BspNr: A0510

Themenbereich

Winkelfunktionen, Parameterform der Kreisgleichung

Ziele vorhandene Ausarbeitungen

e Demonstration von Bewegungen mit Hilfe der TI-92 (A05104)
Parameterdarstellung von Funktionen

Analoge Aufgabenstellungen — Ubungsbeispiele

L ehrplanbezug (Osterreich): 6. Klasse

Quélle: Dr. Thomas Himmelbauer

Kreisbewegung

Angabe;
Zwei Koérper A und B bewegen sich auf Kreisbahnen um einen gemeinsamen Mittel punkt.
2-c0s(2t) 5. cos(t)]

Bewegungsgleichung von A: a(t) =
egungsgleichung von A: a(t) [2~sin(2t) 5.sin(t)

Bewegungsgleichung von B: b(t) _[
Zum Zeitpunkt t = % soll vom Korper A aus ein Korper C mit konstanter Geschwindigkeit v = 0,6 m/s auf geradliniger

Bahn zum K érper B geschickt werden.

Fragen:
1) Berechnealle (moglichen) Richtungen fir die Bahn des Korpers C und die Orte und Zeiten des Eintreffens bei B!

2) Stelledie Bewegungen der drei Korper mit Hilfe der Parameterdarstellung von Funktionen dar!
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BspNr: A0510a

Ausarbeitung (System: TI-92)

ad 1)

Zuerst werden die Bewegungsgleichungen der beiden Korper A und B definiert. Dann wird die Startzeit ts fir den
Koérper C eingegeben und sein Starpunkt ps berechnet.

Um die Position des Kérpers C unabhéngig von seiner Flugrichtung anzugeben, wéhlen wir eine Kreisgleichung um den
Startpunkt ps mit einem Radius v-(t —ts) , der der vom Koérper C zurlickgel egten Strecke entspricht.

I‘Fi T Fer T Fiv T G FE FE™ T ] I‘Fi T Fiv E W T ]
- E AlgebralCalc Dther‘TPr*ngDTElean Up - a AlgebrafCalc Dther‘TPr‘ngDTElean Up
[Z-=1hCL]]
1LY

z- 2% 3tz =
B Oefine alt) =[ G?EE )] Daone 4 4

Z2-=inf2- L) . aite) + 0]

5 t. alts= P= [ ]
"Define bit) =[5§Ti§ t;] Dane ! - 2

i x "(x—ps[1,1]) +('=| p=[2.11) Z.t - tap

PR = %2 +(u-21% = p2os. (4 t - m)©
n-s43 s W—psl2,. 110 2=up*2%(t—tg2"2+gl
AFFOL EAD ALTO RN HFFOL EAD UTD ZEEED

Danach schneiden wir diese Kreisgleichung mit der Bewegungsgleichung des Korpers B. Die so entstandene Gleichung
kann néherungswei se nach t gel6st werden.Von den 6 Ldsungen kommen nur die drei positiven in Frage.
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Durch Einsetzen in die Bewegungsgleichung von Korper B erhalten wir die mdglichen 3 Treffpunkte von B und C.
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Rpars L] + [t — 1= 5= 3
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