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Inleiding

 :

Een boer bezig met een prikkeldraad te spannen omheen een rechthoeking weiland met een 

breedte L.

Op een gegeven ogenblik ziet de hond hem en rent in de richting van zijn baas.

Bereken 

 :

a) De afgelegde kromme die de hond aflegt indien,

   - de hond zich bevindt op t = to zich bevindt op de oorsprong van de x- y- as en

     de boer zich op dit ogenblik bevindt op de plaats x = L (hoek van het prikkeldraad)

   - de boer loopt met een constante snelheid V1 langs het prikkeldraad en de hond loopt

     met een constante snelheid V2 (V2 > V1). Zie figuur 1

b) Stel dat : 

L = 60 m

V1 = 50m/min

V2 = 80m/min

    Bereken dan : 

- de tijd die de hond nodig heeft om zijn baas te ontmoeten

- de afstand die de boer, respectievelijk de hond afgelegd hebben.

c) Bereken opnieuw de afgelegde kromme van de hond indien nu,

    - de boer zich bevindt op t = to op de oorsprong van de x- y- as en 

      de hond zich op dit ogenblik zich bevindt op de plaats y = L
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UIt (11) volgt indien k = 1 :

Voor dit typische geval is de vergelijking (13) ongeldig en moeten we dit separaat
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2- 

De kromme in X-Y coordinaten

Invullen van C2 in (12) levert de gevraagde kromme. Zie (13)

C2

1

2

L

1

k

-

L

1

k

+

-

æ

ç

è

ö

÷

ø

×

:=

C2

1

-

2

L

k

-

L

1

k

-

×

1

k

-

L

k

-

L

k

1

+

×

1

k

+

+

æ

ç

è

ö

÷

ø

×

:=

y

0

:=

--> 

x

0

:=

Bepaling van de constante C2 

:



[image: image5.wmf]3- 

Grafische voorstelling

 :

a) 

Algemene voorstelling als f(k)
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In geval van ons voorbeeld
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4- 

De afstand die de hond aflegt als f(x,t)
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2- Merk op dat de hond zijn baas precies bereikt bij de hoekpaal indien Sb = L
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De baas start op het punt (0,0) en loopt langs de x- as en de hond start op y = L

1- 

Bepaling van de algemene differentiaal vergelijking

 : (zie figuur 2)
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 : Uit (9) blijkt dat deze curve, weergegeven als x = f(y), identiek is aan (13) op 

           blz. 4. Hierbij hoeft enkel de parameter (L - x) vervangen te worden door y. 

2- 

De afstand die de hond alfegt als f(x,t)

De berekening van deze afstand ls f(x,t) is identiek als bij de positie gegeven op blz 6.

Ook hier hoeven we enkel de parameter (L-x) te vervangen door y.
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Doordat de hond voortdurend kijkt waar zijn baas is zal hij een kromme afleggen volgens een veranderlijke raaklijn afhankelijk van de positie van zijn baas.
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