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NAPOMENA:  

 
Sve matrice su množene pomoću programa „Matrix Calc“, kubna jednadžba 

riješena preko web-a, determinanta riješena pomoću programa „Wolfram“, tri 
jednađbe s tri nepoznanice su riješene pomoću programa „Gaus“, a matrica 
popustljivosti je riješena u programu „Robot Structural Analysis“.  
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Početni podaci: 
 
Materijal:  
Beton klase C 30/37 
 
Opterećenje na nivou međukatnih konstrukcija: 

- Vlastita težina konstrukcija 
- Stalno: g = 4,00 kN/m2 
- Promjenjivo: p = 5,00 kN/m2, (γp = 0,70) 

 
Prigušenje: 1,50% 
Amplituda sile: F0 = 30 kN 
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Debljina armiranobetonske ploče: d=22cm 

Pri proračunu masa, promjenjivo opterećenje uzeti u iznosu od 70% 
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A) Početni (pripremni) proračun 

 

1. Matrica masa: 
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2. Matrica popustljivosti (iz Robota očitano): 
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3. Vlastite kružne frekvencije (ω), vlastiti periodi (T) i frekvencije 
(f), Vlastiti (prirodni) oblici 

 
Dinamička matrica: 
 

     

0,00038268 0,00040784 0,00041025 39,60 0 0
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Karakteristični vektori oblika: 

 

        0 uID   
 

a) I. vektor oblika {u}1 za λ=λ1 
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Za pretpostavljeni u31 = 1,0 iz jednadžbi 2 i 3 dobije se: 
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b) vektor oblika {u}2 za λ=λ2 
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Za pretpostavljeni u32 = 1,0 iz jednadžbi 2 i 3 dobije se: 
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c) vektor oblika {u}3 za λ=λ3 
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Za pretpostavljeni u33 = 1,0 iz jednadžbi 2 i 3 dobije se: 
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Ortonormiranje vektora oblika: 
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Te su ortonomirani vektori oblika, redom: 
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4. Modalna matrica 
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5. Odabir vremenskog koraka integracije 
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B) Iterativni postupak 
 

1. Transformacija sustava u sustav nezavisnih diferencijalnih 

jednažbi tzv. Modalnih jednadžbi 
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2. Modalne diferencijalne jednadžbe 
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 Prethodne jednadžbe se mogu zapisati u obliku: 
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3. Određivanje stvarnih pomaka i brzina 

 

 Inverznom transformacijom modalnih pomaka, brzina i ubrzanja dobiju se 
stvarni generalizirani pomaci, brzine i ubrzanja. 
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NAPOMENA: 

Svaka jednadžba riješena je zasebno u programskom paketu „Excel“  

metodom interpolacije uzbudne sile, a stvarni pomaci  su dobiveni inverznom 

transformacijom modalnih pomaka pomoću modalne matrice. 


