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clear; format shortG

    
 (  )   (  

)  

 

 a  1 2 y  
 b  3 4 y
 c  5 6 y  
 d  7 8  y

 

EA = 1.0; 

 ab     

sn = 4/5; % sin θ
cs = 3/5; % cos θ
T = [-cs; -sn; cs; sn] % 部材abの座標変換マトリクス

K = EA/5;
K1 = T*K*T' % 部材abの剛性マトリクス 

T = 4×1
         -0.6 
         -0.8 
          0.6 
          0.8 

K1 = 4×4
        0.072        0.096       -0.072       -0.096 
        0.096        0.128       -0.096       -0.128 
       -0.072       -0.096        0.072        0.096 
       -0.096       -0.128        0.096        0.128 



 bd

sn = -1; % sin θ
cs =  0; % cos θ
T = [-cs; -sn; cs; sn] % 部材bdの座標変換マトリクス

K = EA/4;
K2 = T*K*T' % 部材bdの剛性マトリクス

 bc

sn = -sqrt(2)/2; % sin θ
cs = sqrt(2)/2; % cos θ
T = [-cs; -sn; cs; sn] % 部材bcの座標変換マトリクス

K = EA/(4*sqrt(2));
K3 = T*K*T' % 部材bcの剛性マトリクス

    

 

K = zeros(8,8);    
K([1:2 3:4],[1:2 3:4]) = K([1:2 3:4],[1:2 3:4]) + K1; % 部材abの剛性マトリクスを加える
K([3:4 7:8],[3:4 7:8]) = K([3:4 7:8],[3:4 7:8]) + K2; % 部材bdの剛性マトリクスを加える
K([3:4 5:6],[3:4 5:6]) = K([3:4 5:6],[3:4 5:6]) + K3; % 部材bcの剛性マトリクスを加える
K % 構造物の剛性マトリクス

T = 4×1
     0 
     1 
     0 
    -1 

K2 = 4×4
            0            0            0            0 
            0         0.25            0        -0.25 
            0            0            0            0 
            0        -0.25            0         0.25 

T = 4×1
     -0.70711 
      0.70711 
      0.70711 
     -0.70711 

K3 = 4×4
     0.088388    -0.088388    -0.088388     0.088388 
    -0.088388     0.088388     0.088388    -0.088388 
    -0.088388     0.088388     0.088388    -0.088388 
     0.088388    -0.088388    -0.088388     0.088388 

K = 8×8
        0.072        0.096       -0.072       -0.096            0            0            0 
        0.096        0.128       -0.096       -0.128            0            0            0 
       -0.072       -0.096      0.16039    0.0076117    -0.088388     0.088388            0 
       -0.096       -0.128    0.0076117      0.46639     0.088388    -0.088388            0 
            0            0    -0.088388     0.088388     0.088388    -0.088388            0 
            0            0     0.088388    -0.088388    -0.088388     0.088388            0 
            0            0            0            0            0            0            0 
            0            0            0        -0.25            0            0            0 



    

KS = K(3:4,3:4) % 支持条件を考慮した構造物の剛性マトリクス

    

load = zeros(8,1); % 節点に働くすべての力の成分
displ = zeros(8,1); % 節点の変位のすべての成分
load([3 4]) = [100 -50]; % 節点に働く荷重
displ([3 4]) = KS \ load([3 4]) % 自由節点の未知の変位 (単位:m）

    

load([1 2 5 6 7 8])= K([1 2 5 6 7 8],[3 4])*displ([3 4]) % 外力と支持点の反力(単位:kN）

  (  kN

   ab

sn = 4/5; % sin θ 
cs = 3/5; % cos θ 
T = [-cs; -sn; cs; sn]; % 部材 ab の座標変換マトリクス
K = EA/5;
force1 = K * T' * displ([1:2 3:4]) % 部材 ab の応力 (単位:kN）

force1 = 
       56.692 

   bd

KS = 2×2
      0.16039    0.0076117 
    0.0076117      0.46639 

displ = 8×1
            0 
            0 
       629.06 
      -117.47 
            0 
            0 
            0 
            0 

load = 8×1
      -34.015 
      -45.353 
          100 
          -50 
      -65.985 
       65.985 
            0 
       29.368 



sn = -1;
cs =  0;
T = [-cs; -sn; cs; sn]; % 部材 bd の座標変換マトリクス
K = EA/4;
force2 = K * T' * displ([3:4 7:8])  % 部材 bd の応力 (単位:kN）

force2 = 
      -29.368 

   bc

sn = -sqrt(2)/2;
cs =  sqrt(2)/2;
T = [-cs; -sn; cs; sn]; % 部材 bd の座標変換マトリクス
K = EA/(4*sqrt(2));
force3 = K * T' * displ([3:4 5:6]) % 部材 bc の応力 (単位:kN）

force3 = 
      -93.317 

  

   

  

    

  

  


