
Direkte Steifigkeitsmethode 
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Symbolisch rotierte Steifigkeitsmatrizen: 

Typ: voll eingespannt 
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Typ: Pendelstütze             Typ: senkrechte Verdrehung (90o) dehnstarres Stabes (EA→∞) 
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https://en.wikipedia.org/wiki/Infinity


Stabeigenschaften
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Systemknotenlastvektor

Stabsteifigkeitsmatrix

Elementlastvektor

Systemelementlastvektor

Stabgrössen für jeden Stab

Systemsteifigkeitsmatrix

Federn

Systemdeformationen

Nachrechnung Stabgrössen für jeden Stab

Auflagerreaktionen
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DOF -Nummerierung

Tabelle Statische Kondensation beginnt mit volleingespannten Grössen
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Alle in den Knoten angreifenden Lasten in Komponenten entlang den DOF aufteilen FN
glob

FN
sysAufsummierung der Lastkomponenten für jeden ungehaltenen DOF (Assembl.)

Aufsummierung der Lastkomponenten für jeden ungehaltenen DOF P int
sys

Systemlastvektor
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Aufsummierung aller Steifigkeitskomponenten für jeden ungehaltenen DOF Ksys

Federn auf der Diagonalen von Ksys im entsprechenden DOF addieren
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Keeue +Keiui + Pe = Fe

Kieue +Kiiui + Pi = Fi
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Manipulation der Gleichgewichtsgleichung mittels statischer Kondensation
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Ausgangslage Gleichgewicht Aufteilen in zwei Gleichungen

(umformen und einsetzen)

Gleichgewicht am kondensierten System

(Umlagerungsbeziehungen)

Wahl von internen DOF (i) deren Anteile
zwar in den *-Grössen enthalten sind, aber
nicht mehr explizit als DOF auftreten.

Lösung liefert Deforma-
tionen an den verbleiben-
den externen DOF (e).
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