
Pideva keskkonna mehaanika kontrolltöö nr. 1

Variant 1.

Pideva keskkonna liikumine on kirjeldatud seadusega











x1 =X1,

x2 =X2 −X3,

x3 =2X2 + 2X3.

(1)

Elementaarkuubi servade algpikkused on võrdsed dX-ga.
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Leida:

1. teisenduse (1) pöördteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
UK ja uk);

2. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude tähistus
on esitatud kõrvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

3. punktist (0,0,0) väljuva elementaarkuubi diago-
naali pikkuse ruut pärast deformatsiooni valemist
ds2 = xk,Kxk,LdXKdXL

4. punktist (0,0,0) väljuvate elementaarkuubi servade (OA,OC,OD) ja diagonaalide
(OE,OB,OG,OF ) pikenemiskoefitsiendid Λ ja pöördenurgad β;

5. algul telgede X2 ja X3 sihiliste servade vahelise täisnurga muutus deformatsioonil,
st. Γ(X2,X3)

6. deformatsioonitensorite ckl, CKL, ekl ja EKL maatriksid;

7. tensorite CKL ja ckl peaväärtused (Cα ja cα) ning peasuunad (Nα ja nα), esitada
peasuunad joonisel;

8. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid Λα ja suhtelised pikenemised Eα;

9. pöördetensori RkK maatriks;

10. materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

11. tensorite CKL ja ckl invariandid;

12. kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrolltöö nr. 1

Variant 2.

Pideva keskkonna liikumine on kirjeldatud seadusega















x1 =X1,

x2 =X2 −X3,

x3 =
1

2
X2 +

1

2
X3.

(1)

Elementaarkuubi servade algpikkused on võrdsed dX-ga.
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Leida:

1. teisenduse (1) pöördteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
UK ja uk);

2. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude tähistus
on esitatud kõrvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

3. punktist (0,0,0) väljuva elementaarkuubi diago-
naali pikkuse ruut pärast deformatsiooni valemist
ds2 = xk,Kxk,LdXKdXL

4. punktist (0,0,0) väljuvate elementaarkuubi servade (OA,OC,OD) ja diagonaalide
(OE,OB,OG,OF ) pikenemiskoefitsiendid Λ ja pöördenurgad β;

5. algul telgede X2 ja X3 sihiliste servade vahelise täisnurga muutus deformatsioonil,
st. Γ(X2,X3)

6. deformatsioonitensorite ckl, CKL, ekl ja EKL maatriksid;

7. tensorite CKL ja ckl peaväärtused (Cα ja cα) ning peasuunad (Nα ja nα), esitada
peasuunad joonisel;

8. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid Λα ja suhtelised pikenemised Eα;

9. pöördetensori RkK maatriks;

10. materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

11. tensorite CKL ja ckl invariandid;

12. kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrolltöö nr. 1

Variant 3.

Pideva keskkonna liikumine on kirjeldatud seadusega















x1 =X1,

x2 =X2 +X3,

x3 =−

3

2
X2 +

3

2
X3.

(1)

Elementaarkuubi servade algpikkused on võrdsed dX-ga.
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Leida:

1. teisenduse (1) pöördteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
UK ja uk);

2. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude tähistus
on esitatud kõrvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

3. punktist (0,0,0) väljuva elementaarkuubi diago-
naali pikkuse ruut pärast deformatsiooni valemist
ds2 = xk,Kxk,LdXKdXL

4. punktist (0,0,0) väljuvate elementaarkuubi servade (OA,OC,OD) ja diagonaalide
(OE,OB,OG,OF ) pikenemiskoefitsiendid Λ ja pöördenurgad β;

5. algul telgede X2 ja X3 sihiliste servade vahelise täisnurga muutus deformatsioonil,
st. Γ(X2,X3)

6. deformatsioonitensorite ckl, CKL, ekl ja EKL maatriksid;

7. tensorite CKL ja ckl peaväärtused (Cα ja cα) ning peasuunad (Nα ja nα), esitada
peasuunad joonisel;

8. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid Λα ja suhtelised pikenemised Eα;

9. pöördetensori RkK maatriks;

10. materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

11. tensorite CKL ja ckl invariandid;

12. kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrolltöö nr. 1

Variant 4.

Pideva keskkonna liikumine on kirjeldatud seadusega























x1 =X1,

x2 =
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2
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(1)

Elementaarkuubi servade algpikkused on võrdsed dX-ga.
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Leida:

1. teisenduse (1) pöördteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
UK ja uk);

2. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude tähistus
on esitatud kõrvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

3. punktist (0,0,0) väljuva elementaarkuubi diago-
naali pikkuse ruut pärast deformatsiooni valemist
ds2 = xk,Kxk,LdXKdXL

4. punktist (0,0,0) väljuvate elementaarkuubi servade (OA,OC,OD) ja diagonaalide
(OE,OB,OG,OF ) pikenemiskoefitsiendid Λ ja pöördenurgad β;

5. algul telgede X2 ja X3 sihiliste servade vahelise täisnurga muutus deformatsioonil,
st. Γ(X2,X3)

6. deformatsioonitensorite ckl, CKL, ekl ja EKL maatriksid;

7. tensorite CKL ja ckl peaväärtused (Cα ja cα) ning peasuunad (Nα ja nα), esitada
peasuunad joonisel;

8. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid Λα ja suhtelised pikenemised Eα;

9. pöördetensori RkK maatriks;

10. materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

11. tensorite CKL ja ckl invariandid;

12. kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrolltöö nr. 1

Variant 5.

Pideva keskkonna liikumine on kirjeldatud seadusega























x1 =X1,

x2 =
2

3
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2
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(1)

Elementaarkuubi servade algpikkused on võrdsed dX-ga.
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Leida:

1. teisenduse (1) pöördteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
UK ja uk);

2. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude tähistus
on esitatud kõrvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

3. punktist (0,0,0) väljuva elementaarkuubi diago-
naali pikkuse ruut pärast deformatsiooni valemist
ds2 = xk,Kxk,LdXKdXL

4. punktist (0,0,0) väljuvate elementaarkuubi servade (OA,OC,OD) ja diagonaalide
(OE,OB,OG,OF ) pikenemiskoefitsiendid Λ ja pöördenurgad β;

5. algul telgede X2 ja X3 sihiliste servade vahelise täisnurga muutus deformatsioonil,
st. Γ(X2,X3)

6. deformatsioonitensorite ckl, CKL, ekl ja EKL maatriksid;

7. tensorite CKL ja ckl peaväärtused (Cα ja cα) ning peasuunad (Nα ja nα), esitada
peasuunad joonisel;

8. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid Λα ja suhtelised pikenemised Eα;

9. pöördetensori RkK maatriks;

10. materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

11. tensorite CKL ja ckl invariandid;

12. kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrolltöö nr. 1

Variant 6.

Pideva keskkonna liikumine on kirjeldatud seadusega















x1 =2X1 + 2X2,

x2 =−

2

3
X1 +

2

3
X2,

x3 =X3.

(1)

Elementaarkuubi servade algpikkused on võrdsed dX-ga.
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Leida:

1. teisenduse (1) pöördteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
UK ja uk);

2. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude tähistus
on esitatud kõrvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

3. punktist (0,0,0) väljuva elementaarkuubi diago-
naali pikkuse ruut pärast deformatsiooni valemist
ds2 = xk,Kxk,LdXKdXL

4. punktist (0,0,0) väljuvate elementaarkuubi servade (OA,OC,OD) ja diagonaalide
(OE,OB,OG,OF ) pikenemiskoefitsiendid Λ ja pöördenurgad β;

5. algul telgede X1 ja X2 sihiliste servade vahelise täisnurga muutus deformatsioonil,
st. Γ(X1,X3)

6. deformatsioonitensorite ckl, CKL, ekl ja EKL maatriksid;

7. tensorite CKL ja ckl peaväärtused (Cα ja cα) ning peasuunad (Nα ja nα), esitada
peasuunad joonisel;

8. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid Λα ja suhtelised pikenemised Eα;

9. pöördetensori RkK maatriks;

10. materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

11. tensorite CKL ja ckl invariandid;

12. kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrolltöö nr. 1

Variant 7.

Pideva keskkonna liikumine on kirjeldatud seadusega











x1 =X1,

x2 =X2 +X3,

x3 =− 2X2 + 2X3.

(1)

Elementaarkuubi servade algpikkused on võrdsed dX-ga.
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1

Leida:

1. teisenduse (1) pöördteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
UK ja uk);

2. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude tähistus
on esitatud kõrvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

3. punktist (0,0,0) väljuva elementaarkuubi diago-
naali pikkuse ruut pärast deformatsiooni valemist
ds2 = xk,Kxk,LdXKdXL

4. punktist (0,0,0) väljuvate elementaarkuubi servade (OA,OC,OD) ja diagonaalide
(OE,OB,OG,OF ) pikenemiskoefitsiendid Λ ja pöördenurgad β;

5. algul telgede X2 ja X3 sihiliste servade vahelise täisnurga muutus deformatsioonil,
st. Γ(X2,X3)

6. deformatsioonitensorite ckl, CKL, ekl ja EKL maatriksid;

7. tensorite CKL ja ckl peaväärtused (Cα ja cα) ning peasuunad (Nα ja nα), esitada
peasuunad joonisel;

8. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid Λα ja suhtelised pikenemised Eα;

9. pöördetensori RkK maatriks;

10. materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

11. tensorite CKL ja ckl invariandid;

12. kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrolltöö nr. 1

Variant 8.

Pideva keskkonna liikumine on kirjeldatud seadusega















x1 =X1 +X3,

x2 =X2,

x3 =−
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2
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2
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(1)

Elementaarkuubi servade algpikkused on võrdsed dX-ga.
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Leida:

1. teisenduse (1) pöördteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
UK ja uk);

2. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude tähistus
on esitatud kõrvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

3. punktist (0,0,0) väljuva elementaarkuubi diago-
naali pikkuse ruut pärast deformatsiooni valemist
ds2 = xk,Kxk,LdXKdXL

4. punktist (0,0,0) väljuvate elementaarkuubi servade (OA,OC,OD) ja diagonaalide
(OE,OB,OG,OF ) pikenemiskoefitsiendid Λ ja pöördenurgad β;

5. algul telgede X1 ja X3 sihiliste servade vahelise täisnurga muutus deformatsioonil,
st. Γ(X1,X3)

6. deformatsioonitensorite ckl, CKL, ekl ja EKL maatriksid;

7. tensorite CKL ja ckl peaväärtused (Cα ja cα) ning peasuunad (Nα ja nα), esitada
peasuunad joonisel;

8. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid Λα ja suhtelised pikenemised Eα;

9. pöördetensori RkK maatriks;

10. materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

11. tensorite CKL ja ckl invariandid;

12. kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrolltöö nr. 1

Variant 9.

Pideva keskkonna liikumine on kirjeldatud seadusega











x1 =2X1 − 2X3,

x2 =X2,

x3 =X1 +X3.

(1)

Elementaarkuubi servade algpikkused on võrdsed dX-ga.
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Leida:

1. teisenduse (1) pöördteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
UK ja uk);

2. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude tähistus
on esitatud kõrvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

3. punktist (0,0,0) väljuva elementaarkuubi diago-
naali pikkuse ruut pärast deformatsiooni valemist
ds2 = xk,Kxk,LdXKdXL

4. punktist (0,0,0) väljuvate elementaarkuubi servade (OA,OC,OD) ja diagonaalide
(OE,OB,OG,OF ) pikenemiskoefitsiendid Λ ja pöördenurgad β;

5. algul telgede X1 ja X3 sihiliste servade vahelise täisnurga muutus deformatsioonil,
st. Γ(X1,X3)

6. deformatsioonitensorite ckl, CKL, ekl ja EKL maatriksid;

7. tensorite CKL ja ckl peaväärtused (Cα ja cα) ning peasuunad (Nα ja nα), esitada
peasuunad joonisel;

8. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid Λα ja suhtelised pikenemised Eα;

9. pöördetensori RkK maatriks;

10. materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

11. tensorite CKL ja ckl invariandid;

12. kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrolltöö nr. 1

Variant 10.

Pideva keskkonna liikumine on kirjeldatud seadusega











x1 =X1 +X3,

x2 =X2,

x3 =− 2X1 + 2X3.

(1)

Elementaarkuubi servade algpikkused on võrdsed dX-ga.
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Leida:

1. teisenduse (1) pöördteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
UK ja uk);

2. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude tähistus
on esitatud kõrvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

3. punktist (0,0,0) väljuva elementaarkuubi diago-
naali pikkuse ruut pärast deformatsiooni valemist
ds2 = xk,Kxk,LdXKdXL

4. punktist (0,0,0) väljuvate elementaarkuubi servade (OA,OC,OD) ja diagonaalide
(OE,OB,OG,OF ) pikenemiskoefitsiendid Λ ja pöördenurgad β;

5. algul telgede X1 ja X3 sihiliste servade vahelise täisnurga muutus deformatsioonil,
st. Γ(X1,X3)

6. deformatsioonitensorite ckl, CKL, ekl ja EKL maatriksid;

7. tensorite CKL ja ckl peaväärtused (Cα ja cα) ning peasuunad (Nα ja nα), esitada
peasuunad joonisel;

8. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid Λα ja suhtelised pikenemised Eα;

9. pöördetensori RkK maatriks;

10. materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

11. tensorite CKL ja ckl invariandid;

12. kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrolltöö nr. 1

Variant 11.

Pideva keskkonna liikumine on kirjeldatud seadusega















x1 =X1 −X3,

x2 =X2,

x3 =
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(1)

Elementaarkuubi servade algpikkused on võrdsed dX-ga.
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1

Leida:

1. teisenduse (1) pöördteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
UK ja uk);

2. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude tähistus
on esitatud kõrvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

3. punktist (0,0,0) väljuva elementaarkuubi diago-
naali pikkuse ruut pärast deformatsiooni valemist
ds2 = xk,Kxk,LdXKdXL

4. punktist (0,0,0) väljuvate elementaarkuubi servade (OA,OC,OD) ja diagonaalide
(OE,OB,OG,OF ) pikenemiskoefitsiendid Λ ja pöördenurgad β;

5. algul telgede X1 ja X3 sihiliste servade vahelise täisnurga muutus deformatsioonil,
st. Γ(X1,X3)

6. deformatsioonitensorite ckl, CKL, ekl ja EKL maatriksid;

7. tensorite CKL ja ckl peaväärtused (Cα ja cα) ning peasuunad (Nα ja nα), esitada
peasuunad joonisel;

8. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid Λα ja suhtelised pikenemised Eα;

9. pöördetensori RkK maatriks;

10. materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

11. tensorite CKL ja ckl invariandid;

12. kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrolltöö nr. 1

Variant 12.

Pideva keskkonna liikumine on kirjeldatud seadusega























x1 =X1 +
1

2
X3,

x2 =X2,

x3 =
1

2
X1 +X3.

(1)

Elementaarkuubi servade algpikkused on võrdsed dX-ga.
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1

Leida:

1. teisenduse (1) pöördteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
UK ja uk);

2. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude tähistus
on esitatud kõrvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

3. punktist (0,0,0) väljuva elementaarkuubi diago-
naali pikkuse ruut pärast deformatsiooni valemist
ds2 = xk,Kxk,LdXKdXL

4. punktist (0,0,0) väljuvate elementaarkuubi servade (OA,OC,OD) ja diagonaalide
(OE,OB,OG,OF ) pikenemiskoefitsiendid Λ ja pöördenurgad β;

5. algul telgede X1 ja X3 sihiliste servade vahelise täisnurga muutus deformatsioonil,
st. Γ(X1,X3)

6. deformatsioonitensorite ckl, CKL, ekl ja EKL maatriksid;

7. tensorite CKL ja ckl peaväärtused (Cα ja cα) ning peasuunad (Nα ja nα), esitada
peasuunad joonisel;

8. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid Λα ja suhtelised pikenemised Eα;

9. pöördetensori RkK maatriks;

10. materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

11. tensorite CKL ja ckl invariandid;

12. kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrolltöö nr. 1

Variant 13.

Pideva keskkonna liikumine on kirjeldatud seadusega











x1 =1.5X1 + 1.5X2,

x2 =− 2X1 + 2X2,

x3 =X3.

(1)

Elementaarkuubi servade algpikkused on võrdsed dX-ga.
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Leida:

1. teisenduse (1) pöördteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
UK ja uk);

2. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude tähistus
on esitatud kõrvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

3. punktist (0,0,0) väljuva elementaarkuubi diago-
naali pikkuse ruut pärast deformatsiooni valemist
ds2 = xk,Kxk,LdXKdXL

4. punktist (0,0,0) väljuvate elementaarkuubi servade (OA,OC,OD) ja diagonaalide
(OE,OB,OG,OF ) pikenemiskoefitsiendid Λ ja pöördenurgad β;

5. algul telgede X1 ja X2 sihiliste servade vahelise täisnurga muutus deformatsioonil,
st. Γ(X1,X3)

6. deformatsioonitensorite ckl, CKL, ekl ja EKL maatriksid;

7. tensorite CKL ja ckl peaväärtused (Cα ja cα) ning peasuunad (Nα ja nα), esitada
peasuunad joonisel;

8. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid Λα ja suhtelised pikenemised Eα;

9. pöördetensori RkK maatriks;

10. materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

11. tensorite CKL ja ckl invariandid;

12. kas deformatsioon on isohooriline?



Pideva keskkonna mehaanika kontrolltöö nr. 1

Variant 14.

Pideva keskkonna liikumine on kirjeldatud seadusega











x1 =X1 + 2X3,

x2 =X2,

x3 =− 2X1 +X3.

(1)

Elementaarkuubi servade algpikkused on võrdsed dX-ga.
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1

Leida:

1. teisenduse (1) pöördteisendus ning siirdevektori
komponendid Lagrange’i ja Euleri kirjelduses (s.t.
UK ja uk);

2. elementaarkuubi tippude (kuubi tippude tähistus
on esitatud kõrvaloleval joonisel) siirded ja uued
koordinaadid ning elementaarkuubi deformeeru-
nud kuju (teha joonis);

3. punktist (0,0,0) väljuva elementaarkuubi diago-
naali pikkuse ruut pärast deformatsiooni valemist
ds2 = xk,Kxk,LdXKdXL

4. punktist (0,0,0) väljuvate elementaarkuubi servade (OA,OC,OD) ja diagonaalide
(OE,OB,OG,OF ) pikenemiskoefitsiendid Λ ja pöördenurgad β;

5. algul telgede X1 ja X3 sihiliste servade vahelise täisnurga muutus deformatsioonil,
st. Γ(X1,X3)

6. deformatsioonitensorite ckl, CKL, ekl ja EKL maatriksid;

7. tensorite CKL ja ckl peaväärtused (Cα ja cα) ning peasuunad (Nα ja nα), esitada
peasuunad joonisel;

8. peasuundadele vastavad pikenemiskoefitsendid Λα ja suhtelised pikenemised Eα;

9. pöördetensori RkK maatriks;

10. materiaalse ja ruumilise deformatsiooniellipsoidi pooltelgede pikkused; skitseerida
vastavad ellipsoidid;

11. tensorite CKL ja ckl invariandid;

12. kas deformatsioon on isohooriline?


