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M1.9. Mouvement d’un point matériel sur une sextique.

1. Vitesse
Le vecteur vitesse s exprime dans la base cylindro-polaire et dans le cas d’ un mouvement contenu
dans plan (xOy) sous laforme:

Q:: rar +—rféae
En tenant compte de |’ expression der, on obtient :

V= 4b3COSZQ(—SinQ)Qar + 406 oo L,
3 33 3

V = 4bf cos? Q(—singﬁr +cosgﬁej
3 3 3
Lavaeur delavitesse est :
v =4bo coszg

2. Longueur.
A partir de ladéfinition de lavitesse, on détermine larelation entre s et 0
Ve ds_dsdf _ds 6

Tdt dodt do
Par identification avec |’ expression de v déterminée ala question 1, on obtient :
E=4b00329 - ds:4b00529d0
dé 3 3
3r/2 3r/2
L= | abcos & do = | 4b3(1+cosgejd9
5 3 5 2 3
3n/2
L=2b [0]3”/2+[§sin20}
\ 2 3
L=37b
3. DuréeT.
Comme la vitesse angulaire est une constante, on peut aors |’ écrire sous laforme :
g_A0 _3r
T 2T
ro&
20

4. Accélération.
Le vecteur accélération s exprime dans la base cylindro-polaire, dans le cas d’ un mouvement
contenu dans le plan (xOy) et de vitesse angulaire constante sous laforme::

5=(r‘—r92)ﬁr+2féﬂe



On calcule les différentes dérivées successivesder :
f =—4b0'coszgsing
3 3

12
= —4b9—cosg(—25i n? 9 +cos? Qj
3 3 3 3

On obtient en regroupant lestermes::

a = A g2 cosg(—Zsin29+4cos2 Qj
- 3 3 3 3
a, — g% cos? Lsin?

3 3

5. Paramétre a.
Ona:
yz—av - y:—adt
dt v
L’intégration donne:
Inv=—at+InK
v =K exp(—at)
Commeat =0, v(0) = v, = K, lavitesse s écrit :
ds
v=v, exp(-at) = aq
D'ou:
ds=\v, exp(—at)dt

Le mouvement s arrétera au bout d’ une durée infinie. Lalongueur totale L s obtient par sommation
des abscisses curvilignes élémentaires. Soit :

0

L= Tvo exp(—at)dt = {—lvo exp(—at)}
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