Pideva keskkonna mehaanika kontrollt6o nr. 1

Variant 1.

Pideva keskkonna litkumine on kirjeldatud seadusega

Elementaarkuubi servade algpikkused on vordsed dX -ga.

Leida:

1.

10.

11.
12.

. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude t#histus

| :X17
Ty =X — X3, (1>
T3 :2X2 + 2X3

teisenduse (1) poordteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
Uk ja ug);

on esitatud korvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

. punktist (0,0,0) véljuva elementaarkuubi diago-

naali pikkuse ruut pérast deformatsiooni valemist
d82 = {L‘k7K{L‘k7LdXKdXL

. punktist (0,0,0) véljuvate elementaarkuubi servade (OA, OC,OD) ja diagonaalide

(OE,0B,O0G,OF) pikenemiskoefitsiendid A ja poordenurgad ;

algul telgede X5 ja X3 sihiliste servade vahelise tdisnurga muutus deformatsioonil,
st. F(XQ,Xg)

. deformatsioonitensorite ¢y, Ckr, ex ja Ei, maatriksid,

. tensorite C'xp, ja ¢y peavaartused (C, ja ¢,) ning peasuunad (N, ja n,), esitada

peasuunad joonisel;

. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid A, ja suhtelised pikenemised E,;

. poordetensori Ryx maatriks;

materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

tensorite C'xy, ja ¢ invariandid;

kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrollt6o nr. 1

Variant 2.

Pideva keskkonna litkumine on kirjeldatud seadusega

Elementaarkuubi servade algpikkused on vordsed dX -ga.

Leida:
1.

10.

11.
12.

. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude t#histus

I :X17
o =Xo — X, (1)
1 1
=—X5 + - X5.
T3 5 2+2 3

teisenduse (1) poordteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
Uk ja ug);

on esitatud korvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

. punktist (0,0,0) viljuva elementaarkuubi diago-

naali pikkuse ruut pérast deformatsiooni valemist
d82 = xthk,LdXKdXL

. punktist (0,0,0) véljuvate elementaarkuubi servade (OA, OC,OD) ja diagonaalide

(OE,0B,O0G,OF) pikenemiskoefitsiendid A ja poordenurgad ;

algul telgede X5 ja X3 sihiliste servade vahelise tdisnurga muutus deformatsioonil,
st. F(XQ,X3)

deformatsioonitensorite ¢, Cxr, €r ja Ex maatriksid;

. tensorite C'xy ja ¢y peavairtused (C, ja ¢,) ning peasuunad (N, ja n,), esitada

peasuunad joonisel;

. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid A, ja suhtelised pikenemised E,;

. poordetensori Ryx maatriks;

materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

tensorite Ckxp, ja ¢ invariandid;

kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrollt6o nr. 1

Variant 3.

Pideva keskkonna litkumine on kirjeldatud seadusega

Elementaarkuubi servade algpikkused on vordsed dX -ga.

Leida:
1.

10.

11.
12.

. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude t#histus

) :Xla

1y =X5 + X3, (1)
3 3

T3 = — EXQ —I— §X3

teisenduse (1) poordteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
Uk ja ug);

on esitatud korvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

. punktist (0,0,0) viljuva elementaarkuubi diago-

naali pikkuse ruut pérast deformatsiooni valemist
d82 = xthk,LdXKdXL

. punktist (0,0,0) véljuvate elementaarkuubi servade (OA, OC,OD) ja diagonaalide

(OE,0B,O0G,OF) pikenemiskoefitsiendid A ja poordenurgad ;

algul telgede X5 ja X3 sihiliste servade vahelise tdisnurga muutus deformatsioonil,
st. F(XQ,X3)

deformatsioonitensorite ¢, Cxr, €r ja Ex maatriksid;

. tensorite C'xy ja ¢y peavairtused (C, ja ¢,) ning peasuunad (N, ja n,), esitada

peasuunad joonisel;

. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid A, ja suhtelised pikenemised E,;

. poordetensori Ryx maatriks;

materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

tensorite Ckxp, ja ¢ invariandid;

kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrollt6o nr. 1

Variant 4.

Pideva keskkonna litkumine on kirjeldatud seadusega

Elementaarkuubt servade algpikkused on vordsed dX -ga.

Leida:

1.

10.

11.

12.

. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude t#histus

sl :Xl,
1 1
) =§X2 + §X3, (1)
1 1
= — — — .
T3 3X2 + 3X3

teisenduse (1) poordteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
Uk ja ug);

on esitatud korvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

. punktist (0,0,0) valjuva elementaarkuubi diago-

naali pikkuse ruut péarast deformatsiooni valemist
d82 = Jik,KSL’k,LdXKdXL

. punktist (0,0,0) védljuvate elementaarkuubi servade (OA, OC,OD) ja diagonaalide

(OF,0B,0G, OF) pikenemiskoefitsiendid A ja poordenurgad J;

algul telgede X5 ja X3 sihiliste servade vahelise tdisnurga muutus deformatsioonil,
st. F(Xg,Xg)

deformatsioonitensorite ¢y, Ckp, ex ja Exp maatriksid;

. tensorite Ckp, ja ¢y peavaartused (C, ja ¢,) ning peasuunad (N, ja n,), esitada

peasuunad joonisel;

. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid A, ja suhtelised pikenemised E,;

. poordetensori Ryx maatriks;

materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

tensorite C'kp, ja ¢ invariandid;

kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrollt6o nr. 1

Variant 5.

Pideva keskkonna litkumine on kirjeldatud seadusega

Elementaarkuubt servade algpikkused on vordsed dX -ga.

Leida:

1.

10.

11.

12.

. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude t#histus

T :Xl,
2 2
L2 :§X2 - §X3, (1)
1 1
= — —_ .
T3 2X2 + 2X3

teisenduse (1) poordteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
Uk ja ug);

on esitatud korvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

. punktist (0,0,0) valjuva elementaarkuubi diago-

naali pikkuse ruut péarast deformatsiooni valemist
d82 = Jik,KSL’k,LdXKdXL

. punktist (0,0,0) védljuvate elementaarkuubi servade (OA, OC,OD) ja diagonaalide

(OF,0B,0G, OF) pikenemiskoefitsiendid A ja poordenurgad J;

algul telgede X5 ja X3 sihiliste servade vahelise tdisnurga muutus deformatsioonil,
st. F(Xg,Xg)

deformatsioonitensorite ¢y, Ckp, ex ja Exp maatriksid;

. tensorite Ckp, ja ¢y peavaartused (C, ja ¢,) ning peasuunad (N, ja n,), esitada

peasuunad joonisel;

. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid A, ja suhtelised pikenemised E,;

. poordetensori Ryx maatriks;

materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

tensorite C'kp, ja ¢ invariandid;

kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrollt6o nr. 1

Variant 6.

Pideva keskkonna litkumine on kirjeldatud seadusega

Elementaarkuubi servade algpikkused on vordsed dX -ga.

Leida:
1.

10.

11.

12.

. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude tdhistus

T :2X1 + 2X2,
2 2
=—=-X;1+ =X 1
T2 31 + 342 (1)
T3 :Xg.

teisenduse (1) poordteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
Uk ja ug);

on esitatud korvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

. punktist (0,0,0) véljuva elementaarkuubi diago-

naali pikkuse ruut pérast deformatsiooni valemist
d82 = .Tthk,LdXKdXL

. punktist (0,0,0) véljuvate elementaarkuubi servade (OA, OC,OD) ja diagonaalide

(OE,0B,OG,OF) pikenemiskoefitsiendid A ja poordenurgad ;

algul telgede X; ja Xs sihiliste servade vahelise tdisnurga muutus deformatsioonil,
st. F(Xl,Xg)

deformatsioonitensorite ¢, Ckr, € ja Exr maatriksid;

. tensorite C'kxy ja ¢y peavairtused (C, ja ¢,) ning peasuunad (N, ja n,), esitada

peasuunad joonisel;

. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid A, ja suhtelised pikenemised E,;

. poordetensori Ryx maatriks;

materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

tensorite Ckp, ja ¢ invariandid;

kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrollt6o nr. 1

Variant 7.

Pideva keskkonna litkumine on kirjeldatud seadusega

Elementaarkuubi servade algpikkused on vordsed dX -ga.

Leida:

1.

10.

11.
12.

. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude t#histus

1o :Xlu
Ty =Xo + X3, (1)
T3 = — 2X2 + 2X3

teisenduse (1) poordteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
Uk ja ug);

on esitatud korvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

. punktist (0,0,0) véljuva elementaarkuubi diago-

naali pikkuse ruut pérast deformatsiooni valemist
d82 = {L‘k7K{L‘k7LdXKdXL

. punktist (0,0,0) véljuvate elementaarkuubi servade (OA, OC,OD) ja diagonaalide

(OE,0B,O0G,OF) pikenemiskoefitsiendid A ja poordenurgad ;

algul telgede X5 ja X3 sihiliste servade vahelise tdisnurga muutus deformatsioonil,
st. F(XQ,Xg)

. deformatsioonitensorite ¢y, Ckr, ex ja Ei, maatriksid,

. tensorite C'xp, ja ¢y peavaartused (C, ja ¢,) ning peasuunad (N, ja n,), esitada

peasuunad joonisel;

. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid A, ja suhtelised pikenemised E,;

. poordetensori Ryx maatriks;

materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

tensorite C'xy, ja ¢ invariandid;

kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrollt6o nr. 1

Variant 8.

Pideva keskkonna litkumine on kirjeldatud seadusega

Elementaarkuubi servade algpikkused on vordsed dX -ga.

Leida:
1.

10.

11.
12.

. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude t#histus

1 :Xl +X37
9 =Xo, (1>
1 1
=—-X —X3.
T3 51 + 53

teisenduse (1) poordteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
Uk ja ug);

on esitatud korvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

. punktist (0,0,0) viljuva elementaarkuubi diago-

naali pikkuse ruut pérast deformatsiooni valemist
d82 = xthk,LdXKdXL

. punktist (0,0,0) véljuvate elementaarkuubi servade (OA, OC,OD) ja diagonaalide

(OE,0B,O0G,OF) pikenemiskoefitsiendid A ja poordenurgad ;

algul telgede X; ja X3 sihiliste servade vahelise tdisnurga muutus deformatsioonil,
st. F(Xl,XS)

deformatsioonitensorite ¢, Cxr, €r ja Ex maatriksid;

. tensorite C'xy ja ¢y peavairtused (C, ja ¢,) ning peasuunad (N, ja n,), esitada

peasuunad joonisel;

. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid A, ja suhtelised pikenemised E,;

. poordetensori Ryx maatriks;

materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

tensorite Ckxp, ja ¢ invariandid;

kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrollt6o nr. 1

Variant 9.

Pideva keskkonna litkumine on kirjeldatud seadusega

Elementaarkuubi servade algpikkused on vordsed dX -ga.

Leida:

1.

10.

11.
12.

. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude t#histus

T :2X1 — 2X3,
T2 :X27 (]‘>
T3 :X1 —|—X3

teisenduse (1) poordteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
Uk ja ug);

on esitatud korvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

. punktist (0,0,0) véljuva elementaarkuubi diago-

naali pikkuse ruut pérast deformatsiooni valemist
d82 = {L‘k7K{L‘k7LdXKdXL

. punktist (0,0,0) véljuvate elementaarkuubi servade (OA, OC,OD) ja diagonaalide

(OE,0B,O0G,OF) pikenemiskoefitsiendid A ja poordenurgad ;

algul telgede X, ja X3 sihiliste servade vahelise tdisnurga muutus deformatsioonil,
st. F(XLXS)

. deformatsioonitensorite ¢y, Ckr, ex ja Ei, maatriksid,

. tensorite C'xp, ja ¢y peavaartused (C, ja ¢,) ning peasuunad (N, ja n,), esitada

peasuunad joonisel;

. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid A, ja suhtelised pikenemised E,;

. poordetensori Ryx maatriks;

materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

tensorite C'xy, ja ¢ invariandid;

kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrollt6o nr. 1

Variant 10.

Pideva keskkonna litkumine on kirjeldatud seadusega

Elementaarkuubi servade algpikkused on vordsed dX -ga.

Leida:

1.

10.

11.
12.

. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude t#histus

T :X1 +X3,
T2 :X27 (]‘>
T3 = — 2X1 + 2X3

teisenduse (1) poordteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
Uk ja ug);

on esitatud korvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

. punktist (0,0,0) véljuva elementaarkuubi diago-

naali pikkuse ruut pérast deformatsiooni valemist
d82 = {L‘k7K{L‘k7LdXKdXL

. punktist (0,0,0) véljuvate elementaarkuubi servade (OA, OC,OD) ja diagonaalide

(OE,0B,O0G,OF) pikenemiskoefitsiendid A ja poordenurgad ;

algul telgede X, ja X3 sihiliste servade vahelise tdisnurga muutus deformatsioonil,
st. F(XLXS)

. deformatsioonitensorite ¢y, Ckr, ex ja Ei, maatriksid,

. tensorite C'xp, ja ¢y peavaartused (C, ja ¢,) ning peasuunad (N, ja n,), esitada

peasuunad joonisel;

. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid A, ja suhtelised pikenemised E,;

. poordetensori Ryx maatriks;

materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

tensorite C'xy, ja ¢ invariandid;

kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrollt6o nr. 1

Variant 11.

Pideva keskkonna litkumine on kirjeldatud seadusega

Elementaarkuubi servade algpikkused on vordsed dX -ga.

Leida:
1.

10.

11.
12.

. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude t#histus

r; =X — X,
9 =Xo, (1>
1 1
=X —X3.
T3 3 1+3 3

teisenduse (1) poordteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
Uk ja ug);

on esitatud korvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

. punktist (0,0,0) viljuva elementaarkuubi diago-

naali pikkuse ruut pérast deformatsiooni valemist
d82 = xthk,LdXKdXL

. punktist (0,0,0) véljuvate elementaarkuubi servade (OA, OC,OD) ja diagonaalide

(OE,0B,O0G,OF) pikenemiskoefitsiendid A ja poordenurgad ;

algul telgede X; ja X3 sihiliste servade vahelise tdisnurga muutus deformatsioonil,
st. F(Xl,XS)

deformatsioonitensorite ¢, Cxr, €r ja Ex maatriksid;

. tensorite C'xy ja ¢y peavairtused (C, ja ¢,) ning peasuunad (N, ja n,), esitada

peasuunad joonisel;

. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid A, ja suhtelised pikenemised E,;

. poordetensori Ryx maatriks;

materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

tensorite Ckxp, ja ¢ invariandid;

kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrollt6o nr. 1

Variant 12.

Pideva keskkonna litkumine on kirjeldatud seadusega

Elementaarkuubt servade algpikkused on vordsed dX -ga.

Leida:

1.

10.

11.

12.

. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude t#histus

1
T =X + §X3,
T :Xg, (1)
1
T3 :§X1 +X3.

teisenduse (1) poordteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
Uk ja ug);

on esitatud korvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

. punktist (0,0,0) valjuva elementaarkuubi diago-

naali pikkuse ruut péarast deformatsiooni valemist
d82 = Jik,KSL’k,LdXKdXL

. punktist (0,0,0) védljuvate elementaarkuubi servade (OA, OC,OD) ja diagonaalide

(OF,0B,0G, OF) pikenemiskoefitsiendid A ja poordenurgad J;

algul telgede X7 ja X3 sihiliste servade vahelise tdisnurga muutus deformatsioonil,
st. F(Xl,Xs)

deformatsioonitensorite ¢y, Ckp, ex ja Exp maatriksid;

. tensorite Ckp, ja ¢y peavaartused (C, ja ¢,) ning peasuunad (N, ja n,), esitada

peasuunad joonisel;

. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid A, ja suhtelised pikenemised E,;

. poordetensori Ryx maatriks;

materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

tensorite C'kp, ja ¢ invariandid;

kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrollt6o nr. 1

Variant 13.

Pideva keskkonna litkumine on kirjeldatud seadusega

Elementaarkuubi servade algpikkused on vordsed d.X -ga.

Leida:

1.

10.

11.
12.

. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude t#histus

T :15X1 + ]_.5X27
) :—2X1—|—2X2, (1)
T3 :Xg.

teisenduse (1) poordteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
Uk ja ug);

on esitatud korvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

. punktist (0,0,0) véljuva elementaarkuubi diago-

naali pikkuse ruut pérast deformatsiooni valemist
d82 = {L‘k7K{L‘k7LdXKdXL

. punktist (0,0,0) véljuvate elementaarkuubi servade (OA, OC,OD) ja diagonaalide

(OE,0B,O0G,OF) pikenemiskoefitsiendid A ja poordenurgad ;

algul telgede X, ja Xs sihiliste servade vahelise tdisnurga muutus deformatsioonil,
st. F(XLXS)

deformatsioonitensorite ¢, Ckr, €r ja Ex maatriksid;

. tensorite C'xp, ja ¢y peavaartused (C, ja ¢,) ning peasuunad (N, ja n,), esitada

peasuunad joonisel;

. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid A, ja suhtelised pikenemised E,;

. poordetensori Ryx maatriks;

materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

tensorite C'xy, ja ¢ invariandid;

kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrollt6o nr. 1

Variant 14.

Pideva keskkonna litkumine on kirjeldatud seadusega

Elementaarkuubi servade algpikkused on vordsed dX -ga.

Leida:

1.

10.

11.
12.

. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude t#histus

T =X1 + 2X3,
T2 :X27 (]‘>
T3 = — 2X1 + X3.

teisenduse (1) poordteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
Uk ja ug);

on esitatud korvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

. punktist (0,0,0) véljuva elementaarkuubi diago-

naali pikkuse ruut pérast deformatsiooni valemist
d82 = {L‘k7K{L‘k7LdXKdXL

. punktist (0,0,0) véljuvate elementaarkuubi servade (OA, OC,OD) ja diagonaalide

(OE,0B,O0G,OF) pikenemiskoefitsiendid A ja poordenurgad ;

algul telgede X, ja X3 sihiliste servade vahelise tdisnurga muutus deformatsioonil,
st. F(XLXS)

. deformatsioonitensorite ¢y, Ckr, ex ja Ei, maatriksid,

. tensorite C'xp, ja ¢y peavaartused (C, ja ¢,) ning peasuunad (N, ja n,), esitada

peasuunad joonisel;

. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid A, ja suhtelised pikenemised E,;

. poordetensori Ryx maatriks;

materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

tensorite C'xy, ja ¢ invariandid;

kas deformatsioon on isohooriline?



