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Serret-Frenet Vektor Alan
Tanim: a : /| C R — [E” egrisi verilsin. {o/(t),zx”(t), L a (1)

lineer bagimsiz vektérler olmak iizere Gramm — Schmidt metodu

ile elde edilen {vi, v, ..., v, } ortonormal sisteme Serret-Frenet
vektor alan sistemi denir.

E = lX/(t)
<a’(t), B
E, = a'(t)— E
2 “)-—f Fs B
—1 - y(r ), E;i >
E, —Ei
Z <EE>

ortogonal sistemi elde edilir.
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Buradan

{V_ El Vo = E2 V_Er}
TR TERTT T TET

ortonormal sistem elde edilir. Bu vektor sistemine Frenet r-ayakli
sistemi diyecegiz.

12. BOoLOM



n=3 icin

vi = T (Teget Vektdr Alani)
v» = N (Normal Vektor Alani)
v; = B (Binormal Vektor Alani)

elde edilir. Bu vektorler bir sag sistem olustururlar. Yani
TXN=BNxB=TveBxT=N

dir. Bir v egrisi iizerinde Serret-Frenet vektérleri su sekilde
gosterilebilir.
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Ornek: a(t) = (cos(t),sin(t), t) egrisini ele alalim.

a'(t) = (—sin(t),cos(t),1)
a"(t) = (—cos(t), —sin(t),0)
a”(t) = (sin(t), —cos(t),0)

olup det(a/(t), a ( ), &’ (t)) =1 # 0 oldugundan bu egrinin her
noktasinda { T, N, B} Frenet vektér alani sistemi vardir.
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Teorem: Bir « egrisinin Frenet r-ayaklisi egrinin parametre
seciminden bagimsizdir.
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Teorem:
a: | — E3

s — afs)

egrisini alalim. s egrinin yay parametresi ise Frenet vektorleri

T(s) = o(s)

B a//(s)
N = e T
B(s) = T(s)x N(s)

seklindedir.
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Teorem:
«: | — B3

t — at)
egrisini alahm. t egrinin herhangi bir parametresi ise egrinin Frenet
vektorleri

o' (t)

T(t) =

[ a’(2) |l

/ 1

B(t) — o (t) x o’ (t)

[ a’(t) > a(2) ||
N(t) = B(t) x T(t)

seklindedir.
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Ornek:
x: | — 3

t — a(t)= (2t,t?,t3/3)

egrisinin Frenet vektorlerini bulunuz.
Coziim:
o (t) = (2,2t %)

oldugundan || a’(t) ||# 1 dir. Bdylece egri yay parametreli bir egri
degildir.

a’(t) = (0,2,2t)
W (t) xa”(t) = (2t? —4t,4)

bulunur.
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Boylece

0 :
T = ey~ 2ra®r)
() xa’(t) 1 )
B0 = Te@xw@) ~ 2re
N(t) = B(t) x T(t) = m(_ztﬁ 4t 4 4265 + 41)
elde edilir.
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