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MECHANIKA BUDOWLI 3

WSPÓŁCZYNNIK KAPPA:

Współczynnik kappa dla prostokąta:
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Przedstawienie parametrów:
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Podstawienie wszystkich wartości:
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Współczynnik kappa dla koła:
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Wzór ogólny współczynnika:
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Przedstawienie parametrów:
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Moment statyczny pola wycinka koła (obszar zakreskowany) wyznaczyć można
korzystając ze wzorów na wycinek koła O,A1,A2 oraz trójkąta:
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Gdzie x to współrzędna środka ciężkości

Moment statyczny szukanego zakreskowanego obszaru to różnica momentów
statycznych wycinka koła (1) i trójkąta (2):
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Przechodząc na współrzędne biegunowe całkę powierzchniową zmieniamy na całkę
tylko po jednej zmiennej- po kącie obrotu:



 WY KŁA D Y  Z  MEC H A N I K I  BU D O W L I
WSPÓŁCZYNNIK KAPPA

Politechnika Poznańska® Kopacz, Łodygowski, Pawłowski, Płotkowiak, Tymber

5

αα

αα
α

αα
α

dRdA

Rh
d
dh

Rh
Rzb
dhzbdA

2sin2

sin)('

cos)(
sin2)(

)(

=

−==

−=
=

⋅=

(bonus.9)

Należy zwrócić uwagę, że dodatni wzrost zmiennej α powoduje ujemną zmianę funkcji
h(α)

Inne spojrzenie na dh
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Znak ujemny z tego samego powodu co powyżej (dodatni przyrost kąta a ujemny
przyrost funkcji h(α))
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Obliczenie całki:
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Podstawienie wszystkich składowych i wyznaczenie kappy:
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