9.3.3. Funktionsanpassung mit L ogarithmenpapier

Die Komplexitat lasst sich u.a. dadurch zum Auskrogngen, wie gut sich die fraktale Kurve durchfathe
Funktionen annahern lasst. Wir wiederholen diesgkfonsanpassung zunachst an drei klassischeniBleisp

Beispiel A:
Ein Radfahrer hat die folgenden Entfernungen y inach jeweils x Sekunden zurtickgelegt:
Zeitxins | 6 | 10| 15| 25| 31
Wegyinm| 65 10§ 163 271 336
Beispiel B:
Die Weltbevélkerung y in Einheiten von Zehnmillionist in den Jahrzehnten x nach 1650 wie folgt gisan:
Zeit x in Dekaden 5/ 10 1b 25 3d
Bevolkerung y in 10 Millionenp 63 71 91 160 250
Beispiel C:
Ein Fallschirmspringer hat x Sekunden nach dem Abgpy Hohenmeter zuriickgelegt::
Zeitxins 10| 15 20 25 30
Wegyinm| 48/ 108,6 193,656 301}8 4347

a) Zeichne die jeweils 5 MeRpunkte| ¥ jeweils in das lineare, halblogarithmische unggeltiogarithmische
Koordinatensystem auf den folgenden Blattern ein.

Mit Hilfe von halb- und doppeltlogarithmischen Kdaratensystemen lasst sich erkennen, ob ein Waunhstu
exponentiell oder potentiell (quadratisch, kubisels,w.) verlauft:

In demhalblogarithmischen Koordinatensystemen sind auf der y-Achse anstkdtey-Werte die Logarithmen
zur Basis 10 log,oy = log y aufgetragen. Tragt man wie gewohnt denkP(x|y) ein, so erhalt man durch die
Verzerrung der y-Achse in Wirklichkeit den Punkt (&g y). Eine Gerade mit den Punktenyx= (x|mx + b)
wird dann zu einer Kurve (fog y) = (Xlog (mx + b). Eineexponentielle Kurve (x]y) = (x|k-&) wird aber

umgekehrt zu einer Geraden|lpg y) = (Xlog (k&) = (X|x-log a + log k) mit derSteigung log a und y-
Achsenabschnitt log k.

In demdoppeltiogarithmischen Koordinatensystemen sind beide AchganBasis 10 logarithmiert. Tragt man
wie den Punkt (k) ein, so erhalt man Punkt (log og y). Eine Gerade mit den Punktenyx= (x|mx + b)
wird dann zu einer Kurve (loglbog y) = (log ¥log (mx + b). Eingpotentielle Kurve (x]y) = (x|k-x") wird dann

zu einer Geraden (log|eg y) = (log Xlog (kx™ = (log Xnlog x + log k) mit derSteigung n und y-
Achsenabschnitt log k.

Wachstum | Gleichung | ergibt Geradein Steigung | y-Achsenabschnitt
linear y=mx + b| linearem KS m b

exponentiell | y = ka' halblogarithmischem KS log a log k

potentiell y = kx" doppeltlogarithmischem K& n log k

b) Untersuche, welches der drei Beispiele auf welcKewrdinatensystem eine Gerade ergibt. Ordne den dre
Beispielen entsprechende Funktionsgleichungen zli hestimme mit Hilfe der Steigung und des y-
Achsenabschnittes die entsprechenden Parameter.
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