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Aufgabe 1 (Zwei Deformationen und ihre Deformationsgradienten) (5 Punkte)

Wir betrachten einen Körper B, welcher in Referenzkoordinaten (zu einer gegebenen
Referenzkonfiguration) durch die Menge [0, 1]3 dargestellt ist. Zu κ > 0 betrachten wir
die folgenden Deformationen:

(i) χ1 : [0, 1]3 → Bχ1 , für alle X := (X1,X2,X3)
> ∈ [0, 1]3 definiert durch

χ1(X) :=

 X1,
X2 − κX1,

X3

 .

(ii) χ2 : [0, 1]3 → Bχ2 , für alle X := (X1,X2,X3)
> ∈ [0, 1]3 definiert durch

χ2(X) :=

 X1 + κX1,
X2 + κX2,
X3 + κX3

 .

Skizzieren Sie die Mengen Bχ1 und Bχ2 für ein κ > 0 Ihrer Wahl und berechnen Sie die
Deformationsgradienten dieser Deformationen.

Aufgabe 2 (Eine Bewegung) (5 Punkte)

Wir betrachten einen KörperB0, dessen Referenzkonfiguration durch [0, 1]3gegeben ist.
Weiter sei die Bewegung durch die Parameterfamilie χ(t , ·) : B0 → Bt , t ∈ [0, 2], für
alle X := (X1,X2,X3)

> ∈ B0 und t ∈ [0, 2] definiert durch

χ(t ,X) :=

 X1e
t + X3(e

t − 1)
X2 + X3(e

t − e−t)
X3e

t

 ,

gegeben. Skizzieren Sie Bt für unterschiedliche (mindestens zwei) Zeitpunkte t ∈ [0, 2].
Prüfen Sie, ob die Jacobi–Determinante von Null verschieden ist. Begründen Sie außer-
dem, warum die Inversen χ−1t : Bt → B0, t ∈ [0, 2], wobei χt(X) := χ(t ,X), t ∈ [0, 2],
existieren und bestimmen Sie diese Inversen explizit.


