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Name: : Matrikel-Nr.. Klausur TM 1

Aufgabe 1 - Musterlosung

(Insgesantt 12 Punkte)

-

Diese Aufgabe besteht aus 7 Teilaufgaben. Die einzelnen Teilaufgaben sind
unabhingig voneinander. Alle Liosungswege und Lisungen sind auf dem
Aufgabenblatt in dem jeweiligen freien Losungsfeld einzutragen. Angaben, die
nicht an den vorgesehenen Stellen gemacht werden, werden nicht gewertet,

Bearbeiten Sie die folgenden Teilaufgaben:

1.1) Gegeben ist die Biegedifferentialgleichung 2. Ordnung

A,
i)ty

"
w'w) =

(1.1

mit ortsabhangigem Elastizititsmodul £(r). Das Bicgemoment M, sowie
das  Flichentrigheitsmoment 7, sind nicht ortsabhingig.  Berechnen
Sie die zugehorige Biegedifferentialgleichung dritter Ordnung  und  die
Biegedifferentialgleichung vierter Ordnung,

Gegeben sind folgende GrisBen: E(r). E'(2). E*(v). M, und 1,

Losung;

Biegedifferentialgleichung 3. Ordnung

N'm[.l'l 3

Biegedifferentialgleichung 4. Ordnung

w™(z) = Mo (_“5 8 :-"'_]_f)
E(x)? E()®
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Name: y Matrikel-Nr.: ~ Klausur TM 11

1.2) Gegeben ist der Biegemomentenverlauf

M, (2) = Myy[1 + [JL;) x € [0.21] (12)

Berechnen Sie den Verlauf der zugehorigen Querkraft ().(r) im angegebenen
Intervall. .
Gegeben sind folgende Groken: M, und [.

Lisung:

Qulz) = :M-Z:IE:U) o S T

1.3) Gegeben ist der Dehnungsverlauf

" & w
_'(.'I) = —gps5in (T"-E) (13)
Berechnen Sie den Verlauf der zugehorigen Verschiebung wu(r) unter
Verwendung der Randbedingung u(0) = u,,
Gegeben sind folgende Grofen: w, = und [,

Losung:

u(r) = /f(.r.‘}l.l.r = gyl cos (; + F;) +
Mit u(0)) = uy folgt

T 0
u(0)) = eyl cos (%) +o=uy = c=1y

Der Verlauf der Verschiebung ergibt sich damit zu

& w
ulr) = gyl cos (T + E) + ttyy
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1.4) Eine parametrisierte Streckenlast
gl) = a4 b + ext . (1.4)
hat im Bereich x € [0.2{] den in Abb. 1.1 dargestellten Verlauf. Berechnen Sie
einen giiltigen Satz von Parametern «, b und r an, sodass (] die Funktion aus

Abb. 1.1 beschreibt.
Gegeben sind folgende GroBen: ¢, und [,

(%)

iy
. \ y

0

e

Abbildung 1.1: Parametrisierte Streckenlast.

Losung: E ) ‘
Aus ¢(0) = 0 folgt direkt |
gil)=n=10 g =10

Mit g{l) — gy und gl21) — —qy folgt
glh) = I+ e = gy ‘

q(20) = AUb + 8 = -y,

Hieraus ergibt sich . ‘

Yo |

g(20) — 2q() = Gl'e = ~ 3 = o= o |
Eingesetzt in g(l) = gy oder (2} — —q, folgt schlieRlich [
o e
ih— EI = = h= _‘-'_f“ |
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Name: __Matrikel-Nr.: Klausur TM 11

1.5) Gegeben ist ein rechtseitig fest eingespannter Biegebalken der Linge 2/, siehe
Abb. 1.23). Im Bereich [0, /] wirkt eine Linienkraftdichte g() = o (1 - TF)
Zeichnen Sie fuir den in Abb. 1.2b) gegebenen Verlauf der Linienkraftdichte ¢{:x)
qualitativ (ohne Rechnung) den Verlauf der zugehorigen Querkraft ¢).(x) und
deri zugehdorigen Momentenverlauf A, (x) in die abgebildeten Diagramme ¢)
und ) ein.

Gegeben sind folgende GriBen: 4 und /.

qlr)
i B
jj\l\r\ - E i
., 3
e 01 , :
| | ! 2 I
[ ; , |
a) b)
Q. () M, ()
0 T T 0 T T
0 i 2l T 0 [ 2 T
c) d)

Abbildung 1.2: a) Biegebalken mit linearer Linienkraftdichte g{x), b} Verlauf der
Linienkraftdichte, ¢) Diagramm zum Einzeichnen von Q.(x), d) Diagramm zum

Einzeichnen von M, ().
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1.6) Die Querschnittsgeometrie eines Biegebalkens ist zusammengesetzt aus
zwei Rechtecken mit den Seitenlingen « und 34, siehe Abb. 1.3. Das
{ey,e.}- und {e,. e }-Koordinatensystem liegen im Flichenmittelpunkt des
zugehorigen Rechtecks. Berechnen Sie mit Hilfe des Satzes von Steiner das
axiale Flachentragheitsmoment [; des gesamten Querschnitts beziiglich des
{e;. e: }-Koordinatensystems. ‘

Gegeben ist folgende GriBe: o

————— T
A
e
— fir
€21
I
Cy2
t
€y
Y.
| e

Abbildung 1.3: Querschnittsgeometrie des Biegebalkens.

Losung:

=
|

o

]

a7 .4 5
il ]
L
2

4l
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1.7) In der linken Spalte von Tab. 1 sind Materialkonstanten von Aluminium
aufgelistet. Geben Sie in der rechten Spalte die MaBzahlen und MaReinheiten
der GréBen an, die in der linken Spalte gegeben sind.

Grofle .\ MaRzahl MaBeinheit

Elastizititsmodul von Aluminium - 70 GPa

Querkontraktionszahl von Aluminium

Tabelle 1: Geben Sie die entsprechende Mafizahl und MaBeinheit an.

Karlsruher Institut fiir Technologie (KIT) 6 Institut fiir Technische Mechanik
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Aufgabe 2

(Insgesamt 13 Punkie)

Der in Abb. 2.1a) dargestellte Balken der Linge 2/ mit dem Elastizititsmodul £ ist
einseitig fest eingespannt. Der Balken wird durch die vertikale Einzelkraft Fyy = I
an der Stelle © = | und die horizontale Einzelkraft Fy; = %F im Koordinatenursprung
belastet. Die Geometrie des Balkenquerschnitts ist in Abb. 2.1b) gegeben. Das
{es, e;, e-}-Koordinatensystem ist beziiglich des {e..e,, e.}-Koordinatensystems um
den Winkel o = 45° um die s-Achse gedreht. Querkraftschub wird in der gesamten
Aufgabe vernachldssigt. '

Gegeben sind folgende Grofen: i, [, «. 2 und F.

2

Abbildung 2.1: a) Durch eine vertikale und eine horizontale Einzelkraft belasteter
Balken, b) Querschnitt des Balkens mit Einzelkraflt fy.

Bearbeiten Sie die folgenden Teilaufgaben:

2.1) Geben Sie die axialen Flichentrigheitsmomente /5, 1= und - das
Deviationsmoment I;- beztiglich des {¢. ¢, e |-Koordinatensystems an.

In den folgenden Teilaufgaben werden die Querschnittsfliche A, die axialen
Flachentragheitsmomente [, [5, [, I. sowie die Deviationsmomente Ig= und /1, als
gegebene GroBen vorausgesetzt.

22) Geben Sie den Biegemomentenverlauf M

, im  Bereich o ¢ L2 im

{e,.e,. e.}-Koordinatensystem an. Zeichnen Sie das zugehirige Freikorperbild,

2.3) Berechnen Sie den Verlauf der Biegelinie w(+) in =-Richtung im Bereich .« & [I. 2]
unter Verwendung der Differentialgleichung 2. Ordnung. Geben Sie die dabei
verwendeten Randbedingungen explizit an.
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Name: Matrikel-Nr.: Klausur TM 1T

2.4) Geben Sie die Biegelinie (F) in Z-Richtung in Abhiangigkeit der Biegelinie w/(.r)
im Bereich 7 € |/, 2{] an.

2.5) Berechnen Sie im {e.. e, e.}-Koordinatensystem die Lage und den Wert der
befragsmafig maximalen Spannung an der Stelle » = 21, Berechnen Sie zudem an
der Stelle & = 2/ die Lage der Spannungsnulllinie und geben Sie die geometrische
Bedingung an, welche gelten muss, damit die Spannungsnulllinie innerhalb des
Balkens liegt.

Karlsruher Institut fiir Technologie (KIT) 8 Institut fiir Technische Mechanik
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Aufgabe 2 — Musterlosung

(Tnsgesait 13 Prtkte)

2Z1) Mit N =16h%12 und [,y =h'/12 ergibt  sich fur  das  axiale

Flachentrigheitsmoment
P ey :—;h' (2.1)

Wegen der Symmetrie folgt
I =1 %n-' (22)
Da das (7. . T)-Koordinatensystem ein Hauptachsensystem ist, folgt

Ige =0 (2.3)

2.2) Freischnitt:

F

M, ()

Sadend

e,

Abbildung 2.2: Freischnitt zur Bestimmung des Biegemomentenverlaufs.
Fiir den Biegemomentenverlauf im Bereich » € [1. 21 ergibt sich
My(z) = F(l - ). : (2.4)

2.3) Aus der Differentialgleichung 2. Ordnung

! A
o ;’ffr' } (2.5)
folgt nach Integration
¥ F fis ":Ij ' )
wi (%] = .Irl_f., ( i -?, +AL7, . (2.6)
Bogte oaen ; .
we) = —E;—U(T—T)‘FCH""(J (2.7}
Mit den Randbedingungen w (e = 2} = Uund «'(+ = 2/} - O folgt
gl | =if (2.8)
21
Cy 2.9
i 3l ]

i
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Damit ergibt sich die Biegelinie zu : Aufgabe 3 (Insgesamt 16 Punkte)
w(z) = - ..L (E . 1_! = i‘) ) (2.10) Gegeben ist ein gerader, linear elastischer Balken der Linge L mit Kreisquerschnitt
El, \ 2 6 3 mit Radius R (siehe Abb. 3.1). Der Balken ist bei » = 1) fest eingespannt. Der Ursprung

des Koordinatensystems liegt im Flichenmittelpunkt des Querschnitts an der festen
Einspannung. Der Elastizititsmodul des Balkens ist I, dic Querkontraktionszahl ist .
Das Fliachentrégheitsmoment ist [,. Die maximal zulissige Schubspannung ist 7.
Der Sicherheitsfaktor ist S. Am Ende des Balkens bei o — L greift eine Kraft /7 am
duberen Radius r = i in e.-Richtung an.

2.4) Die Biegelinie @(7) im Bereich ergibt r € |/, 2{] sich zu
3
(7)) = cos(45%)wix) = %u'(,r]. (2.11)

2.5) Ander Stelle » = 2/ gilt

Fi 1F B L S F
7 Hz2)=—-—z- =—. 12
ala ) Rl (2.12) \ ‘
: . . i N A W
Die betragsmafig maximale Spannung tritt bei = = v/2/i auf und hat den Wert 5 E
Fi LF
s = [-—V2h - 5= (2.13) e
i Iy 24 J I
! = |
Ll 1
Fiir die Spannungsnulllinie losen wir o (r = 21, z) 0 nach = und erhalten (@) (b)
Abbildung 3.1: (a) Linksseitig fest cingespannter Balken mit Belastung 1.
A 8 8 gos| :
== =g (2.14) (b) Kreisquerschnitt des Balkens mit Belastung /7 am duferen Radius /1.
Die Spannungsnulllinie existiert folglich nur falls gilt Es gelten folgende Zusammenhdnge:
1/, ) E ; I it
2 o 15 . G = 4 = R
374 < V2 (239 T M TR M
Q.=F Mya)=Flz-L), My=FR N=@Q,= =0
Querkraftschub wird in der gesamten Aufgabe vernachlissigt!
In der gesamten Aufgabe soll das Zylinderkoordinatensystem {e, . e, e, | verwendet
werden. Dieses muss daher nicht an jeder Matrix indiziert werden.
Gegeben sind folgende GroBen: [, v, L. 1801, 5, T und F.
Bearbeiten Sie die folgenden Teilaufgaben:
3.1) Geben Sie die Biegespannung aplr.rz)  im Balken  bezuglich
des {e,. e,, e, }-Koordinatensystems an.
32) Geben Sie die Torsionsspannung rr(r.r.g) im  Balken  bezlglich
des {e,, e,, e, }-Koordinatensystems an.
3.3) Geben Sie die Spannungsmatrix a(r.rpo) im Balken  beziiglich
des {e., e,, e.}-Koordinatensystems an.
3.4) Handelt es bei dem vorliegenden Spannungszustand um einen ebenen *
Spannungszustand? Begriinden Sie ihre Antwort!
Karlsruher Institut fiir Technologie (KIT) 10 Institut fiir Technische Mechanik Karlsruher Institut fiir Technologie (KIT) 11 Institut fur Technische Mechanik
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Fiir eine konkrete Anfertigung des Balkens wird nun ein Verhalinis von Balkenlinge
zu Radius von L =12R gewihlt. An einem nicht niher bestimmten Punkt P
innerhalb dieses Balkens liegt, unter dhnlicher Belastung wie in Abb. 3.1, folgender
Spannungszustand vor

12 0 1

F
a(l) = m 0 0.8
- LLG D

BB .}

3.5) Berechnen Sie den Dehnungszustand (1) am Punkt P mittels des Hooke’schen
Gesetzes.

3.6) Berechnen Sie den sphdrischen o°() und den deviatorischen o'(P)
Spannungsanteil am Punkt P.

3.7) Berechnen Sie die elastische Gestaltanderungsenergiedichte W(/”) am Punkt P.
3.8) Berechnen Sie die drei Hauptspannungen o' (P), o}/ (P), #{' (P} am Punkt P.

3.9) Berechnen Sie die maximale Kraft £, mit welcher der Balken belastet
werden darf, ohne dass die maximal zulissige Schubspannung 7., am
Punkt I iiberschritten wird. Berticksichtigen Sie hierbei den zusitzlichen
Sicherheitsfaktor § bei der Berechnung der maximal zuldssigen Kraft F,,.
Nutzen Sie die Schubspannungshypothese.

Karlsruher Institut fiir Technologie (KIT) 12 Institut fiir Technische Mechanik
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Aufgabe 3 — Musterlosung

(usgesmt 16 Puikte)

3.1) Die Biegespannung o, kann iiber den Zusammenhang - - rsin(,) und die

gegebenen Grofen 1/, () und 7, folgendermafien berechnet werden

M, (e Fle—14) . 4F (- L)
agle,z) = bt 1 W04 "['I]: = 4 “rsin(p) = __[___,1] sin(g) = ople, vl (31)

Iﬂ I.’J

=

3.2) Fiir das polare Flachentriagheitsmoment gilt 7, = 27, = % Damit ergibt sich fiir
die Torsionsspannung 7 des runden Vollprofils

My My 2P
= —

mr(r) = 7, - Er—}-f = (3.2)
3.3) Die Spannungsmatrix hat fir den vorliegenden Fall die folgende Form
W — LYsi aYp
galz,roe) 0 7(r) oF 2a !'Ir]f. ]“_[:.]l ”
alr,r.p)= ] : & = ﬁ 0 00
: o RS R 3 (R i oo 1)
(3.3)

34) Fir den betrachteten  Lastfall  liegen im  Balken  lediglich  die
Sp.mnungskomponelen ap=a, und 7 =a,,=a, vor Es existicren
keine radialen Spannungskomponenten. Allerdings hingt der allgemeine
Spannungszustand o (.7 ¢) im  betrachteten  Balken von  allen  drui

Koordinaten {x.r.¢} ab, und es liegt daher kein allgemeiner ebener

Spannungszustand vor.

3.5) Mit Hilfe des (inversen) Hooke'schen Gesetzes lisst sich die Dehnungsmatrix am
"unkt P berechnen

1 I h
e(P) = — ) - 3.
(P =55 (a(r] spla(! ,u) (3.4)
! P 12 (0 1 foF L0
i 3F
== | —= {2 ¢ _ 3.5
56 | TR ramc- AL LA (3:5)
i (i ) S
L E 12 i} {14 1)
= i L1 3.6
Exh? 8 )
(1 —+ ) i} 1 21

3.6) Der sphirische Spannungsanteil des betrachteten Spannungszustand am Punkt I’
kann wie folgt berechnet werden

4F

e Lk _4F _
a"(P) = zsple (PN = —5 1 (3.7)

Karlsruher Institut fiir Technologie (KIT) 13 Institut fir Technische Mechanik
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Name: h Matrikel-Nr.: Klausur TM II
Fiir den deviatorischen Spannungsanteil gilt
i2 03 I 0" b
o (P)=c-c"=—2 |0 0 0 4F 1o 1 :; - i 11
Wi T a2 a1 L
I fQ 03 1 T | 1 0 -4
(3.8)

8 0 1 8 0 1
e 1 : AL Aw) F F
WP = —=da'(P)-a'(P) = —_— = C— —i
Pi=ggs oW s " se|t —4 L gg|t =t 0
1 0 —4 10 -
(3.9)
C(14w) FP R ¢ '
T Tag _zﬁu (Sz e 4) "’3“}_) = E i (3.100

3.8) Am konkreten Punkt P liegt ein ebener ‘-‘spannunngl.lstand vor. Daher gilt fiir
eine Hauptspannung
afl'=1 (3.11)

Fiir die beiden weiteren Hauptspannungen gilt dann

ﬂ:.; ‘TJ.I

2 .
o =Ty . . IaF 12F

; P2
* e = zrh”*i 27rH2) +(?TT) ey

(s +V37) (313)

2 2

({: V) = =

3.9) Die Berechnung der maximal zuldssigen Kraft Fy,, auf Basis der
Schubspannungshypothese, unter Beriicksichtigung des Sicherheitsfaktors S,
erfolgt tiber das Kriterium

sl %w{f o . (3.14)

Hierbei gilt fiir die Vergleichsspannung

(6 ) - (o) - S

= Zlol! = all] =
i 2 ! i?

TR

Einsetzen und umstellen nach F ergibt dann

i (316)
F< T\}%{: (3.17)

Fiir die maximal zulassige Kraft gilt demnach
SO k (3.18)

NETES

Karlsruher Institut fiir Technologie (KIT) 14 Institut fiir Technische Mechanik
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Aufgabe 4

(Insgesamt 12 Punkte)

Gegeben ist ein Zugstab der Lange [ mit der Zugsteifigkeit £, siche Abb. 4.1, Der Stab
ist bei r = [ fest eingespannt. Zudem wirkt eine konstante Langskraftdichte ng entlang
des Stabes.

Gegeben sind folgende GréBen: £, 4. ny und [,

r e / E,A

—— -l e -—— -
(- .

SONIN

[

Abbildung 4.1: Rechtsseitig fest eingespannter Zugstab, belastet durch i, entlang der
Langsachse.

Bearbeiten Sie die folgenden Teilaufgaben:
Fiir das Verfahren von Galerkin ist die Ansatzfunktion
u(w) = o + g+ gt
mit den unbekannten Konstanten vy, v, und o, gegeben.
4.1) Geben Sie die geometrischen und physikalischen Randbedingungen an.

42) Geben Sie die oben beschricbene Ansatzfunktion  mit Hilfe der
Randbedingungen aus Teilaufgabe 4.1 in Abhingigkeit von o, an.,

4.3) Berechnen Sie unter Verwendung des Verfahrens von Galerkin 1, und geben Sie
u(x) explizit an.

4.4) Berechnen Sie mit dem 1. Satz von Castigliano die Verschiebung bei » = {/2.

Karlsruher Institut fiir Technologie (KIT) 15 Inxmm fiir Technische \!uhamk
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Aufgabe 4 - Musterliisung (Insgesamt 12 Punkte)

4.1) Die geometrische und physikalische Randbedingungen lauten

u(l) =0, (4.1)
u'(0) = 0. (4.2)

4.2) Mit den Randbedingungen aus den Gleichungen (4.1) und (4.2) ergibt sich

w@=0 = @=0 (4.3)
wl)=0 — @g=—mgl" (4.4)

ufzr) = og(a? = 1) (4.5)

4.3) Fiir das Verfahren von Galerkin gilt zunachst

[!(E/hr." = n)du(z) da = 1. (4.6)
u
Mit '
() = (2% = )by (4.7)
erhidlt man dasPdvV nach Einsetzen der Testfunktion
/'1(2 t5 Aewy = m) (0% = F)deiacle = 0 (4.8)

Fiir beliebige drvy # 0 erhalt man fiir die Unbekannte i,

= e (4.9)

und somit

(i) = 3'};”__[(?-2 = (4.10)

4.4) Zunichst wird eine Hilfskraft F, eingefithrt, sieche Abbildung 4.2. Die
Schnittgrofen N, () und N,{x) sind dann gegeben iiber

Ni(z) = nor,

Ny(x) = nyz + F,

O<x<lf2 @.11)
lf2<x<i (4.12)

Fiir das System mit der Hilfskraft F}, gilt fiir die Gesamtenergie

1 2 N} Lf M
ro==| =Ldets [ =X dz ¢
W ?fu i .r+2-[;25/‘(|1‘ (4.13)
1 %522 1 [ (B +nye)?
=3 P L ol L L ST .
QI[' - di T-zlilm Fi tx (4 14)

Karlsruher Institut fiir Technologie (KIT) 16 Institut fiir Technische Mechanik
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Die Verschiebung bei x = /2 ergibt sich dann nach dem 1. Satz von Castigliano

Zu
aw:
i) = ik 4.15
W= 5F, h15)
Fi=t
t
Fo + nya
= ol 4.16)
L7 ’ e
Fiy=0)
SEAT :
1 iy F
.\.-'”
By
G e
T (]
a) . b

Abbildung 4.2: Freischnitte mit eingefuhrter Hilfskraft £,

Karlsruher Institut fiir Technologie (KIT) 17 Institut fiir Technische Mechanik




Name: Matrikel-Nr.: Klausur TM 11

Aufgabe 5

_(Insgesamt 6 Punkte)

Gegeben ist das in Abb. 5.1 schematisch dargestellte System aus einem
linear elastischen Triger mit kreisformigem Querschnitt und entsprechendem
Zylinderkoordinatensystem. Die Linge des Tragers ist L, der Radius R. Der
Schubmodul wird mit G bezeichnet, das polare Flachentragheitsmoment mit /,
und die maximal zulassige Schubspannung mit 7. ..

Die entsprechenden, in MAPLE definierten Variablen lauten: 1, R, G, I_p und
tau_zul.

4
G, 1y T

N
\E
e. L i
(a) (b)

Abbildung 5.1: (a) Eingespannter Trager. (b) Kreisquerschnitt.

Bearbeiten Sie die foigenden Teilaufgaben und achten Sie dabei auf eine prazise
Beantwortung aller Fragen und Aufgabenstellungen.

5.1) Welche konstante Last wiirde ausschlieflich (ohne Vernachlissigung von
Querkraftschub) eine Schubspannung o, in der r — ¢-Ebene hervorrufen?
Zeichnen Sie eine mogliche Last am Tréager in Abb. 5.2 ein.

Lisung:
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Abbildung 5.2: Eingespannter Triger.

5.2) In dieser 'l'cika_ufgabe greift ein konstantes Torsionsmoment M_T0 am rechten
Ende des Tragers an. Ubersetzen Sie den durch ausdruckl in MAPLE
definierten Ausdruck in eine mathematische Notation und geben Sie deren
mechanische Bedeutung an.

[» ausdruckl := dsolve((diff (vartheta(x),x) = M_T0/G/I_p,
vartheta (D} = 0},vartheta):
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Losung:

avsdruck] ist die DGL der Verdrehung bei einer Torsionsbelastung

My .
W = % i) =1, {(3.1)

w
&

In dieser Teilaufgabe greift ein konstantes Torsionsmoment M_T0 am rechten
Ende des Trigers an. Geben Sie die Torsionsfedersteifigkeit €' am rechten Ende
anhand der gegebenen Grolen an.
Losung:

" (&1}

S = =
Cr L

54

In dieser Teilaufgabe greift ein konstantes Torsionsmoment M_T0 am rechien
Ende des Tragers an. Welche mechanische Interpretation besitzt die in
nachfolgendem MAPLE-Code berechnete Gréfie groe ssel?

[> groessel = M T0 » R /I _p:
[> groessel := groessel/tau_zul:
Losung:

groesse? ist der Sicherheitsfaktor gegen Versagen.

55) In  dieser Teilaufgabe wird der Triger durch  eine  konstante
Torsionsmomentendichte my (1) = mrpg auf seiner gesamten Linge belastet.
Geben Sie die Differentialgleichung fiir den Verdrehungswinkel 1) fiir dieses
Problem sowie die Randbedingung am freien Ende des Tragers an.

Losung:
DGL: " = — 2.

RB: J' (L) = 0.
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