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[bookmark: _GoBack]	В механике сплошной среды для задач теории упругости хорошо известен факт существования решений полей напряжений, которые имеют сингулярное поведение. Например, разрывы в геометрии или граничных условиях, наличие острого угла или сосредоточенная (дельта-функция) нагрузка - всегда приводит к задачам с особыми точками, то есть сингулярным задачам. Но особенности в решениях могут определяться выбором системы координат - кинематическая сингулярность. В частности, для плоско-деформированного состояния сплошной среды в круге поле упругих напряжений в полярной системе координат  при  имеет сингулярные вклады . 













	В данной работе предлагается способ построения регулярного поля напряжений. Основная идея связана c переходом к неевклидовой модели сплошной среды. Отличные от нуля равновесные внутренние напряжения в сплошной среде можно представить в виде , где  и  - соответственно поля упругих и «собственных» (остаточных) равновесных напряжений. Для вычисления последних предлагается использовать неевклидовы геометрические характеристики. Функции ,  не определяется однозначно, такт как для них существует класс трансляционных преобразований  с произвольным полем , которые не меняют полного поля: . Выбор  фиксирует калибровку при построении. В частности, если поля ,  имеют сингулярности, то  можно выбрать так, чтобы функции  не проявляли сингулярного поведения. Таким образом, удается построить поле напряжений, не имеющее особенностей.
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