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Gateaux-Ableitung, Fréchet-Ableitung – Eigenschaften – Beispiele
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§5. Balkenwerke . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 372
Torsion – Gesamtenergie – Balken mit Biegung und Torsion in fast
allgemeiner Lage – Numerische Approximation

§6. Hinweise zu den MATLAB-Programmen . . . . . . . . . . . . . . . . . . .377

Kapitel 8. Kontinuumstheorie . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .379

§1. Deformationen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 379
Deformation – Ableitung des Gradienten – Materialableitung (substan-
tielle Ableitung) – Piola-Transformation – Zurückholen des Divergenz-
satzes

§2. Die drei Transporttheoreme . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 386

§3. Die Erhaltungssätze . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 388
Massen-, Impuls-, Drehimpuls-, Energieerhaltungssatz –
Erhaltungssätze in Differentialform – Der zweite Hauptsatz der Ther-
modynamik



X Inhaltsverzeichnis

§4. Materialformen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 395
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