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Vorwort
Ein wesentliches  Unterscheidungsmerkmal zwischen den Gewerken von Maschinenbauern
und Bauingenieuren ist, dass Erstere sich tunlichst bewegen mögen. Die Gewährleistung einer
gewünschten Bewegung ist zweifellos Hauptanliegen der Mechanismentechnik. Und damit sei
auch schon hinreichend auf  die  Bedeutung dieses  Lehrgebiets  für den Maschinenbau und
verwandte Fachrichtungen hingewiesen.

Mit  Getriebe werden häufig primär  Rädergetriebe assoziiert. Diese in der Praxis zweifellos
bedeutsame Getriebeform ist aus Sicht der Bewegungsanalyse allerdings weniger interessant;
besteht  die  Bewegung doch  aus  einer  einfachen  Drehbewegung  um eine  meist  raumfeste
Achse.  Die  grundlegenden  Prinzipien  dieser  gleichförmig  übersetzenden  Getriebe  werden
üblicherweise im Themenbereich der  Maschinenelemente  behandelt  und hier  somit ausge-
klammert. 

Der Schwerpunkt des Lehrbuchs liegt auf der Betrachtung ebener, ungleichmäßig übersetzen-
der Mechanismen. Seine Themenbereiche behandeln die wichtigen Grundlagen gestrafft und
hoffentlich  dennoch  in  hinreichendem  Umfang.  Bei  deren  Zusammenstellung  wurde
besonderes Augenmerk gelegt auf eine Anknüpfung an die Kinematik und Kinetik, wie sie in
der technischen Mechanik üblicherweise an Hochschulen gelehrt wird.

Gegenüber  der  ersten  Auflage  wurde  der  Titel  von  Getriebelehre in  Mechanismentechnik
gewandelt,  um  mit  dieser  moderneren  Begriff  der  Lehrveranstaltungsbezeichnung  des
Verfassers zu entsprechen. Es bleibt nach wie vor Hauptanliegen des Lehrbuchs, die ebene
Vektorrechnung  konsequent  zur  Problemlösung  getriebetechnischer  Aufgabenstellungen
einzusetzen.  Diese  Vorgehensweise  wird  dem  intensiven  Umgang  von  Studierenden  und
Ingenieuren in der Praxis mit aktuellen geometrieverarbeitenden Systemen und der dadurch
gegebenen  vertrauten  Nähe  zu  Koordinaten  und  Vektoren  gerecht.  Allerdings  werden
weiterhin grafischen Verfahren auch dort verwendet, wo sie besonders anschaulich sind und
übersichtlich zum Ziel führen.

Es  wurden  einige  notwendige  Anpassungen  an  allgemein  übliche  Formelzeichen  vorge-
nommen.  Neu  hinzugekommen  sind  die  beiden  Kapitel  Geometrische  Kinematik und
Seilmechanismen. Besonders Letzteren hat sich der Verfasser über einen längeren Zeitraum im
Rahmen angewandter Forschungstätigkeit gewidmet.

Die Übungsbeispiele wurden zahlenmäßig erhöht und ihren jeweiligen Hauptkapiteln zuge-
ordnet.  Im  letzten  Abschnitt  sind  nun  Ergebnisse  oder  vollständige  Lösungswege  aller
Übungsaufgaben zu finden.

Dank  gebührt  Mitarbeitern  und  Kollegen  auch  an  anderen  Hochschulen  für  wertvolle
Hinweise  und  Diskussionen  sowie  meinen  Studierenden  für  hilfreiche  Rückmeldungen
hinsichtlich Stoffauswahl und -darstellung.

Dortmund, Dezember 2017 Stefan Gössner
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