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Cálculo da matriz de rotação do elemento
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Pseudocódigos – Parte 1
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Pseudocódigos – Parte 1
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Sistema Algébrico do Pórtico Plano
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Sistema Algébrico do Pórtico Plano
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Para o endereçamento da matriz do elemento – já no sistema global – para a 

matriz da estrutura, a regra é a mesma, entretanto, endereçada com dois índices, 

linha e coluna, ficando:
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CONDIÇÕES DE CONTORNO DE DESLOCAMENTOS
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Técnica de “zeros e uns”
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Técnica de “zeros e uns”
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Técnica da Penalidade

Consiste em atribuir ao respectivo grau de liberdade restrito um valor muito grande na sua 

posição da diagonal principal. 

Este procedimento é similar, como será visto à frente, a atribuir um elemento nesta posição 

restrita com rigidez “infinita”, que leve o deslocamento deste grau de liberdade a ser nulo. 

 

Assim, seja o sistema linear (eq.42),  com a imposição das linhas “2” e “j”: 

02 =U            e 0=jU   

 

Assim, pela técnica da penalidade, o sistema linear final fica: 
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