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Kolloquium

• Dienstags, 12:15 - 13:00, ETF C 1 (1 Wochenstunde)

• Aufzeichnungen verfügbar auf https://video.ethz.ch/lectures.html

• Folien werden vor und nach Kolloquium auf Moodle geladen

• Wiederholung des Stoffes der Vorlesung

• Rechnen von Beispielaufgaben

• Clickerfragen zu Minimalbeispielen

• Übungssessions: Komplexere Aufgaben

• Übungen, Präsenzstunden, Fragenforum auf Moodle
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LEGO Projekte

• https://innovedumprojekte.ethz.ch/4449/en

• 3 Projekte

• Freiwillig

• Notenbonus max. 0.25

• Gruppenwahl (3 Studierende) auf Moodle:
− Deadline: 22.09.2025, 23:59
− Falls keine Gruppe gefunden: Gruppen 125 – 135
− Bei Inaktivität eines Gruppenmitglieds oder falls nach

Deadline keine Gruppe gefunden, kontaktieren Sie bitte
Thomas Herzog (thherzog@student.ethz.ch)
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Vektoren
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Basen von Vektoren

• Kartesische Basis
− 3 orthonormale Basisvektoren
− → Einheitsvektor (               )
− Rechtssystem → Rechte-Hand-Regel
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Vektor-Skalar Multiplikation

• Strecken/Stauchen von Vektor

• Spezialfall: Einheitsvektor

• Anwendung: Parameterdarstellung von Geraden
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Skalarprodukt

• Definition:

• Spezialfall: Einheitsvektor

• Geometrische Interpretation:

• Kartesisches Koordinatensystem
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Vektorprodukt

• Definition:

→ Rechte-Hand-Regel

• Geometrische Interpretation:

• Beispiele
− Kartesische Basisvektoren:

− Numerisches Beispiel:

− Moment: 
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𝜑

• Eigenschaften:
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Trigonometrie

• Sinus, Cosinus & Tangens?
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Trigonometrie

• Sinus & Cosinus

• Additionstheoreme
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Analysis

• Kettenregel:

• Konvention:

• Beispiele:
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