


13.5. Le mouvement d’un point p = (z,y)

dans le plan euclidien R?

est donné en fonction du temps ¢
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15.3.  Le mouvement d’un point p = (x,y) dans le plan euclidien R? est donné en fonction du temps ¢
par

z = 24 3cos 3¢,
y=—1+6sin3t.
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a. Ce mouvement est-il périodique 7 Si oui, quelle est sa période 7
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b. En éliminant le parametre £, trouver une équation satisfaite par les coordonnées de toutes les

positions prises par le point au cours du temps. Ces positions forment la trajectoire du point ;
décrivez géométriquement cette trajectoire.
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d. Faites, dans le systemes d’axes,
le schéma de la trajectoire.

Dessinez quelques vecteurs vitesse.
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f. Quel est le vecteur accélération a 'instant ¢ 7
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g. Ce vecteur accélération est-il de norme constante 7 est-il toujours orthogonal a la trajectoire du
point considéré ?
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g. Ce vecteur accélération est-il de norme constante ?

est-il toujours orthogonal a la trajectoire du point considéré ?
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15.4.  Soit C la courbe paramétrée du plan R? définie par
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b, 3.3

. Donner I’équation de la tangente a la courbe au point (1,0).
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Donner I’équation de la normale & la courbe au point (1,0).
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15.11.  Considérons la courbe paramétrée C' de R? d’équations paramétriques
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c. Montrer que C' est située sur la surface d’équation z = x~.
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b. Cette courbe C' est-elle plane?

\

I\ /
<
<

Q N

il

1314

AN\~

L/%( T!Z

N
~

Logel : Une couree. g oke Rome st Mo ub



1314

O ats ole
XWW mm
@%W/&A resuadiaedoaws Le

mome Ao -

t=o. (0,0,0) (a3 prunbs pouk ows
t=1_ (l\),)) dauwn um we//\tme?e«uxtl
t=-1_: ( | 1, )) \/\8 o,uMM\’EL?@\M
{;\(\2’0’; {q &,10) Chenchons sonn 2anstron -
2,00 1

0 Pant :(0,00):
1(X-0) +0(4-0)-1(¥0) =0
2 1 (» % t=0.

I\) (2\ Veckeun, normal : ((,0)

ey |l




Y. (‘-/;Z,/é) - ofqartiect pos
o Ao o ( rouebon -2 =D
(TM, et A qwt, coun et
(00,0), (Li1,1) 24 (1 —,1) )9 Ao |
b poiakd ne fewient  pos s lius e
o) um e |

% Ce'u/u‘&/ n\e/:‘c,@cw P/@w&



13.14

d. Donner des équations de la tangente & C au point (1,1, 1).
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15.14.  Calculer la longueur du chemin conduisant du point (1, —1) au point (1,1) le long de la courbe
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