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Выполнена постановка задачи о равновесии твердого тела с нетонким остаточным дефор-

мационным двойником в случае ненагруженного тела. Для расчета внутренних напряжений у клино-

видного двойника в рамках теории упругости использовался принцип суперпозиции напряжений, соз-

данных двойникующими дислокациями на каждой из двойниковых границ. Показано, что в случае 

плоского напряженного состояния при отсутствии внешних сил условие равновесия остаточного 

двойника выполняется. 

 

Введение. В настоящее время в механике деформируемого твердого тела назрела важная 
научная проблема, связанная с необходимостью развития теории двойникования и использова-
ния ее результатов в решении задач механики [1]. Решение этой проблемы открывает путь для 
введения в механике нового раздела, связанного с механикой двойникования и который в науч-
ном и практическом направлениях существенно дополнит механику разрушения [1]. Наличие 
такого раздела, посвященного не рассматривавшимся ранее с позиций механики родственных 
разрушению явлений, открывает новые возможности для широкого практического использова-
ния методов механики деформируемого твердого тела для находящих все более широкое прак-
тическое применение материалов нового поколения таких, как, например, материалы с памятью 
формы [2–4]. 

Целью данной работы стала проверка выполнения условия равновесия твердого тела с 
остаточным клиновидным двойником в случае плосконапряженного состояния. 

Постановка задачи. Для плоского напряженного состояния при отсутствии внешних сил 
справедливо условие равновесия [5, 6]: 
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где 1, 2 и 3 принимают значения x, y или z. 
 

Тогда (1) можно представить в виде 
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В рамках теории упругости возможно использование принципа суперпозиции [1]: 
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 ),(),(),( )2()1( yxyxyx yzyzyz σσσ += , (4) 

где ),()1( yxxzσ , ),()1( yxyzσ  и ),()2( yxxzσ , ),()2( yxyzσ  – сдвиговые компоненты тензора напряже-

ний, обусловленных первой и второй границей двойника соответственно. 
В (3) и (4), согласно [1] 
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Здесь L – длина двойника; f1(x0) и f2(x0) – функции, описывающие форму границ двойника; 
ρ1(x0) и ρ2(x0) – плотности двойникующих дислокаций на двойниковых границах; 0x  – параметр 

интегрирования; 
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где вb  – модуль винтовой составляющей вектора Бюргерса двойникующей дислокации; µ – мо-
дуль сдвига. 
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Учитывая (3) и (4), (2) можно записать в виде 
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Проверка выполнения условия равновесия. Подставляя (5) - (8) в (9), получим 
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По правилу дифференцирования определенного интеграла по параметру [7] из (10) полу-

чим 
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В более компактной форме (11) примет вид 
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Подставляя в (12) следующие соотношения 
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и учитывая 
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получим тождество 0+0≡ 0. Что и требовалось доказать. 

Заключение. Таким образом, показано выполнение условия равновесия твердого тела с 
остаточным деформационным двойником в случае плосконапряженного состояния при отсут-
ствии внешних сил. 
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Представлены общие подходы к созданию структурной схемы и динамической модели 

сложносоставной технологической системы, объединяющей в себе элементы, обладающие 

различными свойствами и характеристиками. Рассмотрены критерии и факторы, 

определяющие надежность систем с точки зрения вибробезопасности. Показано, что 

обеспечение надежности и безопасности сложносоставных систем сводится к управлению 

инерциоными, жесткостными и диссипативными параметрами их  элементов. 

 
Понятие динамического качества систем и оборудования включает в себя комплексную 

оценку не только функциональных и потребительских свойств отдельных механизмов, уст-
ройств, подсистем, изделия или технологической системы, но и комплексных технологических 
и эксплуатационных их свойств с учетом влияния параметров внешней окружающей среды. 
При этом к оцениваемым параметрам отдельных элементов или системы в целом следует отне-
сти кинематические характеристики, мощностные затраты, быстродействие, производитель-
ность, параметры, характеризующие колебательные процессы на различных технологических 
режимах работы. Комплексными характеристиками системы являются надежность, долговеч-
ность, ремонтопригодность, и, главное, стабильность показателей качества работы или реали-
зуемого технологического процесса.  

Весь перечисленный комплекс параметров динамического качества сложносоставных 
систем и оборудования может быть решен в рамках системного анализа [1].  

Таким образом, сложносоставную систему или оборудование на любом уровне представ-
ляют сложные гетерогенные системы [2], различные части которых функционируют, используя 
различные физические законы, и обладают различными свойствами. Соединение двух разнород-
ных систем в единую может приводить к двум прямо противоположным результатам. По разным 
критериям система может оказаться хуже или лучше, чем ее отдельные элементы и подсистемы. 




