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На основе последовательной линеаризации не-
линейных уравнений динамики электромагнито-
упругой среды [1] дан вывод линеаризованных 
уравнений движения предварительно напряженной 
магнитоупругой среды, находящейся под действи-
ем начальных механических напряжений, в пред-
положении, что внешнее магнитостатическое поле 
отсутствует. Уравнения и определяющие соотно-
шения построены в общей форме безотносительно 
к выбору системы координат. Для прямоугольной 
декартовой системы координат уравнения пред-
ставлены в координатной форме. На основе по-
лученных соотношений исследовано влияние на-
чальных напряжений на константы пьезоактивных 
магнитных материалов класса 6mm. В [2] были 
построены определяющие соотношения динами-
ки электроупругой среды в отсутствие внешних 
электростатических полей, в [3] – при их наличии. 
Магнитные свойства среды не учитывались. В [4] 
на основе приближенных уравнений динамики 
предварительно напряженной магнитоупругой сре-
ды исследовано влияние начальных напряжений на 
скорость распространения волн Лява. Общие воп-
росы движения магнитоупругих сред, особеннос-
ти постановки краевых задач рассматривались в 
[1, 5, 6].   1
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1. ОБЩИЕ  УРАВНЕНИЯ  МЕХАНИКИ 
НЕЛИНЕЙНЫХ  ЭЛЕКТРОМАГНИТНЫХ  СРЕД

В рассмотрение вводятся отсчетная v- и актуаль-
ная V-конфигурации, соответственно до и после 
действия поверхностных и массовых сил. Различие 
этих конфигураций заключается в способе задания 
радиусов-векторов, определяющих положение ма-
териальной точки [7]. В отсчетной конфигурации 
оно задается радиусом-вектором r = isas(q1, q2, q3), 
представляющим собой непрерывную и требуемое 
число раз дифференцируемую функцию (q1, q2, 
q3 – материальные координаты точки, is – базисные 
векторы ортонормированной системы координат). 
Место этой же точки в актуальной конфигурации за-
дается радиусом-вектором R = isXs(q1, q2, q3, t), так-
же представляющим собой непрерывную и требу-
емое число раз дифференцируемую функцию. Тем 
самым определяются отсчетная o-конфигурация с 
материальной системой координат a1, a2, a3 (Лаг-
ранжа) и актуальная V-конфигурация с пространс-
твенной системой координат X1, X2, X3, (Эйлера) с 
соответствующими векторами основного базиса rk 
и Rk, взаимного базиса rk и Rk и d-операторами [7]: 
в v-конфигурации 
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Одним из основных параметров, характеризу-
ющим состояние магнитоупругой среды, является 
магнитный потенциал W, по которому определяют-
ся вектор напряженности магнитного поля в акту-
альной конфигурации 
 H = – dW  (1.1)
и вектор напряженности магнитного поля в отсчет-
ной конфигурации, так называемый материальный 
вектор напряженности магнитного поля 
 V = – d0W. 
Последний определяет намагниченность в отсчет-
ной конфигурации, так называемый материальный 
вектор намагниченности 
 n = –|V. (1.2)
Вектор |V и встречающийся ниже тензор |S яв-
ляются производными термодинамического по-
тенциала | = |(S, V) – скалярной функции, оп-
ределяющей энергию, запасенную в процессе 
деформирования магнитоупругого тела, и завися-
щей от “материального” вектора намагниченности 
магнитного поля V и тензора деформации Коши – 
Грина S 

 ( – ), , .S G I G C C C R
2
1 T

0$ d= = =

Здесь G – мера деформации Коши – Грина, 
C – тензор-градиент деформации, I – единичный 
тензор.

Магнитные и механические свойства магнитоуп-
ругой среды в актуальной конфигурации описыва-
ются вектором намагниченности [1, 5] 
 m = –J –1CT · |v, 
вектором магнитной индукции 
 B = n0H + m  
и уравнениями состояния в виде
 MH = M + mH, 
 x = T – mH.

Тензор напряжений Коши T и магнитный тензор 
Максвелла M определяются соотношениями

 – ,M HH H HI
2
1

0 0 $n n=  

 T = J –1 CT · |S · C, 

где GdetJ =  – метрический множитель, n0 – маг-
нитная проницаемость материала среды.

В отсчетной конфигурации магнитные и механи-
ческие свойства магнитоупругой среды описыва-
ются вектором намагниченности n (1.2), тензором 
напряжений Пиола
 P = |S · C, (1.3)

материальной формой вектора магнитной индук-
ции
 b = n0JC–T · H – |V, (1.4)

магнитным тензором Пиола – Максвелла

 – .Jj C HH H HI
2
1–T

0 $$n= e o  (1.5)

Нетрудно заметить, что в представлении мате-
риальных форм вектора магнитной индукции и 
магнитного тензора напряжений участвует век-
тор напряженности магнитного поля в актуальной 
конфигурации, что связано с пространственной 
формой представления характеристик магнитного 
поля.

2. ЗАДАЧА  О  КОЛЕБАНИЯХ  МАГНИТОУПРУГОЙ 
СРЕДЫ  В  ЛАГРАНЖЕВЫХ  КООРДИНАТАХ

Рассмотрим задачу о колебаниях магнитоупру-
гой среды, занимающей объем v, ограниченный 
поверхностью o = o1 + o2 = o3 + o4. Полагаем, что 
на части поверхности o1задан вектор R*, определя-
ющий перемещение точек среды, на части поверх-
ности o2 – вектор механических напряжений tn

* [7]. 
На части поверхности o3 задан магнитный потенци-
ал }*, на части поверхности o4 – вектор магнитной 
индукции b*.

Краевая задача в лагранжевых координатах опи-
сывается уравнением движения [1, 7] 
 d0 · (P + j) = t0 R̈, (2.1)
уравнением вынужденной магнитостатики
 d0 · b = 0 (2.2)
и граничными условиями на поверхности o = o1 + 
+ o2 = o3 + o4 (n – нормаль к поверхности): 
на o1 
 R = R*, 
на o2

 n · (П + j) = tn
*, 

на o3

 W = }*, 
на o4

 b = b*. 

3.  НАЧАЛЬНОЕ  НАПРЯЖЕННОЕ  СОСТОЯНИЕ 
СРЕДЫ

Будем предполагать, что существует некоторая 
равновесная начально-деформированная конфигу-
рация магнитоупругого тела, заданная радиусом-
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вектором ( , , )R X X X1 1
1

2
1

3
1=  и потенциалом }1. Она 

определяется: 
– тензором-градиентом деформации C1 = d0R1,
– вектором напряженности магнитного поля 

H1 = –d1}1,
– тензором напряжений Пиола P1 = P(C1, }1),
– магнитным тензором Пиола–Максвелла 

j1 = j(C1, }1),
– вектором магнитной индукции b1 = b(C1, }1). 
Уравнения статики в объеме и на поверхности 

o = o1 + o2 = o3 + o4 в начально-деформированной 
конфигурации представляются соотношениями
 d0 · (P1 + j1) = 0, 
 d0 · b1 = 0, 
на o1
 R1 = R1

*,  (3.1)
на o2
 n · (П1 + j1) = t1

*, 
на o3
 }1 = }*

1, 
на o4 
 n · b1 = 0. 

Предположим, что под действием поверхнос-
тных или массовых сил этой конфигурации сооб-
щается малое механическое hu и магнитное h} 
возмущение. То есть положение точек в возмущен-
ной конфигурации определяется радиусом-векто-
ром  R = R1 + hu, а магнитное поле – потенциалом 
W = }1 + h}. 

Следуя [2, 3, 7], представим тензорные и вектор-
ные величины, описывающие возмущенную кон-
фигурацию, в виде
 P = P1 + hP•, (3.2)
 j = j1 + hj•,  (3.3)
 b = b1 + hb•, (3.4)
где символом • обозначены конвективные произ-
водные соответствующих функций, которые опре-
деляются формулой [7]

 ( , ) | .T T
d
d C u1 0 1 0d
h

h } h}= + +:
h =  

Тензоры P, j и вектор b должны удовлетворять 
системе уравнений (2.1), (2.2) и возмущенным гра-
ничным условиям: 
на o2
 n · (P + j) = t1

* + ht*,  (3.5)
на o4 
 n · b = 0 

при следующих условиях на перемещение u и по-
тенциал }: 
на o1
 u = u*,  (3.6)
на o3
 } = }*. 

Подставим выражения (3.2)–(3.4) в уравне-
ния (2.1), (2.2), граничные условия (3.5) и учтем 
соотношения (3.1) и (3.6). Сохранив лишь ли-
нейные относительно h члены, придем к опре-
деленной в базисе естественной конфигурации 
линеаризованной краевой задаче относительно 
неизвестных возмущений перемещения u и маг-
нитного потенциала }, которая состоит из системы 
уравнений
 d0 · (H + v) = t0ü, 

 d0 · b = 0  

и линеаризованных граничных условий: на о1

 u = u*, 

на o2
 n · (H + v) = t*,  
на o3
 W = }*, 
на o4
 n · b = 0. 
Здесь введены обозначения:
 H = P•, v = j•, b = b•.  

C учетом представления (1.3) и использования 
правил дифференцирования для вычисления тензо-
ра H последовательно получаем
 H = (|S · C)• = (|1

SC ·· C•T +

 + |1
SV · V•) · C1 + |1

S · C•. (3.7)

Далее используем формулу перехода [1, 2, 7]
 |C = |S · C, (3.8)

представление конвективных производных гради-
ента деформации 
 C• = d0u, C•T = d0uT  (3.9)

и производной материального вектора напряжен-
ности магнитного поля
 V• = –(d0W)• = – d0}. (3.10)

После внесения выражений (3.8)–(3.10) в пред-
ставление (3.7) получим
 H = (|1

SS · C1 ·· d0uT – |1
SV · d0}) · C1 +

 + |1
S · d0u. (3.11)
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Здесь и далее индексом “1” обозначены значения 
соответствующих функций в начально-деформиро-
ванном состоянии.

Аналогично для конвективной производной маг-
нитного тензора j с учетом представления (1.5) и 
правил дифференцирования запишем
 v = f0⎣J •С–Т · j + J(C–T)• · j + JC–T · j•⎦, (3.12)
где 
 j• = jH · H•,  (3.13)

здесь jH – тензор III ранга (производная тензора j 
по вектору H) вида
  jH = f0⎣Hjdin + Hidjn – Hndij⎦ iiijin. (3.14)

Конвективные производные скалярной функции  
J и тензора C–T имеют вид
 J • = J1d1 · u, (C–T)• = –C1

–T · d1uT.  (3.15)

Внеся формулы (3.13)–(3.15) в выражение (3.12), 
получим:
       v = f0J1C1

–T · [(Id1 · u – d1uT) · j1 +j1
H · H•]. (3.16)

Аналогично вычислим конвективную производную 
вектора b (1.4):
 b = n0(J •C1

–T H1 + J1(C–T)• H1 + J1C1
–TH•) – 

 – |1
VV · V• – |1

VS · C1 ·· C•T.  (3.17)
Подставив выражения (3.12) и (3.15) в представле-
ние (3.17), получим
 b = n0(J1C1

–T · [d1 · uH1 – d1uT · H1 + H•] + 
 + |1

VV · d0} – |1
VS · C1 ·· d0uT.  (3.18)

Для вычисления конвективной производной век-
тора напряженности магнитного поля H•, участвую-
щей в представлениях конвективных производных 
тензора Максвелла (3.16) и магнитной индукции 
(3.18), используем выражение (1.1), для которого 
последовательно получаем
 H• = –(dW)• = –(C–1 · d0W)• =  

 = –(C–1)• · d0W – C–1 · (d0W)•. 
Используя формулы 

 (C–1)• = –d1u · C1
–1, (d0W)• = d0}, 

имеем 
 H• = d1u · d1}1 – d1}. 

Окончательно, с учетом представления (1.1) по-
лучим
 H• = –d1u · H1 – d1}. (3.19)

Из представлений (3.16), (3.18), (3.19) видно, что 
в описании тензора v и векторов b и H•, определя-
ющих варьированное напряженное состояние в ак-

туальной конфигурации, участвует оператор d1, оп-
ределенный в базисе начальной конфигурации. Это 
обусловлено пространственной формой представ-
ления характеристик магнитного поля. Для пере-
хода к материальному представлению необходимо 
использовать связь между дифференцированием в 
естественной и в начально-деформированной кон-
фигурации 
 d1 = C1

–1 · d0. 
В настоящей работе рассматривается случай от-

сутствия воздействия внешних магнитостатичес-
ких полей. Создаваемое в начальной конфигурации 
за счет механического воздействия магнитное поле 
является производным, возникающим за счет пье-
зоэффекта. Напряженность этого поля для боль-
шинства пьезоэлектриков незначительна, поэтому 
при описании уравнений движения и граничных 
условий в начально-деформированном состоянии 
вполне допустимо пренебречь членами, содержа-
щими вектор напряженности магнитного поля H1 в 
качестве множителя. Тем самым в случае отсутс-
твия воздействия внешних магнитостатических по-
лей конвективная производная вектора b представ-
ляется в виде
   b = (|1

VV – n0J1G1
–1) · d0} – |1

VS · C1 ·· d0uT. (3.20)

Использование выражения (3.11) затруднено из-
за того, что тензор d0u и вектор d0} стоят внутри 
произведения. Для представления тензора H в бо-
лее удобной форме целесообразно использовать 
тензоры четвертого порядка [7]
 CII = rsrtrsrt, CIII = rsrtrtrs  (3.21)

и формулы двукратного свертывания этих тензо-
ров с заданными тензорами
 QT = CII ·· Q, Q = CIII ·· Q. (3.22)

Используя формулы (3.22), преобразуем выраже-
ние (3.11)
 H = (|1

SS · C1 ·· CII ·· d0uT – |1
VS · I · d0}) · C1 +

 + |1
S · CIII ·· d0uT. 

Перепишем предыдущее выражение с учетом фор-
мулы (3.21) и представления единичного тензора 
I = rtrt 
 H = (|1

SS · C1 ·· rtrsrsrt ·· d0uT – |1
SV · rtrt ·

 · d0}) · C1 + |1
S · rsrtrsrt ·· d0uT. 

Агрегаты rsrt ·· d0uT и rt · d0} являются скаляр-
ными величинами, что позволяет вынести их из 
произведения. Окончательно, конвективная произ-
водная тензора Пиола представляется в виде
 H = Zu ·· d0uT – Z} · d0}, (3.23)
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где Zu = (|1
SS · C1 ·· rtrs · C1 + |1

S · rsrt)rtrs – тензор 
IV ранга, отвечающий за механическую составля-
ющую конвективной производной тензора Пиола, 
Z} = |1

SV · rs · C1rs – тензор III ранга, отвечающий 
за магнитную составляющую конвективной произ-
водной тензора Пиола.

4. ОПРЕДЕЛЯЮЩИЕ  СООТНОШЕНИЯ  
В ДЕКАРТОВОЙ   ПРЯМОУГОЛЬНОЙ  СИСТЕМЕ  

КООРДИНАТ

В декартовой системе координат, совпадающей 
с материальными координатами естественной кон-
фигурации, векторы основного и взаимного бази-
сов совпадают. Имеют место формулы
 d0u = ipis us,p, 
 d0} = ip},p,  (4.1)

 C1 = d0R1 = ipis X1
s,p.

Индексом, p обозначено дифференцирование по ко-
ординате ap,

 |
∂
∂

,
S

i i
lp

l pS
|

=

 |
∂ ∂

∂
,

S S
i i i i

lq mp
l q m pSS

2 |
=  (4.2)

 CII = isitisit,  CIII = isititis.  

Внеся формулы (4.1) и (4.2) в выражения (3.20) и 
(3.23), получим представление компонент линеари-
зованных тензора напряжений H и вектора магнит-
ной индукции b в виде
 Hlk = ilkspus,p + wlkp},p, (4.3)

 bl = wlspus,p – hlp},p, 
где 

 
∂
∂

∂ ∂
∂

,H
S SSlksp

lp
ks ks

qm

lq mp

2

i
|

d
|

= +  

 –
∂ ∂

∂
,H

S Vln
s
n

p

2

w
|

=lsp  (4.4)

 –
∂ ∂

∂
.J g

V V
*
lp

l p
0 1

2

h f
|

=lp  

Здесь g*
lp – компоненты тензора .G C C– –T –

1
1

1 1
1$=  

Участвующие в представлении (4.4) метрические 
множители Hkp

ql, Hp
n, а также g*

lp являются комбина-

циями произведений градиентов деформации и за-
писываются в виде

 
∂
∂

∂
∂

,
∂
∂

,H
a
X

a
X

H
a
X

kp
ql

q

k

l

p
p
n

n

p
1 1 1

= =  

 ( )
∂
∂

∂

∂
.g H H

X
a

X

a* –
lp k

l
k
p

k

l

k

p1
1 1

= =  

5. СЛУЧАЙ  ОДНОРОДНОГО  НАПРЯЖЕННОГО  
СОСТОЯНИЯ

Ниже исследуются магнитоупругие среды с 
прямолинейными границами (полупространство, 
слой, слоистое полупространство) в предположе-
нии, что среда подвержена однородной начальной 
деформации:
 R = r · K, G = K · KT,  

 K = dij oirirj,  oi = const. 
Здесь R, r – радиусы-векторы точки среды в на-

чально-деформированном и естественном состоя-
нии соответственно, oi = 1 + di, di – относительные 
удлинения волокон, направленных в естественной 
конфигурации вдоль осей ai, i = 1,2,3, совпадающих 
с декартовыми координатами,   dij – символ Кроне-
кера. Из формулы (4.1) следует представление ком-
понент тензора S 

 ( – ).S
2
1 1ij ij i

2d o=   

Участвующие в представлении (4.4) метричес-
кие множители имеют вид 

 , ,H Hks
ql

qk ls k s s
n

ns sd d o o d o= =  

 , .g J* –
km km m

2
1 1 2 3d o o o o= =  

При конкретизации начально-деформированного 
состояния целесообразно использовать компонент-
ное представление термодинамического потенциа-
ла [3]:

 – –c S S f V S
2
1

qjkl qj kl jkl j kl| =  

 – V V c S S S
2
1

6
1

qj q j mnqjkl mn qj klc +  

Здесь cqjkl – компоненты тензора упругих констант 
II порядка, который характеризует линейную де-
формацию при постоянной температуре и магнит-
ном поле, cmnqjkl – компоненты тензора VI ранга, 
который характеризует нелинейную деформацию 
при постоянной температуре и магнитном поле,   
fjkl – компоненты тензора пьезомагнитных констант 
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II порядка, связанные с магнитоакустическими эф-
фектами (изменение скорости акустических волн 
под действием приложенного магнитного поля), 
cqj – компоненты тензора II ранга констант магнит-
ной восприимчивости.

Далее введем обозначения

 
∂
∂

– ,P
S

c S f V c S S
2
1

lp
lp

qjlp qj jlp j mnqjlp mn qj
|

= = +  

 
∂ ∂

∂
.c

S S
c c S

2
1

qjlp
lp ij

qjlp mnqjlp mn

2 |
= = +#  

Здесь Plp – компоненты тензора Кирхгофа, c×
qjlp – 

упругие константы, зависящие как от свойств ма-
териала, так и от вида начального напряженного 
состояния среды. Выражения для пьезомагнитных 
констант и констант магнитной восприимчивости в 
рамках сделанных предположений о малой величи-
не магнитного поля не изменяются и имеют вид

 
∂ ∂

∂
– ,

∂ ∂
∂

– .
S V

f
V Vlp n

nlp
l p

lp

2 2| |
c= =  

В этих обозначениях коэффициенты (4.4) в пред-
ставлениях линеаризованных тензора напряжений 
и вектора магнитной индукции (4.3) приобретают 
вид
 ,P clksp lp ks k s lkspi d o o= + #  
 wlsp = osflsp,  (5.1)
 hlp = n0o1o2o3 ol

–2dlp + clp. 
При фиксированной начальной деформации эти ко-
эффициенты являются постоянными, зависящими 
от вида начального напряженного состояния и ве-
личины начальной деформации. Их представление 
для рассматриваемых ниже пьезомагнитных сред 
класса 6mm будет приведено ниже. 

Для единообразия дальнейших выкладок обоз-
начим

 f, , .c * * *
lksp lksp lkp lkp lp lpi w c h= = =  (5.2)

В этих обозначениях краевая задача о колебани-
ях преднапряженной магнитоупругой среды в дека-
ртовой системе координат описывается уравнения-
ми движения

 f , , ,c u u k 1 2 3*
,

*
, ,lksp s pl lkp pl k} t+ = =p  

уравнением вынужденной магнитостатики
 f – ,u 0*

,
*

,lsp s pl lp plc } =  
механическими граничными условиями
 uk = uk

*(a1, a2, a3),  (a1, a2, a3) ! o1, 

 c*
3kspus,p + f *

3kp},p = tk
*(a1, a2, a3), (a1, a2, a3) ! o2, 

и магнитными условиями
 } = }*(a1, a2, a3),  (a1, a2, a3) ! o3, 

 f *
3kpuk,p – c*

3p},p = 0,  (a1, a2, a3) ! o4. 

Перепишем представление констант (5.1) с уче-
том обозначений (5.2):
 c*

lksp = Plpdks + okos c×
lksp, 

 f *
lsp = os flsp, (5.3)

 c*
lp = n0o1o2o3 ol

–2dlp + clp. 

Матрица, определяющая связь между упругими 
(Hkm, uk,m) и магнитными (bn, },n) параметрами пье-
зомагнетика класса 6mm, традиционно представля-
ется в виде 
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  (5.4)

Использована индексация упругих и пьезомагнит-
ных констант 
 ,c c f flksp lkp l& &ab a  

и правило перехода к свернутой системе индексов: 

 
, 11 1, 22 2, 33 3,

, , .
lk

23 4 13 5 12 6
" " " "

" " "

a
 

В представлении (5.4) имеют место соотношения, 
характерные для материалов 6mm:
 c22 = c11,  c23 = c13,  c55 = c44, 

 
–

,c
c c

266
11 12=  

 f32 = f31,  f24 = f15,  c22 = c11. 

Для анализа влияния преднапряжений на сим-
метрию кристалла запишем матрицу связи (5.4) в 
расширенном виде
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Здесь в силу свойств материала выполняются соот-
ношения
 cijij = cijji = cjiij = cjiji,  i = 1, 2, j = 2, 3, 
 c2323 = c1313 = c44, c1212 = c66,
 f311 = f322 = f31,  f223 = f232 = f24,  f113 = f131 = f15,
 c11 = c22. 

Выпишем коэффициенты матрицы с учетом (5.3) 
и свойств материала (в отсутствие упругих коэффи-
циентов III порядка):

 , , ,c P c c c c c* * *
1111 11 1

2
11 1122 1 2 12 1133 1 3 13o o o o o= + = =  

 , , ,c c c P c c c* * * *
2211 1122 2222 22 2

2
11 2233 2 3 13o o o= = + =  

 , , ,c c c c c P c* * * * *
3311 1133 3322 2233 3333 23 3

2
33o= = = +  

 , ,c c c P c* *
ijij i j ijji ii j44

2
44o o o= = +  

 , , , ; ,c P c c c i j2 1 3* *
jiij jj i jiji i j

2
44 44o o o= + = = =  

 , ,c c c P c c* * *
ijij i j ijji ii j jiij66

2
66o o o= = + = 

 , , , .P c c c i j1 2*
jj i jiji i j

2
66 66o o o= + = = =  

Для пьезомагнитных коэффициентов в пер-
вых девяти строках матрицы (использовано 
fpls = flsp):

 , , , ,f f f i 1 2 3ii i ii i i3 3 3
*

o o= = =i  

 , ,f f f f f f322 2 232 2 24232 223 243 3
* *

o o o o= = = =i i  

 , .f f f f f f131131 3 113 3 15 311 1 1 15
* *

o o o o= = = =i i  

Для пьезомагнитных коэффициентов последних 
трех строк матрицы:

 , , , ,f f i 1 2 3iii i 33
*

o= =b  

 , ,f f f f2223 24 232 3 24
* *

o o= =b b  

 , .f f f f3 15113 1 15 131
* *

o o= =b b  

С учетом выписанных соотношений матрица 
связи в НДС принимает вид
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Использованы обозначения

 f , , , , .f k s p 1 2 3*
ksp ksp

*
= =b ,  

Из сравнения матриц связи видно, что любое 
начальное механическое воздействие выводит 
рассматриваемый материал из исходного класса 
симметрии. Кроме того, представляется нецеле-
сообразным использование сокращенной формы 
представления матриц связи в преднапряженном 
состоянии. 

Работа выполнена при поддержке РФФИ (11-08-
00884-а, 12-01-00811-а, 12-08-01040-а), Программы 
Президиума РАН № 25П.
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DYNAMICS  EQUATIONS  FOR  PRESTRESSED  MAGNETOELASTIC  
MEDIUM

V.V. Kalinchuk, T.I. Belyankova, D.N. Sheydakov

Within the framework of the material (Lagrangian) coordinate system, the sequential linearization of 
constitutive relations is carried out for nonlinear mechanics of electromagnetoelastic medium subject to the 
initial stresses. The fi nal expressions, describing the motion of a prestressed magnetoelastic medium, are 
constructed without regard to the choice of the curvilinear coordinate system, and represented in a compact 
form, suitable for the theoretical and applied studies. In the case of a rectangular Cartesian coordinate system, 
the constitutive equations are derived for motion of magnetoelastic prestressed medium. The effect of the 
initial stresses on piezomagnetics of 6mm Class is studied.

Key words: electromagnetic medium, magnetoelasticity, linearization, prestresses, initial strain.
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