Je reviens à la page que vous avez développée suite à nos échanges de courriers électroniques de l'année dernière :

http://www.mathcurve.com/courbes2d/giration/giration.shtml

il me semble que votre développement contient une erreur.

Je me suis penché sur ce problème dans le cadre d'un travail de recherche (toujours en cours) pour le compte de l'union des professionnels suisses de la route, et je cherche à ce titre une formulation du problème la plus pragmatique possible. Plutôt que de publier des équations difficilement utilisables par les concepteurs de tracé routier, j'ai donc envisagé, sur la base de vos développements, de construire des abaques susceptibles de fournir la trajectoire de n'importe quel véhicule classique. Je me suis rendu compte que le seul coefficient k=v/L ne peut pas être employé comme vous l'avez fait. En effet, la courbe dépend de 2 coefficients, valant respectivement v/ (ou l'inverse) et L, on ne peut pas les combiner en un seul.

Les courbes ci-dessous montrent bien où se situe le problème. Dans chacun des cas, k est constant. Il s'agit de simulation de trajectoires faite par le logiciel AutoTURN, logiciel de tracé d'épure de giration dynamique. 
Le cas 1 suivant représente 5 courbes de même coefficient k, pour lesquelles L est constant mais v et varient de manière à ce que leur rapport soit constant.
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La superposition des courbes donne :
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les parties correspondant à la courbe de transition coïncident (à la précision près du logiciel de simulation que j'ai utilisé).

Le cas 2 suivant représente 5 courbes de même coefficient k, pour lesquelles L et v varient avec constant de manière à ce que le rapport k soit constant.
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La superposition de parties correspondant à la courbe de transition donne :
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Les courbes que vous représentez sur votre page sont sans doute correctes, mais pour une valeur de L donnée uniquement. Une valeur de k donnée, mais avec des valeurs de L différentes donnerait des courbes différentes.

Du reste on peut intuitivement se douter du problème : pour un angle de braquage de 90°, la trajectoire est circulaire, de rayon L. Donc pour des courbes de même coefficient, mais ayant un L différent les rayons sont différents. Par exemple, la courbe que vous représentez pour k=4.pi aura une allure variable selon la valeur de L, notamment au niveau de la "boucle".

Partant de ces considérations, je ne peux donc pas établir les abaques que je souhaite sur la base du seul coefficient k. Il me faudrait le faire sur la base de la valeur de l'entraxe L (en m) et du rapport w/v (en rad/m).

Pour les cas concrets qui m'intéressent, L varie entre 1 et 10, et v/w varie entre 0 et 25 pour des véhicules et des vitesses couvrant 99% des cas. 0 correspond à une vitesse de braquage infinie, c'est à dire un braquage à l'arrêt.

Est-ce que, avec ces fourchettes limitées de valeurs (braquage max 45°), au lieu de faire varier l'angle de braquage entre 0 et 2.pi, on pourrait avoir une expression paramétrique de la courbe plus simple qu'avec des intégrales, (par exemple avec des séries de Taylor limitées au 2 ou 3 premiers termes ?).

