Cviceni 7: Objektivita
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Figure 1.2: Position of particle p at times 0 and ¢, as viewed from fixed Cartesian frame
¢: E—R3 and from moving polar frame ¢*: Ex[0, oc)—R?.



Priklad 1: Dokazte, ze gradient objektivniho skalaru je objektivni vektor.
Objektivni skalar: ¢* = ¢

Objektivni vektor: a* = O - a@

Mame tedy dokazat, ze grad " =0-grade.

Umluva: Abychom rozlisili slozky v pdvodni a v rotované soustavé, budeme ty prvni znagit
latinskou abecedou a ty druhé feckou abecedou.
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Priklad 2: Dokazte, ze tepelny tok je objektivni vektor.
Méame dokazat,ze ¢ =0 -7.

Postulovali jsme, ze ¢- i je objektivni skalar a normala k povrchu je objektivni vektor, tj.
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Priklad 3: Ukazte, ze T®* =T®

Pfipomenme, ze

T® =JF'.t. F 7
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Priklad 4: Ukazte, ze '=0-1-0T+ Q.
Prfipomenme si

F=0-Z4+b0, F=0-9+0-F4+b
l=(grad )Y, Q=007

l*T:grad@'*zgrad(O-@'—i—O-f—l—g*):grad(0-17+0-f)
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Figure 1.3: Reference, current and natural configurations associated with a viscoelastic
body, as viewed from a fixed Cartesian frame ¢ and from a moving polar frame ¢*. For
a description of the concept of change of frame see also Fig. 1.2.



4

Priklad 5: Ukazte, ze vztah odvozeny ve cviCeni 6 pro maxwellovskeé téleso neni objektivni.
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Pokud by vztah byl objektivni, mé&li bychom dostat t°* = 2nd* — Tgo+
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Snadno se pfesvédcCime o tom, Ze spravna (objektivni) formulace pro maxwellovské téleso je
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t0 =2pd— L¢P
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Priklad 6: Ukazte, Ze konstitutivni vztan T? = T®(C,C) je objektivni.

Reseni: Vime, Ze plati
T® = T®* C=C".
Ukazeme, ze stejny vztah plati i pro materialovou derivaci:
C=2(F".d-F) vizKinematia deformace
0" =2((F)T-d" - F]=2[(0-F)"-(0-d-0")- (0 -F)| =

—2[FT.07.-0-d-0T-0 -F]|=2(FT-d-F)=C




