
سوم سری درس عموم٢ͬتمرینات ریاضͬ شریف صنعتͬ دانشͽاه
ریاضͬ علوم دانشͺده ی

شدن مماس نقطه ی باشد. مماس r⃗(t) = (t, t٢, t٣) منحنͬ بر که ͬ کنیم م رسم خطͬ (٠,−۴,−١۶) نقطه ی از (٩۴ (شریف، . ١
بیابید. را منحنͬ بر خط

است. شده داده γ(t) = (
√٢t, cos t+ sin t,− cos t+ sin t) صورت به γ⃗ : R → R٣ خم (٨٧ (شریف، . ٢

کنید. پرمایش طول حسب بر را خم و کنید محاسبه t لحظه ی تا ٠ لحظه ی از را خم طول t هر برای الف)
آورید. دست به خم برای را (T⃗ , N⃗ , B⃗) فرنه کنج ب)

کنید. محاسبه را خم تاب و انحناء ج)
است. راست خط ͷی خم آن باشد، صفر آن نقاط تمام در خم ͷی انحنای اگر دهید نشان ص۵١٠) (آدامز، . ٣

ͷی در آن تصویر (یعنͬ است مسطح خم ͷی خم آن باشد، صفر نقاط تمام در خم ͷی تاب اگر دهید نشان ص۵١٠) (آدامز، . ۴
است). شده واقع صفحه

آن آن گاه باشد، صفر آن تاب و باشد مثبت ثابت ͷی برابر آن نقاط تمام در خم ͷی انحنای اگر دهید نشان ص۵١٠) (آدامز، . ۵
است. دایره ͷی خم

است. مستدیر مارپیچ ͷی خم آن باشند، ناصفر و ثابت دو هر خم ͷی تاب و انحناء اگر که دهید نشان ص۵١٠) (آدامز، . ۶
بردار و (T⃗ , N⃗ , B⃗) فرنه ی کنج با نیست) صفر هیچ جا آن انحنای که مشتق پذیری دوبار خم (یعنͬ γ فرنه خم (٨٧ (شریف، . ٧
U⃗ با ثابت زاویه ای همواره ،T⃗ یعنͬ آن، واحد مماس که است گونه ای به γ کنید فرض شده اند. داده R٣ در U⃗ یͺه ی و ثابت

است. ثابت α آن در که نوشت U⃗ = (cosα)T⃗ + (sinα)B⃗ صورت به ͬ توان م را U⃗ دهید نشان ͬ سازد. م
r⃗ = t⃗i + t٢

٢ j⃗ + t٣
٣ k⃗ خم برای را تاب و انحناء کمیت های و دوم قائم و اصلͬ قائم یͺه، مماس بردارهای ص۵١۵) (آدامز، . ٨

کنید. پیدا
منحنͬ برای (٨٨ (امیرکبیر، . ٩

r⃗(t) = (t− t٣
٣ )⃗i+ t٢j⃗ + (t+

t٣
٣ )k⃗

.κ = τ = ١
(١+t٢)٢ که دهید نشان

.( a > b > ٠ ) بیابید را x = a cos t, y = b sin t بیضͬ انحنای مقدار کمترین و بیشترین ص۵١۵) (آدامز، . ١٠
ͬ آید: م دست به زیر فرمول از θ دلخواه نقطه ی در r = f(θ) قطبی منحنͬ انحنای دهید نشان ص۵١۵) (آدامز، . ١١

κ =

∣∣٢f ′(θ)٢ + f(θ)٢ − f(θ)f ′′(θ)
∣∣

(f ′(θ)٢ + f(θ)٣/٢(٢

است. ١ حداقل واحد کره ی روی خم ͷی انحنای دهید نشان (٩٠ (شریف، . ١٢
ثابت .dr⃗dt = c⃗ × r⃗(t) باشیم داشته و باشد R٣ در ناصفری ثابت بردار c⃗ و خم ͷی r⃗ = r⃗(t) کنید فرض ص۵١۵) (آدامز، . ١٣

دارد. قرار دایره ͷی روی r⃗ تصویر کنید
مشتق پذیر تابعͬ r⃗ : R → R٣ و ( AT = −A (یعنͬ است ٣×٣ ناصفر پادمتقارن ماتریس ͷی A کنید فرض (٩٧ (شریف، . ١۴

دارد. قرار دایره ͷی روی r⃗ تصویر دهید نشان .dr⃗dt = Ar⃗(t) که طوری به است



در متحرک ذره ی ͷی r⃗ شتاب و v⃗ سرعت ،r⃗ مͺان کنید فرض ص۵١۵) (آدامز، . ١۵
a⃗(t) = λ(t)r⃗(t) + µv⃗(t)

ͷی روی ذره مسیر که دهید نشان v⃗ × a⃗ ̸= ٠ فرض با هستند. t زمان از اسͺالر تابع دو µ(t) و λ(t) آن در که ͬ کند، م صدق
ͬ گیرد. م قرار صفحه


