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Fiir die folgenden, jeweils 4 Schnittebenen
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Man zeige, dass die sogenannten Hauptschubspannungen 7,75, 73 Stationdrwerte
der Schubspannungen sind !

Man zeige, dass aus dem dynamischen Momentengleichgewicht (14)dyn und aus

dem dynamischen Kriftegleichgewicht (15) in differentieller Form die Symme-

dyn

trie des Spannungstensors folgt, d.h. (16) (die Nummern beziehen sich auf die

dyn
entsprechenden Formelnummern in der Vorlesung) !

2.2.2 Verzerrungszustand

(a) Sei © C R% Man zeige, dass die Verzerrungen ¢;;(v) = 0, i,j = 1,2, einer
Verschiebungsfunktion v = (vy,v9)?7 € [C?*(Q)]? genau dann verschwinden,
wenn v € Rop eine Starrkoérperverschiebung ist, wobei

e fo) () cvwe o) o (). (7). (7).

(b) Sei Q C R3. Man zeige, dass die Verzerrungen e;;(v) = 0, 4,5 = 1,2,3, einer
Verschiebungsfunktion v = (v1, vo, v3)T € [C?(2)]> genau dann verschwinden,
wenn v € R eine Starrkorperverschiebung ist, wobei der Unterraum R :=
{v(z) = axz+b: a,b € R¥} der Starrkérperverschiebungen durch die Vektoren
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aufgespannt wird.



Zeigen Sie, dass die Winkeldanderung ¢y (k # 1) zwischen den Linienelementen dzxy
und dx; durch die Formel
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sin Prl =

gegeben ist (Hinweis: Berechnen Sie zundchst den Kosinus des Winkels ¢ zwischen
den defomierten Linienelementen dzj, und dx}) !



