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Man überschätzt das eigene Wirken und Tun

in seiner Wichtigkeit gegenüber dem,
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von der nicht vernachlässigbaren Bedeutung der Strukturdynamik zur Gewissheit wer-
den ließen. Danke, Eric, für unsere Touren durch den Wald, nicht nur bei Schnee. Ich
danke Herrn Dr.-Ing. Christof Klesen, ohne den ich die Arbeit am Fachgebiet niemals
aufgenommen hätte. Herrn Dr.-Ing. Ulrich Schönhoff danke ich für die faszinierenden
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nur denkbaren Büros. Dankbar bin ich ferner den Mitarbeitern der Werkstatt, Herrn
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5.2.4 Darstellungsform der Kraftverläufe . . . . . . . . . . . . . . . . 110
5.2.5 Einfluss von Orbitradius und Orbitfrequenz . . . . . . . . . . . 113
5.2.6 Einfluss des Zuführdrucks . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 115
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D.4 Mit Nut, eine Zuführung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 223





V

Notation

Lateinische Lettern

Skalare Größen
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Γ̃ dimensionslose Steifigkeitsmatrix des Gesamtsystems

δij Kroneckerdelta (Komponenten des Einheitstensors)



X Notation

εij Deformationsgeschwindigkeitstensor

σij Spannungstensor

Kalligraphische Lettern

�{·} Imaginärteil
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B.7 mit Nut / zwei Zuführungen / 2,0 bar . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 184
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B.15 ohne Nut / drei Zuführungen / 2,0 bar . . . . . . . . . . . . . . . . . . 192
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D.7 Unwuchtgrenzen: mit Nut, zwei Zuführungen / Π∗ = 1, 7 . . . . . . . . 220
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D.10 Unwuchtgrenzen: mit Nut, eine Zuführung / Π∗ = 1, 7 . . . . . . . . . . 224
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