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Übertragungsmatrizenverfahren
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Beispiel 

l1 4:= l2 4:= l3 4:= l4 4:= l5 4:= l6 4:= EI 1:=

Fb 10:= Fd 10:= Ff 10:=
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Übertragungsmatrizen: 

Punkt a:  Einspannung am Trägeranfang
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Abschnitt 2: A2 A l2 EI, ( )
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Punkt c: Gelenkiges Lager
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Abschnitt 3: A3 A l3 EI, ( )
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Punkt d Ad P 0 0, ( )
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Punkt e: Gelenkiges Lager

L5 Lq 0 0, l5, EI, ( )
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Abschnitt 5: A5 A l5 EI, ( )
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Punkt f Af P 0 0, ( )
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Abschnitt 6: A6 A l6 EI, ( )
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Punkt g:  Gelenkiges Lager am Trägerende

Erste Übertragung mit Unbekannten im Zustandsvektor - beginnend mit dem ersten DLT-Feld

Anfangsvektor mit 2 Unbekannten (M_a, Q_a) 
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Punkt c: - Ersatzfeder-Matrix für linken Trägerteil
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Die Federungsmatrix Ac und der Lastvektor Lc geben die Steifigkeit des linken Trägerteils, d.h. hier des Feldes a-c wieder.
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Punkt c: - Neues Auflager mit neuen Unbekannten (phi_c, Q_c)  für das nächste DLT-Feld
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Punkt c - Übertragung des Anfangsvektors über die Feder, die das linke DLT-Feld ersetzt:
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Punkt e: - Ersatzfeder-Matrix für linken Trägerteil
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Die Federungsmatrix Ae und der Lastvektor Le geben die Steifigkeit des linken Trägerteils, d.h. hier des Feldes c-e
wieder.  

Seite 4 Dateiname:
DLT_3_.xmcd



Mathcad in der Tragwerksplanung Durchlaufträger Horst Werkle

Zuletzt aktualisiert: 28.7.2023

Punkt e: - Neues Auflager mit neuen Unbekannten (phi_e, Q_e)  für das nächste DLT-Feld
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Punkt e - Übertragung des Anfangsvektors über die Feder, die das linke DLT-Feld ersetzt:

Ze_re Ae Ze

0

1

0.429-

0.067-

0

0

0

1















=:= Le_re Le

0

0

8.571-

4.464-















=:=

Übertragung Feld 5 Zf_li A5 Ze_re

8.143

3.25

0.696-

0.067-

10.667-

8-

4

1















=:= Lf_li A3 Le_re L5+

116.19

70

26.429-

4.464-















=:=

Übertragung Punkt f Zf_re Af Zf_li

8.143

3.25

0.696-

0.067-

10.667-

8-

4

1















=:= Lf_re Af Lf_li Lf+

116.19

70

26.429-

14.464-















=:=

Übertragung Feld 6 Zg_li A6 Zf_re

27.429

6.571

0.964-

0.067-

85.333-

32-

8

1















=:= Lg_li A6 Lf_re L6+

761.905

291.429

84.286-

14.464-















=:=

Punkt g:  gelenkiges Lager am Trägerende
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Zweite Übertragung mit bekannten Größen im Zustandsvektor - beginnend mit dem letzten DLT-Feld

DLT-Feld  e-g 

Punkt e: - Auflager mit  Unbekannten phi_e, Q_e 

Ze_e Zgelenk Xe
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Punkt c - Übertragung des Anfangsvektors über die Feder, die den linken Trägerteil ersetzt:

Ze_e_re Ae Ze_e Le+
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=:= Dies sind die nun bekannten Zustandsgrößen am Anfang des Feldes e-g 

Übertragung Abschnitt 5 Ze_f_li A5 Ze_e_re L5+

58.667

4

14

6.5















=:=

Übertragung Punkt f Ze_f_re Af Ze_f_li Lf+
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Übertragung Abschnitt 6 Ze_g_li A6 Ze_f_re L6+
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DLT-Feld  c-e
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Ze_c Zgelenk Xc
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Punkt c - Übertragung des Anfangsvektors über die Feder, die das linke DLT-Feld ersetzt:

Ze_c_re Ac Ze_c Lc+
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Dies sind die nun bekannten Zustandsgrößen am Anfang des Feldes c-e 
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Übertragung Abschnitt 3 Ze_d_li A3 Ze_c_re L3+
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Übertragung Punkt d Ze_d_re Ad Ze_d_li Ld+
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Übertragung Abschnitt 4 Ze_e_li A4 Ze_d_re L4+
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DLT-Feld  a-c 
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Ze_a Zgelenk Xa
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=:= Dies sind die nun bekannten Zustandsgrößen am Anfang des Feldes a-c 

Übertragung Abschnitt 1 Ze_b_li A1 Ze_a L1+

58.667

4-

14

3.5















=:=

Übertragung Punkt b Ze_b_re Ab Ze_b_li Lb_re+

58.667

4-

14

6.5-















=:=

Übertragung Abschnitt 2 Ze_c_li A2 Ze_b_re L2+
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Vergleichsrechnung nach Schneider/Bautabellen  25. Auflage Seite 4.8

MFeld_ac 0.175 10 8 14=:= MFeld_ce 0.1 10 8 8=:= MFeld_eg MFeld_ac 14=:=

Mc 0.15 10 8 12=:= Me Mc 12=:=

A 0.35 10 3.5=:= Qbl 0.65- 10 6.5-=:= Qbr 0.5 10 5=:=
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