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Cinématique du point matériel-Base de Frenet
Exercice 1

On montre que le vecteur vitesse en base de Frenet est d’expression : V= RE(t).1u,,ou R

est le rayon de courbure de la trajectoire curviligne.

v Cercle tangent a la courbe aun pomnt A

Trajectoire du poimnt A4

X
S
-

1- Retrouver les expressions des composantes a, et a, du vecteur accélération @ dans la
base de Frenet.

2- Utiliser ce dernier résultat pour en déduire les composantes du vecteur vitesse Vet
accélération @ d’un mouvement circulaire uniforme, circulaire accéléré et circulaire décéléré,

dans 1a base de Frenet. Faire un schéma des vecteurs V et @ pour chacun des cas.
Exercice 2 (Controle 1,2016/2017)

Dans le repére (O, i, ) , la position d'un point M est définie a chaque instant t par les

x(t) =2t
équations horaires: _
(1) = 4117
1- Retrouver 1'équation de Ja trajectoire. Préciser sa nature.

2- a) Déterminer les composantes cart€siennes du vecteur vitesse. Exprimer sa norme.
b) En déduire les composantes ar et an du vecteur accél€ration dans la base de Frenet

3- a) Déterminer les composantes cartésiennes du vecteur accélération. Exprimer sa norme.
b) En déduire que le module du vecteur accélération est indépendant du repere d’étude.

By Hyperion



Exercice 3

Un tracteur tirant une charrue a disque a un mouvement d’équations horaires :
p(t) = p, exp(6(1))
(t)=wt Ob p, et o sont des constantes positives (W= §)

1- Déterminer les composantes radiale V; et tangentielle Vo du vecteur vitesse en coordonnées
polaires, en fonction de g,, et t. En déduire la norme V du vecteur vitesse.

2- Déterminer les composantes radiale a, et tangentielle ag du vecteur accélération a en
coordonnées polaires. En déduire la norme a du vecteur accélération.

3- a) Rappeler les expressions de ac et an dans la base de Frenet.
b) En déduire le rayon de courbure Rc(t) de cetle trajectoire.
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