Zadéani: Optimalizujte uloZeni prizmatického nosniku zatiZzeného vlastni vahou pro minimalizaci napéti
zpusobené naméhanim na ohyb.

Optimalizace znamené minimalizaci rozdilu abso-

q lutnich hodnot napéti v misté podepfeni a v ose sy-
0 0 metrie. Napéti vyjadiime

u u

L M(x
< - o) = M9,
y
NN NN I T I I I NI q kde Iy a e jsou v pfipadé prizmatického nosniku kon-
/°\ ° stanty. Uloha se tedy redukuje na minimalizaci ohy-
— oma bového momentu. Diky symetrickému ulozeni

éi L ’é Rl 2 = %QL

s

7 € (0,a)
1
M(z) = —59T
1
z ~L
S a,2
M(z) = 1 2?2 — Rig(x—a) = —= x2—|—le—fLa
261 1,2 = 2(1 2(1 2q
Optimalizace
1
M(a) = M<2L>
OO O £ R ) S P
2% 29\ 2 PARD b
1, 1 1,
2qa 2q a+8q 0
1
a2+La—ZL2 = 0
241 2—-1
alz—f;— L a2:f2 L

-1
L = 0,207L. Maximalni napéti

1
V intervalu 7 € <O7 2L> nachézime optimalni polohu podpory a =

0,0214¢L*
.

y

v konstrukci nepfesahuje hodnotu o, =

kill(all); /* no mercy */
assume (L>0) ;

assume (a>0) ;

assume (g>0) ;

globalsolve: true;



/* uniform loading ’q’ */
R: (1/2)*qg*L; /* vertical reaction(s) */
Mx1:-(1/2)*q*x~2; /* x in <0,a) */

_Mx2:R*(x-a)-(1/2)*q*x~2; /* x in <a,L/2) */

expand (Mx2) ;

/* optimization */

Ma:subst(a,x,Mx1);
Mmid:subst(L/2,x,_Mx2);
loc:solve([Ma+Mmid], [a]);

/* find root in (0,L/2) loop*/
root:-1; /* variable initialization */

for i:1 unless root>0 and root<(L/2) do /* loop */

root:rhs(loc[il);
a = float(root);

Mx2:R*(x-root)-(1/2)*q*x~2;
M1:subst (root,x,Mx1);
float(M1);
M2:subst(L/2,x,Mx2);

float (M2);
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Optimalizaci podepteni pri ekvivalentnim zatizeni je moZzné snizit napéti v konstrukci témér Sestkrat.




