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|. Repérage dans le plan

Propriété

Soient 7’ et 7 deux vecteurs non colinéaires et soit O un point.
Alors,
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|. Repérage dans le plan

Propriété

Soient 7’ et 7 deux vecteurs non colinéaires et soit O un point.
Alors,

Pour tout point M du plan, il existe un unique couple de nombres
réels (x; y) tel que

—
OM=x7+y7

A. Tourniaire Géométrie repérée



|. Repérage dans le plan

Preuve

o Existence

. i - -
Soient | et J les points tels que Ol = 7 et 0J = 7 Les
vecteurs 7’ et j n'étant pas colinéaires, les droites (Ol) et

(OJ) ne sont pas paralléles.
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o Existence

. i - -
Soient | et J les points tels que Ol = 7 et 0J = 7 Les
vecteurs 7’ et j n'étant pas colinéaires, les droites (Ol) et

(OJ) ne sont pas paralléles.

M
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|. Repérage dans le plan

Soit A1 la paralléle a (OJ) passant par M. Comme (Ol) et (OJ)
ne sont pas paralléles, les droites A1 et (Ol) ne sont pas paralléles,
on note N leur point d’intersection.
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|. Repérage dans le plan

Soit A1 la paralléle a (OJ) passant par M. Comme (Ol) et (OJ)
ne sont pas paralléles, les droites A1 et (Ol) ne sont pas paralléles,
on note N leur point d’intersection.
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Soit A1 la paralléle a (OJ) passant par M. Comme (Ol) et (OJ)
ne sont pas paralléles, les droites A1 et (Ol) ne sont pas paralléles,
on note N leur point d’intersection.
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|. Repérage dans le plan

Soit Ay la paralléle a (Ol) passant par M. Comme (Ol) et (OJ) ne
sont pas paralléles, les droites Ay et (OJ) ne sont pas paralléles,
on note P leur point d’intersection.
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Soit Ay la paralléle a (Ol) passant par M. Comme (Ol) et (OJ) ne
sont pas paralléles, les droites Ay et (OJ) ne sont pas paralléles,
on note P leur point d’intersection.
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Soit Ay la paralléle a (Ol) passant par M. Comme (Ol) et (OJ) ne
sont pas paralléles, les droites Ay et (OJ) ne sont pas paralléles,
on note P leur point d’intersection.
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|. Repérage dans le plan

On a alors (ON)//(PM) et (OP)//(NM) donc ONMP est un
parallélogramme.

A. Tourniaire Géométrie repérée



|. Repérage dans le plan

On a alors (ON)//(PM) et (OP)//(NM) donc ONMP est un
parallélogramme.

D_e> plus, les points O, | et N sont alignés donc les vecteurs OI et

ON sont colinéaires donc il existe un réel x tel que
ON = XOI = x7.
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|. Repérage dans le plan

On a alors (ON)//(PM) et (OP)//(NM) donc ONMP est un
parallélogramme.

De plus, les points O, et N sont alignés donc les vecteurs OI et
ON sont colinéaires donc il existe un réel x tel que

ON = XOI = x7. _
De méme, les points O, J et P sont alignés donc les vecteurs OJ et
O? sont co//nea/res donc il existe un réel y tel que

O?—yOJ v7T.
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D’apres la relation de Chasles, on a alors,

OM — ON

—

+ NM
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|. Repérage dans le plan

D’apres la relation de Chasles, on a alors,
OM = ON + NM

ONMP étant un parallélogramme, O? = W donc
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|. Repérage dans le plan

D’apres la relation de Chasles, on a alors,

OM = ON + NM

ONMP étant un parallélogramme, O? = W donc

OM = ON + OP = x7 +y7
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|. Repérage dans le plan

@ Unicité
Soient x' et y' deux réels tels que

—
OM=X7T+4y T =x7T+y7J
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@ Unicité
Soient x' et y' deux réels tels que
=
OM=X7 4y T =x7T+y7J

On a alors,

A. Tourniaire Géométrie repérée



. Repérage dans le plan

@ Unicité
Soient x' et y' deux réels tels que
=
OM=X7 4y T =x7T+y7J

On a alors,
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@ Unicité
Soient x" et y' deux réels tels que
—
OM=X7+y 7T =x7+y7

On a alors,
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. Repérage dans le plan

@ Unicité
Soient x" et y' deux réels tels que
—
OM=X7+y 7T =x7+y7

On a alors,

X7 -xT=yT—-y7

clest-a-dire (X —x)7 = (y —y') 7.
Les vecteurs 7 et 7 n'étant pas colinéaires, on en déduit que

x'—x=0ety—y =0 doulunicité.
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Définitions

Soient O un point et 7, 7 deux vecteurs non colinéaires.
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. Repérage dans le plan

Définitions
Soient O un point et 7, 7 deux vecteurs non colinéaires.
— =
(7,

@ Le couple de vecteurs 7') est appelée une base.
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. Repérage dans le plan

Définitions
Soient O un point et 7 7 deux vecteurs non colinéaires.

o Le couple de vecteurs (7', 7) est appelée une base.

@ Le triplet (O; 7 7) est appelé un repére du plan.
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Définitions
Soient O un point et 7 7 deux vecteurs non colinéaires.

o Le couple de vecteurs (7', 7) est appelée une base.

@ Le triplet (O; 7 7) est appele un repére du plan.

o Les réels x, y tels que OI\/I =x7 +y 7 sont les coordonnées
du point M dans le repére (O; 7", 7). On note M(x;y).

A. Tourniaire Géométrie repérée



|. Repérage dans le plan

Définitions

Soient O un point et 7 7 deux vecteurs non colinéaires.
@ Le couple de vecteurs (_> _>) est appelée une base.
@ Le triplet (O; 7 7) est appele un repére du plan.

o Les réels x, y tels que OI\/I =x7 +y 7 sont les coordonnées
du point M dans le repére (O; 7", 7). On note M(x;y).

) = .
@ Les réels x, y tels que OM = xT + y7 sont les coordonnées

du vecteur OM dans la base (7,77). On note OM ( ; )

A. Tourniaire Géométrie repérée



. Repérage dans le plan

Exemple

Déterminer, dans le repére (O; 7, ), les coordonnées des

vecteurs 7 et 7
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Déterminer, dans le repére (O; 7, ), les coordonnées des

vecteurs 7 et 7
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Exemple

Déterminer, dans le repére (O; 7, ), les coordonnées des

vecteurs 7 et 7

===

L1 -

On a
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. Repérage dans le plan

Repéres particuliers

@ Un repére_>(0; 7,77 est orthogonal si et seulement si les

vecteurs i et j sont orthogonaux, c'est-a-dire qu'ils forment
un angle droit.
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|. Repérage dans le plan

Repéres particuliers

@ Un repére_)(O; 7,77 est orthogonal si et seulement si les
vecteurs i et j sont orthogonaux, c'est-a-dire qu'ils forment
un angle droit.

@ Un repére (O; 7', 7) est orthonormé si et seulement si les

vecteurs j et j sont orthogonaux et de méme norme égale
5 — -
al (7 =171=1).
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. Repérage dans le plan

Propriétés

Soient, dans un repére (0;7,7) du plan, les vecteurs o ( a >

b
et7<2:>.
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Propriétés

Soient, dans un repére (0;7,7) du plan, les vecteurs o ( Z >

/

et V ( Z, >.Soit k un réel.

Alors,
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Propriétés
Soient, dans un repére (0;7,7) du plan, les vecteurs o ( Z >

/
a . .
et V b .Soit k un réel.

Alors,
@ I = V siet seulementsia=a et b= b.
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Propriétés
Soient, dans un repére (0;7,7) du plan, les vecteurs o ( Z )

/
a . .
et V b .Soit k un réel.

Alors,
@ I = V siet seulementsia=a et b= b.

/
o Le vecteur ¥ + V a pour coordonnées < Ziz, )
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. Repérage dans le plan

Propriétés

Soient, dans un repére (0;7,7) du plan, les vecteurs o ( Z )

/
a . .
et V b .Soit k un réel.

Alors,
@ I = V siet seulementsia=a et b= b.
) a+a
o Le vecteur 7+ V a pour coordonnées b b

o Le vecteur kU a pour coordonnées < I/EZ )
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Preuve

Par définition des coordonnées d’un vecteur, on sait que
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Preuve

Par définition des coordonnées d’un vecteur, on sait que

T=av+b] V=ad7+b7
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|. Repérage dans le plan

Preuve

Par définition des coordonnées d'un vecteur, on sait que

T=av+b] V=ad7+b7

o Sia=4a etsib=1b alors il est évident que U = V.
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Preuve

Par définition des coordonnées d'un vecteur, on sait que

T=av+b] V=ad7+b7

o Sia=4a etsib=1b alors il est évident que U = V.
Réciproquement, si U = V alors a@ + b7 =a 7 + b7
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|. Repérage dans le plan

Preuve

Par définition des coordonnées d'un vecteur, on sait que

T=av+b] V=ad7+b7

o Sia=4a etsib=1b alors il est évident que U = V.
Réciproquement, si U = V alors a@ + b7 =a 7 + b7
donc(a—a)7 = (b —b)7.
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. Repérage dans le plan

Preuve

Par définition des coordonnées d'un vecteur, on sait que

T=av+b] V=ad7+b7

o Sia=4a etsib=1b alors il est évident que U = V.
Réciproquement, si U = V alors a@ + b7 =a 7 + b7
donc(a—a)7 = (b —b)7.

Les vecteurs 7 et 7 n'étant pas colinéaires, on en déduit que
a—a =0etb —b=0dod le résultat.
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. Repérage dans le plan

Preuve

Par définition des coordonnées d'un vecteur, on sait que

T =a7+b7 V=a7+b7

@ Sia=2a etsib=1"b alors il est évident que u=".
Réciproquement, si U =7V alors a7 + b =37 + b’_>
donc(a—a)7 = (b —b)7.

Les vecteurs 7 et 7 n'étant pas colinéaires, on en déduit que
a—a =0etb —b=0dod le résultat.
o U+V =(a7+b])+(@7T+b7)=(a+a)7T+(b+b)7
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. Repérage dans le plan

Preuve

Par définition des coordonnées d'un vecteur, on sait que

U=av7+b7J V=ad7+b7

@ Sia=2a etsib=1"b alors il est évident que u=".
Réciproquement, si U = V alors a@ + b7 =a 7 + b7
donc (a—a)7 = (b' — b)7.
Les vecteurs 7 et 7 n'étant pas colinéaires, on en déduit que
a—a =0etb —b=0dod le résultat.

o U+V =(a7+b])+(@7T+b7)=(a+a)7T+(b+b)7

o kil =k(a@ +bJ)=kat +kb7.
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Exemple

-1
Soient, dans un repere (O; 7, 7) les vecteurs o ( ) et

o(1) 3
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Exemple

-1
Soient, dans un repere (O; 7, 7) les vecteurs o ( ) et

o(1) 3

Calculer les coordonnées des vecteurs 37, —27, 57 —3V.
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Exemple

-1
Soient, dans un repere (O; 7, 7) les vecteurs o ( ) et

3
2
b ( 2 )
Calculer les coordonnées des vecteurs 37, —27, 57 —3V.

D’aprés les propriétés précédentes,
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Exemple

-1
Soient, dans un repere (O; 7, 7) les vecteurs o ( ) et

3
2
b ( 2 )
Calculer les coordonnées des vecteurs 37, —27, 57 —3V.

D’aprés les propriétés précédentes,

3x(-1)
o37< 3% 3 )
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Exemple

-1
Soient, dans un repere (O; 7, 7) les vecteurs o ( ) et

3
2
b ( 2 )
Calculer les coordonnées des vecteurs 37, —27, 57 —3V.

D’aprés les propriétés précédentes,

3x(-1) -3\
037( 3% 3 )donc37< 9 )
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Exemple

-1
Soient, dans un repere (O; 7, 7) les vecteurs o ( ) et

3
2
b ( 2 )
Calculer les coordonnées des vecteurs 37, —27, 57 —3V.

D’aprés les propriétés précédentes,

3x(-1) -3\
037( 3% 3 )donc37< 9 )
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Exemple

-1
Soient, dans un repere (O; 7, 7) les vecteurs o ( ) et

3
2
b ( 2 )
Calculer les coordonnées des vecteurs 37, —27, 57 —3V.

D’aprés les propriétés précédentes,
3x(-1) -3\
037( 3% 3 )donc37<9>,

—2x2 —4
o—27<_2x1>donc—27<_2>;
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. Repérage dans le plan

) 57<5g<>(<_31) ) et—37< :gii)donc

—5-6
57—37( 153 )
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° 57(5;>(<_31) ) et—37< :gii)donc

57_37< 50 ) donc57—37< I )
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|. Repérage dans le plan

Propriété

Soient, dans un repére (O; 7’, 7) du plan, les points A(xa; ya) et

B(xs; yB).
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|. Repérage dans le plan

Propriété

Soient, dans un repére (O; 7’, 7) du plan, les points A(xa; ya) et

B(xg; yB).
Alors, le vecteur /@ a pour coordonnées
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Propriété

Soient, dans un repére (O; 7’, 7) du plan, les points A(xa; ya) et

B(xg; yB).
Alors, le vecteur /@ a pour coordonnées

/@(xs—m)

YB — YA

A. Tourniaire Géométrie repérée



|. Repérage dans le plan

Preuve

Par définition des coordonnées d’un point, on sait que
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|. Repérage dans le plan

Preuve

Par définition des coordonnées d’un point, on sait que

H
OA = XAT> + }/A7>
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. Repérage dans le plan

Preuve

Par définition des coordonnées d’un point, on sait que

H
OA :X,47>-i-y,47> O?:XE"_J"F}/B?>
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. Repérage dans le plan

Preuve

Par définition des coordonnées d’un point, on sait que
OA—XA +ij @—XB +yBj

D’aprés la relation de Chasles, on a
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. Repérage dans le plan

Preuve

Par définition des coordonnées d’un point, on sait que
—
OA :X,47>—|-)/,47> @:XB?+YB7

D’aprés la relation de Chasles, on a

AB = AO + OB
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. Repérage dans le plan

Preuve

Par définition des coordonnées d’un point, on sait que
—
OA :X,47>—|-)/,47> @:XB?+YB7

D’aprés la relation de Chasles, on a

AB = AC + OB = —OA + OB
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. Repérage dans le plan

Preuve

Par définition des coordonnées d’un point, on sait que
—
OA :X,47>-i-)/,47> @:XB?+YB7

D’aprés la relation de Chasles, on a

AB = AC+ OB = —OA + OB = OB — OA
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. Repérage dans le plan

Preuve

Par définition des coordonnées d’un point, on sait que
—
OA :X,47>-i-)/,47> @:XB?+YB7
D’aprés la relation de Chasles, on a

AB = AC+ OB = —OA + OB = OB — OA

donc,
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|. Repérage dans le plan

Preuve

Par définition des coordonnées d’un point, on sait que
—
OA :X,47>-i-)/,47> @:XB?+YB7
D’aprés la relation de Chasles, on a

AB = AC+ OB = —OA + OB = OB — OA

donc,
/@ = (XB7> + y57) — (XA7> + }/A7)
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|. Repérage dans le plan

Preuve

Par définition des coordonnées d’un point, on sait que
—
OA :X,47>-i-)/,47> @:XB?+YB7
D’aprés la relation de Chasles, on a

AB = AC+ OB = —OA + OB = OB — OA

donc,
/@ = (XB7> + y57) — (XA7> + }/A7)

/@ = XB? +J/B7 — XA7> —yA7>
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|. Repérage dans le plan

Preuve

Par définition des coordonnées d’un point, on sait que
—
OA :X,47>-i-)/,47> @:XB?+YB7
D’aprés la relation de Chasles, on a

AB = AC+ OB = —OA + OB = OB — OA

donc,
/@ = (XB7> + y57) — (XA7> + }/A7)

/ﬁ = XB? + )/B7 - XA7> - YA7 = (xg — XA)7 +(vs — }/A)7>

D’oud le résultat.
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|. Repérage dans le plan

Exemple

Soient, dans un repére (0;7,7)

B(4;1), C(14;23) et D(4;29).

du plan, les points A(—6;7),

A. Tourniaire Géométrie repérée



|. Repérage dans le plan

Exemple

Soient, dans un repére (0;7,7) du plan, les points A(—6;7),
B(4;1), C(14;23) et D(4;29).
Démontrer que le quadrilatere ABCD est un parallélogramme.
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|. Repérage dans le plan

Exemple

Soient, dans un repére (0;7,7) du plan, les points A(—6;7),
B(4;1), C(14;23) et D(4;29).
Démontrer que le quadrilatere ABCD est un parallélogramme.

ABCD est un parallélogramme si et seulement si /@ = R Or, on
a
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|. Repérage dans le plan

Exemple

Soient, dans un repére (0;7,7)
B(4;1), C(14;23) et D(4;29).

Démontrer que le quadrilatere ABCD est un parallélogramme.

du plan, les points A(—6;7),

ABCD est un parallélogramme si et seulement si /@ = R Or, on

o(559) (1)

1-7 23 -29
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|. Repérage dans le plan

Exemple
Soient, dans un repére (0;7,7) du plan, les points A(—6;7),
B(4;1), C(14;23) et D(4;29).

Démontrer que le quadrilatere ABCD est un parallélogramme.

ABCD est un parallélogramme si et seulement si /@ = R Or, on

o(559) (1)

1-7 23 -29

#(5%) (%)
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|. Repérage dans le plan

Exemple

Soient, dans un repére (0;7,7)
B(4;1), C(14;23) et D(4;29).
Démontrer que le quadrilatere ABCD est un parallélogramme.

du plan, les points A(—6;7),

ABCD est un parallélogramme si et seulement si /@ = R Or, on

o(559) (1)

1-7 23 -29

#(5%) (%)

/@ et ﬁ ont leurs coordonnées identiques donc ils sont égaux
donc ABCD est un parallélogramme.

A. Tourniaire Géométrie repérée



[l. Milieu et distance

Propriété
Soient, dans un repére (O; 7, 7) du plan, les points A(xa; ya) et

B(xs; yB).
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[l. Milieu et distance

Propriété
Soient, dans un repere (O; 7, 7) du plan, les points A(xa; ya) et

B(xg: yB).
Alors, [ le milieu du segment [AB] a pour coordonnées
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[l. Milieu et distance

Propriété
Soient, dans un repére (0;7,7) du plan, les points A(xa; ya) et

B(xg: yB).
Alors, [ le milieu du segment [AB] a pour coordonnées

/(XB+XA_YB+)/A)
2 ' 2
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[1. Milieu et distance

Preuve

1
| est le milieu du segment [AB] donc, Al = Ezﬁ
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[l. Milieu et distance

Preuve

1
| est le milieu du segment [AB] donc, Al = 5/@

En notant (x;; y;) les coordonnées du point I, on obtient que le

- .
vecteur Al a pour coordonnées
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[l. Milieu et distance

Preuve
— 1
| est le milieu du segment [AB] donc, Al = 5/@
En notant (x;; y;) les coordonnées du point I, on obtient que le

— . x| — X
vecteur Al a pour coordonnées =7A,
YI— YA
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[l. Milieu et distance

Preuve

1
| est le milieu du segment [AB] donc, Al = 5/@

En notant (x;; y;) les coordonnées du point I, on obtient que le

— . x| — X
vecteur Al a pour coordonnées =7A,
YI— YA

) XB — X -
Le vecteur /ﬁ ayant pour coordonnées ( yB yA ) on en déduit
B — YA

1
que le vecteur E/ﬁ a pour coordonnées
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[l. Milieu et distance

Preuve

| est le milieu du segment [AB] donc, Al = %/@

En notant (x;; y;) les coordonnées du point I, on obtient que le
vecteur Z? a pour coordonnées < X1 XA )

Yi— YA

) XB — X -
Le vecteur /ﬁ ayant pour coordonnées ( yB yA ) on en déduit
B — YA

1 B )
que le vecteur EA a pour coordonnées
XB—XA

YB—YA
2
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[1. Milieu et distance

- 1 . o
Les vecteurs Al et 5/@ étant égaux, on en déduit que
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[1. Milieu et distance

- 1 . o
Les vecteurs Al et 5/@ étant égaux, on en déduit que

XB — XA
X| — XA =

2
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[l. Milieu et distance

— 1
Les vecteurs Al et 5/@ étant égaux, on en déduit que

_ XB T XA _YB— YA
XI_XA—T et YI_YA—T
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[l. Milieu et distance

— 1
Les vecteurs Al et 5/@ étant égaux, on en déduit que

_ XB T XA _YB— YA
XI_XA—T et }/I_YA—T

donc
XB — XA

X = > + Xa

A. Tourniaire Géométrie repérée



[l. Milieu et distance

— 1
Les vecteurs Al et 5/@ étant égaux, on en déduit que

_ XB T XA _YB— YA
XI_XA—T et Y/—YA—T

donc
XB — XA XB—XA+2XA
X[Zi = -
2

+XA >
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[l. Milieu et distance

— 1
Les vecteurs Al et 5/@ étant égaux, on en déduit que

_ XB T XA _YB— YA
X/—XA—T et YI—}/A—T
donc
XB — XA XB—XA+2XA
x/:T—FxA:f et
YB — YA
YI=T A=

2
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[l. Milieu et distance

— 1
Les vecteurs Al et 5/@ étant égaux, on en déduit que

_ XB T XA _YB— YA
XI_XA—T et }//—)/A—T
donc
XB — XA XB—XA+2XA
X| = > +xA:f et
_YB— YA _ YB— YA+ 2ya
V=——t+tya=——"757"—"7-"

2 2
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. Milieu et distance

— 1
Les vecteurs Al et 5/@ étant égaux, on en déduit que

_ XB T XA _YB— YA
XI_XA—T et Y/—YA—T
donc
XB — XA XB—XA+2XA
X| = > +XA:f et
YB — YA YB — YA+ 2ya
YI:T‘FYA:f
soit
Xg + Xa yB+ya
X = et Y= —

2 ! 2
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[l. Milieu et distance

Propriété
Soient, dans un repére (O; 7’, ) orthonormé du plan, les points

A(xaiya) et B(xg: yB).
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[l. Milieu et distance

Propriété

Soient, dans un repére (O; 7’, ) orthonormé du plan, les points

A(xa; ya) et B(xg; yB)-
Alors, la longueur AB vaut
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[l. Milieu et distance

Propriété
Soient, dans un repére (O; 7’, ) orthonormé du plan, les points

A(xa; ya) et B(xg; yB)-
Alors, la longueur AB vaut

AB = \/(XB —xa)* + (v8 — ya)?
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[1. Milieu et distance

Preuve Soit le point C(xg;ya).

yB

ya

]
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[l. Milieu et distance

Preuve Soit le point C(xg;ya).

yB
YA

<

Les vecteurs R et @ ont alors pour coordonnées

A. Tourniaire Géométrie repérée



[l. Milieu et distance

Preuve Soit le point C(xg;ya).

yB
YA

%
J
o|l7 Xa XB

Les vecteurs R et @ ont alors pour coordonnées

we(en) a0,
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Donc, A—C> = (xg — XA)7 et @ = (v — }’A)7-

<
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[l. Milieu et distance

Donc, R = (xg — XA)T> et @ = (yB — }/A)7-

Les vecteurs R et 7 sont donc colinéaires, tout comme les

vecteurs CB et 7.
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[l. Milieu et distance

Donc, AC = (xg — xa) 7 et CB = (ve —ya)7-

? N .
Les vecteurs AC et 1" sont donc colinéaires, tout comme les
vecteurs CB et 7.

Le repére (O; 7, 7) étant orthonormé, @' et J forment donc un
angle droit donc les vecteurs R et C@ forment donc aussi un
angle droit.
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[l. Milieu et distance

Donc, AC = (xg — xa) 7 et CB = (ve —ya)7-

? N .
Les vecteurs AC et 1" sont donc colinéaires, tout comme les
vecteurs CB et 7.

Le repére (O; 7, 7) étant orthonormé, @' et J forment donc un

angle droit donc les vecteurs R et C@ forment donc aussi un
angle droit. Le triangle ABC est donc rectangle en C.
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[l. Milieu et distance

Donc, R = (xg — XA)T> et @ = (yB — }/A)7-

Les vecteurs R et 7 sont donc colinéaires, tout comme les
vecteurs CB et 7.

Le repére (O; 7, 7) étant orthonormé, @' et J forment donc un

angle droit donc les vecteurs R et C@ forment donc aussi un
angle droit. Le triangle ABC est donc rectangle en C.

D’aprés le théoréme de Pythagore, on a alors
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[l. Milieu et distance

Donc, R = (xg — XA)T> et @ = (yB — }/A)7-

Les vecteurs R et 7 sont donc colinéaires, tout comme les
vecteurs CB et 7.

Le repére (O; 7, 7) étant orthonormé, @' et J forment donc un

angle droit donc les vecteurs R et C@ forment donc aussi un
angle droit. Le triangle ABC est donc rectangle en C.

D’aprés le théoréme de Pythagore, on a alors

AB? = AC? + BC?
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[l. Milieu et distance

Donc, R = (xg — XA)T> et @ = (yB — }/A)7-

Les vecteurs R et 7 sont donc colinéaires, tout comme les
vecteurs CB et 7.

Le repére (O; 7, 7) étant orthonormé, @' et J forment donc un

angle droit donc les vecteurs R et C@ forment donc aussi un
angle droit. Le triangle ABC est donc rectangle en C.

D’aprés le théoréme de Pythagore, on a alors
AB? = AC? + BC?

Or,
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[l. Milieu et distance

Donc, R = (xg — XA)T> et @ = (yB — }/A)7-

Les vecteurs R et 7 sont donc colinéaires, tout comme les
vecteurs CB et 7.

Le repére (O; 7, 7) étant orthonormé, @' et J forment donc un

angle droit donc les vecteurs R et C@ forment donc aussi un
angle droit. Le triangle ABC est donc rectangle en C.

D’aprés le théoréme de Pythagore, on a alors
AB? = AC? + BC?

Or,
o AC = HRH = |l(xg — xa) 7 || = Ix — xal x | 7]
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[l. Milieu et distance

Donc, R = (xg — XA)T> et @ = (yB — }/A)7-

Les vecteurs R et 7 sont donc colinéaires, tout comme les
vecteurs CB et 7.

Le repére (O; 7, 7) étant orthonormé, @' et J forment donc un

angle droit donc les vecteurs R et C@ forment donc aussi un
angle droit. Le triangle ABC est donc rectangle en C.

D’aprés le théoréme de Pythagore, on a alors
AB? = AC? + BC?

Or,
o AC = HRH = |l(xg — xa) 7 || = Ix — xal x | 7]
o (B= H@H =l(ys —ya) 7l = lys — yal x | 71l
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[1. Milieu et distance

Le repére (O; 7, 7) étant orthonormé,

7| =17l =1 donc
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[1. Milieu et distance

Le repére (O; 7, 7) étant orthonormé,
e AC = |xg — xal

7| =17l =1 donc
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[l. Milieu et distance

Le repére (O; 7", 7) étant orthonormé, || 7’| = || 7| = 1 donc

@ AC = |xg — xa| donc AC? = (xg — xa)°.
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[l. Milieu et distance

Le repére (O; 7", 7) étant orthonormé, || 7’| = || 7| = 1 donc

@ AC = |xg — xa| donc AC? = (xg — xa)°.

° CB=|yg— ya
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[l. Milieu et distance

Le repére (0; 7, 7) é

@ AC = |xg — xa| donc AC? = (xg — XA)2

@ CB = |yg — ya| donc CB? = (yg — ya)?.

=| 7| =1 donc
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[l. Milieu et distance

Le repére (O; 7", 7) étant orthonormé, || 7’| = || 7| = 1 donc

@ AC = |xg — xa| donc AC? = (xg — xa)°.
@ CB = |yg — ya| donc CB? = (yg — ya)?.
On en déduit que

AB? = (xg — xa)* + (vB — ya)?
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. Milieu et distance

Le repére (O; 7", 7) étant orthonormé, || 7’| = || 7| = 1 donc
@ AC = |xg — xa| donc AC? = (xg — xa)°.
@ CB = |yg — ya| donc CB? = (yg — ya)?.

On en déduit que

AB? = (xg — xa)* + (vB — ya)?

donc
AB = \/(xg — xa)2 + (v& — ya)?
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[l. Milieu et distance

Exemple
Soient, dans un repére orthonormé (O; 7, ), les points A(—1;5)
et B(2;1).
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[l. Milieu et distance

Exemple
Soient, dans un repére orthonormé (O; 7, ), les points A(—1;5)

et B(2;1).
a. Calculer les coordonnées du point / milieu de [AB].
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. Milieu et distance

Exemple
Soient, dans un repére orthonormé (O; 7, ), les points A(—1;5)

et B(2;1).
a. Calculer les coordonnées du point / milieu de [AB].

b. Calculer la longueur du segment [AB].
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[l. Milieu et distance

Exemple
Soient, dans un repére orthonormé (O; 7, ), les points A(—1;5)

et B(2;1).
a. Calculer les coordonnées du point / milieu de [AB].

b. Calculer la longueur du segment [AB].

D’apreés les propriétés précédentes,
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[l. Milieu et distance

Exemple
Soient, dans un repére orthonormé (O; 7, ), les points A(—1;5)

et B(2;1).
a. Calculer les coordonnées du point / milieu de [AB].

b. Calculer la longueur du segment [AB].
D’apreés les propriétés précédentes,

. I(—1+2_5+1>
‘ 2 ' 2
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[l. Milieu et distance

Exemple
Soient, dans un repére orthonormé (O; 7, ), les points A(—1;5)

et B(2;1).
a. Calculer les coordonnées du point / milieu de [AB].

b. Calculer la longueur du segment [AB].

D’apreés les propriétés précédentes,

—-14+2 5+1 1
a. I( > T) doncl<§,3).
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[l. Milieu et distance

Exemple
Soient, dans un repére orthonormé (O; 7, ), les points A(—1;5)

et B(2;1).
a. Calculer les coordonnées du point / milieu de [AB].

b. Calculer la longueur du segment [AB].

D’apreés les propriétés précédentes,

—-14+2 5+1 1
a. I( > T) doncl<§,3).

b. AB=,/(2— (~1))2 + (1 -5
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[l. Milieu et distance

Exemple
Soient, dans un repére orthonormé (O; 7, ), les points A(—1;5)

et B(2;1).
a. Calculer les coordonnées du point / milieu de [AB].

b. Calculer la longueur du segment [AB].

D’apreés les propriétés précédentes,

a. I<_1+2'E> doncl(1 3).

2 ' 2 2

b. AB = /(2 (~1))2 + (1 ~5)2 = /32 + (~4)?

A. Tourniaire Géométrie repérée



[l. Milieu et distance

Exemple
Soient, dans un repére orthonormé (O; 7, ), les points A(—1;5)

et B(2;1).
a. Calculer les coordonnées du point / milieu de [AB].

b. Calculer la longueur du segment [AB].

D’apreés les propriétés précédentes,

a. I<_1+2'E> doncl(1 3).

2 ' 2 2

b AB = /(2 = (1) + (1-5) = /3 + (-4 =
V9 +16

A. Tourniaire Géométrie repérée



[l. Milieu et distance

Exemple

Soient, dans un repére orthonormé (O; 7, ), les points A(—1;5)

et B(2;1).
a. Calculer les coordonnées du point / milieu de [AB].

b. Calculer la longueur du segment [AB].

D’apreés les propriétés précédentes,

1+2 5+1 1
a.l( R )dncl<23)

b. AB = \/ (1_5)2:\/32_|_(_4)2:
V9 +16 \/E
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[l. Milieu et distance

Exemple
Soient, dans un repére orthonormé (O; 7, ), les points A(—1;5)

et B(2;1).
a. Calculer les coordonnées du point / milieu de [AB].

b. Calculer la longueur du segment [AB].

D’apreés les propriétés précédentes,

a. I<_1+2'E> doncl(1 3).

2 ' 2 2

b AB = /(2= (1) + (1-5) = /3 + (-4 =
V9+16=v25=5
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[11. Colinéarité

Rappels
@ Deux vecteurs o et V sont colinéaires si et seulement si ils

ont la méme direction. N
On convient que le vecteur nul, 0, est colinéaire a tout autre

vecteurs.
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[11. Colinéarité

Rappels
@ Deux vecteurs o et V sont colinéaires si et seulement si ils

ont la méme direction. N
On convient que le vecteur nul, 0, est colinéaire a tout autre

vecteurs.
. —
@ Soient U et V deux vecteurs avec o £ 0.
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[11. Colinéarité

Rappels

o Deux vecteurs I/ et V sont colinéaires si et seulement si ils
ont la méme direction. N
On convient que le vecteur nul, 0, est colinéaire a tout autre
vecteurs.

. —
@ Soient U et V deux vecteurs avec o £ 0.

o et V sont colinéaires si et seulement si il existe un réel k

tel que vV =kU.
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[11. Colinéarité

Rappels

o Deux vecteurs I/ et V sont colinéaires si et seulement si ils
ont la méme direction. N
On convient que le vecteur nul, 0, est colinéaire a tout autre
vecteurs.

. —
@ Soient U et V deux vecteurs avec o £ 0.

o et V sont colinéaires si et seulement si il existe un réel k

tel que vV =kU.
@ Deux droites (AB) et (CD) sont paralléles si et seulement si
/ﬁ et ES sont colinéaires.
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[11. Colinéarité

Rappels

o Deux vecteurs I/ et V sont colinéaires si et seulement si ils
ont la méme direction. N
On convient que le vecteur nul, 0, est colinéaire a tout autre
vecteurs.

. —
@ Soient U et V deux vecteurs avec o £ 0.
U et V sont colinéaires si et seulement si il existe un réel k
tel que vV =kU.
@ Deux droites (AB) et (CD) sont paralléles si et seulement si
/ﬁ et ES sont colinéaires.

@ Trois points A, B et C sont alignés si et seulement si les
vecteurs AB et R sont colinéaires.
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[11. Colinéarité

Propriété

. . a
Soient, dans un repére (O; 7', 7), les vecteurs o ( ) et

b
7(5)
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[11. Colinéarité

Propriété

. . a
Soient, dans un repére (0;7),7), les vecteurs o ( > et

b
7(5)

o et V sont colinéaires si et seulement si ab’ — a’b = 0.
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[11. Colinéarité

Preuve

o Si U et V sont colinéaires alors
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[11. Colinéarité

Preuve
o Si U et V sont colinéaires alors

° soit7=6> ce qui signifie que a= 0 et b =0 donc
ab' —ab=0xb —ax0=0;
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[11. Colinéarité

Preuve
e Si U et V sont colinéaires alors
o soit U = 6> ce qui signifie que a= 0 et b =0 donc
ab’—ab*Oxb’—a x0=0;
o soit U #+ 0 et alors il existe un réel k tel que V = kU

A. Tourniaire Géométrie repérée



[11. Colinéarité

Preuve
e Si U et V sont colinéaires alors
o soit U = 6> ce qui signifie que a= 0 et b =0 donc
ab’—ab*Oxb’—a x0=0;
o soit U #+ 0 et alors il existe un réel k tel que V = kU

. a
Le vecteur U a pour coordonnées < b )
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[11. Colinéarité

Preuve
e Si U et V sont colinéaires alors
o soit U = 6> ce qui signifie que a= 0 et b =0 donc
ab’—ab*Oxb’—a x0=0;
o soit U # 0 et alors il existe un réel k tel que vV =kl.

. a
Le vecteur U a pour coordonnées < ) donc le vecteur k'

b
a pour coordonnées ka
pour rdonn kb
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[11. Colinéarité

Preuve
e Si U et V sont colinéaires alors
o soit U = 6> ce qui signifie que a= 0 et b =0 donc
ab’—ab*Oxb’—a x0=0;
o soit U # 0 et alors il existe un réel k tel que vV =kl.

. a
Le vecteur U a pour coordonnées ) donc le vecteur k'

b

a pour coordonnées < /IEZ > et comme V = kﬁ, on en

déduit que a’ = ka et b’ = kb. On a alors,
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[11. Colinéarité

Preuve
e Si U et V sont colinéaires alors
o soit U = 6> ce qui signifie que a= 0 et b =0 donc
ab’—ab*Oxb’—a x0=0;
o soit U # 0 et alors il existe un réel k tel que vV =kl.

. a
Le vecteur U a pour coordonnées ) donc le vecteur k'

b

a pour coordonnées < /IEZ > et comme V = kﬁ, on en

déduit que a’ = ka et b’ = kb. On a alors,

ab —ab=ax kb—kaxb
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[11. Colinéarité

Preuve
o Si U et V sont colinéaires alors

o soit U = 6> ce qui signifie que a= 0 et b =0 donc
ab’—ab*Oxb’—a x0=0;
o soit U # 0 et alors il existe un réel k tel que vV =kl.

. a
Le vecteur U a pour coordonnées < b ) donc le vecteur k'

a pour coordonnées < /IEZ > et comme V = kﬁ, on en
déduit que a’ = ka et b’ = kb. On a alors,

ab' —a'b=ax kb— kax b= kab — kab
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[11. Colinéarité

Preuve
o Si U et V sont colinéaires alors

o soit U = 6> ce qui signifie que a= 0 et b =0 donc
ab’—ab*Oxb’—a x0=0;
o soit U # 0 et alors il existe un réel k tel que vV =kl.

. a
Le vecteur U a pour coordonnées < b ) donc le vecteur k'

a pour coordonnées < /IEZ > et comme V = kﬁ, on en
déduit que a’ = ka et b’ = kb. On a alors,

ab —ab=ax kb—kax b= kab— kab=0
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[11. Colinéarité

Preuve
o Si U et V sont colinéaires alors

o soit U = 6> ce qui signifie que a= 0 et b =0 donc
ab’—ab*Oxb’—a x0=0;
o soit U # 0 et alors il existe un réel k tel que vV =kl.

. a
Le vecteur U a pour coordonnées < b ) donc le vecteur k'

a pour coordonnées < /IEZ > et comme V = kﬁ, on en
déduit que a’ = ka et b’ = kb. On a alors,

ab' —a'b=ax kb—kax b=kab— kab=0
Ainsi, si U et V sont colinéaires alors ab' — a'b = 0.
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@ Réciproquement, si ab’ — a’b = 0 alors ab’ = a’'b donc,
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[11. Colinéarité

@ Réciproquement, si ab’ — a’b = 0 alors ab’ = a’'b donc,

%
o soit (a,b) = (0,0), c'est-a-dire 7 = 0, et alors U et V sont
colinéaires;
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[11. Colinéarité

@ Réciproquement, si ab’ — a’b = 0 alors ab’ = a’b donc,

o soit (a, b) = (0,0), c'est-a-dire U = ? et alors U et V sont
colinéaires;
@ soit (a, b) # (0,0) ce qui signifie que a # 0 ou b # 0.

A. Tourniaire Géométrie repérée



[11. Colinéarité

@ Réciproquement, si ab’ — a’b = 0 alors ab’ = a’'b donc,
o soit (a, b) = (0,0), c'est-a-dire U = ? et alors U et V sont
colinéaires;
@ soit (a, b) # (0,0) ce qui signifie que a # 0 ou b # 0.

Si, par exemple, a # 0 alors I'égalité ab’ = a’'b équivaut a
ab 2

=222y
a a
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[11. Colinéarité

@ Réciproquement, si ab’ — a’b = 0 alors ab’ = a’'b donc,
o soit (a, b) = (0,0), c'est-a-dire U = ? et alors U et V sont
colinéaires;
@ soit (a, b) # (0,0) ce qui signifie que a # 0 ou b # 0.

Si, par exemple, a # 0 alors I'égalité ab’ = a’'b équivaut a
ab 2
p=22=2xp
a a
/

a o ,
Comme, de plus, @ = — x a, on en déduit qu’alors
a
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[11. Colinéarité

@ Réciproquement, si ab’ — a’b = 0 alors ab’ = a’'b donc,
o soit (a, b) = (0,0), c'est-a-dire U = ? et alors U et V sont
colinéaires;
@ soit (a, b) # (0,0) ce qui signifie que a # 0 ou b # 0.

Si, par exemple, a # 0 alors I'égalité ab’ = a’'b équivaut a
ab 2
p=22=2xp
a a
/

a o ,
Comme, de plus, @ = — x a, on en déduit qu’alors
a

v=23

/
a
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@ Réciproquement, si ab’ — a’b = 0 alors ab’ = a’b donc,
o soit (a, b) = (0,0), c'est-a-dire U = ? et alors U et V sont
colinéaires;
@ soit (a, b) # (0,0) ce qui signifie que a # 0 ou b # 0.
Si, par exemple, a # 0 alors I'égalité ab’ = a’'b équivaut a
, ab &
p=22=2xp
a a

/
a o ,
Comme, de plus, @ = — x a, on en déduit qu’alors
a

v-29
a

Ce qui signifie que les vecteurs U et V sont colinéaires.
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[11. Colinéarité

@ Réciproquement, si ab’ — a’b = 0 alors ab’ = a’b donc,

o soit (a, b) = (0,0), c'est-a-dire U = 6> et alors U et V sont
colinéaires;
@ soit (a, b) # (0,0) ce qui signifie que a # 0 ou b # 0.
Si, par exemple, a # 0 alors I'égalité ab’ = a’'b équivaut a
, ab &
p=22=2xp
a a

/
a o ,
Comme, de plus, @ = — x a, on en déduit qu’alors
a

v-29
a

Ce qui signifie que les vecteurs U et V sont colinéaires.
Ainsi, si ab' — a'b =0 alors U et V sont colinéaires.
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Définition

Soient, dans un repére orthonormé (O; 7', ), les vecteurs

7<g>et7<;’jﬁ>.
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[11. Colinéarité

Définition

Soient, dans un repére orthonormé (O; 7', ), les vecteurs

7<g>et7<gﬁ>.

Le réel ab’ — a'b est appelé le déterminant des vecteurs o et V.
On note
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[11. Colinéarité

Définition

Soient, dans un repére orthonormé (O; 7', ), les vecteurs

7<g>et7<gﬁ>.

Le réel ab’ — a'b est appelé le déterminant des vecteurs o et V.
On note

det(, V) =ab —a'b
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Remarque

Lorsqu'on est dans un repere orthonormé, la propriété précédente
peut donc s’écrire
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[11. Colinéarité

Remarque

Lorsqu'on est dans un repere orthonormé, la propriété précédente
peut donc s’écrire

/
a a s : .
v ( b ) et V ( b ) sont colinéaires si et seulement si

det(7, V) =ab' —a'b=0
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Applications

Dans le plan muni d'un repéere orthonormé
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[11. Colinéarité

Applications

Dans le plan muni d'un repére orthonormé.

@ Pour savoir si trois points A, B et C sont alignés, on pourra
tester si le déterminant des vecteurs /ﬁ et AC est nul.
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Applications

Dans le plan muni d'un repére orthonormé.

@ Pour savoir si trois points A, B et C sont alignés, on pourra
tester si le déterminant des vecteurs /ﬁ et AC est nul.

@ Pour savoir si deux droites (AB) et (CD) sont paralléles, on
pourra tester si le déterminant des vecteurs AB et CD est nul.
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Exemples

@ Soient, dans un repeére orthonormé du plan, les points A(3;2),
B(—1;5), C(15; 7).
Les points A, B et C sont-ils alignés ?
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[11. Colinéarité

Exemples

@ Soient, dans un repeére orthonormé du plan, les points A(3;2),
B(—1;5), C(15; 7).
Les points A, B et C sont-ils alignés ?

On calcule les coordonnées des vecteurs /@ et R
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[11. Colinéarité

Exemples

@ Soient, dans un repeére orthonormé du plan, les points A(3;2),
B(—1;5), C(15; 7).
Les points A, B et C sont-ils alignés ?

On calcule les coordonnées des vecteurs /@ et R

w(3) (%)
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[11. Colinéarité

Exemples

@ Soient, dans un repeére orthonormé du plan, les points A(3;2),
B(—1;5), C(15; 7).
Les points A, B et C sont-ils alignés ?

On calcule les coordonnées des vecteurs /@ et R

o(37) #(5)

5-2 —7-2

#(3) =(5)
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[11. Colinéarité

Exemples

@ Soient, dans un repeére orthonormé du plan, les points A(3;2),
B(—1;5), C(15; 7).
Les points A, B et C sont-ils alignés ?

On calcule les coordonnées des vecteurs /ﬁ et R

o(37) #(5)

5-2 —7-2

o) (%)

On calcule le déterminant de ces deux vecteurs
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Exemples

@ Soient, dans un repeére orthonormé du plan, les points A(3;2),
B(—1;5), C(15; 7).
Les points A, B et C sont-ils alignés ?

On calcule les coordonnées des vecteurs /ﬁ et R
-3 15 -3
/@ —4 R 12
3 -9
On calcule le déterminant de ces deux vecteurs

det(/@/ﬁ) —4x(-9)—12x3
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[11. Colinéarité

Exemples

@ Soient, dans un repeére orthonormé du plan, les points A(3;2),
B(—1;5), C(15; 7).
Les points A, B et C sont-ils alignés ?

On calcule les coordonnées des vecteurs /ﬁ et R
-3 15 -3
/@ —4 R 12
3 -9
On calcule le déterminant de ces deux vecteurs

det (AB,AC) = —4 x (~9) ~12x 3 =36 - 36
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[11. Colinéarité

Exemples

@ Soient, dans un repeére orthonormé du plan, les points A(3;2),
B(—1;5), C(15; 7).
Les points A, B et C sont-ils alignés ?

On calcule les coordonnées des vecteurs /ﬁ et R
-3 15 -3
/@ —4 R 12
3 -9
On calcule le déterminant de ces deux vecteurs

det (AB,AC) = —4 x (~9) ~12x3=36-36=0
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[11. Colinéarité

Exemples

@ Soient, dans un repeére orthonormé du plan, les points A(3;2),
B(—1;5), C(15; 7).
Les points A, B et C sont-ils alignés ?

On calcule les coordonnées des vecteurs /@ et R
3 15 -3
@(5_2 ) R<_7_2>

/ﬁ —4 R 12
3 -9
On calcule le déterminant de ces deux vecteurs

det (AB,AC) = —4 x (~9) ~12x3=36-36=0

Les vecteurs /@ et R sont colinéaires donc les points A, B
et C sont alignés.
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@ Soient, dans un repere orthonormé du plan, les points A(4;1),
B(6;—0,8), C(7,2;1,3) et D(11,2; —2,4).
Les droites (AB) et (CD) sont-elles paralléles ?
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@ Soient, dans un repere orthonormé du plan, les points A(4;1),
B(6;—0,8), C(7,2;1,3) et D(11,2; —2,4).
Les droites (AB) et (CD) sont-elles paralléles ?

On calcule les coordonnées des vecteurs /@ et ﬁ)
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@ Soient, dans un repere orthonormé du plan, les points A(4;1),
B(6;—0,8), C(7,2;1,3) et D(11,2; —2,4).
Les droites (AB) et (CD) sont-elles paralléles ?

On calcule les coordonnées des vecteurs /@ et ﬁ)

Z§<_6—4 ) EB<1L2—12>

0,81 ~2,4-1,3

A. Tourniaire Géométrie repérée
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@ Soient, dans un repere orthonormé du plan, les points A(4;1),
B(6;—0,8), C(7,2;1,3) et D(11,2; —2,4).
Les droites (AB) et (CD) sont-elles paralléles ?

On calcule les coordonnées des vecteurs /@ et ﬁ)

Z§< 6— 4 ) EB<1L2—12>

0,81 2,4-13

#( 1) @)

A. Tourniaire Géométrie repérée



[11. Colinéarité

@ Soient, dans un repere orthonormé du plan, les points A(4;1),
B(6;—0,8), C(7,2;1,3) et D(11,2; —2,4).
Les droites (AB) et (CD) sont-elles paralléles ?

On calcule les coordonnées des vecteurs /@ et ﬁ)

Z§<_6—4 ) EB<1L2—12>

0,81 ~2,4-1,3

#( 1) @5

On calcule le déterminant de ces deux vecteurs
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@ Soient, dans un repere orthonormé du plan, les points A(4;1),
B(6;—0,8), C(7,2;1,3) et D(11,2; —2,4).
Les droites (AB) et (CD) sont-elles paralléles ?

On calcule les coordonnées des vecteurs /@ et ﬁ)

@( 6— 4 ) @(11,2—7,2)

0,81 2,4-13

#( 1) @5

On calcule le déterminant de ces deux vecteurs

det (AB, CD) = 2x(~3,7)~4x(~1,8)

A. Tourniaire Géométrie repérée
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@ Soient, dans un repere orthonormé du plan, les points A(4;1),
B(6;—0,8), C(7,2;1,3) et D(11,2; —2,4).
Les droites (AB) et (CD) sont-elles paralléles ?

On calcule les coordonnées des vecteurs /@ et ﬁ)

@( 6— 4 ) @(11,2—7,2)

0,81 2,4-13

#( 1) @5

On calcule le déterminant de ces deux vecteurs

det (ﬁ, ﬁ)) — 2%(—3,7)—4x(—1,8) = —7,4+7,2

A. Tourniaire Géométrie repérée
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@ Soient, dans un repere orthonormé du plan, les points A(4;1),
B(6;—0,8), C(7,2;1,3) et D(11,2; —2,4).
Les droites (AB) et (CD) sont-elles paralléles ?

On calcule les coordonnées des vecteurs /@ et ﬁ)

Z§< 6— 4 ) EB<1L2—12>

0,81 2,4-13

#( 1) @5

On calcule le déterminant de ces deux vecteurs

det (AB, CD) = 2x(~3,7)~4x(~1,8) = ~7,447,2= 0,2

A. Tourniaire Géométrie repérée
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@ Soient, dans un repere orthonormé du plan, les points A(4;1),
B(6;—0,8), C(7,2;1,3) et D(11,2; —2,4).
Les droites (AB) et (CD) sont-elles paralléles ?

On calcule les coordonnées des vecteurs /@ et ﬁ)

@( 6— 4 ) @(11,2—7,2)

0,81 2,4-13

#( 1) @5

On calcule le déterminant de ces deux vecteurs

det (AB, CD) = 2x(~3,7)~4x(~1,8) = ~7,447,2= 0,2 #0

A. Tourniaire Géométrie repérée
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@ Soient, dans un repere orthonormé du plan, les points A(4;1),
B(6;—0,8), C(7,2;1,3) et D(11,2; —2,4).
Les droites (AB) et (CD) sont-elles paralléles ?

On calcule les coordonnées des vecteurs /ﬁ et ﬁ)

@( 6— 4 ) @(11,2—7,2)

0,81 2,4-13

#( 1) @5

On calcule le déterminant de ces deux vecteurs

det (AB, CD) = 2x(~3,7)~4x(~1,8) = ~7,447,2= 0,2 #0

Les vecteurs /@ et @ ne sont pas colinéaires donc les
droites (AB) et (CD) ne sont pas paralléles. Les droites (AB)
et (CD) sont donc sécantes.
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IV. Equations de droites

Définition

On appelle équation de droite (ou plus généralement équation de
courbe) toute équation d'inconnues x et y dont I'ensemble des
solutions est exactement |'ensemble des coordonnées (x;y) des
points de la droite (ou de la courbe).

A. Tourniaire Géométrie repérée



IV. Equations de droites

Conséquence

Un point de coordonnées (xp; yo) appartient donc a la droite (ou la
courbe) si et seulement si (xo; yo) est solution de I'équation.

A. Tourniaire Géométrie repérée



IV. Equations de droites

Définition

Un vecteur non nul U est un vecteur directeur d'une droite A si
et seulement si pour tous les points A et B appartenant a A, g

est colinéaire a AB.
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IV. Equations de droites

Remarque

o est un vecteur directeur de A si et seulement si I et A ont la
méme direction.
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IV. Equations de droites

Conséquence
Si A est une droite passant par le point A(xa; ya) et admettant le

7 a .
vecteur b pour vecteur directeur alors
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IV. Equations de droites

Conséquence
Si A est une droite passant par le point A(xa; ya) et admettant le

vecteur 7 < a

p | pour vecteur directeur alors

M(x;y) € A si et seulement si AM et W sont
Y- YA

colinéaires
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IV. Equations de droites

Conséquence

Si A est une droite passant par le point A(xa; ya) et admettant le

vecteur 7 < a

p | pour vecteur directeur alors

M(x;y) € A si et seulement si AM et W sont
Y- YA

colinéaires

—
ce qui équivaut a det(AM, 7)
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IV. Equations de droites

Conséquence

Si A est une droite passant par le point A(xa; ya) et admettant le

vecteur 7 < a

p | pour vecteur directeur alors

M(x;y) € A si et seulement si AM et W sont
Y- YA

colinéaires

—
ce qui équivaut 3 det(AM, ) = (x — xa) X b— a(y — ya)
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IV. Equations de droites

Conséquence

Si A est une droite passant par le point A(xa; ya) et admettant le

vecteur 7 < a

p | pour vecteur directeur alors

M(x;y) € A si et seulement si AM et W sont
Y- YA

colinéaires

—
ce qui équivaut 3 det(AM, ) = (x — xa) x b — a(y — ya) = 0.
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IV. Equations de droites

Conséquence

Si A est une droite passant par le point A(xa; ya) et admettant le

vecteur 7 < a

p | pour vecteur directeur alors

M(x;y) € A si et seulement si AM et W sont
Y- YA

colinéaires
—
ce qui équivaut 3 det(AM, ) = (x — xa) x b — a(y — ya) = 0.

En développant et réduisant le membre de gauche, on obtient une
nouvelle équation caractérisant la droite A.
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IV. Equations de droites

Propriété - Définition

Pour toute droite d du plan, il existe trois réels a, b et ¢
((a, b) # (0,0)) tels que

M(x;y) € d si et seulement si ax + by + ¢ = 0.

L'équation ax + by 4+ ¢ = 0 est alors une équation cartésienne de
la droite d.
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IV. Equations de droites

Exemple

Soient les points A(6; 2) et B(—1;3).
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IV. Equations de droites

Exemple
Soient les points A(6; 2) et B(—1;3).

Déterminer une équation cartésienne de la droite (AB).
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IV. Equations de droites

Exemple
Soient les points A(6; 2) et B(—1;3).
Déterminer une équation cartésienne de la droite (AB).

Le vecteur /ﬁ _31__26 ) est un vecteur directeur de la droite

(AB). On en déduit que
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IV. Equations de droites

Exemple
Soient les points A(6; 2) et B(—1;3).
Déterminer une équation cartésienne de la droite (AB).

) . .
Le vecteur /ﬁ 3 5 ) est un vecteur directeur de la droite

(AB). On en déduit que

—
M(x;y) € (AB) si et seulement si AM ( 5 ) et AB ( )

sont colinéaires
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ce qui équivaut a

«O>» «(Fr «E»r < } .
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IV. Equations de droites

ce qui équivaut a

det(AM, AB) = 1 x (x —6) — (—7)(y —2) =0
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IV. Equations de droites

ce qui équivaut a
det(AM, AB) = 1 x (x — 6) — (—7)(y —2) = 0

ce qui équivaut a x —6+7y —14 =0

A. Tourniaire Géométrie repérée



IV. Equations de droites

ce qui équivaut a
det(m, /ﬁ) =1x(x—6)—(-7)(y—2)=0

ce qui équivaut a x — 6+ 7y — 14 = 0 ce qui équivaut a
x+ 7y —20=0.

A. Tourniaire Géométrie repérée



IV. Equations de droites

ce qui équivaut a
det(m, /@) =1x(x—6)—(-7)(y—2)=0

ce qui équivaut a x — 6+ 7y — 14 = 0 ce qui équivaut a
x+ 7y —20=0.

Une équation cartésienne de la droite (AB) est donc
(AB) : x+7y —20=0.
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IV. Equations de droites

Propriété - Définition
Une droite admet une équation de la forme

y=ax+b ou x=c (a,b,c réels)

A. Tourniaire Géométrie repérée



IV. Equations de droites

Propriété - Définition
Une droite admet une équation de la forme
y=ax+b ou x=c (a,b,c réels)

Cette équation est appelée I’équation réduite de la droite.

A. Tourniaire Géométrie repérée



IV. Equations de droites

Indication de preuve

A partir d'une équation cartésienne, on isole I'inconnue y si elle
apparait dans I'équation et sinon on isole I'inconnue x.
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IV. Equations de droites

Intersection de deux droites

Lorsque deux droites sont sécantes, les coordonnées de leur point
d'intersection doivent étre solution pour les deux équations des
deux droites.

Pour déterminer les solutions communes a deux équations, on
résout un systéeme d’équations.

A. Tourniaire Géométrie repérée



IV. Equations de droites

Exemple

Soient les droites A7 et A, d'équations :

A; : 2x+3y—1=0 Ay 0 —x+2y—3=0
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IV. Equations de droites

Exemple

Soient les droites A7 et A, d'équations :
A; : 2x+3y—1=0 Ay 0 —x+2y—3=0

Déterminer les coordonnées du point d'intersection de ces deux
droites.
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IV. Equations de droites

Exemple

Soient les droites A7 et A, d'équations :
A; : 2x+3y—1=0 Ay 0 —x+2y—3=0

Déterminer les coordonnées du point d'intersection de ces deux
droites.

Pour déterminer les coordonnées du point d’intersection, on résout
le systéeme

2x+3y—1=0
—x+2y—-3=0

A. Tourniaire Géométrie repérée



IV. Equations de droites

Il est facile, dans la deuxiéme équation, d'exprimer l'inconnue x a
I'aide de y, on a donc
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IV. Equations de droites

Il est facile, dans la deuxiéme équation, d'exprimer l'inconnue x a
I'aide de y, on a donc

2x+3y—1=0
—x+2y—-3=0

A. Tourniaire Géométrie repérée



IV. Equations de droites

Il est facile, dans la deuxiéme équation, d'exprimer l'inconnue x a
I'aide de y, on a donc

2x+3y—1=0 — 2x+3y—1=0
—x+2y—-3=0 2y —3=x

A. Tourniaire Géométrie repérée



IV. Equations de droites

Il est facile, dans la deuxiéme équation, d'exprimer l'inconnue x a
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On obtient ainsi une premiére équation avec une seule inconnue y
qui est donc aisée a résoudre. Une fois la valeur de y connue, on
déterminera la valeur de x avec la seconde équation.
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IV. Equations de droites

On obtient ainsi une premiére équation avec une seule inconnue y
qui est donc aisée a résoudre. Une fois la valeur de y connue, on
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On obtient ainsi une premiére équation avec une seule inconnue y
qui est donc aisée a résoudre. Une fois la valeur de y connue, on
déterminera la valeur de x avec la seconde équation.
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IV. Equations de droites

On obtient ainsi une premiére équation avec une seule inconnue y
qui est donc aisée a résoudre. Une fois la valeur de y connue, on
déterminera la valeur de x avec la seconde équation.

2(2y —3)+3y —1=0 4y —6+3y—1=0
{2}/—3:X A 2y—3:x

— Ty—7=0 — Ty =17
2y —3=x x=2y—3

= y=1
x=2x1—-3=-1
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IV. Equations de droites

Le point d’intersection des droites A1 et Ay a donc pour
coordonnées (—1;1) (on fait bien attention a ce que x soit la
premiére coordonnée).
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IV. Equations de droites

Le point d’intersection des droites A1 et Ay a donc pour
coordonnées (—1;1) (on fait bien attention a ce que x soit la
premiére coordonnée).

On peut vérifier que le couple (—1;1) est bien solution des deux
équations des deux droites.
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