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4. κ = |p′′| = 1
5
⇒ % = 5
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2π ≈ 7.854

5. p(τ1, τ2) =

 r cos τ1 cos τ2
r cos τ1 sin τ2
r sin τ1

 ,

a) Tangentenrichtungen: t12 =

 −r sin(τ)
r cos(τ)

0

 , t13 =

 −r sin(τ)
0

r cos(τ)

 ,

t23 =

 r sin(τ2 − τ1)
−r cos(τ2 − τ1)

r cos(τ1)

 , wobei τ2 − τ1 = π
4 − 2τ, τ1 = τ .

^(P1) = 90◦, ^(P2) = 45◦, ^(P3) ≈ 35, 26◦.
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2 4. Übung

b) Kürzester Weg zwischen P2 und P3: Kurve muss in einer Ebene mit dem Mittelpunkt
O und P2, P3 liegen, also in der Ebene mit dem Normalenvektor −−→OP2 ×

−−→
OP3, also

0 = x− y − z = r(cos τ1 cos τ2 − cos τ1 sin τ2 − sin τ1).
Mit τ2 = τ und τ1 = arctan(cos τ − sin τ) folgt

p(τ) = p(τ1(τ), τ2(τ)) =
r√

2− sin 2τ

 cos τ
sin τ

cos τ − sin τ


6. Flächennormalenvektor:

f(l, ψ) =
1√

R2 sin2 ψ + r2 cos2 ψ

 r cos l cosψ
r sin l cosψ
R sinψ

 ≈

 0.63073 cos l
0.63073 sin l

0.77600


Breitenkreis: b = 50.825◦, −π ≤ l ≤ π

k(l) =

 4030.896 cos l
4030.896 sin l

4926.675

 , % = R cosψ = 4030.896, κ =
1
%
≈ 2.48 · 10−4.

Normalkrümmung:

κn = κ · cos ^(f, nk) ≈ 1.565 · 10−4,

entspricht einem Krümmungskreisradius % = 6390.4 km.

Mittels Fundamentalformen:
Flächenkurve

l = τ1 = τ, b = τ2 = ψ = const ⇒ dl = dτ1 = dτ, db = dτ2 = 0, deshalb :

κn =

∑
i,j

hijdτidτj∑
i,j

gijdτidτj
=
h11

g11
=
〈f, pll〉
〈pl, pl〉

h11 =
Rr cos2 ψ√

R2 sin2 ψ + r2 cos2 ψ
, g11 = R2 cos2 ψ

κn =
r

R
√
R2 sin2 ψ + r2 cos2 ψ

≈ 1.565 · 10−4


