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 NOMENKLATUR III

Nomenklatur 
Nachfolgend sind die in dieser Arbeit vorkommenden Schreibweisen, Abkürzungen und 

Formelzeichen zusammengestellt. Weitere Bezeichnungen bzw. Abweichungen von dieser 

Aufstellung werden im Text erläutert. 

Schreibweisen

[1], [2] Quellenverweise werden in eckigen Klammern durch die Angabe der 

laufenden Nummer im Text angegeben. Die laufende Nummer wird im 

Literaturverzeichnis der entsprechenden Literaturquelle zugeordnet. 

[G 1] Gleichungen werden mit G und der laufenden Nummerierung gekennzeichnet. 

Namen Die kursive Schriftform kennzeichnet die jeweiligen Namen. 

Abkürzungen 

Zeichen Bedeutung
Abb.  Abbildung 

Alu  Aluminium 

B1-3  Bereich 1-3 

bzw.  beziehungsweise 

BN  Biegenullpunkt, Mittelpunkt der Drehachse des Biegetisches 

CNC  Computerized Numerical Control 

DGL  Differenzialgleichung 

DIN  Deutsches Institut für Normung e.V. 

DMS  Dehnungsmessstreifen 

ex  exponentielles Werkstoffmodell 

FEM  Finite Elemente Methode 

li  lineares Werkstoffmodell 

Nr.  Nummer 

PI-III  Phase I-III 

PC  Personalcomputer 

R1-6  Versuche Rechteckprofil 1-6 

St  Stahl 

vgl.  vergleiche 

V  Kennzeichen für variablen Radius 

V1, V2, V3 Versuch 1-3 

W1-W7 Werkstoffe 1-7 
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Formelzeichen 

Zeichen Einheit Bezeichnung

a [-] Faktor für Krümmungsverlauf 

A [mm2] Querschnittsfläche 

A(xA, yA) [mm, mm] Punkt A 

Ael [mm2] elastische Querschnittsfläche 

Ag [-] Gleichmaßdehnung 

AL [-] Faktor für lineare Approximation 

AN [-] Faktor für exponentielle Approximation nach Nadai 

aPI [-] Faktor für Krümmungsverlauf in der Phase I 

aPII [-] Faktor für Krümmungsverlauf in der Phase II 

Apl [mm2] plastische Querschnittsfläche 

AS [-] Faktor für exponentielle Approximation nach Swift/Krupkowski 

AV [-] Faktor für Spline-Funktion 

b [-] Faktor für Krümmungsverlauf 

bPI [-] Faktor für Krümmungsverlauf in der Phase I 

bPII [-] Faktor für Krümmungsverlauf in der Phase II 

bB [mm] Breite der Blechquerschnittsfläche 

bR [mm] Breite der Rohrquerschnittsfläche 

B(xB, yB) [mm, mm] Punkt B 

BF [-] Biegefaktor 

BL [-] Faktor für lineare Approximation 

bo [mm] Bogenlänge 

BS [-] Faktor für exponentielle Approximation nach Swift/Krupkowski 

BV [-] Faktor für Spline-Funktion 

C(xC, yC) [mm, mm] Punkt C 

CL [-] Faktor für lineare Approximation 

cPI [-] Faktor für Krümmungsverlauf in der Phase I 

cPII [-] Faktor für Krümmungsverlauf in der Phase II 

CS [-] Faktor für exponentielle Approximation nach Swift/Krupkowski 

CV [-] Faktor für Spline-Funktion 

D [mm] Durchmesser 

D(xD, yD) [mm, mm] Punkt D 

Da [mm] Außendurchmesser des Rohrs 

DBS [mm] Rollendurchmesser Innenkontur der Biegeschablone 
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dPI [-] Faktor für Krümmungsverlauf in der Phase I 

dPII [-] Faktor für Krümmungsverlauf in der Phase II 

DRolle a [mm] Rollendurchmesser Außenkontur 

DRolle i [mm] Rollendurchmesser Innenkontur 

DSR [mm] Rollendurchmesser Innenkontur der Stützrolle 

DUR [mm] Rollendurchmesser Innenkontur der Umformrolle 

DV [-] Faktor für Spline-Funktion 

e [-] Eulersche Zahl 

E [N/mm2] Elastizitätsmodul 
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EBF [-] Faktor Einspannbedingung 

F [N] Ersatzkraft, Querkraft 
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kf [N/mm2] Fließspannung 
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