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11.5. Beulung einer kreisförmigen Platte . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 586

Kapitel 12. Anhang . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 589

12.1. Bezeichnungen und Tabellen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 589
Zeittafel – Bezeichnungen – Maßeinheiten und physikalische Konstanten
– Formfunktionen für den vollständigen kubischen Ansatz
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