiebungen
#y, 05, @y (#y =0, v; = 0, @; = 0) die Eigenschaften eines geometrisch bestimmten
Hauptsystems erhilt, fiir welches ausgezeichnete Werte u,, v,, g, bestimmt werden
sollen. Die Knotenpunktfigur mit 3 7 - 2, Freiheitsgraden wird also erst durch die
Ausschaltung der kinematischen Beweglichkeit mit dem Zwang zur Kontinuitit
zum Hauptsystem: Hauptsystem A.

Die Komponenten #,,v;, ¢, des Verschiebungszustandes der Knotenpunkt-
figur sind mit den Komponenten &,, #, des Verschiebungszustandes der Abschnitte (")
durch 2 s Transformationen (499) verkniipft, so daB auch diese an Stelle von #;, v;
als unbekannte GroBen verwendet werden kénnen, soweit sie unabhingig vonein-
ander sind. Der Verschiebungszustand des Stabwerks wird dann durch 7 Knoten-
drehwinkel ¢;, durch s — m = s* (vgl. S.312) bezogene Lingeninderungen ¢, und
durch (37r4-27) —(r+s¥)=2(r+r) —s*=h ausgezeichnete, voneinander unab-
hingige Bestimmungsstiicke 9, beschrieben, fiir die sich je nach der Art des Stab-
werks Verschiebungen w;, v;, Stabdrehwinkel &, oder die gegenseitige Verschiebung
zweier Punkte und die gegenseitige Verdrehung zweier Geraden eignen (Abb. 298).

Die Verwendung dieser Komponenten des Verschiebungszustandes zu unabhiin-
gigen Unbekannten fiihrt neben der Knotenpunktfigur noch zu einem anderen, dem
Stabwerk statisch und geometrisch dquivalenten Bilde. Die Knotendrehwinkel g,
die bezogenen Lingeninderungen &, und die ausgezeichneten Komponenten y,
bestimmen den chschieblingﬁ:{.l]ilH.Tld einer beweglichen, dem worgeschricbenen
Stabwerk statisch :'iquiva]c-mbn Scheibenkette, an welcher neben der Belastung B
die AnschluBmomente MM zwischen Stab und Knotenscheibe und die Lingskrifte
N, ausgezeichneter Querschnitte 7™ der Stibe (k) als duBere Krifte wirken. Sie
besteht daher aus den Knotenscheiben (J) und den frei drehbar angeschlossenen
Stiéiben (k), die in den Querschnitten 7™ unterbrochen und nur durch eine Fiihrung




ien Bedingungsgleichungen,

(Abb. 289¢). Die Scheibenkette ist mit den
7 En0 We (2. B @y = X T 0) geo-
\ WL Wahrung der dem Stabwerk eigentiimlichen
Kontinuitit am Stabknoten [ und am Querschnitt ; @y, WP =4,
geometrisch bestimmten Hauptsystem mit der Bezeicl
eht daher aus der Scheibenkette, deren kinematische Beweglich-
tabknoten J und an den Querschnitten 7' yvorgeschriebene
en wird.

Abmessungen der Knotensch
indend k Die Knotenscheibe wird iert zum materiellen
Punkt, in dem sich alle .\Il-\t'|||i]i_5*|11"rx'":li‘il"' (k) schneiden. Auf diese Weise ent-
¢ Idealisierung der kinemaftisch beweglichen Scheibenkette, die als Knoten-
zeichnet wird. Sie ziihlt ebenso wie die Knotenpunktfigur » 4 2 (r 4 ;)
ade und ist fiir vorgeschriebene Verschiebungen gy, &, v, geometrisch
Die Knotenkette verliert ebenso wie die Scheibenkette durch die am

tabknoten J und am Querschnitt T'® vorgeschriebene Kontinuitit die kinematische
],, weglichkeit und wird dadurch zum geometrisch bestimmten H:u![*‘w_\_-'.-'.u-nwL C.

]h-r Begriff der Knotenpunktfigur, der Scheibenkette oder Knotenkette und
der Begriff des geometrisch bestimmten Hauptsystems A, B oder C haben daher
die beliebige Annahme der Verschiebungen u,, vy, @, oder @;, & 1” gem f."l.]l‘nhu
Wihrend jedoch Knotenpunktfigur, Scheibenkette und Knotenkette kinematiscl
e Gebilde darstellen, sind die kinematischen I'“ch{nﬂ‘lﬂftu: der drei mit
A, B, C bezeichneten geometrisch bestimmten Hauptsysteme durch die Vert
lichkeitsbedingungen gebunden. Diese sind bei beliebiger Annahme der Kom po-
1 .'{,,. Uy fpr { u'u-r' @1 t” ebenso llflllll nu die Lr L]{]]“’["'.I h..»nuhr gungen

;) f'111ll
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‘iben

gegeniiber den Stab-

bewegl
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zithligen GréBen .-\,_.
Jedes geometrisch bestimmte Hauptsystem enthilt neben den unabhingigen

Komponenten des Verschiebungszustandes, die hier zuniichst beliebig fest

werden kdnnen, auch abhin gige Kompor f[;‘;'l|}'|i_,-1\-,;1;-~,~.| C z. B. die Ver-
schiebungen g Sie ergeben sicl ch Superposition
?I’.',‘: ' \'thu =+ _\_ ﬂ..’m"?.f =5 _\ ﬂ.’:.«- Ve = Jl ‘l-?.-'i,.' £ &, ‘
g = tigo + X tgypy + 3 uge e + 3 g L6, [ (521)
P N W e =T o i)
Die Vorzahlen ¥y 7, %g s sind im geometrisch bestimmten H: 1iptsystem € Null, Die

Anteile ¥y, , , 44y, werden aus einem Verschiebu ngsp lan der Knotenkette des H.mllf-
systems C entnommen, der mit Al o = & poly fOr @, =0(c.=1...[) gezeichnet
wird. Die Stabdrehwinkel #, sind in einem \{,:-L'lljr]l.lﬂ‘.f:-[‘:h n der Knotenkette
fiir , = 1 enthalten. Sie' werden am einfachsten aus dem Polplan der Bewegung
berechnet. Dieselben Betrachtungen lassen sich fiir die anderen beiden Hauj
systeme 4 und B wiederholen,

Mit dem Verschiebungszustand @a» En, P des H'al‘l‘t systems B oder C sind
nach (500) die AnschluBkrifte der Abschnitte (/
'.f‘.lta‘:uw] bestimmt. Die Ansitze 3
druck des Superpositionsgesetzes,

1) und damit auch der Spannungs-
und (506) sind mit ¢ = @, ebenfalls Aus-

Die geometrischen Hemnumf_,s n der Knotenkette. Die dem Hauptsystem €
zugeordnete Knotenkette wird durcl & = 0 und Herausnahme der Knotenscheiben
zur Stabkette (Abb. 280¢). Diese ist im Sinne des Abschnitts 13 statisch bestimmt
oder statisch unbestimmt. Bei m iiberzihligen Stiben (m = 0) =il'-c1 t|il|="" ebenso
viele Lingeninderungen g, d 3
Der Verschiebungszustand
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