












Рис.2. 

нагрузок, близки к деформациям неогра-
ниченно упругого тела, с начальными 
деформациями, найденными как указано 
выше. 

Для приближенного решения упру-
гопластических задач используется сле-
дующий алгоритм. 

По напряжениям упругого реше-
ния определяется величина пластической 
деформации. Далее рассматривается за-
дача механики деформированного твер-
дого тела при наличии в нем известных 

начальных деформаций. Данную задачу целесообразно решать в пере-
мещениях, так как в этом случае получаем поле перемещений, близкое к 
истинному. Пользуясь зависимостью напряжения - деформации, нахо-
дим величину и конфигурацию зоны пластической деформации первого 
приближения. 

Для оценки точности решения задачи применим пошаговый ме-
тод. В этом случае роль напряжений упругого решения играют напря-
жения предыдущего шага. 

Предлагаемый метод решения задач чистого кручения упругопла-
стических упрочняющихся стержней реализован на примере стержня 
профиля Вебера. представляющего собой прямоугольный криволиней-
ный двуугольник, ограниченный окружностями радиусами а и b (b> а) 
(рис.2). 

Напряжения, возникающие при кручении упругого стержня тако-
го поперечного сечения, имеют вид: 

f 1 \ 
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т>р2=-С@Ь 1 - - sin а г > > G © р-Ь 1 + - cosa , (5) 

где аир- полярные координаты, угол а отсчитывается от оси сим-
метрии профиля, центр находиться в центре малой окружности. 

Наиболее напряженная точка профиля, согласно анализа (5). на-
ходится в середине выточки (а = 0; р = а). 

Обозначим угол закрутки, при котором максимальная интенсив-
ность касательных напряжений (т , ) достигает предела текучести (rm ), 
через © т . Исследуем зависимость крутящего момента ( М к р ) от угла 
закрутки при © > п& т (и > 1), проводя следующие расчетные этапы. 
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1. При фиксированном значении © > © т на основании поля на-
пряжений. описываемого формулами (5), и условия пластичности 
г, = тт находим зону неупругих деформаций (F p ) . 

2. В найденной области, опираясь на упругое решение (5) и вы-
бранный закон связи г ~ у . вычисляем мощности винтовых дислокаций. 

Из шести компонент тензора несовместности, являющегося базо-
вым понятием при изучении континуальных дефектов, формально оста-
ются два 

д2у* д2ур д2ур д2ур 

р = 2 —2 v = 2 7x2 - 2 yz 

У z\г А - - „ 5 ' ггу „ -> » 
дхду ду2 сЬеду дх2 

здесь ур - пластическая часть деформации; ось z - выбрана вдоль оси 
стержня; оси х и у расположены в плоскости поперечного сечения. 

Независимость напряженного состояния чистого кручения приз-
матических стержней от z приводит к равенству нулю ра и и к 
выводл". что структурные дефекты в данной задаче характеризуются раз-
рывами депланации (перемещения вдоль оси z). и наличие дефекта в 
одной из точек тела приводит к аналогичным разрывам в других точках. 
При этом речь идет о разрыве депланации. обусловленной только упру-
гой или только пластической частью деформации, а плотность разрывов 
( р и ) определяется соотношением 

с р р да 

Элементарная мощность винтовой дислокации, вызываемой пла-
стической деформацией в окрестностях некоторой точки, равна 

d.A = ~ p w d F , ( 7 ) 
2 п 

где dF - элементарная площадь этой окрестности, рм. - плотность раз-
рывов. 

Для расчетов зависимость между интенсивностями касательного 
напряжения и сдвига задавалась кусочно-постоянной функцией 

г, = Gy,, (г, < Тт); Г, = r m + G'(y, — i ) , (г, > тя), 
и 

здесь G' - касательный МОДУЛЬ. 
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