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Achsensymmetrie bei quadratischen Funktionen
Wir betrachten quadratische Funktionen in der allgemeinen Form
f:R >R, X ax?+bx+c mit ac R* und b,ce R.

Jede allgemeine quadratische Funktion 1&sst sich in die Scheitel (punkt)form um-
wandeln (Nachweis siehe am Ende):

f:R—>R,X>a (X—Xg)2+Ye.
Ausihr ist der Scheitel der zugehdrigen Parabel direkt ablesbar: S(Xx¢ |ye) .

Der Graph von f geht aus dem Graphen von y = x* durch Streckung um a in y-Rich-
tung, Pardlelverschiebung um x. in x-Richtung und um y,, iny-Richtung hervor.

Quadratische Funktionen besitzen die folgende Symmetrieeigenschaft:

Achsensymmetrie bel quadratischen Funktionen
Jede quadratische Funktion f: R — R, X ax’+bx+c mit ac R* und

b,ce R ist achsensymmetrisch zu der Parallelen zur y-Achse durch den
Scheitel S(x¢ | Ye) -

Esqilt f(xg—X)=f(xg+Xx) furale xe R.

Beweis:
Zum Beweis verwenden wir die Scheitel (punkt)form f (x)=a-(X—Xg)?+ ye.

e f(Xg—X)=a-(Xg —x-x.)’+d=a-(-x)*+d=a-x*+d

e f(Xg+X)=a (Xg+Xx—X)’+d=a-x*+d=a-x*+d

Alsogilt f(xg—x)=f(Xgc+Xx) O

Umwandlung der allgemeinen Form in die Scheitelform
f(x)=ax’+bx+c

& T =XT X

& %zx2+§x+(2—t;l)2—(2—t;l 2+§ (quadratische Erganzung)
o 1O (B

& f(x)=a-(X+2—ba)2+c—2—;l

—Xg YE
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Im Hinblick auf eine Betrachtung bel ganzrationalen Funktionen dritten Grades
soll folgende M6glichkeit, zur Scheitelform zu gelangen, beschrieben werden.

Der Scheitelpunkt hat die Koordinaten:

__b b2
Xg == und Ye=C—5 -

dass sich der Scheitelpunkt Sdanach im Ur-
sprung befindet:
U=X—Xg und v=y-Yy;.

Wir verschieben das Koordinatensystem so, { J
Yy —Ye
y

E

Dann gilt:
v=y-Yy.=ax’+bx+c-y,
=a(u+xz)>+b(u+x.)+Cc—y,

=a(u- ) +b(u-2)+c-y,
=a(u?-2-2u+ D) +b(u- by+c- (c—b2
da 4a
2
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=au?

Kehrt man wieder zum urspriinglichen Koordinatensystem zurlick, so ergibt sich
aus der Gleichung v = au? die Scheitelform:

Y—VYe =a(x- XE)2 = Y= a(X_XE)2 + Ye



