
Lösung 2Lösung 1
5
6

π sin( 56 π)=12 ⇒ P=( 56 π|12 )
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Q=( 176 π|12 )
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Wenn die Gelenkschraube einen Weg von 2π  zurückgelegt
hat ist sie wieder an der gleichen Position

⇒ sin( 73 π)=sin( 13 π)=√3
2
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0≤b−2π≤2π ⇒ sin( b )=sin( b−2π )

7

Es gibt ein n∈ℤ  mit b=b '+n⋅2π , wobei 0≤b '≤2π  ist.
Dann ist sin( b )=sin( b ' ) .
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