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Die Sachem
,
die in diesem Dokument enthalten Sind

,
werden in der Technische

Mechanic- Vor testing oils bekannt vorausgesetzt . Ich Kann mich gut eninnern ,
class das fier mich im 1. Semester nicht wirMich der Fall war und ich desWegen ein
bisschen lost war am Anfang . Falls du noch Miike hast mit eines oder mehrerer

dieser Therrien : • Trigonometric 5.1 v2

• Vektoren 5.3N 6

• Wurzeln
5.7

• Ableiten

• Koordinatensysteme S
. 8 ~ 9

empfehle ich dir sehr fest ,
diese Themen anituschanen .

Indiesem Dokument werden 2-war nur die Basics erkliirt
,
doch ich hoffe es

hilft dir trotzdem dabei
,
minnows in die Welt der technischen Mechanic

einzusteigen :)

Bem: Es Kann kine Gewcihranfkorrektheit oder Voustiindigkét dieses Dokuments
gegeb en werden .

Bei Felder bitte sofort melden an 1 dewindt @ etht.ch . Banke !



Trigonometric: Das must du Wissen: \
Definition ñberrechtwinkliges Dreieck:

in diesem Bsp.
c

Gegenkathete
d
=
a-

I
sink)=

Hypotherwise b
b

"

cosh) =
Ankathete

Hypotenuse
= §

a) F-
A C B tank, = Gegenkathete

Ankathete
=

Is
c t

Mlrkspniche : G-A.ci wenn manes demorangen Pfeil nach host : GAGHHA (" Gaga
" )

Tt Tt A-
n - e

english Version :

"

Sohcahtoa
"

0 : opposite ( Gegenkathete)
a: adjacent (Ankathete)
h : hypothenuse

Good to know : sink) , costa , tank) sind Funktionen . Ihre Umkehrfunktionen
Sind arcsin (a)

,
arctos (a)

,
Arctan (a) ( ceresin

,
arcos nur definiert auf a c- C- 1,13)

Der Einheitskreis : y

^^
p= (g) =/

costa

sink;)
- - - - - ☒

:<
sink) µ 1 :

i
i.€-4 > ✗

- 1 Costa 1

\

✗- Achse = Cosimo
, y

- Achse __ sinus

-

I

^

a)

ancx)

Good to know : Tangens ist hier : ,
>

(wirstdm in TechMeck nie branched

Good to know : wild + sink -_ I ← Pythagoras iibertirheitskreis



2Anwendungen , Bspe :

①
3

, was istx? → sink)=1z ⇒ ✗= arcsin /§ )
a) C.

3-2

②
.

ii.

1 Was ist die tangle now a ? a= cos 130°)=FÉ
=

300) 1. T
a Warumws ? → Stell

dir den Einheitskreisvor !

§ gleichefrage , aber Leicht anders : .

③ :

t
a=L .ws 00 ) =L-¥ ( Strahlersatz)

30Pa 1.

Wichtige Dreiecke ( diese Dreieckewirstdusehroftsehenintechmech ! ) :

gleichschenklig & rechtwinkliges Dreieck: a

+
a

450) Eth
Naa

gleichseitiges Dreieck : a a

E-a

¥. 600
Ia a

Rechtninklig : g

b
c c=Na2+bT ← Satz von Pythagoras
c.

he he a)
7

a
fs



Vektoren 3

Basics : Was sind Vektoren iiberhaupt ? Im Rahman der Technische Mechanic Vorlesung
sind Vektoren einfachgesagt Pfeil . Ein Vektor hat immer eine Liinge und
eine Richtung . ( e. B. a→= a-Ea )

[a-IgetRichtung
Beispiel

B
of ist ein Vektor vom Punkt A zu Punkt B.

a.
Ein Vektor Kann auf zwei Arten beschrieber werden :

① 212 : a→= (g)
← ✗- komponente
← y

- Romponente
② É= a×É× + ayÉy

T r
Einheitsvektoren ( Basis)

bx

)
← ✗- komponente

3-D: Ñ = (by ← y
- Romponente Ñ= bié! + byéyttbzézd

be ← z - komponente
T T

Vorteildieserschreibweise : iibersichthih Vorteil dieser Schreibweise : Basis 1 hier éxiéyiéz) sofort klar

Good to know : Notation von Vektoren ( die folgenden Schreibweisen Sind ciquivalent) :

Ti Pfeil oben Ihr diirft die Schreibweise wiihlen die ihr nichtet
,
doch bleibt konsistent !

a- Strick unter Ich werdein meinen iibungsmaterialien die Schreibweise mit dem Pfeil oben (E) benutzen .
• fett

Linge and Richtung : Die binge I a.k.a . Betray ,
IZwei -7 Norm) eines Vektors beschreibt

,
wie long

ein Vektor ist . Diese wird wie folgt bestimmt :
^

2D: lot / = a = Naftali 2- - . . . . -

-7;
A

Bsp : Ti
.

Ia→l=N5+2T=Ng+<T=Ñ
3D : IÑI = b=Nbi+by+b I ,

0
•

3

↳ das ist eigentlich nichts anderes als Pythagoras .

Kleine ilbungen : Bestimme die Lange der folgender Vektoren :

a) a→= ( } ) ⇒ b→=(%) 3) E- (¥) listing : a=1a→1=VÑ=N4+-r3

4) d→=f}) 5) e→=µ¥)
b=1Ñl=Vwi+trÑ=Nz+T=r¢=z

c= lil=Nl§Y+lrzT=✓1g+T= ✓19-5=1,19
D=

l-dt-NH-tzk-T-Nni-4t-g-Niae-l-e.HN/EPtPtfEzY=VZq+i+q-
= rz

Die Richtung eines Vektors wird mitsogenannten Einheitsvektoren angegeben . Die

Eigenschaft der Einheitsvektoren ist , class sie immer die Linge 1 haben
.



4
2.B. ist é = ( Enz ) ein Einheitsvektor , da tal=✓(¥Yt(¥✓&+¥- =p

Good to know : Einheitsvektoren schreibt man in der Regel so : Éj
lwobei j der Index is't → d. h

. an der Stelle von j kommer Zahler / Buckstaken)

Nun Wissen wir
,
wie Vektoren beschrieb en werden : Ñ= a-Éa

T T

Lange Richtungen

Da ein Vektoreintig durch ihre binge & Richtung de finiert ist , ist es " egal
"

,
woim Raum

sie sich befindlt . d.h
. 3¥, ✗ diese z vectoren sind genandieselben Vektoren .

Good to know : dies ist die analyte
-sche Schreibweise von Vektoren . In TechMeck

Sind die Einheitsvektoren i. d. R . die Basisvektoren léx
, Éy , éz Oder

Ép ,Ey ,
E) . Deswegen musst du dich oft nicht wirWich um diese

kiimmem
.
Vor ahem wenn du dein Ergebnis in diese Form : Ti = (Yy )

angibst , Sind die Einheitsvektoren ( in diesem Fall Ex und é
y
) sozusagen

Schon mitinbegriffen .

Bsp : getsen sie binge and Richt ung der folgender Vektoren an:

a) p→= (E) Linge: lp→l=VÑ = NJ = 2¥

Rioting : Ep =¥ - (E) = ( LEG )
T =

durch die Liingeteilen
2) q→= ( § ) Linge : I§ I = N5t22+ = NSJ

Richtung : _éq= ¥ - (E)
b-

=

Ortsvektor : verbindet einen Punktmit dem Unsprung des Koordinatensystems.
Bieser ist eindeutigdefiniert . 5

* P § ist der Ortsvektorvom
Punkt P .

o

F
> ✗



b-Rechnen mit Vektoren : Jetztwowirgelernt haben , was Vektoren Sind ,
Kinmen wiranfangen mit diesenzurechnen :)

seein a→= ( Yy ) and Ñ= (Yg ) zwei Vektoren . Dann:
at

Addition: ñ+b→=( §;) + ( 1b¥ / =/
" + ↳

) Bsp:( 3)+1%1=15;)ay + by
aztbz

Visual : j
^

- "

÷?

si
ai

subtraction: ñ-ñ=( I:) - ftp.E/=/:;-.b;)ay - by Bsp:( § ) - (1) =/I )
bz

b→
^

a→_b→Visuell :

$

ñ

Multiplication mit einem Shahar : a-a→= ✗- ( Yy ) = (I:&;) v. ✗ c- IR
n ✗ -

at

Wiswell :

g >
t.ci mit a-2 Bsp: 2. (E) =/ § )

Skalarprodukt : ii.Ñ = (§§) - ( Yy) = axbxtaybytazbz Bsp:( ¥ )-1,31=8+15+2--25
be

b→
^

Good to know: a→.Ñ= III. IÑI - cos IN
a)

s

✗ : der von den bei den Vektoreneingeschlossener Winkel . a→

Good to know : orthogonal Vektoren : 2 Vektoren ,
lessen Skalarprodukt 0

ergibt ,
Sind orthogonalt.senkrechtlan-feinander.ci?b--oc=soi1bBsp:( f) - (9) =/ 8) ⇒ (E) 1- (9)

t

orthogonal tu



6
Zusatzfrage : Wann sind 2 Vektoren parallel tueinander ? → hi letzte Sete :)

Kreuzproduct : a→xÑ= ( Yy ) ✗ ( Yg) = ( az.bx-ax.bz÷÷÷!;) ←wins.

Az

•sp :(¥H¥H¥¥H¥)
Wie Kann ich wir die Formel fiir das kreutpnduktmerk.eu ? → 2Tricks :

① Der 3-Fisch-Trick:

ftp.bbb?)=(a--bx-bz-ax
"
* .

÷¥¥;)
ay☒ by
Tdieersten 2 noch mal unter aufschreiber

② die platzsparende Method :

I :¥#☒¥:/ =/ ¥1: -1¥:-)ax- by - bx - ay

Good to know : Geometrische Bedeutung des Krenzproducts :
~
- . . - - - -

- - - - - - - -

.

.

.

I taxb
>

I
'

II'✗b→I ist die Fliiche des Parallelograms ,÷
i Welcher von É und Ñ eingeschlossen wird .

>:

i

Good to know : Ñ×Ñ ist senkrechtzu-asowie.tt .

^
← hier gilt die Rechte

- Hand- Regel :→axb→ I >

⇒
>

g ñ

3D-Raum

^
Good to know : IoT x-D / =/ oil - III.sink) ñ : Einheitsvektor

,
welcher

a→×Ñ I >
senkrechtzu-aund.li ist

auch: 8×5=1181-157 sin (d) n→ ñÑ?x) >

a→



7Reckner mit Wurzeln :

Basics : • Na+b- =/ ra + Nb • NaÑ=NÑÑb= latrb

• Nat =/ at • Erb -_Ñb
• Wait -- Na - Rb

a
Briiche : = # - Ebb = ¥ Bsp : ¥=¥¥=ZY-=rz

T
das ist dasselbe wie -1 lerweitern)

Ableiten
,
Basics :

• Sei flxkxn .

Dann ist f- 1×1=1-11×1 = n.in
- ^

Bsp :-/ 1×1=115→ f-
' 1×1=5×4

• sin
' 1×1 = Cos 1×1

• cos
/ (X) = - sin 1×7

Speziale Funktionen wie e.B. loglxl haben spetielle Ableitungen , diesesind inTechMeck jedoch
nicht wichtig → ihrwerdet sie in Analysis zugeniigesehen :)

Ableiten
,
die wichtigsten Regehr :

Summenregel : f- 1×1 -_ UIXIIUIX) → f- ' 1×1=611×1++4×1

Bsp : f- 1×1=3×+5×2 → f-
'
1×1=3+10/1

Faktorregel : flxt-c.ua) → f- ' 1×1 = c. U' IN

Bsp : f- 1×1 = ✗ x2 → f- ' 1×1=2✗✗

Produktregel : f- IN = UKI - WIN → f- ' 1×1=64×1 VIX) + ulna ' IN

Bsp : f- 1×1=3×2.e× → f-
' 1×1=6×2×+3×20 key '

ist e)

uh,
→ f-

' 1×1=411×1-01×1 -ulxl.ie/c,yQuotientenregel:flN=" 1×1

v2 (X)

✗

→ f- ' a) =
8×-11-4×2.1 8×2-4×2

Bsp : fix)=
4×2

✗
2

=

✗
2

Kettenregel : flxkululx)) → f-
'

1×1=6 ' /ulxltu ' IN

Bsp : fw= sin ( ✗3) → f- ' 1×1=(051×3)-3×2



Koordinatensysteme : 8

① kartesischekoordinaten :

Z
ZD : y 31 : n
-

n
.
.

- Pz - -
- - -

Tp:<=(Xp ,yp,Zp)
=

'

- - . - . - - . ☒
•

!
s ' <

yp -- - - - - - - - *P=(xp , yp) . : :

Ef : :ÉT : yp
→ i > ✗ É×%→y ! ! > Y

0
Ex Xp

Xp :-. - - - - - - - - -

L
good to know :

✗ Rechte Hand Regel
beachten

.

② Polarkoordinatenlnur 2D) :

éptée% Ee Ép= coslllléx + since)e→y

¥p¥Ép Einheitsvektoren :

-éy= - since)→e× + costley

> ✗
0 Polar→ kartesischkartesis.ch→ Polar

Umrechnung : ✗=p -

wskltp-Nxzi-yy-p.sinull y=arctan(¥)
pl

" rho " ) beschreibtden Radius
.

③ Zylinderkoordinaten:
NZ

Ñp= Costel -é✗ + since)e→y
Zp-- . .

"
-

* P =/ ¥) Éy= -sinlylextwslyléy
÷
. Zylinder → kartesisch kartesisch → 2-cylinder

ÉZT ; > y
Umrechnung : ✗=p.ws let p=Vx4yT

04g P

;Ey y=p-sink) y=arctan(¥)
2- =Z z=Z

EpL

✗



g
④ Kugelkoordinaten ( nicht wichtigintechmechaberz.B.in Nus schon :))

e- (F)
q Kugel→kartesischkartesisch-kugelx-p.s.info)wsly) p=N×2+y2tzT

Umrechnung: y=p.sinlO) -since) f- arctan /¥)
2-=p.wslO) O=arccos(%)

liisungturfrageanfseiteb : Richtungsvektorgleich
n

Bsp : a→=( } ) ,Ñ=( G) %=¥!
dieliingetéeen

A i ÷ ;¥l : )=÷r, -13)=éa :)


