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Chapitre 3 : Paramétrisation des courbes et surfaces

Dans tout ce chapitre n € {2,3} et I désigne un intervalle ouvert de
R. Pour simplifier le cours, on se limite a I’espace R™ considerée
comme espace euclidien affine attache a R™. Tout le contenu de
cours peut reformuler dans un espace euclidien affine E.

3.1 Courbe paramétrée

Définition 3.1.
e On appelle courbe paramétrée de classe CX de R™ une
application y: 1 — R™ de classe CK.
e Le sous-ensemble de R™ y(I) = {y(t), t € I} est appelé support
geométrique de la courbe v.
e Sin = 2 alors y est dite courbe plane.
e Sin = 3 alors y est dite courbe gauche.

Exemple.
e L’application y: R - R3 donnée par
y(t)=Q2t—-1,3t+2,—-t+5)
est une courbe paramétrée de classe C*, sa support geométrigue
2
est la droite orientée par le vecteur ( 3 ) et passant par le point
-1
(—1,2,5).
e L’application y: R - R? donnée par y(t) = (cost,sint) est
une courbe paramétrée de classe C*, sa support géométrigque est
le cercle du centre (0,0) et de rayon 1.
Soit I et J deux intervalle ouvert de R. Une application ¢:1 — ] est
dite C1-difféomorphisme si
- @:1 — ] est bijective.
- @ et o~ 1sontdeclasse C1.
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Proposition 3.2.
Soient y :1 — R™ une courbe paramétrée de classe Ct et :1 - |

estun Cldifféomorphisme, alors y o ¢ :] = R™ est une courbe
paramétrée de classe C! qui a le méme support géométrique de y.

Définition 3.3.
Soient y :1 — R™ une courbe paramétrée de classe Ct et : 1 —> |
est un Cldifféomorphisme, alors ¢ est appelée changement de

variable amissible et y o ¢ est appelée reparamétrisation de y.

Exemple.

e Soit y:R — R? la courbe paramétrée de classe C*donnée par
y(t) = (2t — 1,3t + 2). Il est clair que I’application ¢: R —
R donnee par ¢ (t) = 3t — 10 est un changement de variable
amissible, alorsy o @: R - R?, yo @ (t) = (6t — 21,9t —
28) est un reparameétrisation de y.

e Soit y:]0,2r[— R? la courbe paramétrée de classe C*donnée
par y(t) = (cost,sint). L’application ¢:]0,2n[—
10,2m[ donnée par ¢ (t) = 2w — t est un changement de
variable amissible, alors y o ¢:]0,27[-> R?, yo ¢ (t) =
(cos(2mr —t),sin(2mr —t)) = (cost,—sint) estun
reparamétrisation de y.

Définition 3.4.

Soit y:I - R™ une courbe paramétrée. On dit que v, est est un
vecteur tangent a la courbe y en y(t,), avec ty, € I s’ il existe
A(t) € Rtel que pourtout t € I,

Y (E)y () = AT + ADe(t), avec lim &(t) = (0,0).

La droite passant par t, et de vecteur directeur v, est alors appelée
la droite tangente de y a en y(t,).
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Siy:1 - R" est une courbe paramétrée de classe C?, alors par la
formule de Taylor, on a

v(to)y () = ¥ (t)(t — o) + (£ — to)e(t), avec lim £(¢) = (0,0).

Alors, on a la proposition suivante

Proposition 3.5,
Soient y:1 —» R™ une courbe paramétrée et t, € 1. Si y'(ty) #
Ogn, alors y'(t,) est un vecteur tangent a la courbe y en y (t,).

Définition 3.6.
Une courbe paramétrée y:1 —» R™ de classe € est dite réguliére si
pour tout t € I,y'(t) # Opn.

Exemple.

e La courbe paramétrée de classe C* y:]0,2m[— R? donnée par
y(t) = (cost,sint) est réguliéere, en effet y'(t) =
(—sint,cost) # (0,0) pour tout t €]0,27].

e La courbe paramétrée de classe C* y: R — R3 donnée par
y() = (t? + 1, —t3 + t? — 2,t*) n’est réguliére, car y'(t) =
(2t, —3t? + 2t,4t3), donc y'(0) = (0, 0,0).

3.2 Paramétrage par abscisse curviligne

Définition 3.7.

On appelle abscisse curviligne de la courbe y: I — R™ toute
application s: I —» R tel que, si t;,t, € I avect; < t, alors s(t,) —
s(t,) est la longueur de 1’arc de y correspondanta t € [ty, t,].

On admet la proposition suivante qui assure que toute courbe
paramétrée de classe C! admet une abscisse curviligne, de plus, deux
abscisses curvilignes de la méme courbe paramétrée sont égale a une
constante additive pres (sa démonstration repose sur les methodes
pratiques du calcul de la longueur d’un arc d’une courbe paramétrée)
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Proposition 3.8.
Les abscisses curvilignes de la courbe y: I - R™ de classe C! sont
les primitives sur Ide la fonction ||y’ (¢)]].

Toute courbe paramétrée réguliére de classe C! peut étre
reparametrée par abscisse curviligne.

Proposition 3.9.

Soit s une abscisse curviligne de la courbe y: I — R". Alors s est
une application strictement croissante de J dans J = s(I)(donc s un
changement de variable admissible), de plus, la reparamétrisation de
y donnée par 7: ] = R™, #(t) = y(s~1(t)) est normale c-a-dire
vérifie ||[7(0)|| = 1, vt €.

3.3 Etude locale des courbes planes

Dans cette section, toutes les courbes considerées sont des courbes
planes régulieres.
e Le plan est orienté dans le sens positif ou direct (voir les
animations dans lien suivant).
https://www.trigofacile.com/maths/trigo/notions/orientation/plan.htm
e Une base (&, v) du plan est directe si et seulement si la mesure
principale de I'angle (i, V) est positive.
e Un repere (0,1, V) du plan est direct si et seulement si la base
(u, V) est directe.

Définition 3.7. (Repere de Serret-Frenet)
Soit y: [a,b] = R? une courbe paramétrée réguliére de classe C?.

Soit T'(t) = IIZ:EBII et N(t) le vecteur unitaire du plan tel que

(T'(t), N(t)) est une base orthonormée directe du plan.
Le repére de Serret-Frenet de y au point y(t) est le repére

orthonormé direct : (y (), T(¢), N(t)).
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e Le vecteur T(t) est tangent a la courbe au point y(t) et N(t) est
I’image de T(t) par une rotation d’angle %

Proposition 3.8.

Soit y:I — R? une courbe paramétrée réguliere normale de
classe C?, alors pour tout ¢t € I, y"'(t) est un vecteur colinéaire
AN(t), de plus il existe une application continue k: I — R telle
que, " (¢) = T'(t) = ®(t) N(t) pour toutt € I.

Démonstration.
Pourtoutt € I, T(t) - T(t) = ||T(t)|| = 1. En dérivant, on trouve

2T'(¢) - T(t) = 0, alors T'(¢t) L T(t), pour tout t € 1.
On pose k(t) = T'(t) - N(t), alors y"' (t) = T’(t) = K(t) N(©).

Proposition 3.9.
Soit y:1 — R? une courbe paramétrée normale réguliére de classe
C?. Soitt € 1.
e La courbure algébrique de y au point y(t) est k(t) = T'(t) -
N(t).
e Lacourbure de y au point y(t) est k(t) = |k(t)| = ||y (©)]]-
e Le point y(t) est bi-régulier si y"' (t) # (0,0).
e La courbe y est bi-réguliére si tous ses points sont bi-réguliers.

Exemple.

Soit : ]0,2m[— R? la courbe paramétrée donnée par y(t) =
(cost,sint). Clairement y est une courbe paramétrée normale
réguliere de classe C*.

Pourtoutt € I,ona
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e y'(t) =(—cost,—sint).
e La courbure y au point y(t) estx(t) = |ly” (®] = 1.
e La courbe y est bi-régulieres.

Remarque 3.10.
Si la courbe paramétrée réguliere de classse C? y : I - R? n’est pas
normale, on utilise un reparamitrisation par abscisse curviligne pour
montrer que la courbure algébrique est donnée pour tout t € I par
_ det(y’(¢),y"(£))
K(t) = p 3 ;
Y Il

avec det ((Z), (ccl)) =4 CCL| = ac — ba.

Exemple.

Soit y:]0,2r[— R? la courbe paramétrée donnée par y(t) =

(r cost,rsint). Clairement y est une courbe paramétrée réguliere de
classe C* qui n’est pas forcément normale.

On ay'(t) = (—rsint,rcos t) et y'(t) = (—rcost,—rsin t),
alors

—rsint —rcost
— rcost —rsint 1
k(t) = 2 = —
r r

Définition 3.11.
Soit y:1 — R une courbe paramétrée réguliére et de classe C?2.

e Le centre de courbure de y en un point y(t) de courbure non

nulle est le point C(t) = y(t) + %ﬁ(t).

e Le cercle osculateur de y en un point y(t) de courbure non

nulle est le cercle de centre C(t) et de rayon @

Exemple.

Soit y: R —» R? la courbe paramétrée donnée par y(t) = (¢, t2).
Clairement y est une courbe paramétrée réguliere de classe C* qui
n’est pas normale.
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On ay'(t) = (1,2¢t) et y"'(t) = (0, 2), alors

1 0
o |2t 2| _ 2
k(t) = = = 3
(V1+4¢2) (V144t2)

Onax(0) = 2 # 0, alors le centre de courbure est C(0) = y(0) +
%ﬁ(t) = (0, %) et le cercle osculateur de y en un point y(0) de est le

cercle de centre (0%) et de rayon %

‘><

Définition 3.12. (Formules de Serret Frenet)

Soit y:1 - R? une courbe paramétrée normale réguliere de classe C2.

Soitt € I et (y(t), T(t), N(t)) le repére de Serret-Frenet de y au
point y(t). Alors

{ T'(t) = k()N (t)
N'(t) = —k(OT(t)

Démonstration

Voir exercice 3.3.

3.4 Etude locale des courbes gauches

Dans cette section, toutes les courbes considérées sont des courbes
gauche régulieres.

e [’espace est orienté (Orienter I'espace, c'est distinguer les
reperes "directs” de ceux qui ne le sont pas, voir le lien suivant)
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https://uel.unisciel.fr/physique/outils _nancy/outils _nancy ch03/
co/apprendre_03 _03.html

e Unrepere (0,1,], I_c)) d’espace est direct si et seulement si la
base (u, v, w) est directe.

e Le produit vectoriel de u(a, b, ¢) et v(a, B, y) dans le repere

. i 7 k
(0,7, k) estlevecteuru Av =g b ¢l
a p vy

Définition 3.13.
e La courbure d’une courbe paramétrée réguliére y:I — R3 de

classe C2 est i(t) = O Ol
[y’ @]
e En particulier, si de plus, la courbe est normale alors x(t) =

Ly @Il

Définition 3.14.
Soit y:1 — R3 une courbe paramétrée réguliére normale de classe
C2,

e Un point y(t) est dit bi-régulier si y" (t) #+ (0,0,0).

e Lerayon de courbure de y en un point bi-régulier y(t) est

R(t) = %

e SOitT(t) =

” (t)” La normale principale de y en un point bi-

régulier y(t) est N(t) = —T'(t) = RAION

(t) IIV"(t)II

e Comme dans le cas des courbes planes, y (t) et y_”)(t) sont
deux vecteurs orthogonaux, alors T et N sont deux vecteurs
unitaires orthogonaux.

e Labi-normale de y en un point b-régulier y(t) est le vecteur
B(t) =T() AN(b).

e Le repere de Serret-Frenet de de y en un point b-régulier y (t)

est (v(£), T(6), N(t), B(©)).
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Exemple.
Soit y: R — RS3 la courbe paramétrée donnée par

1 V3 _
y(t) = Ecost,7cost,smt .

y est une courbe réguliere normale de classe C* dont tous ses points
sont bi-réguliers car ||y (©)|| = 1,
y'(t) = (— Lsin t,— ¥3 sint, cos t) + (0,0,0)

2 2
et
y'"(t) = (— % cost,— \/;cos t,— sin t) + (0,0,0) pour tout t € R.
Pourtoutt € R,ona

Y'(t) < 1 V3 )
T(t) =— =|—=sint,——sint,cost |.
[y (O] 2 2
k@) = |ly"®Il| = 1.
. "(t 1 V3
N(t)=y,,—()=(——cost,——cost,—sint).
Yy (Ol 2 2
7 7 X
B(t) =T@t)AN() = _Esmt —751nt cost
1 t \/§ t int
2cos 5 cos sin
V3 1
(629
2 2

Proposition 3.15.
Soit y:1 — R3 une courbe paramétrée réguliére de classe C3. La
torsion de y en un point bi-régulier y(t) est

det(y'(£),y" (), 7" (®))

(t) = B'(t) - N(t) = — ;
lly' () Ay (D)

En particulier, si y est normale, alors
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det(y’ ©.7" (0.7 ©)
ly" @l

(t) = —

Exemple
Dans I’exemple précédent B (t) est constant, alors t(t) = B'(t) -
N(t) = 0.

Remarque 3.16.

Soit y:1 — R3 une courbe paramétrée réguliere de classe €3 dont
tous les points sont bi-réguliers. La courbe y est plane si et
seulement si 7(t) = 0,Vt € I.

Proposition 3.17. (Formules de Serret Frenet)
Soit y:1 — R3 une courbe paramétrée normale réguliére de classe
C3 et y(t) un point bi-régulier. Alorson a:

T'(t) = k(£)N(¢)
N'(t) = —k ()T () — t(t)B(¢)
B'(t) = ()N (t)

Démonstration.
\Voir exercice 3.4.

3. 5 Traceé des courbes paramétreées planes
3.5.1 Courbes en coordonnées cartésiennes
1) Réduction du domaine d’étude
Il s’agit de déterminer un domaine d’étude plus petit que le
domaine de définition de x(t) et y(t), tracer la courbe dans ce
domaine réduit, ensuite compléter la trace grace aux symeétries,
rotations, translation, périodicités...

On rappelle I’effet de transformations ponctuelles usuels sur un
point M (x, y) dans un repere orthonormé (0,1, 7). On désigne par
M'(x,y) I’'image de M (x, y) par la transformation indiquée alors,
ona
e Translation de vecteur u(a,b) : M' (x + a,y + b).

e Réflexion d’axe (0,17) : M'(x, —y).
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Réflexion d’axe (0,7) : M' (—x,y).

Symétrie centrale de centre Q(a, b) : M'(2a — x,2b — y).
Réflexion d’axe la droite (D) d’équationy =x: M’ (y, x).
Réflexion d’axe la droite (D) d’équationy =x : M’ ( —y—, x).
e Rotation d’angle g autour de 0 : M'(—y, x).

e Rotation d’angle — g autour de 0 : M’ (y, — x).

Exemple

Soity(t) = (t —sint,—t + cost), t €]0, 4m|.

Onay(t+2m) = ((t —sint) + 27, (—t + cost) — 2m), alors

y(t + 2m) est I’'image de y(t) par la translation de vecteur (2w, —2m).
Sit €]0, 2| alors t + 2w €]2m, 4m[. Alors, On étudie la courbe et on
le trace sur un I’intervalle ]0, 27| et on obtient la courbe compléte
par la translation de vecteur (2r, —2m).

?Im —IE’.II —I’.II 3I11 -ﬂll*.u ]

-10 |

2) Etude des branches infinies.
Dans ce paragraphe, y: I — R? est une courbe paramétrée donnée par
y(®) = (x(t),y(t)) et t, désigne une extrémité de I’intervalle I (on
peut avoir t, = 400 ou — ).
o Silimx(t) =t et t“r{U’(t) = ¢ € R, alors la courbe
—lo

t—)to
posséde une asymptote horizontale d’équation y = ¢ (quand le
parameétre tend vers t;).
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o Si thrpx(t) =c€ER et hmy(t) = +oo, alors la courbe
—lo

posseéde une asymptote Vertlcale d’équation x = ¢ (quand le
parameétre tend vers t;).

e S’iexiste a,b € R avec a # 0 tels que tlir?y(t) —ax(t)=b
—lo

alors la courbe posséde une asymptote oblique d’équationy =
ax + b (quand le paramétre tend vers t;).

o Si lim2Z® = 0, alors la courbe posséde une branche

t—>t0 x(
parabolique dans la direction 7.

e Si tlll? zg 3 = +o0, alors la courbe possede une branche
—lo

parabolique dans la direction J.

o SilimZY = g e R et limy(t) — ax(t) = +oo, alors la courbe
t—tg X(0) t-tg

possede une branche parabolique dans la direction de la droite d’
équation y = ax.
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Schéma d'étude de branches infinies

Asymptote
horizontale

d’équationy = ¢

t—>t0
limy(t) =c€eR limy
t—)to

t—-ty

{ limx(t) =+o0 ggir{lx(t) =c€eR
—to

Asymptote
verticale
d’équationx = ¢

t—)to

limy(t) = oo

t—)to

{lim x(t) =t

T~

o YO _
t-to x(t)

Branche
paraboliqu
e dans la
direction 7

t
o y(@©) . lim y® _ +o0
tirgl% =a€R t-to x(t)
Branche
paraboliqu
e dans la
direction /
limy(t) — ax(t) = too limy(t) —ax(t) =b €R
t-ty t-ty

Branche parabolique dans la
direction de la droite

Asymptote oblique d’équation

y=ax+b

d’équation y = ax.
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3) Tableau de variations conjointes et constriction de la courbe
On étude les variations de fonctions x(t) et y(t) et on résume cette
étude dans le tableau suivant (dit tableau de variations conjointes).

t
x'(t)

X(t)

y(t)
y'(t)

A I’aide de ce tableau on peut construire le support de la courbe en
respectant les régles suivantes.

- On commence par la construction de droites asymptotiques.

- On construit le point important : par exemple les points
d’intersection avec les axes du repere et avec les droites
asymptotiques.....

- On construit la courbe en tenant compte les remarques suivantes

1)

t
X(t)
y@®) | 7

N

Déplacement vers la droite et vers le haut.

2)

t
X(t) | » | Déplacement vers la droite et vers le bas.

y(t) | N

3)

t
X(t) | v | Déplacement vers la gauche et vers le haut.

y(t)

N

4)

t
X(t) | v | Deplacement vers la gauche et vers le bas.

y(t)

4
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Exemple
y(t) = (t —=2t- tz),t €10, +oo.
, 1
Onay'(t) = (1+,2 - 2t),t €]0,+oo[.

t |0 1 +00
x'(t) + n
X(t) 7 0 7
y(t) 7 1 \
y'(t) 0

3.4.2 Courbes en coordonnées polaires

On s’intéresse a 1’étude des courbes dont leur équation en cordonnée
polaire est de la forme p = f(68),0 € D.

Réduction du domaine d’étude

e Si f est périodique de période T, il suffit d’étudier la courbe sur

. T T
un intervalle de longueur T, par exemple [_E'E]'

e Si D estun intervalle centréen aet f(2a—0) = f(0),V0 €
D, alors la courbe est symétrique par rapport a la droite polaire
0 = a. En particulier, si D est un intervalle centré en 0 et
f(—=60) = f(0),v8 € D, alors la courbe est symétrique par
rapport a la droite polaire 8 = 0 (I’axe Ox).
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e Si D estun intervalle centréen aet f(2a—0) = —f(0),V0 €
D, alors la courbe est symétrique par rapport a la droite polaire

0 =a+ % En particulier, si D est un intervalle centré en 0 et

f(—=08) = —f(0),v0 € D, alors la courbe est symétrique par
rapport a la droite polaire § = % (I’axe Oy).

Plan d’étude

1) ensemble de définition

2) réduction de 1’ensemble d'étude (période, symeétries).

3) Tableau de variations de f.

5) Tracé de la courbe.

Exemple

Soit la courbe polaire d’équation p(6) = 1 — cos 8.

La fonction p est périodique de période 2m. I suffit de faire 1’étude sur
I’intervalle I = [—m, m]. I est un intervalle centréen Oet f(—6) =
f(0),v0 € D, alors la courbe est symétrique par rapport a la droite
polaire 8 = 0 (I’axe Ox). On fait I’étude sur = [—m, 0] et on compléte
par la symétrie par rapport a (Ox).

0 —TT 0
p'(0) -
0
p(6) 7
2
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3.6 Exemples de courbes paramétreées cartesiennes

- Soit f: 1 — R une fonction. La courbe paramétrée definie par

y(t) = (t, f(t)) apour support le graphe de la fonction f.

- La courbe plane paramétrée définie par y(t) = (at + xo, St + yo)
a pour support la droite passant par le point (x,,y,) et de vecteur

directeur (g)

- La courbe gauche paramétrée définie par

y(t)_ = (at + xq, ft + Yo, ¥t + Zy)
a pour support la droite passant par le point (x,, vy, Z) et de vecteur

a
directeur ([)’)
)4

- La courbe paramétrée définie par
y(t) = (rcost+ xq,rsint +y,),t €[0,2n],r >0
a pour support le cercle du centre (x,, y,) et de rayon r.
- Soient 0 < a, b € R. Le support de la courbe paramétrée déefinie
par y(t) = (acost+ xy, bsint + y,),t € [0,2m] est une ellipse.
Exemple.
1) y(t) = (2cost,3sint)

3
e

AN

s

2) y(t) = (zcos t — 1,§sin t+ 1),t € [0,27]
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- Soient 0 < a, b € R. Le support de la courbe paramétrée définie
par y(t) = (ach (t) + xq,bsh(t) + yy),t € R est une partie d’un
hyperbole (la partie correspondante a x = 0). La partie de la méme
hyperbole correspondante a x < 0 est parametrée par la courbe

V() = (—ach (t) + xy,sh(t) +yg).

On peut montrer que les droites d” équations y = Zx ety = — gx

sont des asymptotes de la courbe y.
Poura = 2,b = 1, 0n ale graphe suivant

5

- Soient 0 < p € R. Les supports de courbes paramétrées définies par
y() = (x=2pt+xp,y=t:+yy),tER ety(t) = (x =t*+
Xo,Y = 2pt + y,),t € R sont des paraboles.

Page 18



Mohamed Saadi Université d’Oum El Bouaghi Géométrie : 2L MATH

¥

3

‘.\ /’

2\

\\ //
"\\ /"
AN
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7 & 5 4 3 2 1 0 1 2 3 4 5 6 7
-1
-2
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a
4
i
2 /
{
i x
-14 -1z -10 - -6 -4 -2 [ E 4 6 T8 10 1z 14

-2
-4
-6

- La courbe paramétrée définie par

y(t) = (r(t —cost), r(1 —cost),
a pour support cycloide qui est la courbe que parcourt un point choisi
de la roue d’un vélo dont le rayon de la rue est r, lorsque le vélo
avance.
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3.7 Exemples de courbes polaires
On passe de cordonnées cartésiennes aux cordonnée polaires en

. : X =1cos 6
utilisant les relations { .
y=rsinf
1) Droites
- L’équation polaire d’une droit passant par 1’origine est de la forme
0 = 90.

- L’équation polaire d’une droit parall¢le a (Oy) est de la forme r =
a

cosf’
- L’équation polaire d’une droit paralléle a (Ox) est de la forme r =
a

sin@ ’

- L’équation polaire de a droite d’équation cartésienne ax + by = ¢
1 b

estr = acos0+bsin 6’ 6 # —arctan (Z)

2) Cercles

- L’équation polaire du cercle de centre O est de rayon R est r = R.
3) Ellipses
2 2
L’€équation polaire de I’ellipse d’équation cartésienne Z_Z + Z—Z =1 est
ab
r=+4

~— Vb2 cos2 6+b2sin2 6
Poura = 2etb = 2 onalegraphe
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4) Hyperbole
2 2
L’¢équation polaire I’hyperbole d’équation cartésienne % — 7= 1
b
=+ = .
estr =1 Vb2 cosZ §—b2sin2 @
Poura = b =1, on a la courbe

5) Paraboles

L’équation polaire de la parabole d’équation cartésienne est y? =
cos @

2ax estr = 2a——.
sin< @
Pour a = 1, on a la courbe
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6) Strophoide droite r = —a 2%
cos(0)
g
1 /4
)/
-7 & 5 —4 —3 —2 A D\. 5 6 7
\\\
\
. . - in2 @
7) Cissoide droite r = a ==
cos(0)
N
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8) Lemniscate de Gerono r = ¥,/cos(20)

5

9) Spirale de Fermat r = Fa\/6

10) Spirale d’Archiméde r = a@
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-30 -z25 -20 -15

=10

-10

10 15 20 25 a0

11) Les rosaces

0,8

-14 -1z -10

-2 1] 2

10 1z 14

r = asin(3t)
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-14 -1z -10 -8 -6 -4 = Sn 2 4 [ El 10 12 14

-4

-14 -1z -10 -8 -6 -4 -2 2 4 & 8 10 1z 14

3

r =1+ cos(4t)
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7

r =1+ cos(6t)

3.8 Exemples de surfaces
Dans ce paragraphe U désignent un ouvert de R2.

Définition 3.18.

- On appelle surface paramétrée de classe C* toute application
y:U = R3 declasse C*.

- Le sous-ensemble de R3 y(U) = {y(t,s), (t,s) € U} est appelé
support géomeétrique de la surface .

1) Plan
L’application
y(t,s) = (at + as + xo, bt + s + yy, ct + ys + z;),
(t,s) € R est une surface de classe C* dont le support géométrique
a a
est le plan dirigé par les vecteurs (b> et(ﬁ) et passant par le point

C 14
(X0, Y0, Zo)-
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2) Cylindre
3) L’application

y(t,s) = (rcos(t),rsin(t),s), (t,s) € [0,2m] X [0, h]
est une surface de classe C* dont le support géométrique est le

cylindre de base D et de hauteur h, avec D est le disque contenant
dans le plan (xOy) de centre (0,0, 0) et de rayon r.

Lo L R T U w1 R )

L“L“Lﬂ

- 1

= -1.5-T-0.0 0 o8 1T T.7 =

[ |

3) Sphere
L’application
v(t,s) = (Rcos(s) cos(t) + x,, Rcos(s)sin(t) + y,, Rsin(s) + z,),

(t,s) € R? est une surface de classe C* dont le support
géomeétrique est la sphere de centre (xq, yo, Zo) €t de rayon R.
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x = tcos(s)
4) Hélicoide : |y = tsin(s)
Z=S5

&
q
T
-zt ——
-d
-G

S FF-1 0T 7 5T %

t3
(x=t—?+t52

5) Surface d'Enneper
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