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Exercicel:

Soit la courbe suivante: a(t) = (ae™" cost,ae " sint)

1. Donner une limite de a(t) et o/(t) quand t tend vers +oo:
lim a(t) = tginoo (ae™ cost,ae " sint) = (0,0).

t—+o00
Le vecteur vitesse de la courbe avest: o/(t) = —a (be ™ cost + e " sint, be " sint — e cost) .
lim o/(t) = lim —a(be " cost+ e P sint, be " sint — e " cost) = (0,0).

t—+o00 t—+o00
2. Montrer que o a une longueur finie sur [0, +00]

La longueur de « sur [0, +00] est donnée par: [(a) = hm f |/ (w)]| du.

I/ L(e® —1)
Vb2 +1 < 400 sur [0,+o0].

Or ||o/(t)|| = avb? + Le ", donc fHa )| du = —

b
Ce qui donne: I(«a) = 1thm T\/F( et —1) =
3. Reparamétriser cette courbe par longueur d’arc:

soit s(t) une abscisse curviligne donnée par s(t f &/ (u)|| du = ba V02 +1(e7® —1). On

@I@

—1 S
fait le changement du paramétre, i.e: t = - In <1 — T)’ et par suite , la nouvelle
a +
paramétrisation de la courbe est donnée par:

L e (e ) (P )

Exercice 2: t
Considérons la courbe 3 : |0, +o0o[ — R? définie par: 3(t) = (f V1 — e 2udu, e_t> .
0

1. La courbe 3 est-elle paramétrée par longueur d’arc ¢
On a: A'(t) = (V1 —e 2, —e") de norme: ||5'(¢)]| = 1.
[ est bien paramétrisée par longueur d’arc.

2. Calculons la distance entre p = ((t) et ¢ = C, N (ox).

e Déterminons une équation paramétrique de la droite C):

La droite C,, est dirigée par 3'(t), c’est I'ensemble des point m(t) = (z(t),y(t)) de R? tels
_
que le vecteur 3(t)m(t) soit colinéaire a 3'(t). i.e, il existe une fonction A(¢) € R telle que
-0 /
Bt)m(t) = A5 (t)-
t
— [V1—e2udu=\t)V1—e 2
0
y(t) —et==\t)e™
t
de C, est donnée par (f V1—e2udu+ At)v1—e 2, (1 — A(t)) e‘t>
0

ce qui donne , et par suite la représentation paramétrique

1



e Soit ¢

'intersection de la droite C, avec axe (ox) c-a-d (1 — A(t))e™" = 0 et donc

t
A(t) =1 Vt €]0,+00[. Par suite ¢ = (\/1 —e 2t mdu,O)
0

e La distance entre p et ¢ est le réel pg = ||pg||, or pg = (\/1 —e 2, —e*t) de norme
PGl = V1T — e +e2 =1 =pq

3. Calculons la courbure de [3:

k(t) = [|T'(t)|, et comme T'(t) = B'(t) = (V1 —e %, —e"), alors T"(t) = <6—2t_2t, e‘t)

dot k(t) =

soit y(t) =

1" =

Exercice 3:

1—e
ot

V1—e2
t t t

2 2,0\ o 2
/(1+ch u)cosudu’/(1+ch u)&nudu,/(l%—ch u) shu

ch?u ch?u ch?u "
0 0 0
(1 + ch?t) .
le vecteur vitesse de la courbe v est: +/(t) = e (cost,sint, sht) de norme:
c
(1+ ch?t)
YOl = ———-
1. Déterminer le repére de Frenet:
1+ ch?t (t 1
e Posons v(t) = % Le vecteur tangent T'(t) = Z)((t)) = (cost,sint, sht)
Le vect N = W ) = — (Zsinteht — sht cost, cos teht — sin tsht, 1)
e Le vecteur norma ol = —— (—sintcht — sht cost, costcht — sints
17 (@)l ch?t ’ ’

de norme ||7"(t)|| = ——, d’ou

N(t) =

1
/2cht

e Le vecteur binormal est: B(t) = T(t)AN(t) =

(— sintcht — sht cost, costcht — sintsht, 1)

(sintcht — sht cost, —cht cost — shtsint, 1).

\/_c

2. Calculer la courbure k et la torsion 7 :

e La courbure: k(t) =

e Latorsion:7(t) =

IT’@)N _ cht V2 V2

_ V2 Enfi .
v(t) (5 onzh) ont PR n®) = 77705

(B'(t), N(t)), or B'(t) =

sht
V2ch2t

(chtsint + sht cost, shtsint — cht cost, —1)

(t

sht

d t —2ch?t) | & t) = ——

one 7(t) = — 73 ch2t (2ch3t ¢ ) oUT) = T
3. Verifier que la fonction ﬁ est constante:

T+ K
2(1 2 2(1 2

£ V2L +ch’t)  V2(1+ch®t) ainsi = — /3

T2+ K2 (sh?t + 2) (1 + ch?t) 72 + K2



