Kfivka tahnuti @ Jaké je trajektorie objektu, ktery je startuje

napravo od jiného objektu, pohybujiciho se
smérem nahoru a tdhnouciho prvni objekt na
neprotazitelné struné za sebou?

@ Pokud ztotoznime prvni objekt se psem a
druhy s jeho panem, je ndm jiz zfejmé proc
ma tato krivka v némecky mluvicich zemich
nazev hundkurve.
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Krivka tahnuti
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@ Pomoci substituce odstranime odmocninu.
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Q Musime “vpasovat” ¢leny u dx do integrélu.
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Q Prevedeme integral z proménné z? do proménné t.
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Q Upravime.
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Q Prevedeme do ptvodni proménné.
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Q Pouzijeme pocatecni polohu “psa” jako podminku pro uréeni konstanty C.
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@ Rovnice kivky tahnuti je
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Dalsi ¢teni
e http://mathworld.wolfram.com/Tractrix.html
e http://www.pballew.net/tractrix.html

e http://en.wikipedia.org/wiki/Tractrix
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