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Contexte :
Un baton est adossé a un mur et touche le sol. Il peut

€tre représenté par un segment vertical [AB].
NB : modélisation Maple séance 4.

Il glisse le long du mur. C'est-a-dire que, son
extrémité au sol A ne déecolle pas du sol et se déplace
horizontalement et que son extrémité B se déplace
verticalement vers le bas.
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But : Déterminer les ftrajectoires des points situés sur le

baton et de les représenter graphiguement. :
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Séance 1 :

- Modélisation de la situation sur Geogebra. D'apres la
\  modélisation, on peut observer que la trajectoire décrit par

) les points situés sur le bc’i‘rom‘ﬁ une ellipse soit qu'on a une
/@) trajectoire de la forme
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Séance 2 .

- Calculs d'apres modélisation de Géogebra :

variations des différents points

*le milieu G : y diminue, x augmente

*un point quelconque F : y diminue, x augmente

Donc on observe que pour n'importe quel point appartenant au
baton, x augmente et y diminue. De plus, il semble qu'il y ait
une symétrie centrale et une symétrie axiale par rapport a
(Ox) et & (Oy). "ri"

Plus le baton se rapproche de |'axe des Oy, plus |'angle qu'il
forme avec |'axe des Ox se rapproche de




Séance 3 :

- Calculs pour trouver les coordonnées du point M grdace au théoreme
de Thalés et des regles de trigonométries.

Schéma du probleme




Ainsi on obtient le systéme d'équations paramétriques décrivant la
position du milieu du baton :

On remarque que ce systéeme d'équations paramétriques décrit un Q
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A Donc le milieu du baton décrit un cercle de centre (0;0) et de rayon L/2
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Séance 4 : détermination de |'équation du baton ainsi que le systéme
d’'équations paramétriques d'un point quelconque .

Ona AM?=zy*+AF?®
=y *+(A0-x)*
=y2+A0*-2A0x
\ Or,ona

Ainsi, on obtient

Et par suiteona:

On isole donc x d'ou :

e



Coefficient :
VY (1;—tan®)

AO - x = cos O X AM
y = sin@® X AM
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