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仮想仕事の原理

幾何学的境界条件を満足する任意の仮想変位と，

この仮想変位に対応するひずみを適合系として，

釣合系の外力のなす仮想仕事は内力のなす仮想仕事
に等しい．

仮想仕事式より(任意の仮想変位に対して成り立つことより)

釣合い式・力学的境界条件があぶりだされる．
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N ：ばねの内力
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仮想仕事式
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仮想仕事式
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1) 仮想仕事の原理は力の釣合式と力学的境界条件と等価で
あることを復習した．

ダイバージェンスの定理

仮想仕事の原理

補仮想仕事の原理

力の釣合式
力学的境界条件

ひずみｰ変位関係
幾何学的境界条件

Ａ

Ｂ

Ｂ付帯条件

Ａ 付帯条件

ガウスの発散定理
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2) 例題1では，仮想仕事式より釣合い式，力学的境界条
件，ばねの近傍での曲げモーメントの連続条件，せん
断力の釣合い式を導出した．

3) 例題2では，ヒンジで回転する部分と剛体部分よりな
る仮想変位・ひずみを考え，δθ の回転が生じるとき，
内力のなす仮想仕事はその点の曲げモーメントに回転
角δθを乗ずることによって算定できることを示した．

K EI

w(x)
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4) 例題3と4では，梁に集中荷重が作用するとき，2)の意
味でのヒンジをもつ仮想変位・ひずみの系を適合系と
することにより，外力とヒンジ点の曲げモーメントの
関係を導出した．

5) 例題5では，台形ラーメンの層方程式を，仮想仕事の
原理を用いて算定した．同時に，釣合式をもちいて層
方程式を算定し，仮想仕事式による算定は釣合式を用
いた場合に比較して，計算量が少なく簡便であること
を指摘した．
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最小ポテンシャルエネルギの原理を

⑪ 最小ポテンシャルエネルギの原理

で解説します．

次の解説について
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よりわかりやすく，役に立つ内容にし
たいと考えています．

質問，要望，意見などを，どうぞ宜し
くお願い致します．

質問等の送付先は，ホームページに示
しています．

2021年8月版
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