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Přehled vzorců pro výpočet rovinného rámu ODM 
 

1) Analýza prutu  
 

� Lokální primární vektor koncových sil  ( !!! zatížení zadávat v lokálním systému!!! ) 

 

 

 

 

 

 

 

� Lokální matice tuhosti prutu 

 

� Transformační matice prutu 
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� Globální primární vektor koncových sil 

 

� Globální matice tuhosti prutu 

 
2) Analýza prutové soustavy 
 

� Matice tuhosti soustavy 

K ⇐ lokalizace globálních matic tuhosti jednotlivých prutů kab 

� Primární vektor soustavy 

R⇐ lokalizace globálních primárních vektorů koncových sil jednotlivých prutů abR  

� Globální vektor styčníkového (uzlového) zatížení S 

� Zatěžovací vektor soustavy 

 

3) Řešení soustavy rovnic 
 

� globální vektor parametrů deformací   

 
4) Výpočet koncových sil 
 

� Globální vektor složek deformací prutu  

 

� Globální vektor koncových sil  

( !!! slouží k určení reakcí a ověření rovnováhy ve styčnících !!!)  

 

� Lokální vektor koncových sil 

 

 
 
5) Určení složek vnitřních sil (!!! z lokálních koncových sil!!!) 
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