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Kolloquium

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

» Aufzeichnungen verfugbar 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

« Ubungssessions: Komplexere Aufgaben

- Ubungen, Préasenzstunden, Fragenforum auf Moodle
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LEGO Projekte

hitps://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 Inaktivitat eines Gruppenmitglieds oder falls nach
Deadline keine Gruppe gefunden, kontaktieren Sie bitte
Thomas Herzog (thherzog@student.ethz.ch)
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Basen von Vektoren

« Kartesische Basis
— 3 orthonormale Basisvektoren (€x, €y, €>)
— €; =2 Einheitsvektor (||e;|| =1 )
— Rechtssystem - Rechte-Hand-Regel
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Vektor-Skalar Multiplikation

« Strecken/Stauchen von Vektor V
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« Spezialfall: Einheitsvektor B
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« Anwendung: Parameterdarstellung von Geraden
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Skalarprodukt
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Vektorproduki
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« Beispiele « Eigenschaften:
— Kartesische Basisvekforen: L o o
€x XCx = €1 dxb=0<« d|lboder @d=0 oder b=10
— Numerisches Beispiel: ;4 (% *(’qi\ dxb=—-bxad
(%‘K 7/\ % a-(bxd)=b-(Cxa)

— Moment;
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Trigonometrie

« Sinus, Cosinus & Tangens?

Einheitskreis
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Trigonometrie

* Sinus & Cosinus

« Additionstheoreme
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71
sin”(a) + cos®(a) = 1 /
sin(a 4+ ) = sin(«) - cos(f8) £ sin(f) - cos()
cos(a £ ) = cos(a) - cos(B) F sin(a) - sin(B)
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Analysis

- Kettenregel: f(z) = u(v(z))
LY \
@)= 55 B = WV
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« Konvention: y' = Ableitung nach z = %::

« Beispiele:
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7 = Ableitung nach ¢ = $¢
' e
Y = Ableitung nach w = F3

t) mit a € R const.

sin(a
(1) = & onlea) = contad) o

y(t) = cos(w(t)) Wobei w(t) eine Funktion in ¢ ist
y(t) = g:" ces (@) = 3 CbSL\.SQf\) 9% = - S\\(&Q‘V\\ )
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