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Dehnstab-Balken-Element
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Energien eines Balkenelementes
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Ansatzfunktionen Dehnstab
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Ansatzfunktionen Balken
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Diskretisierung, Dehnstab
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Diskretisierung, Balken
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Diskretisierte Energien 1. Ordnung
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Diskretisierte Energien 2. Ordnung
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Bedingung aus Variationrechnung

Stationaritäts-
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Statische Stabilitätsberechnung (EWP)

1. Schritt: Statische Berechnung (in ANSYS: Schalter SSTIF,on)

0 0
K d f=

2. Schritt: Geometrische Matrix wird aus den Normalkräften FN0 

bzw. den Normalspannungen des 1. Schrittes berechnet. 
Gesucht wird der Lastmultiplikator λ  bei Instabilität

{ } 0K dGλ− = EWP

Nichttriviale Lösung: ( ) 0det K Gλ− =
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Eigenwerte, Eigenvektoren

λ1

( )det K Gλ−

detK

λ

{ }1 1 0K G dλ− =

Bei λ =λ1 ist die Gesamtmatrix singulär.
Die Eigenform d1 (1. Knick- oder Beulform) 
ist nur bis auf einen frei wählbaren Faktor bestimmbar:


