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Zusammenfassung

Am Ende dieses Kapitels sollten Sie in der Lage sein:

1. die Steifigkeitsmatrizen flr Fachwerk- und Balkenelemente aufzustellen.

2. eine Rahmenstruktur, mittels Fachwerk- und Tragerelementen zu

idealisieren.
3. die globale (System-) Steifigkeitsmatrix fir die gesamte Struktur abzuleiten
4. den globalen (System-) Kraftvektor zu definieren.
5. 2x2 Systeme von Hand berechnen zu kbnnen.

6. Den Lésungsprozess von Tragwerksanalyse-Softwares zu verstehen, um die

erhaltenen Resultate beurteilen zu konnen.
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