
UL

Steuerung von Gewichtskraft gesteuerten 
Hängegleitern beim UL-Schlepp

Schleppklinke= Zugpunkt

Aufhängung

1. Drachen fliegt auf 
Flugbahn des ULs

Zugrichtung und Längsachse 
bilden eine Linie

Linker Flügel

-Draufsicht-



UL

Steuerung von Gewichtskraft gesteuerten 
Hängegleitern beim UL-Schlepp

geringes Rückstellmoment 
(positives Wendemoment) 
durch Seilzugkraft,
kein Steuermanöver 
des Drachenpiloten. Der 
Pilotenkörper befindet sich 
in Bügelmitte!

Schleppklinke= Zugpunkt

Aufhängung

2. Drachen weicht von 
Flugbahn des ULs ab

Zugpunkt befindet sich in 
Richtung Längsachse,

HG dreht zur Zugrichtung 
zurück! 
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Steuerung von Gewichtskraft gesteuerten 
Hängegleitern beim UL-Schlepp

3. Drachenpilot
steuert gegen

Schleppklinke= 
Zugpunkt

Aufhängung

Als Folge der 
Gewichtsverlagerung des 
Drachenpiloten entsteht ein 
deutliches Moment, das die 
Kursabweichung verstärkt
(negatives Wendemoment 
durch Schleppkraft)!

Pilot steuert mit Gewichtskraft nach rechts 
und bringt damit den Zugpunkt ebenfalls nach 
rechts, was zu einem weiteren Auslenken des 
HG  nach links führt.
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Steuerung von Gewichtskraft gesteuerten 
Hängegleitern beim UL-Schlepp

geringes Rückstellmoment 
(positives Wendemoment) 
durch Schleppklinke.

Schleppklinke= Zugpunkt

Aufhängung

4. Steuerung mit den Beinen
ohne seitliche Verlagerung des 
Oberkörpers.

Kurskorrektur durch 
seitliche Verlagerung der 
Beine 
(Systemschwerpunkt). 
Oberkörper bleibt 
weitgehend in der Mitte 
(HG-Längsachse).


