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1.2. Przykiad projektowania konstrukcji pretowej bez

wykorzystania ekranéw systemu ROBOT Millennium

Ten przyktad przedstawia definicje, analize i wymiarowanie prostej ramy ptaskiej prezentowanej na
ponizszym rysunku. Rama skfada sie z ramy Zelbetowej i kratownicy wygenerowanej za pomocg

biblioteki typowych konstrukcji dostepnych w systemie ROBOT Millennium.
Jednostki danych: (m) i (kN).

Konstrukcja obcigzona zostanie piecioma przypadkami obcigzenia, z ktérych cztery pokazano na

ponizszym rysunku.
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Podczas definiowania konstrukcji wykorzystywane beda nastepujace zasady:

e prezentacja dowolnej ikony oznacza nacisniecie tej ikony lewym klawiszem myszki,

o {x}oznacza wybor opcji ‘X’ z okna dialogowego,

e LKM i PKM - skroty uzywane do oznaczenia klikniecia odpowiednio lewym lub prawym klawiszem

myszki.

Aby rozpoczaé definiowanie konstrukcji, uruchom system ROBOT Millennium (nacisnij odpowiednig
ikone lub wybierz komende z paska zadan). W okienku pojawiajgcym sie po chwili na ekranie (jest
ono opisane w rozdziale 2.1 podrecznika) nalezy wybra¢ pierwsza ikone (Projektowanie ramy

plaskiej)
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UWAGA: W przyktadzie wykorzystano profile pretéw z bazy profili RPLN_PRO (Katalog polskich
profili - 2004). Ta baza profili musi by¢ na pierwszym miejscu wsréd dostepnych baz
profili znajdujgcych sie w oknie dialogowym Preferencje zadania / Katalogi / Katalogi
profili.

1.2.1. Definicja modelu konstrukcji
WYKONYWANA OPERACJA OPIS
(&) Rozpoczecie definiowania osi konstrukcji; na ekranie
(-

pojawia sie okno dialogowe Osie konstrukcji

Na zaktadce X:
Pozycja: {0}

Liczba powtorzen: {4}
Rozstaw: {6}
Numeracja: 1, 2, 3 ...

Definicja parametréw pionowych osi konstrukcyjnych

LKM w klawisz Wstaw

Zdefiniowane zostaty pionowe osie konstrukgcji

LKM w zaktadke Z

Rozpoczecie definiowania parametrow poziomych osi
konstrukcyjnych

Na zakfadce Z:
Pozycja: {0}

Liczba powtorzen: {3}
Rozstaw: {3}
Numeracja: A, B, C ...

Definicja parametréw poziomych osi konstrukcyjnych

LKM w klawisz Wstaw

Zdefiniowane zostaty poziome osie konstrukc;ji

LKM w klawisze: Zastosuj, Zamknij

Utworzenie  zdefiniowanych osi  konstrukcyjnych i
zamknigcie okna dialogowego Osie konstrukcji. Na
ekranie pojawig sie osie konstrukcji przedstawione na
ponizszym rysunku.
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Definicja pretow konstrukcji

il

Otwarcie okna dialogowego Przekroje

[

Otwarcie okna dialogowego Nowy przekrdj

Wybor rodziny dwuteownikéw,
w polu Przekroj wybor profilu
HEB 240 z bazy Rpin_pro
Dodaj

Definicja nowego przekroju z bazy Rpln_pro

LKM w pole Typ profilu, wybor opcji
Belka Zelbetowa,

w polu Etykieta wpisanie B45x60

w polach b =45 cm, h =60 cm
Dodaj, Zamknij

Definicja przekroju belki zelbetowej

Zamknij

Zamkniecie okna dialogowego Przekroje

Otwarcie okna dialogowego Pret

LKM w pole TYP PRETA i wybér
typu: Stup zelbetowy

LKM w pole PRZEKROJ i wybor
typu S45x45

Wybor charakterystyk preta

LKM w pole Poczatek (tto pola
zostanie zmienione na kolor zielony)

Rozpoczecie definiowania pretow w konstrukcji (stupy
konstrukcji)

(0,0) (0,3), Dodaj
(0,3) (0,6), Dodaj

Definicja dwoch pierwszych pretéow lezacych na linii
konstrukcyjnej oznaczonej numerem 1
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PKM w dowolny punkt okna z
widokiem konstrukcji i wybor z menu
kontekstowego komendy Zaznacz

Otwarcie menu kontekstowego i przejscie w tryb selekcji;
kursor myszy przyjmie postac “flapki”

CTRL+A

Selekcja wszystkich pretow

Edycja / Edytuj / Przesun

Otwarcie okna dialogowego Translacja

LKM w pole (dX,dZ),

{6,0}

LKM w pola Przyrost numeracji
weztow, elementow

{1} {1}

Definicja wektora translacji i przyrostu numeracji weztow i
pretow

LKM w pole Liczba powtérzen

{4}

Definicja liczby powtdrzen

przesuniecia

wykonywanej  operacji

Wykonaj, Zamknij

Wykonanie translacji stupa i zamkniecie okna dialogowego
Translacja

LKM w pole TYP PRETA w oknie
Pret i wybor typu: Belka zelbetowa
LKM w pole PRZEKROJ i wybor
typu B45x60

Rozpoczecie definiowania belek w konstrukcji i wybér ich
charakterystyk

LKM w pole Poczatek (tto pola
zostanie zmienione na kolor zielony)

Rozpoczecie definiowania pretéw w konstrukgiji

(0,3) (6,3), Dodaj Definicja belki zelbetowej lezacej na osi konstrukcyjnej
(6,3) (12,3), Dodaj oznaczonej literg B

(12,3) (18,3), Dodaj

(18,3) (24,3), Dodaj

Zamknij Zamkniecie okna dialogowego Pret

s
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Definicja konstrukciji bibliotecznej

Widok / Wyswietl Otwarcie okna dialogowego Wyswietlanie atrybutéw

Zaktadka Konstrukcja
wiacz opcje Numery weztow
Zastosuj, OK

Otwarcie okna dialogowego Konstrukcje typowe i
rozpoczecie definiowania konstrukgji biblioteczne;j

Wybor kratownicy trojkatnej typu 1; na ekranie pojawia sie
okno dialogowe Wstawianie konstrukcji, w ktoérym
LKM (2 razy) w ikone zdefiniowane moga zostac¢ parametry kratownicy

(1 ikona w ostatnim rzedzie)

Na zaktadce Wymiary Definicja dlugosci kratownicy (mozna jg rowniez
LKM w pole Dtugo$c L zdefiniowac graficznie w polu graficznym)

{24}

LKM w pole Wysokos¢ H Definicja wysokosci kratownicy (mozna jg rowniez
{3} zdefiniowac graficznie w polu graficznym)

LKM w pole Liczba pdl Definicja liczby pol, na kiore zostanie podzielona
{12} kratownica

LKM w zaktadke Wstaw

LKM w pole Punkt wstawienia Definicja poczatkowego wezta kratownicy
wybierz  wezet numer 3 o
wspotrzednych (0,0,6)

LKM w klawisz Zastosuj, Utworzenie zdefiniowanej kratownicy w odpowiednim
OK miejscu w Kkonstrukcji i zamkniecie okna dialogowego
Wstawianie konstrukcji. Zdefiniowana konstrukcja jest
pokazana na ponizszym rysunku.

Robobat

© Robobat www.robobat.com



http=//www.robobat.com

strona: 18 ROBOT Millennium wersja 20.0 - Podrecznik uzytkownika (PRZYKtADY)

" 20 @1 20 48 60 &b 10 @0 Wp 10 o s ma o a0 a0 |
- € G © () 6, B
- (B> = D) -
_3 1 2 g_
- | 3 . -
_@ i [ 1 12 15 '\E:E_
_v@ _5 I _g I e I _11 I _14 BD_
TR I L b 1o iz (RE-

b. o @ @ @ ®

1 -%D 1 -DI.D 1 2[0 1 4[“ 1 6[0 1 8[“ 1 1qﬂ 1 l%ﬂ 1 1‘%‘0 1 lqﬂ 1 I%D 1 2qﬂ 1 2%]] 1 2ﬁﬂ 1 gqﬂ 1 2%.0 LI
A | I
Widok / Wyswietl Otwarcie okna dialogowego Wyswietlenie atrybutéw

Zaktadka Konstrukcja

wytacz opcje Numery weztéw
Zaktadka Inne

wylacz opcje Osie konstrukcji
Zastosuj, OK

I Otwarcie okna dialogowego Przekroje

LKM w pole Linie/prety, przejs¢ na | Wybor pretéw kratownicy
okno graficzne i zaznaczy¢ oknem
wszystkie prety kratownicy

LKM w profii HEB 240 z bazy | Wybdr profilu z bazy Rpin_pro, ktéry bedzie nadawany
Rpln_pro wybranym pretom

LKM w klawisz Zastosuj, Zamknij Nadanie profilu HEB 240 wszystkim pretom kratownicy i
zamkniecie okna dialogowego

Geometria / Zwolnienia Otwarcie okna dialogowego Zwolnienia

LKM w typ zwolnienia Przegub- | Wybor typu zwolnienia, ktéry bedzie nadawany pretowi
Utwierdzenie kratownicy

LKM w pole Aktualna selekcja, | Wybor preta kratownicy; UWAGA: nalezy zwréci¢ uwage
przejs¢ na okno graficzne i wskazac | na strzafki, kiére pojawiajg sie na podswietlonym precie
najwyzszy stupek kratownicy (pret | kratownicy - strzatki przy wskazywaniu preta powinny
pomiedzy weztami 9 i 29) wskazywaé goére (istotny jest kierunek zwolnienia: w
pierwszym wezle pozostaje przegub, a w drugim nadawane
jest utwierdzenie)

Zamknij Zamkniecie okna dialogowego Zwolnienia
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Definicja podpor

=

Otwarcie okna dialogowego Podpory

LKM w pole Aktualna selekcja (na
zaktadce Wezfowe)

Wybér weztdéw konstrukcji, w ktérych zdefiniowane zostang
podpory konstrukcji

przejs¢ na pole graficzne; trzymajac | W polu  Aktualna selekcja  wpisane  zostang
wcisniety lewy klawisz myszki | wyselekcjonowane wezly: 1 Do13K3

zaznaczy¢ oknem wszystkie dolne

wezly stupow

W oknie dialogowym Podpory | Wybdr typu podpory

wybra¢ ikone oznaczajacg podpore

utwierdzong (zostanie podswietlona)

LKM w klawisz Zastosuj Wybrany typ podpory zostanie nadany w

wyselekcjonowanych weztach konstrukciji

Zamknij

Zamkniecie okna dialogowego Podpory

Definicja przypadkéw obciazeniowych

mml

Otwarcie okna dialogowego Przypadki obciazen

LKM w klawisz Nowy

Definicja przypadku obcigzenia o naturze: ciezar wiasny i
standardowej nazwie STA1

LKM w pole Natura
Eksploatacyjne

Wybdr natury przypadku obcigzenia: eksploatacyjne

LKM w klawisz Nowy
LKM w klawisz Nowy

Definicja dwoch przypadkéw obcigzenia o naturze:
eksploatacyjne i standardowych nazwach: EKSP1 i EKSP2

LKM w pole Natura

Wybor natury przypadku obcigzenia: wiatr

Wiatr

LKM w klawisz Nowy Definicja przypadku obcigzenia o naturze: wiatr i
standardowej nazwie WIATR1

LKM w pole Natura Wybor natury przypadku obcigzenia: $nieg

Snieg

LKM w klawisz Nowy, Zamknij Definicja przypadku obcigzenia o naturze: snieg i

standardowej nazwie SN1 i zamkniecie okna dialogowego
Przypadki obciazen

Definicja obciazen dla utworzonych przypadkéow

Obcigzenia / Tabela obcigzen

Otwarcie tabeli do definiowania obcigzen dziatajagcych w
zdefiniowanych przypadkach obciazeniowych
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rozmieszczenie tabeli w dolnej
czesci ekranu w taki sposéb, aby
zajmowata catg szeroko$¢ ekranu i
aby widoczny byt model
definiowanej konstrukc;ji

Zmniejszenie tabeli, aby mozna bylo graficznie definiowac
obcigzenia; w przypadku przestoniecia jednego okna przez
inne, mozna sie miedzy nimi przetgcza¢ uzywajac ikon z
dolnego paska statutowego

Obcigzenie
wszystkich
automatycznie

ciezarem wilasnym
pretéw konstrukcji

(kierunek
zostato

~Z") dla
nadanie

LKM w drugie pole w kolumnie
PRZYPADEK, wybér 2. przypadku
obcigzenia EKSP1

Definicja obciazeh dziatajacych dla drugiego przypadku
obcigzenia

LKM w pole kolumnie TYP
OBCIAZENIA, wybor obcigzenia
jednorodnego

Wybér typu obcigzenia

LKM w pole w kolumnie LISTA,
wybodr graficzny w polu graficznym
belki betonowej (prety 11do14)

Wybér pretow, do ktérych przyktadane bedzie obcigzenie
jednorodne

LKM w pole w kolumnie "pz=" i
wpisanie wartosci -60

Wybor kierunku i wartosci obcigzenia jednorodnego

LKM w trzecie pole w kolumnie
PRZYPADEK, wybér 3. przypadku
obcigzenia EKSP2

Definicja obcigzen dziatajgcych dla trzeciego przypadku
obcigzenia

LKM w pole
OBCIAZENIA,
trapezowego (2p)

kolumnie TYP
wybor  obcigzenia

Wybér typu obcigzenia

LKM w pole w kolumnie LISTA,
wybor graficzny w polu graficznym
pierwszego od lewej przesta belki
betonowe;j (pret 11)

Wybér pretow, do ktérych przyktadane bedzie obcigzenie
trapezowe (mozna réwniez od razu wpisa¢ w to pole numer
preta)

LKM w pole w kolumnie "pz1=" i
wpisanie wartosci -20
LKM w pole w kolumnie "pz2=" i
wpisanie wartosci -25

Wybor kierunku i wartosci obcigzenia trapezowego

LKM w czwarte pole w kolumnie
PRZYPADEK, wybér 4. przypadku
obcigzenia WIATR1

Definicja obcigzen dziatajgcych dla czwartego przypadku
obcigzenia

LKM w pole kolumnie TYP
OBCIAZENIA, wybor obcigzenia
jednorodnego

Wybér typu obcigzenia

LKM w pole w kolumnie LISTA,
wybodr graficzny w polu graficznym
skrajnego lewego stupa (prety: 1i 2)

Wybér pretow, do ktérych przyktadane bedzie obcigzenie
jednorodne

LKM w pole w kolumnie "px=" i
wpisanie wartosci 4.0

Wybor kierunku i wartosci obcigzenia jednorodnego
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LKM w pigte pole w kolumnie
PRZYPADEK, wybér 5. przypadku
obcigzenia SN1

Definicja obcigzen dziatajacych dla pigtego przypadku
obcigzenia

kolumnie TYP
wybor  obcigzenia

LKM w pole
OBCIAZENIA,
sitami weztowymi

Wybdr typu obcigzenia

LKM w pole w kolumnie LISTA,
wybor graficzny w polu graficznym
weztow pasa gornego kratownicy
(oprocz skrajnych weziow) - wezty
24do34

Wybér weztdw, do ktorych przyktadane bedzie obcigzenie
sitami weztowymi

LKM w pole w kolumnie "FZ=" i
wpisanie wartosci -0.25

WYybor kierunku i wartosci obcigzenia

Zamkniecie tabeli obcigzen

1.2.2.

Analiza konstrukcji

Narzedzia / Preferencje zadania

Otwarcie okna dialogowego Preferencje zadania

Jednostki i formaty / Inne

Wybdr opcji do okreslania liczby miejsc po przecinku dla
wybranych wielko$ci

Zwiekszenie
przecinku
liniowych do 4

liczby
dla

miejsc  po
przemieszczen

Zwiekszenie liczby miejsc po przecinku dla przemieszczen
liniowych do 4

OK

Zaakceptowanie przyjetych parametréw i zamkniecie okna
dialogowego Preferencje zadania

Rozpoczecie obliczen dla zdefiniowanej konstrukgcji

LKM w pole wyboru ekranéw
systemu ROBOT,

Rezultaty / Rezultaty

Wybor ekranu REZULTATY systemu ROBOT Millennium.
Ekran monitora zostanie podzielony na trzy przedstawione
na ponizszym rysunku czesci: pole graficzne zawierajace
model konstrukcji, okno dialogowe Wykresy i tabele
prezentujaca wartosci reakc;ji.
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1.2.3. Analiza wynikow

W= EHEP j Wyt_>ér _prezentacji wynikéw dla drugiego przypadku
wybor 2: EKSP1 obcigzeniowego

wiaczenie opcji Moment My w oknie | Wybor prezentacji momentu zginajgcego My
dialogowym Wykresy

LKM w klawisz Zastosuj Prezentacja wykresu momentu zginajacego dla pretéw
konstrukcji  (rysunek  ponizej). Podobnie  mozna
przedstawia¢ wykresy innych wielkosci dostepnych w oknie
dialogowym Wykresy.

U, .

Whytaczenie opcji Moment My w
oknie dialogowym Wykresy,
Zastosuj

E Otwarcie tabeli z tabelg przemieszczen

LKM w zaktadke Ekstrema globalne | Prezentacja maksymalnych i minimalnych przemieszczen
tabeli Przemieszczenia otrzymanych w weztach konstrukcji (patrz rysunek ponizej);
sq to ekstremalne przemieszczenia dla kazdego kierunku
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LKM w zaktadke Wartosci

PKM w tabeli przemieszczen

Wywotanie na ekran menu kontekstowego

Kolumny Wybér opcji Kolumny, ktéra powoduje otwarcie okna
dialogowego
LKM w zaktadke Ogodine, wtaczenie | W tabeli pojawiaja sie dwie dodatkowe kolumny

opcji Wspétrzedne, OK

zawierajgce wspotrzedne weztdw konstrukciji

m Przemieszczenia - Przypadki: 1dob m=lE

Y

U% {cmi) UZ (cmi} RY {Rad} —
MAX 00224 0,000F 0,001
Wezel 3 24 2
Przypadek 4 4 2
MIH -0,0025 -0,0205 0,001
Wezel 34 11 14
Przypadek 2 2 2

[~

<[ o[\ wiartogci £ Obewiednia b Eksti| 4] nP

Zamkniecie tabeli przemieszczen
wezlowych
1.2.4. Wymiarowanie belek zelbetowych z uwzglednieniem

skrecania
Norma PN-B-03264 (2002)

Bedac w polu graficznym PKM i w
menu wybra¢ opcje Zaznacz,
wyselekcjonowa¢  oknem  ciagtg
belke Zzelbetowg

Wybér belki, ktéra bedzie wymiarowana

Analiza / Wymiarowanie elementéw
zelbetowych / Wymiarowanie belek
betonowych

Uruchomienie modutu umozliwiajagcego wymiarowanie belki
betonowej; do tego modulu wczytane zostang dane
dotyczace belki i uzyskane dla niej wyniki w obliczeniach
statycznych konstrukcji

Przypadki proste
OK

W oknie dialogowym
Przypadki proste.

W przypadku polskiej normy przyjmowany jest jeszcze
wspotczynnik udziatu obcigzeh zmiennych diugotrwatych
(1.0)

Wybor obciazenia wybor opcji

LKM przejs¢ na widok Belka -
przekroj

Wybdr widoku prezentujgcego przekroj belki.

Analiza / Opcje obliczeniowe

Otwarcie okna dialogowego Opcje obliczeniowe
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Na zaktadce Ogdlne nacisngc
klawisz Zawansowane, a nastepnie
wybraé opcje Uwzglednienie
skrecania, OK

Otwarcie okna dialogowego Opcje zaawansowane,
uwzglednienie w obliczeniach momentu skrecajacego;
zamkniecie okna dialogowego Opcje zaawansowane

OK

Zamkniecie okna dialogowego Opcje obliczeniowe

LKM w pole do wyboru ekranu
systemu ROBOT Millennium
Belki zelbetowe / Belki - Wyniki

Prezentacja graficzna i tabelaryczna otrzymanych wynikow
(wykresow  sit  poprzecznych dla réznych stanow
granicznych i wykresdw pol powierzchni zbrojenia na
dtugosci belki). UWAGA: Uruchomienie wymiarowania belki
Zelbetowej nastepuje automatycznie.

Belki zelbetowe / Belki - Zbrojenie | Prezentacja graficzna i tabelaryczna otrzymanego
zbrojenia w belce (patrz rysunek ponizej)
=g @Belka—zhrojenie:BeIkall...H =101x]

] 5 @Belka - tabela zbrojenia : Belkall...14 =31 x|
Sredni ™ =
Klasastali| ~ 0 | losé | (m) (m) (m) (m) |
Ogdlne | Farametry ksztaHuI F'o?oz'eniel
2.0 12,0 65 | &= B=053 |C=026 |E=028 |F=0
Top: Ig?éwne gdrne j -
4 2
" 5 |ghdwne dolne 7
R et pll 6 |okdwwne gorme Al 16,0 2|A=177
Srednica; |W 6.0 'l ) 7 |oiéwne doine a1 12,0 4[4=1108
g poprzeczne ohvwne A-0 12,0 52 |A= 026 B=0,53 C=026 E=026 F=0
9 |okdvwne gorne Al 16,0 7 |A=6 BB
10 |otdevne doine A1l 12,0 7|&=516
B“H— 11 |otdwwne doine Al 12,0 4 |A=1045
12 |poprzeczne ghwne A-0 12,0 52 |A= 026 B=0,53 C=026 E=026 F=0
13 |ottwne gérne ] 16,0 7la=9s0 |B=012
14 |otéwne dalne ] 120 7 a=7 5
B
Zastosuj | K | P | Zamkrij | Pomoc | [+ [+ ]\ ogéina £ Szozeadowa 4 Testawisnie [ K1) | 3|

Rezultaty / Rysunki

Prezentacja rysunku wykonawczego pierwszego przesta
zwymiarowanej belki

Belki zelbetowe / Belki - Zbrojenie

Powrét do ekranu BELKI - ZBROJENIE
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Rezultaty / Notka obliczeniowa
OK

Otwarcie okna dialogowego Notka obliczeniowa, w ktérym
wybrane mogg zosta¢ sktadniki notki obliczeniowej oraz
uruchomienie edytora systemu ROBOT Millennium, w
ktérym prezentowane sg dane i wyniki obliczenh belki

Zamkniecie
obliczeniowg

edytora z notkg

1.2.5.
Norma PN-B-03264 (2002)

Wymiarowanie stupoéw zelbetowych

|FA Start =]

Model konstrukcji / Start

Z listy dostepnych ekrandéw systemu ROBOT Millennium
nalezy wybra¢ ekran START

Bedac w polu graficznym PKM i w
menu wybraC opcje Zaznacz,
wyselekcjonowaé oknem  skrajny
lewy dolny stup (pret 1)

Wybor stupa, ktéry bedzie wymiarowany

Analiza / Wymiarowanie elementéw
zelbetowych / Wymiarowanie stupéw
betonowych

Uruchomienie modutu umozliwiajgcego wymiarowanie
stupa betonowego; do tego modutu wczytane zostang dane
dotyczgce stupa i uzyskane dla niej wyniki w obliczeniach
statycznych konstrukcji

Przypadki proste
OK

W oknie dialogowym
Przypadki proste

Wybor obciazenia wybor opcji

LKM przejs¢ na widok Sfup -
przekroj

Wybor widoku prezentujgcego przekréj stupa.

Analiza / Parametry zbrojenia

Otwarcie okna dialogowego Wzorzec zbrojenia

Na zaktadce Prety gtéwne ustawic
preferowang Srednice pretow
podtuznych 16, OK

Ustawienie parametréw zbrojenia,
dialogowego Wzorzec zbrojenia

zamkniecie okna

.

Rozpoczecie obliczenn wymaganego zbrojenia zgodnie z
przyjetymi parametrami

LKM w pole do wyboru ekranu
systemu ROBOT Millennium
Stupy zelbetowe / Stupy - Wyniki

Na ekranie monitora zostang przedstawione powierzchnie
(krzywe) interakcji N-M, My-Mz
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'E"jslup - interakcja N-M : Stupl

e =10l

2.3 [Deqg]

2000

1000

-1000

1] 50 100 150 200
+My-Mz (kN*m]

Otworzy¢é menu kontekstowe,
klikajgc PKM w prawym ekranie
graficznym, wybrac opcje Wytezenie
przekroju

Otwarcie okna dialogowego Wytezenie przekroju

Z listy dostepnych kombinaciji
znajdujgcej sie po lewej stronie okna
dialogowego Wytezenie przekroju
wybrac¢ pierwszg kombinacje od goéry

Przedstawienie przekroju stupa z zaznaczong osig
obojetna, strefg Sciskang i rozciggang wraz z odpowiednimi
wspotczynnikami bezpieczenstwa dla wybranej kombinac;ji

]Wrte_ienie przekroju 1[
Fodzaj obcigzen
|7(7 Podstawowe C Wiigtkowe ‘
. H My Mz il
UL {kH) (kH*m}) (kH*m)
1. 105TAT+1 30EKSPT+1 S0EKSP2+ : b=y E
1A0STAT+1 30EKEP1+1 S0EKSP2+ 25491 126 63 5,32
1A0STAT+1 30EKEPT+1 S0EKSP2 356,39 o688 5,52
1TA0STAT+1 S0EKEP1+1 S0EKSP2 356,39 128,08 5,99
1 105TA 5793 399 087
1 105TAL 5703 854 07
1 A0STAT+1 30EKSP1+1 A 7WIATR 27403 48,50 4.2
1 A0STAT+1 30EKSPT+1 17WATR 27403 9282 4,11
1. A05TA1+1 . 30EKSP 27552 41 46 4,23
1. A05TA1+1 . 30EKSP 27552 o4 27 413 ;I
Rd f 5d 100 = 255
MR f WS 1,00 = | 207
MR f WS 1,00 = |B7S
oot | pocs_|
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Zamknij

Zamkniecie okna dialogowego Wytezenie przekroju

LKM w pole do wyboru ekranu | Prezentacja graficzna i tabelaryczna otrzymanego
systemu  ROBOT  Millennium: | zbrojenia w stupie (patrz rysunek ponizej)
Stupy zelbetowe [/ Stupy -
Zbrojenie
Eslup - zbrojenie : Slu Y ] | Eslup - tabela zbrojenia : Shupl o ] |
Lp. Typ zbrojenia Klasa stali érfrﬂ"mi';a llosé (m) (m) (m) =
1 poprIecIneg A-0 6,0 16 [&= 037 B=0,37 C=0,04
2  |poprieczIne A0 5,0 16 | A= 0,37 B=0,04 C=0,04
3
|1 ] 0géIna £ Szezendlowa A Zestawienie [l«] | oy
[ Stup - zbrojenie:l : =10zl [ wiasciwosci pret o ] 5

ElE slel#x| @l £

Ogdine | Parametry ksztaHuI F'omz'eniel

Typ: I ghiwne j
Klasa stali: Adll
Sredrica: |1 0 = l mm

Pomoc

Zastas] | <<| b5 Zamkni

1.2.6.
Norma PN-B-03264 (2002)

Wymiarowanie pretéw zelbetowych

|FA Start =]

Model konstrukcji / Start

Z listy dostepnych ekrandéw systemu ROBOT Millennium
nalezy wybra¢ ekran START

Analiza / Wymiarowanie elementow
zelbetowych / Wymiarowanie pretéw
zelbetowych / Obliczenia

Otwarcie okna dialogowego Obliczenia wg normy Norma
PN-B-03264 (2002)

W polu Obliczenia dla pretéw nalezy
wpisac liste pretow: 1do14

Wybér pretow podlegajgcych wymiarowaniu

W polu Listy przypadkow (SGN)
nalezy wpisa¢ liste przypadkow
obcigzeniowych konstrukcji
wykorzystywanych podczas
wymiarowania: 1doS

Wybor wszystkich przypadkéw obcigzeniowych

W polu Obliczaj belki przyjac
parametry: obliczenia w 11 punktach

Okres$lenie  parametréw  poszukiwania  teoretycznej
powierzchni zbrojenia dla wybranych pretéw konstrukcji

Robobat

CORNSTRUCGCTIYE SPIRIT

© Robobat www.robobat.com



http://www.robobat.com

strona: 28

ROBOT Millennium wersja 20.0 - Podrecznik uzytkownika (PRZYKtADY)

LKM w klawisz Obliczaj

Rozpoczecie obliczeh teoretycznej powierzchni zbrojenia
dla wybranych pretow konstrukcji i przyjetych parametrow
obliczen

Zamknij w oknie dialogowym | Wyswietlenie okna z ostrzezeniami i btedami obliczen
Raport z  obliczen pretéw | zbrojenia teoretycznego pretow

zelbetowych

Zamkniecie  okna  dialogowego

Obliczenia wg normy Norma PN-B-
03264 (2002)

Rezultaty / Zbrojenie / Zbrojenie
pretow

Otwarcie tabeli Wyniki zbrojenia teoretycznego w pretach,
w ktorej wyswietlane bedg wyniki obliczenn zbrojenia
teoretycznego w  wybranych  przekrojach  pretéw
zelbetowych

Zamkniecie tabeli Wyniki zbrojenia
teoretycznego w pretach
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