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1. EINFÜHRUNG 

1.1. Aufgaben und Inl 
Die schöpferische Tätigkeit 
tet, neue oder verbesserte 
technischer Stoffe zu hochw« 
Zielstellung in den verschiel 
und Geräte zu schaffen. Den 
der be- oder verarbeitenden 
logischen Parameter funkti< 
Erprobung vorzunehmen un 
cler j-iösung dieser Aufgabe: 
Maschineningenieurwesen wi 
Technologen. Wichtige Vor 
genieure stellt neben andere; 
Querschnittswissenschaft, die 
Grundlagen- und Ingenieur» 
In der Getriebetechnik werd 
Zusammenwirken einzelner 
Maschinen und Geräten erfi 
tigen Erscheinungsformen d 
und Gesetzmäßigkeiten hera 
Analyse der Eigenschaften u 
gewonnenen Erkenntnisse 
ter- und Neuentwicklungen 
In der Ausbildung der Masc! 
das Lehrgebiet Getriebetechr 
Wissenschaftsgebiet der Getr 
insoweit vermittelt, daß sich 
ausgebildete Ingenieur eine 6 
jederzeit durch Spezialkennt 
Trotz der wachsenden Bede 
wegungsaufgaben bei Neuen, 
nalisierungs- und Automatis 
zum großen Teil mit mechani 
gelöst. Um hierbei optimale 
und Gerätebaus eine Vielzah 
eine bestimmte Bewegungsai 
ermöglichen, systematisch L 
rianteri auszuwählen, getrieb 
Anwendung der besten Varia 
Diese Schritte der Entwickl 
wissenschaftlichen Arbeitsvei 
beim heutigen Stand der Tecj 
und kostspielig. 
An dieser Stelle muß darauf 
gefaßten Grundlagen über m 
die bekannten technischen Sy, 


