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Die weitzeiligen Passagen des Textes behandeln das Grundsätzliche des Stoffes; Detailinformationen
sind dagegen engzeilig geschrieben. Einzelne Stichworte und wichtige Aussagen sind mit fetter
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(z. B. die Formel B (4.2-16) ist die 16. Formel im Kapitel B 4.2 ...)
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innerhalb eines Hauptkapitels wurde der Buchstabe des Hauptkapitels häufig ebenfalls nicht angege-
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