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Die Schleppkurve (Traktrix)

Wir ziehen einen Wagen mit fester Hinterachse H und beweglicher Vorderachse V entlang
einer Geraden L, die nicht in Richtung HV zeigt. Die Schleppkurve ist diejenige Kurve T,
die die Hinterachse H dabei durchlauft. Bei dieser Bewegung ist die Gerade HV immer
tangential an die Kurve I'. Der Abstand zwischen H und V sei ¢.

Ziel dieses Arbeitsblattes ist es, verschiedene Parametrisierungen der Schleppkure T" her-
zuleiten.

Wir legen dazu ein kartesisches Koordinatensystem so in die Ebene, dass die z-Achse mit
der Zuggeraden L iibereinstimmt, und die y-Achse an der Stelle liegt, an der HV senkrecht
zu L steht.

y— Achse A

x — Achse

1) Parametrisierung mit Hilfe des orientierten Winkels zwischen der x-Achse und dem
Strahl von V' durch H

Zeigen Sie, dass diese Parametrisierung durch v : (0, 7) — R? mit
v(t) ==L+ (cost +In(tan §), sint)
gegeben ist.

In welchen Parametern ¢ € (0,7) ist vy regulér?

2) Parametrisierung mit Hilfe des Abstandes des Kurvenpunktes H von der x-Achse.

Zeigen Sie, dass 6 : (0, ¢] — R? mit

i(y) := <€arcosh§ — 2 —y? y)

den rechten Zweig der Schleppkurve parametrisiert.
In welchen Parametern y € (0, /] ist § regulér?



