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专业软件讲座 

We learn we go 

3D3S 中网架支座的设计流程及常见问题 
上海同磊土木工程技术公司 3D3S 技术研发部 

1   支座节点设计 

空间网架一般都采用铰支座支承在柱、圈梁或砖墙上。

为了能够安全准确地传递支承反力，支座节点应力求简单、

传力明确、安全可靠，且尽量符合计算假定，以避免网架的

实际内力和变形与计算值存在较大的差异而危及结构的安

全。设计空间网架的支座节点时，应根据网架的类型、跨度

的大小、作用荷载情况，网架杆件截面形状以及加工制造方

法和施工安装方法等，选用适当形式的支座。根据空间网架

支座主要受力特点，可分别选用压力支座节点、拉力支座节

点、弹性支座节点以及刚性支座节点。 

在网架设计的内力分析和构件验算阶段，对支座边界进

行正确的定义，比如弹性支座，选择约束条件为弹性约束，

输入刚度值。 

 

图 1 节点边界对话框 

对橡胶支座的弹性支座刚度的计算可以根据《空间网格

结构技术规程》（JGJ 7—2010）附录 K.0.4 的规定： 

（1）分析计算时应把橡胶垫板看作一个弹性元件，其竖

向刚度 z0K 和两个水平方向侧向刚度 n0K 和 s0K 可分别取： 
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（2）当橡胶垫板搁置在网架支承结构上时，应注意橡胶

垫板和网架支承结构的组合刚度，如支承结构为独立柱时，

悬臂独立柱的竖向刚度 zlK 和两个水平方向的侧向刚度 nlK

和 slK 可分别取： 
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式中： lE 为支承柱的弹性刚度； nlI ， slI 分别为支承柱截面

两个方向的惯性矩； l 为支承柱的高度。 

橡胶垫板和支承柱的组合刚度，可根据串联弹性元件原

理求解，分别求得相应的组合竖向与侧向刚度 zK ， nK ， sK ： 
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正确定义了边界条件后，在 3D3S 中进行内力计算和设

计验算，然后进行节点设计。 

3D3S 软件中后处理暂时只支持平板支座节点的设计。

这种节点由十字形节点板和一块底板组成，构造简单、加工

方便、用钢量省，但其支承板下的摩擦力较大，支座不能转

动或移动，支承板下的应力分布也不均匀，和计算假定相差

较大，一般只适用于较小跨度（≤40m）的网架。 

2   用 3D3S 设计网架平板支座的基本流程 

（1）定义支座类型为网架支座，选择支座节点进行定义。 

 

图 2 网架支座定义对话框 

（2）定义支座方向。支座局部坐标系 1-2-3 根据右手螺

旋得到，具体规定如图 3 所示。该菜单使用户可以通过指定

局部坐标系在整体坐标系下的位置来指定每个支座的空间

放置方向，指定 1-2-3 坐标在整体坐标系下的位置是通过输

入轴 1 和 3 的空间矢量 X-Y-Z 来实现的。 

 

图 3 定义支座节点方向对话框 

（3）选择同一类型的支座节点，输入支座节点分类号，

指定对应的支座类型，那么所选择的那些支座的形式和尺寸

相同，即同一分类号下的支座形式及尺寸相同，对于受力特

性差别比较大的支座要编成不同的分类号以得到不同尺寸

的支座。 

（4）对支座的板件和焊缝进行设计。 

 

图 4 支座节点分类对话框         图 5 支座节点参数选择 

（5）支座修改。通过该菜单查询和修改支座的设计结

果，双击对话框上方的支座编号栏或点中支座编号栏后点击 

（下转第 17 页） 


