Mecanica de Sélidos
Guia N° 1: Tensores - Parte 1

. Sea det A el determinante de la matriz A= [A;;]. Mostrar

det A = gijkAilAjQAkg = gijkAliAQjA?)k = det AT (].)
Deducir luego
€ijkAipAjqAir = (det A)epg, (2)
y ademas
1
det A = égijkgpqrAiijqur

. Si A y B son matrices 3 x 3, usando (1) y (2) mostrar
det AB = (det A)(det B)

. Escribir la matriz de rotaciéon Q para

a) rotacién @ en torno a es;
b) rotacién ¢ en torno a es;

c¢) rotacién (b) seguida por (a).

. Mostrar que
cos20 sin20 O

Q= |[sin20 —cos20 0
0 0 1

es una matriz ortogonal impropia que representa un cambio de base
equivalente a reflexion en el plano pasando por e e inclinado un angulo
0 respecto a e;.

. Sean S € CT(3) y T € CT(2) de componentes S;jx ¥ Ti,m en {e;}.
Mostrar que S;;x 1} son componentes de un CT(5). Deducir que U;j, =
SiipTkp v vi = SijpTjp son componentes de un CT(3) y un CT(1).

. Sea T € CT(2) tal que Tn = o para todo n € E. Mostrar que T' = 0
(tensor nulo de segundo orden).

. Sean S, T € CT(n) y a,  escalares. Probar que aS + T € CT(n) (o
sea, tensores de un mismo orden pueden sumarse).

. Probar que A;';kl = %((5“{;(%1 + 040;x) son componentes de un CT(4), y

que A% =0y y Ajp = 0.



