
図のようなxy平面上を動く産業用ロボットアームがある。

アームの長さをそれぞれ、 1l =M2 、 2l = M2

2
とし、

アームの角度a、b を反時計まわりに図のように定める。

今、アームの角度は時刻 t とともに、a=pt、b=kpt と

変化し、t は 0(t(2 を動く。

k=1 のとき、点P がy 軸上にのるのは［ア］回である。

また、k=2 のとき、点P がy 軸にのるとき、t は

［イ］
3

( )cospt -cospt =0

を満たす。このことから点P がy 軸にのるのは［ウ］回である。

愛知県高等学校数学研究会

数 学 科 教 育 情 報 委 員 会

数Ⅱ 【三角関数】三角方程式

2008 慶応義塾大学 環境情報学部【６】

点Ｐの軌跡は、実はコーヒーカップである。ということに気がつけば比較的考えやすいのではないか。


