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摘 要

木文从 � �� � � � � �� 提出的以欧拉角为角坐标的建议
」

和推导出的 � � �� � �型动
�

力学方程组出发
,

义 引进若干有关变形几何学和动力学的新定义并推导出有限变形极性弹性介质的� � �   ��� � �型
、

� �� � � � � ��型
、

� ��� � � �� �型和 � � � � 、。 卫。。型动力学方程组
�
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引 言

郭仲衡在其专著 〔�〕中共列出有限变形弹性理论 中的 � 种 动 量 方 程
,

即 � � � � � �
,
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出以欧拉角为有向空 间中的角坐标的建议并用一个本构关系代替惯性守恒定律
,

从向研究了

极性弹性介质的有限变形问题
,

其中包括� � � � � � 型动力学方程组
�

本文采用文献〔�〕中以欧拉角为角坐标的建议和从 � �� , � � � 型动力学方程组出发
,

又引

进若千有关变形几何学和动力学的新定义并系 统 地 推
一
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为方便起

见
,

本文采用仁�」的术语和〔�〕的 张量记 法
�
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,
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三
、

各型动力学方程组

1. C auchy型动力学方程组
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至此
,

我们 已系统地推导出有限变形极性弹性介质的 各型动力学方程组
。

I TT I 矛出 4五r二1、 二曰 卜口

由于采用了 以欧拉角为角坐标的建议并提出有关变形几
;
何学和动力学的若干新定义

,

所

以本文很顺利而且很 自然地推导出与有限变形弹性介质的 5 种动量方程组相对应 的有限变形

极 性 弹 性 介 质 的 C a u c h y 型
,

B
o u “S i n e s q 型

,

K i
r e

h h
o

f f 型
,

S i g
n o r
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i 型 和

H OB。、二
Jlo

B
型动力学方程组

.
否则的话

,

若想用其它极性连续统理论的思路来达到本文的

目的将会是相当复杂的
,
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