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5.1.5 Approximation der Feldgrößen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 64

5.2 Erweiterte Finite Elemente Diskretisierung . . . . . . . . . . . . . . . . . . 64

5.2.1 Partition of Unity Konzept . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 65

5.2.2 Modellbeispiel . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 67

5.2.3 Erweiterungsfunktionen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 70



Inhaltsverzeichnis v

5.2.4 Erweiterte Approximation der Feldgrößen . . . . . . . . . . . . . . 77
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A : B Doppelte Überschiebung zweier Tensoren
A ⊗ B Dyadisches Produkt zweier Tensoren
I Einheitstensor zweiter Stufe
�

Einheitstensor vierter Stufe
∂A

∂B
Partielle Ableitung eines Tensors A nach einem Tensor B

Operatoren

∇(•) Materieller Gradient
∇sym(•) Symmetrischer Anteil des materiellen Gradienten
Div Materielle Divergenzbildung
D

Dt
= (•̇) Materielle Zeitableitung

δ Variation einer Größe
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t� Oberflächendruck
T Pseudoschnittspannungsvektor
T � Pseudooberflächendruck
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� da Schädigungsnachgiebigkeitstensor
� t Steifigkeitstensor
� tan Tangentialer Steifigkeitstensor
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λ, μ LamÉ -Konstanten
ν Querkontraktion
φ Fließ- bzw. Schädigungspotential
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perf Perfekt-plastische Materialtangente
E� Materialparameter
J J-Integral
G Energiefreisetzungsrate
KI, KII , KIII Spannungsintensitätsfaktoren

�
Wärmeleittensor

M Interaktionsintegral
q Wichtungsfunktion zur Berechnung der Spannungsintensitätsfaktoren
Q Temperaturfluss
rc Rissfortschrittslänge
Si Isolinie des Temperaturverlaufs ϑ
T s Einheitstangentenvektor zum Riss
w Wichtungsfunktion zur Berechnung der gemittelten Spannungen

θc Rissfortschrittswinkel
ϑ Temperatur
Π Gespeicherte Energie
Πint Elastische Verzerrungsenergie
σm Mittlere Hauptspannung
σs Maximale Schubspannung
σm Um die Rissspitze gemittelter Spannungstensor
Ψ Gesamtenergie
Ψdiss Dissipierte Energie


