





Mekanika éshté shkencé e cila merret me levizjen dhe

ekuilibrin e trupave gé shkaktohet nga veprimi i forcave.

Ne varesi te objekteve te studimit mekanika ndahet ne:

e Mekanika e trupi te ngurté
» Mekanika e fluideve

* Mekanika e gazrave



Trupl | ngurt eshte pjesa e hapesires e cila ne menyre te
pa nderprere eshte e mbushur me material.

Al mund té jeté:

e Deformabil - (mund te nderroj formen dhe vellimin)
Shembull 1 trupit deformabil eshte sungjeri.

 Jo Deformabil - trupi apslut i ngurte




Kuptimi 1 trupit te ngurte ne mekanike

Trupl apsolut | ngurte eshte trupi tek 1 cili distanca AB, ne
mes te gfaredo dy pikave te trupit, nga veprimi | forcave

mbetet e pa ndryshueshme ( AB =const ).

(trupi apsolut i ngurte eshte nje idealizim i cili shfrytezohet ne mekanik ge lehte
dhe ne menyre te pershtateshme te zgjidhen problemet ne mekanik)




Sipas llojit té trupit gé studion, mekanika e trupit té
forté ndahet né:

* Mekanikén e trupit té ngurte,

 Mekanikén e trupit té deformueshém(deformabil)

Mekanika e trupit te ngurté ndahét né:

Statiké - studion ekuilibrin e trupave

*Kinematikeé - studion karakteristikat gjeometrike te
levizjes se trupit

*Dinamike - studion ligjet e levizjes se trupit nga veprimi i

forcave ne trup.



Kuptimi I levizjes dhe getesise mekanike

Njerézit levizin né raport me tokén, toka leviz né raport me

diellin, sistemi diellor Iéviz né raport me hapésiren...

Ne natyre nuk egziston getesi apsolute dhe levizje apsolute.

Ne kété kurs supozojm se toka nuk leviz dhe se trupat té cilet jané
té lidhur forté me siperfagén e tokés nuk levizin.



Sipas mundesise se levizjes trupat mund te ndahen ne:

Trupa te lire - levizja eshte e lire nga njé pozité né tjetrén
Shembull: fluturimi i aeroplanit né ajr.

Trupa te lidhur - levizja né hapésir éshté e kushtézuar
nga trupat tjeré.

Shémbuj: levizja e trenit nepér binar, mbeshtetja e lir e trupit
dhe lidhja me litar.




Trupl referent

Trup rferent quhet trupi ne raport me te cilin analizohet

levizja apo getesia e trupave tjere.

Pér trupin referent lidhet
sistemi koordinativ ne bazé
té cilit relizohet llogaria.
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EKUILIBRI I TRUPIT

Péré trupin thémi se éshté né ekuiliber nese ai nuk e ndérron
pozitén né raport me trupin referent, gjegjesishté nuk levizé
ne raport me te.

Veprimi mekanik

Me veprim mekanik nenkuptojm veprimin reciprok mes trupave
si pasoj e té cilit vije deri te:

e ndérrimi i levizjés sé trupave,

e prishja e getésise apo

e ndérrimi i1 formés sé trupit.




Te gjitha madhésit né mekaniké mundé té ndahén né:

Madhési skalare

Madhési vektoriale

Madhési skalare jané té pércaktuara vetém me intensitetin
(numrin):

Masa [kg], Dendésia [kg/m3], Temperatura [K], Koha [s], Gjatésia
[m] ...




Madhesité vektoriale percaktohen me:

e Intenzitetin,
e Drejtimin,
e Kahjen dhe

e Pikéveprimin.

Madhésité themelore vektoriale né mekaniké janeé:

vektori i pozités [m], forca [N], shpejtésia[m/s], nxitimi [m/s?].




FORCA - MADHESIA E PARE E VEPRIMIT MEKANIKE

Forca éshté madhésia e veprimit reciprok mes dy trupave. Forca
shkakton lévizjen e trupit i cili ka gené né getési ose e ndérron
formén e lévizjes se trupit i cili ka gené né lévizje.

Forca éshté madhési vektoriale dhe pércaktohet me:

e Intensitetin, D‘@?ﬂ/

§

e drejtimin,
» kahjen dhe

e piké veprimin.
Pikéveprimi



Forcat ndahen ne;:

» Aktive - shkaktojné lévizje ( forca nga era, bora,...)

 Pasive - nuk shkaktojné lévizje (reaksionet e lidhjeve, forca e
ferkimit,..)

Sipas vend veprimit forcat ndahen né:
o Jashtme - forcat te cilat 1 shkaktojné trupat tjeré né trupin e shikuar.

e Brendshme - forcat e veprimit reciprok té pjeséve te trupit mes veti.

Veprimi i forcés mundé té jeté:
e NEé vetém njé piké - forca e koncentruar e cila vepron né njé pike .
e NEé njé numer pikash - forca kontinuale éshté ngarkesa e cila

vepron né njé gjatési té konsideruar (sipérfage, véllim) té mbajtésit.
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LIGJET NJUTNIT (NEWTON)

Ligji I pare - ligji 1 inercisé
Trupi e ruan gjendjen e méparshme deri sa ne trup

te mos veproj ndonjé forcé e jashtme pér ti ndérruar pozitén.




Ligji I dyte - ekuacioni themelor 1 dinamikes




NJESIT MATESE
S| (Systeme Internationale d'Unites)

Masa m — (kg) kilogram,
Gjatesia L — (m) metri,
Koha t — (s) sekond
Forca F — (N) Njutn

Kur vlerat numerike jané shumeé té vogla apo shumé té médha, njesit mundé
té modifikohen duke shfrytezuareé prefikset e paraqitur né tabelé.

Forma
eksponenciale Prefiksi | SI simboli

1000 000 000 109 Giga G
1000 000 106 Mega M
1000 103 Kilo Kk

0.001 10-3 Mili m

0.000 001 106 Mikrro 1)
0.000 000 001 10-° Nano n




Pesha e trupit - gjithashtu éshté forcé dhe matét me Njutén.

G=mg,

Ku:
G - forca e gravitetit, pesha e trupit, ndérsa

g - nxitimi i rendimit té tokés g = 9.81m/s.

Trupi me masé 1kg ka peshén 9,81 N,

Trupi me masé 2kg ka peshén 19,62 N.
9.81N




« Aksiomat-jané té verteta té cilat matematikisht nuk vértetohen.

Ato bazohén né hulumtimet eksperimentale.

e Teoremat- jané té vérteta té cilat né bazeé té aksiomave

vértetohen matematikishté.

Statika bazohet né disa aksioma.



Aksioma e paré — principi I inercionit (ligji 1 paré i njutnit)
Trupi e ruan gjendjen e me parshme deri sa ne trup te mos veproj
ndonje forc e jashtme per tia nderruar poziten.

Aksioma e dyté — ekuilibri 1 dy forcave

trupi 1 ngurté né té cilin veprojné dy forca gjéndet né ekuilibér

vetem nese forcat kané intenzitet dhe drejtim té njéjté, por kahje

té kundeérta. £,
- Shufra né terheqje -
F1 F2
= . Shufra né shtypje -~
F1 * » F2




Sistemi 1 forcave

Bashkésia e forcave gé veprojné né trup quhet sistem i forcave.




Sistemi 1 forcave ekuivalente

Né gofté se né njé sistem forcash 1 cili vepron né trup mund té
zavéndésohet me njé sistem tjetér té forcave duke mos e prishur
gjendjen e getésisé apo té levizjes, atéher ato dy sisteme forcash

quhen sisteme ekuivalente.

F,
(F.F,.F,F)=(F,F,F,F)



Rezultanta e sistemit té forcave

Né gofté se njé sistem I forcave mundé té zavéndésohet vetém me
njé forceé e gé té mos ndikoj né gjéndjen e getésisé apo levizjes sé

trupit atéheré ajo forcé éshté Rezultanta e sistemit té forcave.

(F.F.F.F)=(R)



Aksioma e treté - shtimi dhe largimi i sistemit té forcave
ekuilibruese

Né gofté se trupit i shtojm apo I hegim nje sistem té forcave
ekuilibruese ail nuk e ndérron gjendjen e mé parshme (ekulibrin).

= :

(F.R)=0, (A3)=(FF,F,)=(F)



Teorema e ¢vendosjes sé forcés
Veprimi 1 forcés né trup nuk ndérron nese pikéveprimi I sajé
ndérron (¢cvendoset) né ciléndo piké té trupit pérgjaté vijéveprimit

té sajé(rrjedhé se Forca éshté vektor rréshqités).

F=F, (R.F)=0 (A)=(F)=(FF.F)=(F)
Sistemi 1 forcave ekuivalente ne kuptimin statik mund te jeté jo

ekuivalent né kuptimin deformabil.
Shembull: Reaksionet jané zerro por kemi diagrame
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Aksioma e pesté

Cdo trup konsiderohet i liré nese 1 largojm lidhjet dhe ndikimin e
tyre e zavendesojmé me forca. Ato forca quhen forcat e lidhjeve

apo reaksionet e lidhjeve.

Reakcioni 1 lidhjes éshté forca me té cilén lidhja vepron né
trup dhe e cila pengon levizjen e trupit né hapésiré né varési

té llojit, gjegjésisht tipit té lidhjes.



Reaksionet e lidhjeve

Lidhja e realizuaré me siperfage té Iémuar

Lidhja e realizuaré me litaré




Lidhja e realizuaré me mbéshtetés té levizshém

g - v

paraqgitja skematike e lidhjes

Lidhja e realizuaré me mbéshtetés té pa levizshém

H,

paraqgitja skematike e lidhjes




Lidhja e realizuaré meshufér té thjeshté (pesha e shufrés nuk
merrét parasyshé)

paraqgitja skematike e lidhjes




Aksioma e gjashté- principi 1 aksionit dhe reaksionit

Veprimi 1 dy trupave né mes veti éshté I njéjté por me
kahje té kundért, kjo do té thoté gé aksionit né ményreé té
njéjte 1 pérgjigjét reaksioni.

Lidhja e realizuaré me siperfaqge té lémuar

Lidhja Reaksioni

R,




Lidhja

A A R o T SN e ]

Lidhja e realizuaré me litaré

Lidhja e realizuaré me shufér té thjeshté

Lidhja

B

A

-

Y

Reaksioni
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Reaksioni
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Lidhja e realizuaré me mbéshtetés té levizshém

Lidhja Reaksioni

i

Lidhja Reaksioni

paraqgitja skematike e lidhjes
,;Eg! Rw

Lidhja e realizuaré me mbéshtetés té pa levizshém

TR L |
H,

F Reaksioni paragitja skematike e lidhjes
R.

z V,

/77777




Lidhja e realizuaré me inkastrim

Lidhja

v
d
v
e

Reaksioni

Ma
AX»_

Ay




Lidhja me sharnier

F

Lidhja

s

Lidhjet e brendeshme

Lidhjet e jashtme
B
Lidhja Gy
Gx GXx
Reaksioni
Gy
AX Reaksioni Reaksioni Bx
= S
Ay By













Me kuptimin e pérbérjés sé dy forcave
nénkuptojmé pércaktimin e rezultantés sé
atyre forcave.

Dy forca kongurente gjeometrikishté mundé
pérbéhén né dy forma, me formimin:

- paralelogramin e forcave, ose
- trekéndéshin e forcave



Paralelogrami i Forcave

—

R=Fi+F



Trekendeshi i Forcave Trekendeshi i Forcave




F=yF2+F’+2FF,cosa,

F, F, R

sing  siny  sina




Procesi | kundért 1 pérbérjés sé forcave éshté zbérthimi i forceés.

Forca mundeé té zbérthehet né dy komponente, té cilave u dihet
vijédrejtimi, me rregullén e paralelogramit té forcave.




Por forcén mundé ta zbértheymé né dy komponente
edhe me rregullén e trkéndéshit té forcave.




Jepet forca F dhe tri drejtimet ( I, I, 111 ) ne te cilat deshirojm me e zberthyer forcen. Ku pritén
vijédrejtimet e forcés dhe drejtimi | caktohet pika P1, mé pas ku priten drejtimet Il dhe Ill
caktohet pika P2. Me bashkimin e pikave P1 dhe P2 caktohet drejtéza K.




Fillimisht zberthehet Forca F né forcat (drejtimet) F, dhe F, ,né vazhdim Forca F, zberthehet né dy
drejtimet F,, dhe F,,, dhe késhtu forca F éshté zbérthyer né tri drejtime.




Pérbérjen e sistemit té forcave kongurente mundé ta realizojmé
me metodén e paralelogramit. Rezultanta e sistemit té forcave
kongurente éshté e barabarté me shumén gjeometrike té forcave
me pikéveprim né piképrerjen e vijédrejtimeve té sistemit té
forcave.




Vektori i cili éshté 1 barabarté me shumén e vektoréve té forcave
té sistemit quhét vektori kryesore i atijé sistemi. Vektori kryesoré
| sistemit té forcave kongurente pércaktohet me rregullén e

e paralelogramit ose té poligonit té forcave.

Nése forca (vektori kryesoré) bartét né pikén A té trupit, atéher
ajo zavendéson veprimin e té gjitha forcave né trup, gé do té
thoté se ajo eshté rezultanta e forcave gé veprojné né trup.



Q¢ té caktohet rezultanta e sistemit té forcave, mé e pérshtatéshme
éshté gé paraprakishté té pércaktohen projeksionet e tyre né akse,
té mlidhén ato projeksione dhe pastajé té caktohet rezultanta e

atyre forcave.

y |
By F=F+F,
Y j[ﬂ F F = Xi +Yj,
o X L
o | i F. X Fo= X1,k =Y]
X




Projeksioni | forcés né aks éshté madhési skalare e cila éshté e
barabarté me prodhimin e intenzitetit té forcés dhe kosinusit té
kéndit mes forcés dhe aksit.

y _
Fy
i E X =Fx=F-cosa=F-sinpg
Y JN'B
Fe a >
X




Né dallim nga projeksioni 1 forcés né aks projeksioni 1 forcés né
rrafsh éshté vektor sepse nuk karakterizohet vetem me intenzitetin
e sajé, por edhe me drejtimin dhe kahjen né rrafshin Oxy.
Intenziteti | kétijé projeksioni éshté:

Fxy =F -cos

T

AR S X =Fxy-cos¢ =F -cos f-cos¢

Y =Fxy-sing=F-cosf-sin¢

Y




X=F-cosa

Y =F-cosf3

Z=F-cosy
F=Fx+Fy+Fz
F=Xi+Y]j+2Zk

Fx = Xi,Fy = Y]j,Fz = Zk
Y F=X2+ Y2+ 22,

X Y Z
coso. =—,CO0SP3 =—,C0Sy =—
F F F




Kur jané té njohura projeksionet e rzultantés né akset koordinative
atéher intenziteti 1 vektorit kryesoré, gjegjésishté rezultantés éshté:

X Y Z
R:\/XR2 -|-YR2 -|-ZRZ,(;0505R :?R,cosﬂR :ER,COSQ/R :FR

Kéto formula mundésojné zgjidhjen e problemit té pérbérjés sé
forcave né ményré analitike.

Kur forcat shtrihén né rrafsh atéher kéto formula marrin formén:

Y

X
R :\/XR2 +Y.’ +,C0S g :?R,cosﬂR :FR'









Trupi do té jeté né ekuilibér nga veprimi 1 tri forcave nese
poligoni I konstruktuar nga ato tri forca (trekéndéshi i tyre) do té
jeté 1 mbyllureé.



Shembull 1 - Té caktohén forcat né litarét 1 dhe 2 nese né ta
eshté varuré pesha G = 10kN




Shembull - Té caktohen ndikimet e
gypave té betonit né mes veti dhe
né piruner nese pesha e tyre éshté

G, = G, = 500N.
HAE
3ge
300 '
Rc
G, R
D

300

3
G B

Nga trekendeshi i forcave lexojmé
Ras=Ggx sin30 =500 x 0.5 =250N
Re= G x cos30 =500 x 0.866 =483.01N

Nga shumkendeshi i forcave lexojmé
R, =R:=483.01N
R.=2R,;=500N



Shémbull -Té caktohet distanca Y 3 m

dhe forca né litar Nese gjatésia ! [.H
e litarit éshté 15m ndérsa

kofa me uj ka masén 60kg.

u 10 m "
Zgjidhje
SX=0—>Scosa—ScosPB=0—>cosa=cosP a=f
L cos o + (15-L) S cos a =10 = cos aa = 10/15 - a =48.19

5Y=0—=> Ssina+Ssina=60x9.81 = S5=588.6/2sin a
— 5=395N

Lsina +2=(15-L)sina—= L=6.158m

Y=Lsina +2=6.6m

Y=6.6m



Shémbuj -Té caktohen
forcat né litar Nese

a) Llusteri peshon G=60 N
b)Cilindri D=100 N

¢) Kofa ka peshen G=100N.

{a)



SISTEMET E PERGJITHSHME TE
FORCAVE DHE QIFTEVE TE FORCAVE




Tl




MOMENTI | FORCES PER PIKEN

Lévizja e trupit shkakton momentin e forcés




Momenti | forcés pér pikén éshté madhésia me té cilén forca
shkakton rrotullimin e trupit rreth pikés apo aksit.

Normalja h e térhequr nga pika O normal né vijédrejtimin e forcés
quhet krahu 1 forcés.

Momenti i forcés pér pikén éshté i barabarté me prodhimin e forcés dhe
Krahut.

Mo(F)=+ F x h



Si caktohét Momenti i1 forcés pér pikén?

Momenti | forcés varét nga intensiteti i1 forcés dhe gjatésia e krahut
té forces.

Drejtimi momentit té forcés varét nga pozita e forcés.
Drejtimi mundé té caktohet me rregullén e gishtit té¢ madh té dorés sé

djathtg,

Momenti ka shénjén plus nese shkakton rrotullimin e trupit né kahje
té kundért té akrepave té orés, ndérsa shénjén minus e merré nese
trupin e rrotullon né drejtim té akrepave té orés.



Karakteristikat e momentit jané:

Momenti i forcés nuk ndérron nese forca levizé pérgjaté vijédrejtimit té
sajeé.

Momenti | forcés pér pikén éshté i barabarté me zerro vetém nese forca
éshté e barabarté me zerro, ose nese vijédrejtimi i sajé kalon népér pike,
gjegjésishté nese krahu i forcés éshté i1 barabarté me zerro.




Teorema e Varinjonit (Varignon)

Momenti I rezultantés sé forcave kongurente pér cfarédo piké
éshté 1 barabarté me shumén algjebrike t¢ momenteve té
komponenteve péré até pikeé.

Teoremen e varinjonit po e ilustroym duke analizuar momentin
e sistemit prej katér forcash kongurente.




Mo(R,)= Mo(F,) + Mo(F) (a)

Mo(R,)= Mo(R,) + Mo(F>) (b)

Mo(R)= Mo(R,) + Mo(F,) (c)

Mo(R)= Mo(F,) + Mo(F,) + Mo(Fs) + Mo(F,)




Kur sistemi I forcave vijéveprimet e té cilave pritén né njé piké éshté né

momenti i sistemit té forcave éshté i barabarté me zerro pér qfgrédo pikeé.

Kur sistemi 1| forcave nuk éshté né ekuilibér momenti éshté 1 barabarté me

zerro pér té gjitha pikat té cilat shtrinén né vijédrejtimin e rezultantés.




Pércaktimi analitik 1 momentit té forcés pér pikén

. v MEEMEIME)
y IFy /,
-7 B
----)_(__ -~ X M F ='X' )
A: > O( x) y
° T MBEYxeXy)



Shmbuj té momentit té forcés pér pikén:

10kN

0 M, (F) = -10 x 6 = -60 KNm

’ 6m .

M, (F) = -3 x 3 = -9 KNm

2.5m
3kN

M, (F) = 3x 2.5= 7.5 kNm



SISTEMI | FORCAVE PARALELE
DHE QIFTEVE NE RRAFSH




Pérbérja e dy forcave paralele me
kahje té njéjta

Rezultanta e dy forcave paralele me kahje té njéjta éshté paralele me
ato forca, intenziteti 1 sajé éshté i barabarté me shumén e intenziteteve
té forcave, ndérsa kahja éshté e njéjté si kahja e atyre forcave.




Pérbérja e dy forcave paralele me
kahje té kundérta

QI R=F,-F,
________________ JA
’ C  BC AC AB
_ F F R
Fl

Rezultanta e dy forcave paralele me kahje té kundérta éshté e
barabarté me ndryshimin e intenziteteve té tyre, éshté paralele me to
dhe ka kahjén e njéjté me kahjen e forcés me intenzitet mé té madh.




Qifti 1 forcave

Qifti 1 forcave éshté njé sistem prej dy forcave paralele me intenzitet
té njéjté, por me kahje té kundért, té cilat veprojné né trupin e
ngurte.

Sistemi forcave gé formon qift, natyrisht se nuk gjéndét né ekuilibér.
Qifti 1 forcave nuk ka rezultanté.

T
> = i
900 h I




Momenti I qifti té forcave

¢ Momenti i qiftit té forcave
F Forca e qgiftit

d Krahu i forcave té giftit

Momenti I giftit té forcave éshté | barabarté me prodhimin
e njérés forcé F me krahun d.




Teorema e mbledhjés sé momentéve te
giftit té forcave

Shuma algjebrike e momenteve té sécilés nga forcat e qiftit,
pér gfarédo piké, nuk varét nga zgjedhja e asajé pike dhe
éshté e barabarté me momentin e qiftit té atyre forcave.

Mo(F) = —F -0a,
Mo(F") = F -ob,
ob—-oa=d,F'=F.

Mo(F)+Mo(F')=-F -oa+F-ob=F(ob-o0a)=F-d,

M=Fd  gR= Mo(F)+Mo(F")



Shmbull 1 giftit té forcave:

F=10kN

5m

M =F d =10 x 5= 50 kNm



Ekuivalentiteti 1 gifteve té forcave

Ndikimi i giftit né trup nuk ndryshon néqofté se e zavéndésojmé
me qift tjetér, i cili shtrihét né rrafshin e njéjté dhe ka moment té
njéjte.




Pérbérja e qifteve te cilét veprojné né
njé rrafsh

Sistemi 1 gifteve té cilét veprojné né rrafshin e njéjte,
mundé té zeévéndésohen me njé qift, i cili vepron né até
rrafsh, momenti i té cilit éshté i1 barabarté me shumeén

algjebrike té komponentéve té gifteve.




MM, =F, d
N, =F, d,




Ekuilibri i1 gifteve

Qé trupi té jeté né ekuilibér nga ndikimi sistemit té qifteve
né rrafsh nevoitét qé gifti rzultues té jeté | barabarté me
zerro, Kjo do té thoté gé shuma algjebrike e momenteve







SJELLJAE SISTEMIT TE FORCAVE REDUKIMI |
SISTEMIT TE FORCAVE NE RRAFSH NE NJE PIKE
NE FORME TE THJESTE



Teoreme:

Forca mundé té c¢'véndoset (redukohet) paralel me té né
gfaredo piké jashté vijédrejtimit té sajé, nese forcés I
shtohét qifti, momenti 1 té cilit éshté i1 barabarté me

momentin e asajé force ndaj pikés né té cilén ¢'véndoset
(redukohet) forca.







Teoreme:

Qdo sistem 1 forcave né rrafsh mundé té zavéndésohet me njé
forcé (rezultanta e redukuar), e cila éshté 1 barabarté me
vektorin kryesor té sistemit té forcave né pikén e redukimit
dhe giftine forcave momenti 1 té cilit éshté i1 barabarté me
momentin Kryesor té sistemit té forcave pér pikén O.







Shuma vektoriale e té gjitha forcave té sistemit éshté Vektori
Kryesor:

ﬁ-zzn:ﬁ’ Dig= Wt Dyt + Wy ="
-1 =1

R=R+=YF, V=M _ (F)+M (F,)+..+ MO(Fn)ziZ:l:MO(Fi)

=1

Shuma vektoriale e té gjitha momenteve té forcave té sistemit pér
pikén O quhet momenti kryesor I sistemit té forcave pér pikén O.

M, =M (F)+M, (F,)+..+ MO(Ifn):Zn:MO(Ifi)

Q)?R:anlvlo(lfl): Mo
i=1



Sistemi 1 forcave né rrafsh éshté zavéndésuar me njé forcé
(rezultanta e redukuar), e cila éshté e barabarté me vektorin
kryesor té sistemit té forcave né pikén e redukimit dhe giftine
forcave momenti 1 té cilit éshté 1 barabarté me momentin
Kryesor té sistemit té forcave pér pikén O.

Re=R'=R=1X2+YZ,
X :Zn‘,xi’YR :iYw
i=1 i=1

Y
COS g :%,cosﬁR =

TR
R )

%R :iMo(ﬁi): I\/Io

=1




Qifti i redukuar mundé té zavendésohet me qiftin ekuivalent forcat e té cilit
zgjidhén ashtu gé me intenzitet té jené té njéjta me vektorin kryesor. Né
kété rast, krahun e giftit d mund ta caktojmé me shprehjén:

|\/IO

Yo =Y M(F)=M, =M, (R)=R-d d =



Ekuacionin e vijédrejtimit té rezultantés e caktojmé me
aplikimin e teoremés sé Varinjonit: M -(R)=D>"M(F)
i=1
Mo (R) =M (R)+ M (R) = X-Yp =y Xy Xp= X ¥p =2,
i=1 i=1

X-Yo—Yy Xy = Z M, (F)=M_ Ekuacioni ivijédrejtimit té rezultantés R
i=1




Kushtet e ekutlibrit té sistemit té forcave né rrafsh

Qé sistemi 1 forcave gé shtrinén né rrafsh te jet ne ekuiliber
éshté e nevojshme qé vektori kryesor dhe momenti Kryesor

njékohésishté té jéné té barabarté me zerro. R'=0,M_ =0

0 kushti 1 ekuilibrit té forcave kongurente
M

o kushti 1 ekuilibrit té gifteve né rrafsh

3

Sistemi 1 dhéné 1 forcave , 1 cili éshté ekuivalent sistemit té

forcave dhe gifteve té redukuara gjéndét né ekuilibér.

Kéto jané kushtét e ekuilibrit né formén vektoriale. Nga ato rrjedhin
edhe kushtet né formén analitike.
Egzistojné tri forma té kushteve té ekuilibrit né formén analitike.






Vérejtje: Aksi X nuk éshté
normal né drejtézén AB

a+nl?2




Vérejtje: pikat A, B, C nuk duhet té shtrihén né njé drejtzé



Vérejtje: Sistemi koordinativ zgjedhet né até ményré gé njéri nga akset té jeté
paralel me forcat.

A

a+nl?2

0 X

Veérejtje: pikat A dhe B nuk duhet té shtrihén
né drejtézén e cila éshté paralel me forcat.




Me konstruksion nénkuptojmeé terésiné e cila éshté e afté
gé té pranojé dhe né ményré stabile ti pércjellé ngarkesat

né bazén referente.
Pra konstruksionin e pérbéjné gjeometria dhe ngarkesat e

tijé.




Mbajtésit jané trupa né pérbérje té konstruksionit té
cilét pranojné ngarkesa dhe 1 percjellin ato né trupa
tjeré, gjegjésisht mbeshtetésa.

Analiza e ngarkesave té Kkostruksioneve mbajtése
(mbajtésve) 1 takon fushés sé inxhinjerisé e cila éshté e
njohur me emrin analiza e strukturave.

Konstruksionet mbajtése jané: Trarét, shtyllat, ramat,
kapriatat, ...













‘i’?*:‘:.?iﬁ o




Sipas pozités sé ngarkesés mbajtésit ndahén né:
-Mbajtésit né rrafsh
-Mbajtésit hapsinor

Sipas formés mbajtésit ndahén né:
-Mbajtésit e ploté
-Mbajtésit kapriat

Kuptimi | mbajtésit linearé

Nese dmensionet e prerjes térthore té mbajtésit jané shumé meé té
vogla né raport me gjatésiné atéher ai mbajtés quhet mbajtés
linearé.

Né kéto konstruksione hyjné:

Vargoret, Poligonet zingjiroré, Kapriatat, trarét, shtyllat, kutiat,
harget dhe kombinimet e tyre.






Sipas formés mbajtésit ndahén né:
-Mbajtésit e thjeshté
-Mbajtésit pérbéré — konstruksionet (sistemi i trupave)

'Mbajtésit e thjesht |

\\ Konzola

Trau i1 thjeshté

(—A Trau i thjeshté me Iéshim

Trau i1 thjeshté
h me dy léshime




Mbajtesit Kapriat

T ST

Mbajtesit Ram

\ Mbajtésit e Pérbér |
xj
Mbajtésit e pérbéré- pérbéhen nga dy e ma shumé mbajtés té thjeshté té lidhur né mesveti

me sharnier.
Kéta mbajtés jané:Trarét e gerberit, harku apo rami me tri sharniera, mbajtésit kapriat, etj.




Trupi do té jeté né ekuilibér nese 1 largojm lidhjet dhe né vend té tyre
vendosim reaksionet e lidhjeve.

Reaksionet e lidhjeve mundin me gené té jashtme dhe té brendeshme.
Me largimin e lidhjeve té jashtme jo gjithmoné trupi éshté 1 ngurté,
psh harku me tri sharniera pas largimit té mbéshtetésve deformohet

(nuk éshté me i1 ngurté).

G(\

Lidhjet e brendeshme

Lidhjet e jashtme

o




Ndahét sistemi né trupa té veganté dhe pastaj shkruhen kushtet e

ekutlibrit pér secilin trup

t- numri i trupave
r = 3t- numri i ekuacioneve te
ekuilibrit

SN
To

..

Nn- numri i reaksioneve




t=2

r=3t=3x2=06
n =6 (Ax, Ay,Bx, By, Gx, Gy )

YX=0
YY=0
YMaA=0

TX =0

YMe=0

(D
(2)
3)
4
&)
(6)

-

—



Shkruhen kushtet e ekuilibrit pér trupin si terési dhe pastaj edhe pér
njérin trup (cilin do), késhtu perseri kemi gjashté kushte té ekuilibrit.

\ Gx
G/"\

<
AX
%\ EBX ;




t=2
r=3t=3x2=06
n =6 (AX, Ay,Bx, By, Gx, Gy)

2X=0 ()
2.Y=0 (2)
YMe=0 (3)
— | Ax Ay,Bx, By, Gx, Gy
2X=0 (4)
2.Y=0 (5)
>Mc=0 (6) |
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iShembuIIi 1 ‘

DYX=0=>Ax=0
2)>Y=0 =Ay+By-P=0

3)YMe=0=>AyxL-PxL/2=0

(1) =>Ax=0
(3) => Ay =P/2

(2) => By = P/2



DYX=0=>Ax=0

2)YY=0 =>Ay+By-Q=0
3)>Me=0=>AyxL-gxLxL/2=0
(1) =>Ax=0

(3)=>Ay=gxL/2

(2)=>By=qxL/2

L/2

L/2




=29l
M ;
| = AX ]
> L o )I\ 2L/3 L/3

/r & Ay |

DYX=0=>Ax=0
2)>Y=0=Ay+By-Q=0
3)>Me=0=>AyxL-1/2xgxLxL/3=0
(1) =>Ax=0

(3)=>Ay=0gxLJ/6

(2)=>By=qxL/3




iShembuIIi 4 ‘

Q1=12kN Q2=6kN
ot [T o ey
| | AX |
A Zi0 A
4}% 3.00 e Ay 1.5 ., 15
2 1 |BY
)YX=0=>Ax=0 (1) =>Ax =0
2)TY=0 =>Ay+By-Q1-Q2=0 (3) => Ay = 8 kN

) IMe=0=>Ayx3-QixL5-Qx1=0

(2) => By = 10 kN



\Shembulli 5 J

Q=16kN
q=8kN/m' M=10kN xm . M=10kN x m
| R |
2.0 . 1.0 Ay 2.0 1.0
l 1.0

DYX=0=>Ax=0
2)XY=0=Ay-Q=0

IHXMB=0=>MA-Qx1-M=0

(1) =>Ax=0
(2) =>Ay =16 kN

(3) =>Ma =26 kN x m



Shembulli 6

M=30kN x m
G
A E = — |
2.0 . 1.0 3.0 71,0
Q=40kN
M=30kN x m
M{\ \/ G >
X G / !
2.0 . 1.0 ) 3.0 T 1.0
B-G 1)>X=0=>Gx=0 (1)=>Gx=0
2)>Y=0 =By-Gy=0 (3) => By =10 kN
3)2>Mg=0=>Byx3-M=0 (2) => Gy =10 kN
G-A 4)>X=0=>Ax- Gx=0 (4)=>Ax=0
5)Y=0 =Ay+Gy-0Q=0 (5) => Ay = 30 kN

6) >MA=0=>Ma +Gyx3-Qx1=0 (6) =>MA=10kN xm



\Shembulli 7 ]

g=20kN/m'’

Q=40kN
Vv
o o
P=20 kN BN P=20 kN |
o o
=L A B —%
a0 0 Ax 20 1.0
A 5l A Ay f
1)TX=0=>Ax+P=0 (1) => Ax = -20 kN
2)TY =0 =>Ay + By - Q=0 (3) => By = 20 kN

3HTYMA=0=>Byx3-Qxl-Px1=0 (2) => Ay = 20 kN




\Shembulli 8 J

A

Y

M=20kNxm

/\/ Px=16 kN

J(Py=12 kN

M=20kNxm

2

3.0

2.0

3.0

1)$X=0=>Ax-Px=0

2)>Y=0 =Ay+By-Py=0

3)TMe=0=>Byx2+M=0

T
. By
.
.

2.0

2.0

Ay

(1) => Ax = 16 kN

(3) => By =-10 kN

(2) => Ay = 22 kN



\Shembulli 9 ]

g=10 kN im Q=60kN
P=20kN )UMAMA&JDA&MMLMM P=20kN -
s
| 7LA cl |
o -
) 3.0 A. 3.0 B c 3.0 A. 3.0 Ko
By
Aih 20 ) 1)>X=0=>Bx-P=0 =>Bx =20 kN
2)>Y=0=>S+By-Q=0 => By = 20kN

3)>MB=0=>Sx3+Px3-Qx3=0 =>S =40kN
HHYX=0=>Ax=0

5>Y=0 =Ay-S=0=>Ay =40kN

6) > MA =0=>Ma-S x3=0=>MA=120kNxm



\Shembulli 10 J € e

M=20KMNm

M=20kMN:m

Q=20 kM gm Q=40kN

P AT LT

AT - =
% = A:;‘Y 20 . 20
5
= 1)>X=0=>Ax-S1x+Q=0 =>Ax =10 kN
=2 2)YY=0 =>Ay - S1y=0 => Ay = 50 kN
3)YMA=0=>Sx1414+M-Qx3=0=>S=70.7kN
HHXX=0=>Gx+S2-Q=0 => GXx =30kN
5)Y=0 =Gy=0 => Gy=0

Sz

. 6) YMG =0=>S2x 4 -Qx 1=0 => S2 =10kN




\Shembulli 11 ]

q=20 kN gm

il

. A —>

2.0
1)>X=0=>Ax-S1x+Q=0 =>Ax =10 kN
2)YY=0 =Ay-S1y=0 => Ay =60 kN
3)>MA=0=>Sx1.414+Px2-Qx3=0=>S=70.7kN
HHXX=0=>Gx+S2-Q=0 => GXx =30kN
5)Y=0 =Gy=0 => Gy=0

6) YMc=0=>S2x4 -Qx 1=0 => S =10kN




1.73

5.20




10KNxm

M=

okN

2.6kN

Ay




P.=5kN

P.=10kN

Q=6.928kN

90-°

M=63.3kNxm

6.92

B,=6.928kN

6.5kN

A




7KNxm

M=

o g’

wZ ¥ BLZ

A~=10.135kN



Cx=9.88kN
C,=4.5kN

A=10.27kN

P=10kN

GED

-
|~
[~

6.00

A,=10.13kN

4. 5kN

B*_.r=



A=49.2kN A

< RN,
D N 2 sermn
A=50 BN / 100KN AN
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4.00 ; 3.00




B:=11.2kN

B:=11.2kN

By=11.1T0kN



Pérbérja grafike e forcave né rrafsh me ndihmen e
shumkéndéshit dhe shumékéndéshit terkuzoré

Pércaktimi I rezultantés sé dy forcave me metodé grafike
Pércaktimi I rezultantés sé sistemit té forcave me metodé grafike

Zbérthimi i sistemit té forcave né gift forcash

Pércaktimi i reaksioneve té mbéshtetésve

Zbérthimi 1 forcave me ndihmen e shumkéndéshit dhe
shumékéndéshit terkuzoré



Pércaktimi i rezultantés sé dy forcave me metodé grafike

Pércaktimi 1 rezultantés sé dy forcave me metodé
grafike Madhésia dhe drejtimi I rezultantés me metodé
grafike caktohet pérmes shumkéndéshit té forcave.

Pozita e rezultantés me metodé grafike caktohet
pérmes shumkédeéshit térkuzor.



Rrezet e poligonit té
forcave

Poli i poligonit té
forcave

Plani 1 forcave

Plani | pozités

Konstruktohet poligoni i forcave a,b,c,

Pervetésohet pérpjesa,

Zgjedhet poli O dhe formohen rrezet e poligonit té forcave,

Ana pérfundimtare e poligonit té forcave ésht rezultanta,
Konstruktohet shumkéndéshi térkuzor B, B,, B,,

Né prerjen e drejtézés sé paré dhe té fundit té shumkédeéshit térkuzor
éshté pika B,

Rezultanta e e forcave té dhéna kalon népér pikén B,.









Zberthimi 1 sistemit té forcave né rrafsh né
gift forcash

Sistemi 1 forcave né rrafsh zbérthehet né qift forcash nese
shumkendeshi 1 forcave éshté 1 mbyllur, ndérsa
shumkéndéshi térkuzor 1 hapur.




|
|
|
|

1: ot 1', (1, 1'):0,
F2: 1+82', (SZ’SZ'):O’
F3=SZ—I— 3I’ (_>1’F2’ qs):(30’81'151’52"52’33'):(So’ssl)



Qg sistemi 1| forcave né rrafsh té jeté né ekuiliber éshté e
nevojshme dhe e mjaftueshme gé shumkéndéshi 1 forcave
dhe shumkéndéshi térkuzor té jéné té mbyllur.




Caktimi 1 reaksioneve té mbéshtetésve me
metodén grafike




*Pervetésohet pérpjesa pér gjatési dhe pér force,

«Zgjedhet poli O dhe formohen rrezet e poligonit té forcave,
Drejtimi 1 reaksionit A nuk dihet paraprakisht, deri sa drejtimi |
reaksiont B dihet

*Duke filluar nga pika A barten rrezet e shumkéndéshit 0, 1, 2, 3,
dhe fitohet drejtéza 4

Drejtéza 4 bartét né shumkéndéshin e forcave e cila kalon népér
pikén O

*Reaksioni B caktohet nga forca e fundit deri né piképrerjen me
drejtétén 4(pika e), prej pikés e deri tek pika a pércaktohet

reaksioni A dhe drejtimi 1 tijé.




Né rastin e veprimit té forcave paralele konstruktimi |
shumkéndéshit té forcave né trup mundé té filloj nga cila do
Piké, pasi gé dy reaksioneve u dihen drejtimet paraprakishté.




Forcén F duhet zbérthyer né komponentet F1 dhe F2




Zgjedhét poli O
Pércaktohen rrezet e shukéndéshit, 1 dhe 2
Nga pika C térhiget rrezja 2 deri te pika Cz(piképrerja me drejtimin e
komponentés sé dyté)
Drejtéza e fituar z paraget pjesén pérfundimtare té shumkéndéshit
térkuzor
Népér pikén O térhiget rrezja z, ndérsa nga pika Az drjtimi i
komponentés paralel me L2
Prreerja e kétyre dy drejtézave jep pikén Az gé pércakton
komponentén tjetér (Fi)

—_— . e—

AA =F, AA=F




Rrezet e poligonit té
forcave

Poli i poligonit té
forcave

Plani 1 forcave

Plani | pozités

Konstruktohet poligoni i forcave a,b,c,

Pervetésohet pérpjesa,

Zgjedhet poli O dhe formohen rrezet e poligonit té forcave,

Ana pérfundimtare e polignit té forcave ésht rezultanta,
Konstruktohet shumkéndéshi térkuzor B, B,, B,,

Né prerjen e drejtézés sé paré dhe té fundit té shumkédeéshit térkuzor
éshté pika B,

Rezultanta e e forcave té dhéna kalon népér pikén B,.






Té gjitha forcat e jashtme veprojné né nyje.



- Shufra né terhegje. —~




Figura bazé e jondryshueshmerisé



Nyja e mbajtésit kapriat hapsinoré




PERCAKTUESHMERIA STATIKE E MBAJTESIT KAPRIAT

Le té jené:

S -numri I shufrave

r -numri I reaksioneve
n -numri I nyjave

Pér mbajtésin kapriat vlené:

L=(s+r)-2n

L =0 Mbajtési kapriat éshté statikisht i caktuareé.
L >0 Mbajtési kapriat ka shufra té tepérta

L <0 Mbajtési kapriat éshté i ndryshueshém(mekanizém)




Reaksionet dhe forcat né shufrat e mbajtésit kapriat mundé té
caktohén né dy ményra:

Metodat analitike
Metodat grafike

Metodat analitike

Metoda e ekuilibrit té nyjeve - Analiza e ekuilibrit té sécilés nyjeve bazohet né

ekuilibrin e forcave kongurente né rrafsh.

Pas caktimit té reaksioneve zgjdhja fillon duke u nisur nga nyja meé e thjeshté ( nyja

gé ka vetém dy té pa njohura)



Kushtet e ekuilibrit pér gfarédo nyje jané:
2 X=0
2Y=0




Metoda e Ritterit - Sépari caktohen reaksionet. Pastaj kapriata
ndahét né dy pjesé, Népér tri shufra té cilat deshirojmé ti caktojmé
e té cilat nuk pritén né té njéjtén nyje.

Veshtrohét vetém njéra pjesé e mbajtésit derisa ndikimi 1 pjesés

tjetér nuk merret parasyshé.

F1 4 /
()




Neé pjesén e kapriatés gé shqyrtohét shtrohén njéra nga format e
kushteve té ekuilibrit.
Forma e treté e kushteve té ekuilibrit:




Neé rastin kur dy shufra jané paralele aplikohet forma e dyté e kushteve.

Forma e dyté e kushteve té ekuilibrit:
I;1 - \ 4




Metoda e ekuilibrit té nyjeve - Né sécilén nyje vepron sistem i forcave
Kongurente, kushti i nevojshém dhe 1 mjaftueshém gé nyja e kapriatés té jeté
né ekuilibér éshté qé shumkéndéshi i forcave té jeté i mbyllur. Do té thoté gé

duhet té vizatohen aq poligone sa eshté edhe numri i nyjeve.

Plani i Maksvel Kremon-it - Kjo metodé eshté e bazuaré né konstruktimin

e poligonit té forcave i cili i bashkoné té gjitha poligonet e nyjeve té veganta.

Metoda e Kulmanit - Eshté metoda grafike e cila mundéson pércaktimin e
forcave né tri shufra. Edhe te kjo metodé véshtrohet vetém njéra pjeseé e preré e

kapriatés.



Shembull: Té caktohén forcat né shufrat e kapriatés me metodén
Analitike dhe grafike té ekuilibrit té nyjeve.

F1=10kN

Kapriata ka s = 5 shufra, r = 3 reaksione dhe n = 4 nyje.
Kushti i pércaktueshmerisé statike L=(s+r)-2n,L=(5+3) - 2x4,
L = 0 Mbajtési éshté statikisht i caktuaré




Reaksionet e lidhjeve
F1=20kN

4m
e Bx=20kN
F;=10|(N T B,=15kN
4dm
| | !
Kushtet e ekuilibrit:
Reaksionet e lidhjeve jané:
>X=0=>F1-Bx=0,
>Y =0= Fa—Ay-By=0, Ay =5 kN, Bx = 20 kN, By = 15 kN.
MA=0=-F2x4-Fi1x4-Byx8=0,




Ekuilibri i nyjés A

Pércaktimi i forcave né shufrat Ay, S1,52

X =0=S1-c0s450-S2=0, A
Y =0=S1-sin45%-Ay =0,

S1=7.07 kN,
S2=5kN,

XX=0=>-S2+S2=0, S3
XY =0=>S3-F2=0,

3—F2 82 S4
S3=10 kN, <

S4=5kN, F2=10kN



Ekuilibri i nyjés B

XX =0=Ss +Ss5-c0s45°- Bx =0, S, “B*
XY=0=By-Ss-sin450 =0,
S, | 45° _
Ss=21.21 kN, 4 «2320KN
S4a=5 kN,
By=15kN

Ekuilibri 1 nyjés Il (Sherben si kontrol)

| . (41 II (41
>X=0>=-S1-5in450%- S5 sin 45% + F1 =0, F,

>Y=0=-S1-c0s45%—S3 + S5 cos 45°=0,

-5-15+20=0=0=0
-5-10+15=0=0=0




Ekuilibri 1 nyjés A (Metoda Grafike)

Pércaktimi i forcave né shufrat Ay, S1,52

S1=7.07 kN, A S,
S2=5kN, Ay=5kN

S,
Ekuilibri i nyjés | (Metoda Grafike)

S

S2=5kN, +—

S3=10 kN,

S4=5kN, F2 =10kN S,
S,




Ekuilibri i nyjés Il (Metoda Grafike)

(14 II (14 Fl

S1=7.07 kN, %
S3=10 kN, 1

Ss=21.21 kN, Ss
S;

Ekuilibri 1 nyjés B (Metoda Grafike - Kontrollé)

S4=5KkN , Sy B

Ss=21.21 kN,

By=15kN

Bx=20kN




Renditja e hapava pér zgjidhjen e problimit eshté si vijon:

«Caktohen reaksionet e lidhjeve té kapriatés;

eKonstruktohet poligoni 1 mbyllur i té gjitha forcave té jashtme dhe reaksioneve té
lidhjeve. Té gjitha forcat bartén né poligon né drejtim té akrepave té orés;

*Vizatohet poligoni pér té gjitha nyjet e kapriatés duke filluar nga nyja e cila ka
vetém dy shufra. Poligoni i sécilés nyje fillon nga shufrat e njohura (paraprakishté
té caktuara).

*Kahjet e fituara té shufrave bartén né mbajtésin kapriat.

eFormohet tabela né té cilén bartén vlerat e forcave né shufra
me shénén pérkatése (térheqje + , shtypje - ).



S$1=10 kN
Sz=-7.07 KN
Ss=-6 kN
S4=10 kN
S5=15.56 kN
Se= - 16 kN




Metoda Kulmanit éshté metodé grafike me té cilén mundé té caktojmé
forcat né tri shufra té kapriatés.
Aplikohet metoda e prerjés. Drejtéza e kulmanit
*Shgyrtohet ekuilibri 1 pjesés sé preré té kapriatés.
«Caktohet rezultanta e forcave te jashtme te pjeses se preré RL,
*Ku prehet drejtimi I rezultantes me drejtimin e shufres S, terhiget e
ashtuquajtura drejtéza e Culman-it C,
*Formohet trekendeshi i forcave per R, S, dhe C,
Pasi caktohen forcat né shufren S6 dhe drejtézen e Culman-it formohet

trekéndéshi tjetér pér caktimin e forcave né shufrat S, dhe S;.




Jepet forca F dhe tri drejtimet ( I, I, 111 ) ne te cilat deshirojm me e zberthyer forcen. Ku pritén
vijédrejtimet e forcés dhe drejtimi | caktohet pika P1, mé pas ku priten drejtimet Il dhe Ill
caktohet pika P2. Me bashkimin e pikave P1 dhe P2 caktohet drejtéza K.




Fillimisht zberthehet Forca F né forcat (drejtimet) F, dhe F, ,né vazhdim Forca F, zberthehet né dy
drejtimet F,, dhe F,,, dhe késhtu forca F éshté zbérthyer né tri drejtime.







F=3kN
4.0
, 3.0
Ay=4kN
R

S

4.0




T

1




Disa raste speciale té ekuilibrit té nyjés
1) Nyja e pa ngarkuar

S,
: X =0,
—

2) Né njérin nga drejtimet nuk ka forcé

S
X =0,
3) Né nyje jané té€ lidhura tr1 shufra dhe vepron njé forcé e jashtme.
S T X
s; a 8 T l=585,=5,. S,=P.

4) ) N& nyje jané té lidhura tri shufra .

5 X=0.
S_r () S-' ZF:{]
—




B.=9kN

S:=8. 26kN

A=3.33kN




S2:=3.35kN

5.11

A,=3.85kN

B,=12.5kN




A=
A=225kN | A
< AN,

3.00

B

[ LS

L £ £ L



3.00

3.00

3.00

1)>'X,=0=-A, +20=0,
2)>Y,=0= A, +By=0,
3)> M, =0=B,-6-20-45=0, B = 15kN

A =20kN

A, =-15kN

3.00

3.00

Ay=-15kN

1.50

1.50

1.50

. 150 . 150

. 150




A=20kN

N
:}%\(_

3.00 . 3.00

Reale ana e djathté

A,=-15kN B,=15kN

1)> M =0=§,,-cosa-1.5+ S,, -sina-3+ B, -3=0, S,, =-16.779kN

2)> M =0=S,,-1.5=0,
32 M; =0=S,,-cosa-1.5+ S, -sina-3-B, -3=0,

S,, = OkN
S,, =16.779kN

1.50 1.50

1.50




P=20kN 5

N 85—-4
\f)\ﬂ Ss
4
\ Metoda e Ritter-it: ‘ P

4;% SA"D Sat 1 B 2
3.00 3.00 3.00
A=-15kN B,=15kN
Reale ana e majté
1)> M, =0=S,,-cosa-4.5-20-4.5=0, S, , =-22.371kN

2)>MP=0=A, -3-A-3+20-15+S,,-3=0, S,, = 15kN
3)YME=0=A -9+20-45+S,,-sinpi9=0, S,,= 7.072kN

150, 1.50

. 150




Reale ana e djathté

1)> M;=0=S,,-cosa-1.5+ S, -sina-3+B, -3=0, S,, =-16.779kN
2)> M;=0=B,-3-S,,-3=0, S,,= 15kN
3)2.M;=0=-B,-3-S,-6=0, S,, =-7.5kN

1.50 1.50

1.50




1.50

1.50

1.50




5.00

P=15kN

2.00

3.00




\ Reaksionet[
Bx=55.125kN B P=1&

T

5.00

A=44.34kN sog 2OKN so0 . se0 667
v sina =0.287 cosa = 0.958
A740.425kN sinp =0.689 cosp =0.725
siny =0.695 cosy =0.719
sind =0.555 c0so =0.832
1) X, =0=>A_-B_+15-cosy =0, A = 44.340kN
2)>Y,=0= A,-20-10-15-siny =0, A, = 40.425kN

3)>M,=0=B,-5+20-4+10-10+15-siny-4+15-cosy5=0, B, = 55.125kN



i Metoda e Ritter-it: ]

Bx=55.125kN
< b S SN c
< - g
A=44 34kN 4.00 3.00 . 3.00 . 6.67
\4
A=40.425kN

Reale ana e majté
1)> M, =0=S, -3.8-55.125-3.8-44.34:1.2+ 40.425-4=0, S, =26.57 kN

2)Y'M° =0=A -5+, cosa-5=0, S, =-46.284 kN
3)> M2 =0= A, -16.667 +A,-5+S, -sinpi16.667 =0, S, = 39.366 kN



B.=55.125kN

S Ss S 6
%%7—_;8:1 __________ :7% < - {r—— '______________________::9’
| \\ - | \\ . /;#J_,,»
- s ]
. I AN 2 ,_f—"fﬁ
i Sat. | S f/,f"‘/
: : : - 894\_\ yéf:‘
3 'S : N
e | 1 | .| ”HISJ? S
N | - —= 10
i SOl SeET T2 T poqokN| g
| b ot &
| S V
I
%’” P=20kN :
A=44 34kN 4,00 2.00 . 2.00 . 6.67
VW

A,=40.425kN

Reale ana e djathté

1) M;=0=S5,-2.9-10-3=0, S, =10.345kN

2)> M; =0=S, cosa-2+S,, sina-3+10-3=0, S,, =-10.803 kN
3)> M, =0=§,-9.667 +10-6.667 =0, S, = -6.897 kN



\ Fgrgg} ne ;hgfrg]

=55.125kN _ g
S

26.574
<

P=15kN

4

10.345

¢ O
o

5.00

A=44 34kN

3.00

3.00

A~=40.425kN

2.00

3.00




6.00

300kN

A=60kN

2.00

~A-133 33kN

P=100kN

-133.33kN

6.00

AFSOOKNV

B,=480kN

P=100kN

P=100kN



Bx=26.666kN

T

S4=33.33kN

6.00

%

=20kN

6.00

N, S2=26.667kN
4.00

A=26.66kN

A=20kN




2.5m

My D X:H, +10kN=0 M, =-20kN )

B " ) r ; E N 3mE15EN L 5m+ 106N -4,5m =10
Lo DYV, + R, ~15kN=0 V,=-15833%N '
4 * I | ,;.'I'r_;l__l.s = —22,5[}13.&'1"'!'
Z."ﬁ'd:RE~3m—lj.€:N~L5m—]DkN-Tm':ﬂ =
: i N 3m+1SEN - 1L5m—10kN -4,5m =0
Ry =30,833kN 4 '
2
! : N,_, =7.500kN
" B T L L R— P cosarm 85T ‘i
Ho | A JILSm) 42, 5m) WIS +{2.5m)
. 1.5m o5 ff = Im -0.8
R,
10kM
10kN E o
. ' |' |' ZXﬂz.-"'.“] cesina =N, sina —10kN =0
115”4
4 L] - s
h.‘-'_d - J;.\':_ — ]-'I}quhfr -E _'%‘-'\l- "&;’ E
£ T {10 % ﬁ.:’r_.‘ % 5
o : 1 e i+ e
0, 3kM 8 3kM
:
-
IJ1-
i
-10kN 26, 574kN
ry
-15,833kM 30.833KN




2.00 200 , 200 ., 200

2.00

. 1.00

2.00

. 1.00

. 1.00 , 1.00 . 1.00 , 1.00 ,




n 45 J07.AN

HON A Temsio ¢
00N $ﬂl‘rﬂ Sﬂﬂstmu
SUON

0N 0N 200 N
GO0 N Compression &0 N
- e v BN BN
750N 150N I'zmu
y/a ¢ i
: "% :
5 N £
r b
F500 N Lnn

Shembull 2 8
; - i _ ‘ﬂﬁ_’ GO0 N




Shembuj per ushtrime : Pér
mbajtésit kapriat caktoni
forcat né shufrat e kapriates.




SHEMBUJ
MBAJTESIT KAPRIAT NE EKZEKUTIM
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FERKIMI



FORCA E FERKIMIT; LIGJI | KULONIT

Forca e ferkimit paragitet nese trupi leviz népér siperfage té vrazhdé

IS G
!J:J : :
C, FN

> X=0:-F +N=0 dYY=0:N-G=0

0<Fy<Fyg  Fyg - vlerakufitare e forcés sé ferkimit



1. Forca e ferkimit F; ka drejtimin e tangjentes ne drejtimin e
mundshem te levizjes, ndersa kahjen e kundert me forcen aktive e
cila shkakton levizjen.

2. Fg = noN

u, — Koeficienti statik i ferkimit., Varet nga lloji | materialit i cili
giendet ne rrafshin kontaktues, perpunimit te siperfages
kontaktuese, etj. N éshté forca normale né rrafshin kontaktues.

3. Forca e ferkimit nuk varet nga madhesia e siperfages kontaktuese
Caktimi i forces se ferkimit :

G
Q \L Qer= Mo N

Fr
Gjaté levizjes

N Fr=uN (u<po)




N= Gcosa
F+= Gsina (trupi leviz)

Gjaté€ ndérrimit t€ kéndit o mund té caktohet vlera pér té cilén vlené
kushti i ekuilibrit:

-F; + Gsina =0
Nese a > ag, vjen deri te levizja e trupit ne rrafshin e vrazhdé

F =p,Geosay, = Gsinay, — pCoSa,, = Sina,

Mo = 9oy,



Koni i ferkimit:

N€ rastin kufitar , reaksioni total Rmax me normalen mbyll kéndin g, i cili quhet

kendi | ferkimit. Até mund ta caktojm duke u bazuar né figuren e dhéné

e
F | N

R T N
a (PO max tg(po — N — MIO\I — MO

—

7

Nga shprehja e mé siperme vijm ne konkludim se koeficienti i ferkimit té

rreshqitjes statike é&shté baraz me tangensin e kéndit té férkimit.



Trupi do té zhvendoset né gofté se forca Fsina éshté mé e madhe se

T=pyN=p, Fcosa dmth:

F-sina>p,-F-cosa

sina

cosa

d.m.th. tga > tge,apo o > @,

>, kurse p, = tgo,

Nga kjo del se me asnjé forcé, qé gjéndet brenda konit t& férkimit (o < @p) Nuk

mund t€ zhvendoset trupi mbi siperfagen e vrazhde

//—\
F-cosa
F
o |Po
F<sino K, - F-cosa

T
!

—!




Koeficienti kinetik I ferkimit Ly
Me kalimin e trupit né levizje, forca e férkimit zvogélohet, kjo forcé zvogélohet pér
shkak té zvogélimit té koeficientit té férkimit. Né kété rast koeficienti |
férkimit quhet koeficienti kinetik i ferkimit p
Né té shumtén e rasteve, me zmadhimin e shpejtésisé, koeficienti i kinetik i férkimit
zvogélohet deri né njé masé mandej gravidon njé vieré konstante si né figuré,
vl

A

Ho

Y

)
$/




FORCAT NE PRERJE TE MBAJTESIT TRA



HARKU ME TRI SHARNIERA

2 % A @Q

MEKANIZMI | CILI SHENDRROHET NE
MEKANIZMI KONSTRUKSION KUR PERFUNDON
C'VENDOSJA




FORCAT NE PRERJE TE MBAJTESIT TRA




EKUILIBRI I ANES SE MAJTE TE MBAJTESIT




DEFINICIONI | FORCAVE PRERESE - KONVENTA PER
SHENJEN

Forca aksiale éshté pozitive nese né prerje vepron né terhegje.

Forca transgerzale éshté pozitive nese prerjen e rrotullon né drejtim
té akrepave té orés.

Momenti I pérkuljes éshté pozitiv nese i térheq fibrat.



Forcé aksiale quhet forca e cila vepron paralel me aksin e mbajtésit.

Forcé transgerzale quhet forca e cila vepron normal me aksin e mbajtésit.

Momenti i pkuljes éshté i barabarté me shumén e momenteve té té gjitha
forcave nga njéra ose nga ana tjetér e prerjes né raport me géndrén e
prerjes térthore.



VARESIA DIFERENCIALE NE MES TE MOMENTIT M,
FORCES TRANSFERZALE T DHE NGARKESES

KONTINUALE q

dT
Y =0= THdT - TAq(x)dx =0, q(x) = -
2 q(x)dx =0, q(x) o
— d dMm
M, =0 M%dM—M—de—q(x)dx%:o,:ﬂ':d_x
&M dT
M = = — X



VLERAT EKSTRME TE MOMENTIT TE PERKULJES

M T q

Constant 0 0

Lakore e shk. | Constant 0
Lakore e shk. Il | Lakore e shk. | constant

éshté zerro.

Momenti i pérkuljes ka vleré ekstreme né prerje kur forca transferzale




SISTEMI | FORCAVE KONKURENTE NE HAPESIRE
Pérbérja e tri forcave

Rrafshi 1 | Rrafshi 1

Rezultanta e tri forcave mundé té caktohet me metoden e paralelogramit ose té
trkéndéshit té forcave:

R, =(F,F,), —rrafshil R, =F +F,, —rrafshil
R =(R,,F), —rrafshi2 R, =R, +F,,—rrafshi2
:>|§:(I_:>11|_:>21|_:>3)1 — ﬁZE-I-E-I—E

Rezultantén e tri forcave gé nuk shtrihen né njé rrafsh e pérfagéson diagonalja
paralelopipedit i cili éshté | konstruktuar nga ato forca.



Pérbérja e sistemit té forcave

Rrafshi 2 Reafshi 2
E o
P 0
Rrafshi L i1
Rl:( 1 2)’R1:F1+F21
R2 - (Rl’ F3)1 R2 = Rl + F3,
R=(R,,F), R=R,+F,
= I_é :(I_:;’QZ’l_:»B’I_:;)’ I_:\S :I_:>1+_>2 +_>3 +ﬁ41
0 TR
R=F+F +....... +F, R=>F



ZBERTHIMI FORCES NE TRI KOMPONENTE

Qe forca té zbérthehet né tri komponente drejtimet e té cilave
jepén L1, L2, L3, aplikohet metoda e paralelogramit té forcave:

T
Il
—
T
'I'Il
T
I
T
gt

a) F zbérthehet né rrafshin 2:

),
)

_|_
_I_

T
Il
—
T
Tu
T

I
ST
ol 1!

b)F' zbérthehetnérrafshin 1:




ZBERTHIMI FORCES NE DREJTIM TE AKSEVE
KOORDINATIVE

Me aplikimin e metodés sé paralelogramit té forcave forca mundé té
Zbérthehet né tri komponente né drejtim té akseve koordinative X, Y, Z:




Projeksionet e forcés né akset koordinative jané:

1 A
y —y
X=F.cosa
Y =F-cosf3
Z=F-cosy
v F=vX2+Y2+2Z?,

cosoc—5 cosB—i COSYy =
F’ g

z
F



METODA ANALITIKE E PERBERJES SE
SISTEMIT TE FORCAVE NE HAPESIRE

— n —
Rezultanta e sistemit té forcave né hapésiré éshté: R = Z E
1=1

Projeksionet e rezultantés né akset koordinative jepen me shprehjet:

K = Zn:Xi :Zn:Fu cosa;,
i1 i1

Ye = Zn:Yi :Zn:Fu cosp;,
i-1 i-1

Z, =gzi :gFi COSY..

Intenziteti dhe drejtimi i rezultantés jepen me shprehjet:

F=JX’+Y2+2722

X Y Z
CoOSo.=—, COSP=—, COSYy=—
F F F



EKUILIBRI I SISTEMIT TE FORCAVE KONGURENTE
NE HAPESIRE

Qe sistemi i1 forcave kongurente né hapésiré té jet né ekuilibér éshté e
nevojshme dhe e mjaftueshme gé:

- Rezultanta e sistemi té forcave kongurente né hapésiré té jet e barabarté
me zerro.

- Shuma vektoriale e sistemi té forcave kongurente né hapésiré té jet e
barabarté me zerro.

R=>F=0
i=1
Xr=) X,=) Fcosg,,
R \/X;_I_YZ_i_ZZ R — I — I al
Y. =) F.cosj,
X:+Yo+2Z,=0 i=1 i=1

X,=0,Y,=0,Z,=0 ﬁ Z. ZZ Zn:Ficos;/i.



Kushtet analitike té ekuilibrit té sistemit té forcave kongurente né
hapésiré jané:

X, =0,

n

Y, =0,
i=1

7, =0.

i=1

Qé sistemi i forcave kongurente né hapésiré té jet né ekuilibér éshté e
nevojshme dhe e mjaftueshme gé:

- Shuma vektoriale e projeksioneve té sistemit té forcave kongurente né
hapésireé té jet e barabarté me zerro.



QIFTI | FORCAVE NE HAPESIRE

A

Z
Qifti 1 foarcave né hpésiré éshté njésia e
veprimit mekanik i cili shkakton rrotullimin e
trupit té ngurteé rreth aksit té pa levizshém.

N

ﬁl
Qiftin e foarcave e pérbéjné dy forca paralele /
me intenzitet té njéjté dhe me kahje té pu
kundért. o .

N\
p
L

o :

Forcat e giftit veprojné né rrafshin i cili
éshté normal né aksin e rrotullimit.




M=xFd dA
Kahja e qiftit W

Kahja e qiftit éshté pozitive Rrafshi i veprimit té giftit
nese trupin e rrotullon né
drejtim té  kundért té
akrepave té orés.

Qifti 1 forcave mundeé té zévéndésohet me njé
vektor i cili guhet momenti i giftit N O




PERBERJA E QIFTEVE NE HAPESIRE

Dy qifte, té cilét shtrihén né rrafshe té ndryshém, jané ekuivalenté me njé
gift momenti i té cilit eshté i barabarté me shumén gjeometrike té
momenteve té giftéve té dhéna: D z

_ ' ",“v.




EKUILIBRI | QIFTEVE NE HAPESIRE

Qé sistemi i gifteve té forcave té jet né ekuilibér duhét gé momenti i qgiftit
rezultues té jeté i barabarté me zerro.




MOMENTI | FORCES PER PIKEN DHE MOMENTI |
FORCES PER AKSIN

Momenti i1 forcés pér pikén - Formulimi vektorial

Drejtimi-normalja né rrafshin
/ gé e formojn vektorét

Momenti i forcés pér pikén éshté madhési vektoriale M _(F) =T xF

Intenziteti | momentit té forcés pér pikén .
éshté intenziteti i prodhimit vektorial: M, (F) =Frsin® =Fh



PERCAKTIMI | MOMENTIT TE FORCES PER PIKEN
ME NDIHMEN E PRODHIMIT VEKTORIAL

:xT+y ] +2 k X,y dhe z - koordinatat e pikéveprimit té forcés.

r
F=Xi+VY j+Z k X, Y dhe Z - projeksionet e forcés né akse.

-<\<v_.l
N N X!

M, (F) =(yZ-zY)i+(zX-xZ) ] +(xY —yX) k



MOMENTI | FORCES PER AKSIN

Eshté madhésia mekanike e cila definon rrotullimin rreth aksit.

M,(F)=+F_h

Momenti i forcés ndaj aksit éshté i barabarté me prodhimin e projeksionit té
forcés né rrafsh né té cilin aksi éshté normal (Fxy) dhe krahut té forcés (h).

Momenti i forcés pér aksin éshté madhési skalare.



Momenti i forcés pér aksin éshté zerro:




VARESIA NE MES MOMENTIT PER PIKEN DHE
MEMENTIT PER AKSIN

M, (F) = Fh=2siperfage AOAB M. (F) =2siperfage AOA'B'

| .
v
! ’
[
4
IA,

siperfagja AOA'B'=siperfagja AOAB cosy
M _(F)=M, =M_(F)cosy

Projeksioni I momentit té forcés pér pikén né drjtim té aksit
éshté i barabarté me momentin e forcés pér até aks.



M, (F) =(yZ-2zY)i+(zX—-XxZ) j + (XY —yX) k

Né bazé té lidhjes paraprake kemi:

M, (F)=M,,(F)=yZ-zY
M, (F) =M, (F) =zX - xZ
M (F)=M_ (F) = xY —yX

-

Shprehjet analitike pér momentin e forcés ndaj akseve koordinative



SISTEMI | FORCAVE TE QFAREDOSHME NE HAPESIRE

Teoreme:

Forca mundé té redukohet nese paraprakisht i shtohet qifti

| cili éshté | barabarté me momentin e forcés ndaj pikeés
redukuese.




DEFINIMI | VEKTORIT KRYESOR DHE MOMENTIT
KRYESOR

Shuma vektoriale e té gjitha forcave té sistemit éshté vektori kryesor i
| sistemit té forcave té dhéna.

Shuma vektoriale e té gjitha momenteve té forcave té sistemit pér pikén
O quhet moment kryesor i sistemit té forcave té dhéna pér pikén O.

I\7|0 :;Mo(rﬁi) :Z_l‘,ﬁxrfu



REDUKIMI | SISTEMIT TE FORCAVE HAPSINIORE NE
PIKE

Sistemi i forcave né hapésiré, i cili vepron né trupin e ngurté, statikisht éshté
ekuivalent me njé forcé (rezultanta e redukuar), e cila éshté e barabarté me
vektorin kryesoré té sistemit té forcave té dhéna, me pikéveprim né pikén O

dhe me qiftin e forcave momenti i té cilit éshté i barabarté me momentin
kryesoré té sistemit té forcave pér pikén O.




E I: E §))’tl — I\_7|0( 1)
1 1 i=1

lez Fz M, = I\7|o(_>z)
i=1

I_nt: |_:>n Sﬁn = I\7|0(_>n)

Vektori kryesor

Momenti Kryesor




SHPREHJET ANALITIKE PER VEKTORIN
KRYESOR DHE MOMENTIN KRYESOR

Projeksionet e vektorit kryesor jané:
n
Xe = in
i=1
' n
Yy = ZYi
i=1

> n

g Z'R:;Zi

R'=/(X3)" +(Yo)* +(Z.)%,

cosa., =%, Cosf, =%, COSY, = L



; A
AL Projeksionet e momentit Kryesor jané:
, M 0z L —
= Z M, (F)
M, = M,(F)

- M, (- ZM (F)=2(yZ ~2Y)

Moy@):;wly(ﬁ):;(zi —X,Z)

Moz(l_f) :Z::MZ(IEI) — iZ::(XiYi - yixi)

Intenziteti dhe drejtimi 1 momentit kryesor éshté:




EKUILIBRI I SISTEMIT TE FORCAVE NE HAPSIRE

Q¢ sistemi i forcave né hapésiré té jeté né ekuilibér, éshté e nevojshme
dhe e mjaftueshme gé vektori kryesor dhe momenti kryesor pér pikén e

shikuar njékohésishté té jéné té barabarté me zerro.

Forma vektoriale e kushteve té ekuilibrit té sistemit té forcave:

—_ —_

R'=0, M_=0,



Forma analitike e kushteve té ekuilibrit

Kushtet e nevojshme gé trupi mos té
— leviz né drejtim té akseve
koordinative

| Kushtet e nevojshme gé trupi mos té
rrotullohet rreth akseve koordinative




EKUILIBRI | FORCAVE PARALELE NE HAPESIRE

o 4e
F, )
Ae n )
z YZ,=0
i=1
YM,(E)=0
O > ;My(E):O B

X

Qé sistemi 1 forcave paralele né hapésiré té jeté né ekuilibér, éshté e
nevojshme dhe e mjaftueshme gé shuma e projeksioneve né aks paralel me
forcat dhe shuma e momenteve pér dy akset tjera(x,y) té barabarté me

ZErro.






QENDRA E RENDESES SE TRUPAVE TE NGURTE

Koordinatat e gendres sé rendesés sé trupit, caktohen me aplikimin e

teoremes sé Varinjonit mbi momentin e rezultantés sé forcave paralele ndaj
aksit:

Z S AG, X,
Xc =
G
S AG,Y.
Vo=
TAG,Z
L. =
G

Xi,Y;, Z; - Koordinatat e pikéveprimit té pjeséve (peshave) té caktuara té trupit

Xe, Ye, Zc - Koordinatat e gendres sé rendesés

Qendra e rendesés éshté piké gjeometrike, ajo mund té gjéndét edhe jashté
konturés sé trupit té dhéné(psh. Tek unaza)



Te trupat homogjen pesha e cilesdo
pjesé éshté proporcionale me véllimin
e asajé pjese:

AG, =yAV. Y — peshaspecifike

Pesha e trupit éshté proporcionale me
véllimin e téré trupit

Pika C éshté géndra e rédesés sé véllimit vV




Nese trupi nuk mund té ndahé né numér té caktuar pjesésh té vogla géndra e
té cilave dihet, trupi ndahét né numér té madh pjesésh té vogla dhe pastaj
kalohet né gjendje kufitare kur té gjitha véllimet tentojné né zerro.

Né até rast shumat né shprehje shéndérrohen né integrale né gjith véllimin e
trupit:

Ku X, Y dhe Z jané koordinatat
e elementit diferencial té véllimit
té trupit dV.




QENDRA E RENDESES SE SIPERFAQES

Nese trupi éshté pllaké homogjene me
siperfage A, Qéndra e réndeseés sé siperfagés
me trashési té vogél né rrafshin XY, dhe
nese mund té ndahét né pjesé té sipérfageve
Al, A2,.., An, géndra e réndesés caktohet
me shprehjet:




Nese trupi nuk mund té ndahét né numér té
caktuar pjesésh té vogla géndra e té cilave
dihet, trupi ndahét né numér té madh
pjesésh té vogla AA , dhe pastaj kalohet né
gjendje kufitare kur siperfaget tentojné né
Zerro.




QENDRA E RENDESES SE VIJES

Koordinatat e géndrés sé réndesés sé vijés
me gjatési L nese ajo mundé té ndahét né
, piesé gjatésit e té cilave jané ALi

dL




Qéndra e réndesés sé trupit té ngurt pércaktohet si géndra

e réndeseés sé véllimit, siperfagés dhe vijave pérkatése.




QENDRA E RENDESES TE DISA FIGURAVE HOMOGJENE

Shembull 1: Té caktohet géndra e réndesés sé trekéndéshit té dhéné né
figure.

Y = %(b — X)
h
h SO dy dA - Xdy = B (h o y)dy
X
y b:h=x:(h-vy)
ﬁj b X ’ Koordinatat e géndrés sé rendesés Yc jané:

h h

h
ijydA [ydA  [yxdy ij(h—Y)dy ébhz h Y. = h
y.=—2= _0 =20 =2 = 5 cT g
c h h "b 1 3 3
[ydA  [dA - Jxdy ] (h-yydy b

Né ményreé analoge fitojme: X.=—

:
° 3




QENDRA E RENDESES TE DISA FIGURAVE
TE RREGULLTA GJEOMETRIKE

\\\\\ ,,/’/ A
e n v
Cb/2 ; h/2)-. CO; 4ri3m)|

b AY

' C(4r/3m )\ 4r/3m)




Shembull 2: Té caktohet géndra e réndesés Yc té trapezit té dhéné né
figuré.

v a Trapezi mundé té ndahét né dy
trkéndésha ose né katerkéndésh
C dhe trekéndésh.
2
h N 1 1
Y 2h/3 Alz_bh; y1:_h
C, 2 3
h/3
C > A = 1ah _2 h
O &r b X 2 2 Y,
1..1 1 2
“bh=h+=ah—h
y _2AY _AY+AY, 23 273 _hb+2a
: A A +A, Lonatan 3 b+a
2

_h b+2a
3 b+a

Ye




Shembull 3: Té caktohet géndra e réndesés pjesés sé harkut té
dhéné né figureé.

dL=Rdp MM’

T E—
B A y=Rcos@
y Gjatésia e harkut:
7 L=2Ra
B o
Jydl [ReosoRdp . R? sina _ _sina
Yo = == =2—sSIina=2 sina=R=—= yC_R_




Shembull 4: Té caktohet géndra e réndesés sektorit té rrethit té dhéné
né figuré.

y Siperfaqja e pjesés elementare éshté:
dA=pdepdp

dA=pdedp

kooedinata Y siprfagés elementare:

y=pcose

N
> Siperfagja A e sektorit rrethor caktohet
nga proporcioni:

Ren:2nm = A: 2a

y

1 R a R 9 A -
y _AiydA_l_LpCOS(ppd(pdp_!p dpLCOS(Pd(P_gRSinoc v :ERSIHOL
C A R%q. R’a. 3 o c 3 a




Shembull 5: Té caktohet géndra e réndesés pér parabolen kuadratike té
dhéné né figuré.

_ Siperfaqgja e pjesés elementare shté:
2—=9NY <.
Y| Ye=2px dA = ydx
............... koordinatat e géndrés sé siprfagés
b elementare jané: x dhe y/2
0P X dx ve b2=2pa => 2p=h?/a
a

[xdA ixydx ixw/pr dx \/ﬁixx;dx é@az
X, = A _ oé1 _ oa1 _ oé1 : _ _
A [ydx  [y2pxdx  \2p[x?dx g@az

0 0

j;ydA i;yydx ;Tprdx pjxdx b
yC:A _ 0 0 0

A iydx iq/prdx J?pjx;dx gab2




Shembull 6: Té caktohet géndra e réndesés pér pllakén e dhéné né figuré.

Ty

t=10cm




Shembull 7: Té caktohet géndra e réndesés pér pllakén e dhéné né figuré.

t=3cm




Shembull 8: Té caktohet géndra e réndesés pér pllakén e dhéné né figuré.

A

Y

v







Shembull 9: Té caktohet géndra e réndesés pér pllakén e dhéné né figuré.

AY




Shembull 10: Té caktohet géndra e réndesés pér shufrat e armatures né
prerjen térthore té betonit.

Y




Shembull 11: Té caktohet géndra e réndesés pér trupat e dhéné né figureé.

A(6;2;4)
B(2;6;2)










DS X=0=A, —-P =0=A, =10kN

2)>.Y=0=A, -P,=0=A =20kN

2)> Z2=0=A,-P,=0= A, =30kN,

S Mx=0=M, +P,-6—P,-6=0=M, =60kN-m
52 My=0=M, +P,-6-P,-4=0= M, =60kN-m

6)S Mz=0=M, —P,-6+P,-4=0=>M, =—20kN -m



DY X=0=Ax=0

2)> Y =0=—Ay+40-20=0= Ay = 20kN

2))> Z=0= Az-15=0= Az=15kN

4)> Mx=0=> Mx—40-4+20-4-15-4=0=> Mx=140kN -m
5)> My=0=My-15-2=0= My=30kN -m

6)> Mz=0=-Mz+40-2=0= Mz=80kN -m



G=100kN

g e

V<

E (0,04

G=100kN

Sz

A\i‘?Ay
e,
Ax

G

1)) X =0=> Ax—Sx—Cx =0= Ax="50kN

2)>Y =0= Ay=0

2)> Z=0=Az+S52+Cz-G=0= Az=0
4)> Mx=0=Cz-4-G-2=0=> Cz=50kN
5)> My=0=Sz-4-G-2=0=> Sz=50kN
6)) Mz=0=Cx-4=0=Cx=0

Cx

C

>
Y



G=120kN MNAz Cz

V<

i i g =T .
G=120kN _ = 9 - N
AXL" S Bx
e
/__r.-‘ s
B ' B - D G1=80kN
. ' G2 Go=aokn
G

2.0 .20

1)> X=0= AXx—Sx —Cx =0= Ax=25kN

)Y =0= Ay =0
2)>Z=0=Az+Sz2+Cz-G,-G,=0= Az=-20kN
4)> Mx=0=>Cz-4-G,-1-G,-3+Sz-2=0= Cz=0kN
5)SMy=0=52-2-G,-2-G, -1=0=>Sz=100kN

6)> Mz=0=Cx-4+Sx-2=0= Cx=-25kN



C(-3,0,4) 7 A

P=100kN

S E (0,4, 4)

P=100kN

V<<

V=<

S, =0.6S,,S, =0.85,,S,, =06S,,S, =0.85,,S, =S, =0.707S,
)Y X=0=S_ -S, =0=S, =S, =5 =5,
2)>Y=0=-S,-S, +S, =0

2)Y'Z=0=S, -P=0=S, =100kN =S, ,= S, =100~/2
2)=2S, =S, =5, =50kN =8, =S, = 62.5kN



E (0,04

5
>

sinp=0.654
cosf=0.756

AB=AD=BC=CD=4m

Az AB=AD=BC=CD=4m

&

Al Six Ss

D
S P:=100kN
P-=100kN

P.=100kN P.=100kN

)Y X=0=Ax+S, -S, —P,=0= Ax=-100.11+100 + 50 = 49.89kN
2)2.Y=0=Ay+S, +P,=0= Ay=-107.74kN

2)YZ=0=Az+S, +S, =0= Az=-107.74kN

)Y Mx=0=8,-2+/3-P,-2=0=S, =57.74kN
5)YMy=0=S_-4-P-2=0=S_=50kN =S = 70.71kN

6)> Mz=0=S, -4—P,-24/3=0=S, =501/3kN =S, =132.42kN



A(0; 0; 0), B(6; 0; 0), C(0; -8; 0), D(6; -8; 0), P(-P;0;0), G(3; -4; 0), G(0;0;-G)
G=10kN, a=6m, b=8m, c=8m, P=20kN

)Y X=0=§5,, -S,, -S, -P=0=S,, =-20=S, =-33.33kN
2)>Y=0=S,=0=S,=0
2)>Z=0=S+S,,+S,+S,,+S,+S,, -G =0=S, =S3=31.67kN,
4)> Mx=0=S,-8+S,-8+S,,-8+S,,-8-G-4=0

5)> My=0=S,-6+S,,-6-G-3=0=S,=5kN

6)> Mz=0=S, -8=0=S,=0

Sino= 0.6; coso=0.8
sin B= 0.8, cosP =0.6
siny = 0.8, cosy=0.6
Sin y =0.6; cos y =0.8







S=70.71kN
Ao=45kN
Ay=10kN

Az=22 5kN

Ex=0

Ez=12.5kN

AB=BC=a
AE=CD=4a
ED=2a

Ez

V=<

P.=10kN

A 4

>
Ps=10kN

P:=5kN



F $=49.5kN
A=10kN
Ay=15kN

Az=22 5kN

Bx=10kN

Bz=7.5kN

—
—_
—_
—_

—_
—_——
—_

P-=10kN | P:=5kN
A\ 4

>
P.=10kN Y

P.=10kN
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