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Professur für Dynamik, Mechanismentechnik und Webtechnologien
Fachbereich Maschinenbau
Fachhochschule Dortmund
Sonnenstraße 96
44139 Dortmund

Tagungsort:
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Logos Verlag Berlin GmbH
Comeniushof, Gubener Str. 47,
10243 Berlin
Tel.: +49 (0)30 / 42 85 10 90
Fax: +49 (0)30 / 42 85 10 92
http://www.logos-verlag.de



Für Prof. Dr. rer.nat. habil. Dr. h.c. Karl-Heinz Modler





Inhalt

Vorwort . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1

Torsten Brix, Ulf Döring
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 Vorwort

Seit  1995  erstmalig  in  Dresden  initiiert,  findet  das  getriebetechnische
Kolloquium alle  zwei  Jahre  an  wechselnden bundesdeutschen  Hochschulen
statt.  Hierbei  treffen  sich  Hochschullehrer,  -mitarbeiter,  Doktoranden sowie
einige hochschulnahe Fachleute aus der industriellen Forschung, um sich in
angenehmer,  kreativer  Arbeitsatmosphäre  über  aktuelle  oder  künftige
Forschungs- und Lehraufgaben auszutauschen, dabei mögliche Synergien zu
erzeugen, sich einfach nur kennenzulernen oder wiederzusehen.

Das übergreifende Themengebiet ist traditionell die Getriebetechnik mit dem
Schwerpunkt auf ungleichmäßig übersetzenden Getrieben. Es werden spezielle
Syntheseaufgaben  mit  unterschiedlichen  Optimierungszielen  diskutiert,
Versuchsstände  mit  ihren  gewonnenen  Erkenntnissen  vorgestellt  und  neue
Ansätze  in  der  Lehre  präsentiert.  Nachgiebige  Mechanismen  spielen  eine
zunehmend wichtige Rolle, origami-basierte Faltungsmechanismen und neue
Ansätze in der Softwareunterstützung machen hier neugierig.

Nun ist es uns nach Aachen (2x), Chemnitz, Dresden (3x), Hannover, Ilmenau,
München (2x), Siegen und Warnemünde eine besondere Ehre und Freude, das
getriebetechnische Kolloquium erstmalig in Dortmund an unserer Fachhoch-
schule und damit im Ruhrgebiet überhaupt auszurichten. 

Für die Organisation dieses 13. Kolloquiums möchte ich dem uns verbundenen
Schirmherrn der Tagung Dr. Adrian sowie allen beteiligten Mitarbeitern und
Mitarbeiterinnen meinen besonderen Dank aussprechen.

Dortmund, September 2019    Stefan Gössner
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