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To the paper “Estimates for deviations from exact solutions to plane problems in the

Cosserat theory of elasticity” by S. Repin and M. E. Frolov, Vol. 181, No. 2, pp. 281–

291, February, 2012. The symbol + was lost in some displayed formulas in the English

version of the paper by technical reasons. The list of corrected formulas is given below.

(λ+ 2μ)(div u),1 + (μ+ μc)(u1,22 − u2,12) + 2μcω,2 + f1 = 0, (2.1)

(λ+ 2μ)(div u),2 + (μ+ μc)(u2,11 − u1,21)− 2μcω,1 + f2 = 0, (2.2)

4BΔω − 4μcω + 2μc(u2,1 − u1,2) + g = 0; (2.3)

J(u, ω) =

∫
Ω

(
μ
(
u2
1,1 + u2

2,2 +
1

2
(u2,1 + u1,2)

2
)
+

λ

2
(u1,1 + u2,2)

2 +
μc

2
(u2,1 − u1,2 − 2ω)2

+ 2B(ω2
,1 + ω2

,2)
)
dΩ−

∫
Ω

(f · u+ gω)dΩ =

∫
Ω

(1
2
Lε(u) : ε(u) +

μc

2
(u2,1 − u1,2 − 2ω)2

+ 2B|∇ω|2
)
dΩ−

∫
Ω

(f · u+ gω)dΩ;

ε(u) =
1

2
(∇u+ (∇u)T ), Lε = λ tr εI+ 2με;

∫
Ω

(
Lε(u) : ε(v0) + y(v02,1 − v01,2)− f · v0) dΩ = 0 ∀ v0 ∈ Υ 0; (2.4)

J(u, ω) � J1(u) + J2(ω);

|||eũ; eỹ; eω̃|||2 :=

∫
Ω

(
1

2
Lε(eũ) : ε(eũ) +

1

2μc
e2ỹ + 2B|∇eω̃|2

)
dΩ;

J(ũ, ω̃)− J(u, ω) =

∫
Ω

(1
2
Lε(ũ) : ε(ũ) +

1

2μc
ỹ2 + 2B|∇ω̃|2 − 1

2
Lε(u) : ε(u)− 1

2μc
y2 − 2B|∇ω|2

+ f · eũ + geω̃
)
dΩ =

∫
Ω

(1
2
Lε(eũ) : ε(eũ) +

1

2μc
e2ỹ + 2B|∇eω̃|2

)
dΩ

+

∫
Ω

(
f · eũ + geω̃ − Lε(u) : ε(eũ)− 1

μc
yeỹ − 4B∇ω · ∇eω̃

)
dΩ; (3.1)

L (v, θ; τ, q, s) =

∫
Ω

(
ε(v) : τ − 1

2
L−1τ : τ + q(v2,1 − v1,2 − 2θ)− 1

2μc
q2 + s · ∇θ − 1

8B
|s|2 − f · v − gθ

)
dΩ;

sup
(τ,q,s)∈H (Ω)

L (v, θ; τ, q, s)=

∫
Ω

(1
2
Lε(v) : ε(v) +

μc

2
(v2,1 − v1,2 − 2θ)2 + 2B|∇θ|2

)
dΩ−

∫
Ω

(f · v + gθ)dΩ =J(v, θ);

inf
(v,θ)∈Υ×Θ

L (v, θ; τ, q, s) = I∗(τ, q, s) :=
∫
Ω

(ε(uΓ) : τ + q(uΓ
2,1 − uΓ

1,2 − 2ωΓ) + s · ∇ωΓ

− (f · uΓ + gωΓ))dΩ−
∫
Ω

(1
2
L−1τ : τ +

1

2μc
q2 +

1

8B
|s|2

)
dΩ; (4.1)

∫
Ω

(
ε(v0) : τ + q(v02,1 − v01,2)− f · v0) dΩ = 0 ∀ v0 ∈ Υ 0; (4.21)

1072-3374/13/1912-0314 c© 2013 Springer Science+Business Media New York

314

ERRATUM



I∗(Lε(u), y, 4B∇ω) =

∫
Ω

(Lε(u) : ε(uΓ) + y(uΓ
2,1 − uΓ

1,2 − 2ωΓ) + 4B∇ω · ∇ωΓ)dΩ−
∫
Ω

(f · uΓ + gωΓ)dΩ

−
∫
Ω

(1
2
Lε(u) : ε(u) +

μc

2
(u2,1 − u1,2 − 2ω)2 + 2B|∇ω|2

)
dΩ = J(u, ω);

J(ũ, ω̃)− I∗(τ, q, s) =
∫
Ω

(
1

2
Lε(ũ) : ε(ũ) +

1

2μc
ỹ2 + 2B|∇ω̃|2

)
dΩ−

∫
Ω

(f · ũ+ gω̃)dΩ +

∫
Ω

(1
2
L−1τ : τ

+
1

2μc
q2 +

1

8B
|s|2

)
dΩ−

∫
Ω

(ε(uΓ) : τ + q(uΓ
2,1 − uΓ

1,2 − 2ωΓ) + s · ∇ωΓ − f · uΓ − gωΓ)dΩ

=

∫
Ω

(1
2
(Lε(ũ)− τ) : (ε(ũ)− L−1τ) +

1

2μc
|ỹ − q|2 + 2B|∇ω̃ − 1

4B
s|2

)
dΩ

+

∫
Ω

(
ε(ũ− uΓ) : τ + q

( 1

μc
ỹ − (uΓ

2,1 − uΓ
1,2 − 2ωΓ)

)

+ s · ∇(ω̃ − ωΓ)− f · (ũ− uΓ)− g(ω̃ − ωΓ)
)
;

|||eũ; eỹ; eω̃|||2 �
∫
Ω

(
1

2
(Lε(ũ)− τ) : (ε(ũ)− L−1τ) +

1

2μc
(ỹ − q)2 + 2B|∇ω̃ − 1

4B
s|2

)
dΩ; (4.3)

|||eũ; eỹ; eω̃|||2 � 1

2
|||Lε(ũ)− τ |||2∗ +

1

2μc
||ỹ − q||2 + 1

8B
||4B∇ω̃ − s||2 � (1 + β)

(1

2
|||Lε(ũ)− τ̃ |||2∗

+
1

2μc
||ỹ − q̃||2 + 1

8B
||4B∇ω̃ − s̃||2

)
+ (1 + β−1)

(1
2
|||τ − τ̃ |||2∗ +

1

2μc
||q − q̃||2 + 1

8B
||s− s̃||2

)
;

|||eũ; eỹ; eω̃|||2 � (1 + β)D(τ̃ , q̃, s̃) + (1 + β−1)R(τ̃ , q̃, s̃); (5.1)

D(τ̃ , q̃, s̃) :=
1

2
|||Lε(ũ)− τ̃ |||2∗ +

1

2μc
||ỹ − q̃||2 + 1

8B
||4B∇ω̃ − s̃||2;

R(τ̃ , q̃, s̃) := − sup
(τ,q,s)∈H (Ω)

{
−

∫
Ω

(1
2
L−1τ : τ +

1

2μc
q2 +

1

8B
|s|2

)
dΩ

}
;

∫
Ω

(ε(v0) : τ + q(v02,1 − v01,2)− f · v0)dΩ = 0 ∀ v0 ∈ Υ 0;

f :=

(
f1 + τ̃11,1 + τ̃21,2 − q̃,2

f2 + τ̃12,1 + τ̃22,2 + q̃,1

)
, g := g + 2q̃ + div s̃;

J(u, ω) =

∫
Ω

(1
2
Lε(u) : ε(u) +

μc

2
(u2,1 − u1,2 − 2ω)2 + 2B|∇ω|2

)
dΩ−

∫
Ω

(f · u+ gω) dΩ;

||u||2 + ||ω||2 � CΩ

∫
Ω

(Lε(u) : ε(u) + μc(u2,1 − u1,2 − 2ω)2 + 4B|∇ω|2)dΩ;

R(τ̃ , q̃, s̃) � − inf
t∈R+

(
t2/2− at

)
= a2/2, a =

√
||f ||2 + ||g||2;

r(τ̃ , q̃, s̃) :=
1

2

(||f1 + τ̃11,1 + τ̃21,2 − q̃,2||2 + ||f2 + τ̃12,1 + τ̃22,2 + q̃,1||2 + ||g + 2q̃ + div s̃||2) ;
[
(λ+ 2μ)u1,1 + λu2,2 μ(u1,2 + u2,1)

μ(u1,2 + u2,1) (λ+ 2μ)u2,2 + λu1,1

]
.
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