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2 Positions relatives WP-CMS

2.1 Positions relatives de deux droites

¢ Un point appartient-t-il a une droite?

e Si9; et 2, € aun méme plan & Alors elles sont coplanaires.
Démonstration :
Pour prouver que deux droites sont coplanaires il suffit de prouver qu’elles sont sécantes ou paralléles.
Inversement pour prouver que deux droites ne sont pas coplanaires, il suffit de montrer qu’elles ne sont

ni sécantes ni paralléles.
* Sécantes

-QX‘

Xa+ait=xg+ass
Alors:{ yA+bit=yB+Dbys touseR.

ZatzZ1t=2g+ 228

¢ Paralleles
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2.2 Positions relatives de deux Plans WP-CMS
Un plan peut étre défini soit :

e par trois points distincts non alignés;

¢ par une droite et un point n'appartenant pas a cette droite;

e par deux droites sécantes;

¢ par deux droites strictement paralleles.

1 SECANTS PARALLELES
: PP =T
| PnpP =0 P et P' sont confondus.
PP =d P et P' sont (strictement)
P et P' sont sécants en d. paralléles.

.
* Les deux plans sont sécants et il se coupe selon une droite. Les deux vecteurs normaux 7 et n’ sont non

colinéaires car non proportionnel alors les deux plan sont sécants.
¢ Les deux plans sont paralleles et distincts.
¢ Les deux plans sont paralleles et confondues.

—_

Note : On dit que les vecteurs u et v sont colinéaires si et seulement si il existe un réel k tel que u = k.7 .

2.3 Positions relatives d’'une droite et d’'un plan

SECANTS PARALLELES
—x
d { -
I l. . -]... e
' dNP=d
A GO d est in{-h:s-;r:* dans (P (d C P)
d et P sont sécants en A. d et P sont (strictement) paralléles. ’ ' e i

* Les deux plans sont sécants et il se coupe selon une droite.
Les deux vecteurs normaux 7 et n’ sont non colinéaires car non proportionnel alors les deux plan sont

sécants.
¢ Les deux plans sont paralleles et distincts.

¢ Les deux plans sont paralleles et confondues.

—_

Note : On dit que les vecteurs u et v sont colinéaires si et seulement si il existe un réel k tel que u = k.7 .
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3 Vecteur de I'espace WP-CMS

3.1 Duplan dans ’espace

On étend a I’espace la notion de vecteurs :

Définition :

Soient deux points distincts A et B de I'espace. Le vecteur ABa pour :
- direction : celle de la droite (AB);

-sens : de Avers B;

- longueur (ou norme) : la distance AB. On la note || AB | ou plus simplement AB.

Propriété N :

3.2 Vecteurs colinéaires

Définition :
Soient % et U deux vecteurs non nuls de I'espace

—

. — —_ ) . .. . s —_
On dit que les vecteurs u et v sont colinéaires si et seulement si il existe un réel ktelque u =k.v .

Propriété 1:
Soient A, B, CetD quatre points de I'espace.
- Les points A, BetC sont alignés si et seulement si les vecteurs AB et AC sont colinéaires.

- Les droites (AB) et (AC) sont paralleles si et seulement si les vecteurs AB et AC sont colinéaires.

3.3 Vecteurs coplanaires

Définition :
Soient 7, U et w trois vecteurs de I'espace.
On dit que les vecteurs 7, v et w sont coplanaires si pour tout point quelconque O de I'espace, les points

0, A,BetC tels que U = OA, 7 = OB et W = OC sont dans un méme plan.

Propriété N:
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4 Droites et plans de I'espace WP-CMS

4.1 Caractérisation vectorielle d'une droite

Définition :
On appelle vecteur directeur d’une droite d de I'espace, tout vecteur % non nul dont la direction est celle de
la droite 2.

Si A est un point de @ et 1 un vecteur directeur de 2, Alors on dit que A, i est un repére de 2.

Propriété N :

4.2 Caractérisation vectorielle d’'un plan

Définition :
Si U et v deux vecteurs non colinéaires d’'un plan £, et A un point de 2.

Alors on dit que A; 1, U est un repére du plan 2 et que (2, V) est une base de ce plan.

Propriété N:

5 Base et repérage dans 'espace

5.1 Base

F 4
LI
"
'
"f.q/.v/l:' H y
- o
Ia"’< : I ,-"
W B Ot
M’

¢ Une base de 'espace est formée par trois vecteurs non coplanaires.

e Soit (7,7, 76)) une base de I'espace.

Pour tout vecteur 1, il existe un unique triplet de réels (x; y; z) tel que U = xi + yj +z

¢ Les deux plans sont paralleles et confondues.

5.2 Repere
Un repeére de 'espace est un quadruplet composé d'un point O (origine du repére) et d'une base (7, 7, 75) de

'espace. On le note (O; 7, 7, )
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5.3 Coordonnées dans I'espace WP-CMS

Théoréme:

Soit (O; 7, 7, 75) un repere de ’espace.

Si 7 un vecteur de 'espace et x, yetz les réels tels que % = Xi+ y7 +zk.

Alors le triplet (x; y; z) représente les coordonnées du vecteur U dansle repere (O; 7, 7, 7c>)
x est 'abscisse, y 'ordonnée et z la cote du vecteur 7 dans ce repére.

Si M le point de I'espace tel que u = OM Alors M a aussi pour coordonnées (x; y; z) dans ce repere.

Propriété :
Soient deux vecteurs u (x; ¥; 2) et V(x; ¥'; ') dans une base de I'espace et soit « un réel.
U=V ex=x,y=yetz=27

—_

- U + 7 pour coordonnées dans cette base (x+ x'; y+y';z + 2')

—

- @ u apour coordonnées (ax;ay;az)

5.4 Calcul sur les coordonnées

Dansunrepere (O; i, j, k)
* Si U et v ont pour cordonnées respectives (x; y; z) et (x;y'; 2), Alors
Le vecteur kU a pour coordonnées (kx; ky; kz) avec k in %

Le vecteur # + v a pour coordonnées (x+x'; y+y';z+ 2)

¢ Si Aet B ont pour cordonnées respectives (x4; y4; z4) €t (xp; yp; zp), Alors

Le vecteur E a pour coordonnées (Xp — XA; YB — YA; 2B — 24)
Xp—X - Zp—2
Le milieu I du segment [AB] a pour coordonnées ( L > A; L 2 yA; B 2 A

—

Dans un repere (O; i ,7,75)
17 | = Va2 + Y2+ 22

AB=| AB| = \/(xB —xa)% (yp - ya)% (28 — 23)
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6 Représentation d’'une droite WP-CMS

6.1 Représentation paramétrique

Si d une droite passant par le point A(x4;y4;z4) et dirigée par le vecteur (directeur) u (a; b; c).

Alors d est'ensemble des points M(x; y; z) tel que :

X=X, +at

simMmi{ Y=Y A + bt t € R. estlareprésentation paramétrique de la droite d.
2=z + c t
—~ =~
A U

Alors on peut affirmer que d passe par le point A(x; y4; z4) et que U (a; b; ¢) est son vecteur directeur.

Les conditions :

Pour déterminer un systeme d’équations paramétriques de la droite (AB), Il faut

¢ Soit les cordonnées de A(x4;ya;z4) etde B(xp; ¥B; 2B),

Xp— Xa
et détermine son vecteur directeur uag =| yp—ya
Zp—Rq

* Soitles cordonnées de A(x4;ya;z4) et directement sont vecteur directeur.

X=Xxa +at

y=yA + bt

¢ = on écrit Alors sa représentation paramétrique : M avect € R.

zZ= zZ + c t
~—~—
AT

6.2 Droites non coplanaire
Le point C(5; 8;9) appartient-il a la droite (AB) ? Justifier.

C € (AB) Si les coordonnées de C vérifient le systéme d’équation.

C’est a dire si on trouve les mémes valeurs de ¢ dans les trois équations.

5=1-2¢ 2t=—4 tzgz

Ce(AB) < 8=-1+4tr <& 4r=9 = t=;1
9=4-2¢ 2t=-5 f=_2

2

Ainsi ce systeme n’a pas de Réponsse. Donc C ¢ (AB)
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7 Représentation d’'un plan WP-CMS

7.1 Représentation paramétrique du plan

Si 2 un plan caractérisé par un point A(x4;y4; z4) et deux vecteurs u (a, b, c) et U (a; §;y) non colinéaires.
Alors & est'ensemble des points M(x; y; z) tels que :

x=xa+at+at

y=yatbt+pt

z=zg+ct+yt

7.2 Représentation cartésienne d’'un plan

Dans un repére orthonormal, tout plan & a une équation de forme :
a
ax+by+cz+d=0avec a, b, c non-nuls du vecteur normal |l b

c

Les conditions :

¢ On appelle vecteur normal a un plan &2 tout vecteur directeur d'une droite perpendiculaire au plan &2

Démontrer [...]

e Déterminer la valeur de d
Si d une droite passant par le point A(x4; y;z4) et dirigée par le vecteur (directeur) U (a; b; o).
Alors I'équation cartésienne de d est de la forme :

ax+by+cz+d=0avecd=ax* (xa)+b*(ya)+c=*(z4)
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8 Procédures récurrentes WP-CMS

8.1 systeme d’équations paramétriques droite d; intersection de 2 plans 27, et %,

Déterminer un systéme d’équations paramétriques droite (d) intersection de &2, et &,.

Cette procédure générale a été valider sur 10 exercices.

3x+2y—-z+2=0
1
2x+2y—5z—0=0

Pour représenter une droite il faut un systeme de 3 équation a 3 inconnues.

On fixe alors x, y ou z a ¢ [En général on prend I'inconnue qui a un coefficient de 1].

x=t
3t+2y—z+2
1
2t+2y— =2z
J 2

X=t
On isole une variable. Ici on a choisi Z { z2=2y+3t+2
1
2t+2y—=-z
Y 2
xX=1t
On remplace la valeur de Z dansI'équation [3] { z=2y+31+2
2t+2y—-1@2y+3r+2)
xX=1t xX=t X=1
Oncalcul Y{ z2=2y+3t+2 z=2y+3t+2 z=2y+3t+2
3 4 3 1
204+2y—y—=t-1 =——f+-t+1 =—Zr+1
y=y—s3 Y=+ y=-3
xX=1

1
On remplace la valeur de Y dans I'équation [2] { 2 =2(— > r+1)+3t+2

= 1l‘+1
y==3
xX=t x=1
Oncalcul Z{ z=-t+2+3t+2 z=2t+4
1 1
=—--t+1 =—=t+1
y > y 5
xX=t

1
0 y:l—Et avec € #
Z=—4+2t
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