85 Une municipalité com- 1}
mande a une entreprise, une
glissiére pour untoboggan, dont
I'allure est schématisée par la
courbe représentative <6fd’u ne
fonction fdonnée ci-contre (les
dimensions sonten métres). Pour
des raisons de sécurité, la pente de la glissiere au sommet M et
au sol N doit étre horizontale. Enfin I'entreprise ne peut fabriquer
que des glissieres dont la courbe a une équation de la forme :
y=ax’+bx?+cx+doua,b, cetdsont des réels.

1.a. Exprimer f"(x) en fonction de x.

b. Montrer que f'(x) = mx(x — 6) ol m est un réel que I'on
déterminera.

¢. En déduire b en fonction de « et |a valeur de c.

2. Sachant que la glissiére passe par les points M(0 ; 4) et
N(6 ; 0), en déduire une équation de la courbe <(5f.

ol 1 %

3. a. Etudier la convexité de f et prouver que la courbe (Gf
admet un point d'inflexion.

b. Pour consolider le toboggan, le constructeur souhaite ins-
taller une barre de renfort horizontale, au point d'inflexion de
la glissiere. Déterminer a quelle hauteur cette barre devra étre
placée et quelle sera sa longueur.
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Question 1:

Soit (d) la droite de représentation paramétrique :

\'x=—l+21
y=2-1,1€R

Z=3+t

Un vecteur directeur de (d) est :

ui:(—1:2:3)
us:(—1;—1:3)
X ud:(—2:1;-1)
ul:(2:1:1)
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Question 2:

Soit (d) la droite de représentation paramétrique :

x=—1+2t
y=2-t ,t€R
‘:=3+r

Les points suivants appartiennent a (d):

A2;-1;7)

B(-1;1;4)

C(3:0;5)

Coa--A+2b
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Soit (D) la droite de représentation paramétrique :

x=1+1
y=1+21 ,1€ER
z=3—t ] ,
N
et les vecteurs: w(—1,-2;1) et ‘”5-"1-'?'-

Alors la droite (D) ...

passe par le point K (0;-1; 4)

passe par le point L (3;5;-1)

admet le vecteur u comme vecteur directeur.

admet |le vecteur v comme vecteur directeur.
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Les droiles (d) et (d") de représentations paramétriques :

x=1+¢ 1-—!

(d) y=5-41r,teR et (d) y=T+41" ,1'€R
z2=2-21¢ =T+2t'

Alors (d’) est la parall¢le a (d) passant par S(1 ;
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