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1. Рассматривается балка с постоянной жесткостью на изги; 
которая приводится в движение вследствие начального отклонения и 
начальной скорости, сообщаемых ей в момент Ь = 0. Принимается 
что одна из опор балки совершает гармонические колеоания в про­
дольном направлении, а другая —неподвижна.

Исследуется движение части балки, находящейся между опорами, 
в предположение, что амплитуда продольно движущейся опоры мала 
по сравнению с первоначальной длиной балки.

Уравнение движения элемента балки и начальные условия сле­
дующие С)
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где обозначения общепринятые.
Вместо обычных краевых условий будем иметь*
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где Д—амплитуда, а—частота колебаний продольно движущейся опоры-
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Преобразуем уравнения (1.1) 
динаты

(1.3), введя безразмерные коор՛

Уравнение движения при этом примет вид 

՝ „ дЧи д2ы

: Для определенности здесь рассмотрен случаи шарнирного опирания кр3՛՛ 
угие случаи получаются совершенно аналогично.



где / обратная величина гибкости балки.

Перейдем к новым переменным

где

Согласно вышепрпнятому предположению р. 1.
Учитывая (1. 4) и (1.6), вместо (1.2), (1.3) и

0) =/(2),

иметь

(1.7)

а՛ =---- = 0 при 2=0 и 2=1.
дг2

2. Уравнение (1.9) с условиями (1.7) и (1.8) решается пользуясь 
предположением относительно малости р..

Решение представляется в виде ряда по степеням малого пара­
метра р.
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.Произведя обычные процедуры, вместо (1.9) будем иметь
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Краевые и начальные условия для системы (2.2) будут

(2.3)



Решение (2 5) с условиями (2.6) и (27) будет

где и)л = пМк,
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Ц3 (2.2) —(2.4) и (2.8) ДЛЯ первого приближения имеем
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которое уже удовлетворяет условиям (2.11);
Подставляя (2.13) в (2.10), для неизвестных Рт (6) получим
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Постоянные интегрирования и найдем из условий (2.12)

которые дают
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>м. для прогиба балки бу.Довольствуясь первым приближен™

0) Д'о

где значения мо>к< । тстлточно хорошо 0Пц

вать движение балки
I видно, что прогиб балки 
амулы С£> И '-֊К!') “°*вт

граниченно во хрлстлТ1 Такое поведение балки по характеру иохо*։ 
параметрическом резонансе. Как видно из (2,ц(

Тако։ поведение

значения ₽, при которых возникнет резонанс, следующие

ИЛ и _________

а =

= 1 получается значение частоты возникновениеИз (2.19) при т = п 
главного параметрического резонанса ( ).
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Լ. Ա. ՄՈՀՍԻՍՅՍ.Ն

Պերիողիկ փոփոխվող երկարության հեծանի տատանումներդ

9։Дտարկվում է հաստատուն
նրա մ ի եզրն անշարժ էյ [1Ակ մյուս

ներող հեծանի տատանումները, երբ 
է հաոմոն եև տատանումներ եոեահ

Ենթադրելով, որ եզրի 
կղբնական երկարու֊թյու

տսւտանւքան ա մ Աէէտ п ւդս 
Ո ներկայացվում է շարքի վ ըստ փոքր

Ս տա шпш {2. 19 ) սլա յմ ան ը։
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