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WP-CMS0.1. PLAN DU DOCUMENT
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WP-CMS0.2. POSITIONS RELATIVES

0.2.1 Positions relatives de deux droites

Savoir si deux droites sont parallèles? ; perpendiculaires? ; sécantes non perpendiculaires? non colinéaires?

Données initiales : Les points A(−7;−3;6), B(1;5;2) et la droite D


x =−6+3t

y =+1+0t

z =+9−5t

• Le point A appartient-t-il à une droite (AB)?

Le point C A(−7;−3;6) ∈ à une droite (AB)

Si ces coordonnées vérifie le système d’équation paramétrique de (AB).

Si en attribuant les coordonnées de A à chaque équations

on trouve la même valeur de l’inconnue t pour chaque équation.

• Droites (AB) et (D) parallèles ?

(AB) parallèles (D) ⇔−→
AB et −→u colinéaires

SI leurs coordonnées sont proportionnelles. SI ∃K ∈R tel que
−→
AB = k.−→u

ALORS (AB) est parallèle à (D)

−→
AB


+1− (−1) =+8

+5− (−3) =+8

+2− (+6) =−4

 selon points A et B et −→u


3

0

−5

 selon représentation param. de (D).


8∗0 ̸= 3

+8*0=0

−4∗0 ̸= −5

 k = 0

Les coordonnées de
−→
AB et de −→u ne sont pas proportionnelles donc

−→
AB et de −→u non colinéaires et enfin non parallèle.

• Droites (AB) et (D) perpendiculaires ?

(AB) perpendiculaire (D) ⇔−→
AB et −→u orthogonaux

SI Le produit scalaire
−→
AB .−→u = 0

ALORS (AB) est perpendiculaire à (D)

−→
AB .−→u =


8

8

−4

 .


3

0

−5

 = (8∗3)+ (8∗0)+ (−4∗−5) = 24+20 = 44,

Le produit scalaire des deux vecteurs est différent de 0 donc non orthogonaux et enfin non perpendiculaires.
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WP-CMS• Droites (AB) et (D) sécantes ? On doit avoir la représentation paramétrique de la droite (AB) et de (D).

Connaitre (ou établir) de représentation paramétrique de (AB) de (D).

ALORS Les coordonnées du point sécant doivent vérifier

les deux représentations paramétriques.

◦ Pour (AB) Le point A =


−7

−3

6

 Le vecteur directeur
−→
AB


8

8

−4

 ⇒


x =−7+8s

y =−3+8s

z =+6−4s

◦ Pour (D)


x =−6+3t

y =+1+0t

z =+9−5t

Les coordonnées du point sécant doit vérifier les deux représentations paramétriques :
−6+3t =−7+8s

+1+0t =−3+8s

+9−5t = 6−4s

⇒


−6+3t =−7+8s

s = 1

2
+9−5t = 6−4s

⇒


−6+3t =−7+8∗ 1

2
s = 1

2
+9−5t = 6−4s

⇒


+3t =−3

s = 1

2
+9−5t = 6−4s


t = 1

s = 1

2
+9−5∗ (1) = 6−4∗ (

1

2
)

t = 1

s = 1

2
+9−5∗ (1) = 6−4∗ (

1

2
)

⇒


t = 1

s = 1

2
4=4

Les droites sont sécantes en


x =−6+3(1) =−3

y =+1+0t = 1

z =+9−5(1) =+4

• Droites (AB) et (D) non coplanaires ?

SILes droites (AB) et (D) sont sécantes

ALORS (AB) et (D) dans un même plan donc coplanaires.
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WP-CMS0.2.2 Positions relatives d’une droite et d’un plan

Savoir si une droite et un plan [. . .]

Données initiales : Les points A(−3;1;4), B(1;5;2) et le plan P d’équation cartésienne −2x − y + z −3 = 0.

• La droite (AB) est-elle incluse dans le plan P ?

(AB) incluse dans P ⇔ A ∈ P et B ∈ P

Si les coordonnées de A et B vérifie l’équation cartésienne de (AB).

ALORS la droite (AB) est incluse dans le plan P CAR équation = 0

• On place les coordonnées de A dans l’équation cartésienne de P

(−2∗−3)− (1)+ (4)−3 = 0 ⇒ 6−1+4−3 = 6 Donc ̸= 0 A ∉ (P )

Comme les deux points doivent appartenir au plan P la droite (AB) n’est pas incluse dans le plan.

• La droite (AB) est-elle parallèle au le plan P ?

(AB) parallèle au plan P ⇔∃−→n tel que
−→
AB .−→n = 0

Si le produit scalaire
−→
AB .−→n = 0

ALORS (AB) parallèle au plan P

• On calcul les coordonnées de
−→
AB


+1− (−3) =+4

+5− (+1) =+4

+2− (+4) =−2

 selon points A et B

• On calcul les coordonnées de −→n normal au plan


−2

−1

+1

 selon l’équation cartésienne du plan P

• On calcul le produit scalaire
−→
AB .−→u =


4

4

−2

 .


−2

−1

1

 = (4∗−2)+ (4∗−1)+ (−2∗1) =−8−4−2 =−14,

Le produit scalaire des deux vecteurs est différent de 0 donc non orthogonaux et enfin non parallèle.

• La droite (AB) est-elle orthogonale au le plan P ?

(AB) orthogonal au plan P ⇔∃−→n normal à P et colinéaire à
−→
AB

Si les coordonnées de
−→
AB et −→n sont proportionnelles. SI ∃K ∈R tel que

−→
AB = k.−→u

ALORS La droite (AB) est orthogonale au plan P .

−→
AB


+4

+4

−2

 selon points A et B et −→u


−2

−1

+1

 selon représentation param. de (D).


+4 ̸= (−2∗−2)

+4 ̸= (−1∗−2)

-2=(1*-2)

 k =−2

Les deux vecteurs ne sont pas proportionnelles donc non colinéaires et enfin non orthogonale.
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WP-CMS• La droite (AB) est-elle sécante non orthogonale au le plan P ?

(AB) non parallèle au plan P ⇔∃ I , un point d’intersection de (AB) et du plan P

Si On dispose (ou réalise) la représentation paramétrique de (AB)

ALORS on inclue dans le système de 3 équations, l’équation cartésienne de P

Et on en déduit les coordonnées du point d’intersection I .

• SI la droite (AB) et le plan P ne sont ni incluse, ni strictement parallèle et ni parallèle

ALORS la droite est sécante et non orthogonale au plan P au point d’intersection I

• Recherche du point d’intersection :

◦ A =


−3

+1

+4

 −→
AB


+4

+4

−2

 A et
−→
AB calculer précédemment ⇒


x =−3+4t

y =+1+4t

z =+4−2t

Représentation paramétrique (AB)

◦ Pour t


x =−3+4t

y =+1+4t

z =+4−2t

−2x − y + z −3 = 0

⇒


x =−3+4t

y =+1+4t

z =+4−2t

−2(−3+4t )− (1+4t )+ (4−2t )−3 = 0



x =−3+4t

y =+1+4t

z =+4−2t

6−14t = 0 ⇒ t = 3

7

◦ Pour les coordonnées du point d’intersection I


x =−3+4∗ 3

7
y =+1+4∗ 3

7
z =+4−2∗ 3

7

⇒


x =−9

7
y =+19

7
z =+22

7
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WP-CMS0.3. REPRÉSENTATION D’UNE DROITE

0.3.1 Représentation paramétrique

Si d une droite passant par le point A(xA ; y A ; zA) et dirigée par le vecteur (directeur) −→u (a;b;c) .

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

Si M


x = xA +at

y = y A + bt

z = z︸︷︷︸
A

+ c︸︷︷︸−→u
t

t ∈ ℜ. est la représentation paramétrique de la droite d .

Alors on peut affirmer que d passe par le point A(xA ; y A ; zA) et que −→u (a;b;c) est son vecteur directeur.

Les conditions :

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

• Soit les cordonnées de A(xA ; y A ; zA) et de B(xB ; yB ; zB ),

et détermine son vecteur directeur −−→uAB =


xb −xa

yb − ya

zb − za


• Soit les cordonnées de A(xA ; y A ; zA) et directement sont vecteur directeur.

• ⇒ on écrit Alors sa représentation paramétrique : M


x = xA +at

y = y A + bt

z = z︸︷︷︸
A

+ c︸︷︷︸−→u
t

avect ∈ ℜ.

Calculer
−→
AB a partir des coordonnées des points A et B

A


−1

1

3

 et B


−1

3

0

 Donc
−→
AB


−1− (−1)

+3− (+1)

+0− (+3)



Montrer que le point B(−1;3;0) appartient à la droite D


x = 1+2t

y = 2−1t

z = 2+2t

M(1;2;2), un point de la droite et −→u


2

−1

2

, un vecteur directeur. Après calcul
−−→
MB


−2

+1

−2

.

SI M (1;2;2) ∈ D ALORS B ∈ D ⇔∃t ∈R,
−−→
MB = t−→u .

−−→
MB =−−→u les deux vecteurs sont donc colinéaires, le point B appartient bien à la droite D . t =−1 .
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WP-CMSMontrer que le la plan P admet une équation cartésienne : 2x − y +2z −3 = 0

Le plan P étant orthogonal à la droite D , le vecteur −→u


2

−1

2

 directeur de la droite est un vecteur normal à P

Le plan P admet alors l’équation cartésienne 2x − y +2z + c = 0 ou les coefficients sont les coordonnées de −→u . On cherche

C . Sachant que A(−1;1;3) ∈ P ⇒ [2∗ (−1)]+ [−1]+ [2∗3]+C = 0 ⇒ C = 3

Le plan P admet alors l’équation cartésienne 2x − y +2z +c = 0 ou les coefficients sont les coordonnées de −→u .

Chercher les coordonnées du point H d’intersection entre D et P
x = 1+2t

y = 2−1t

z = 2+2t

2x − y +2z −3 = 0

⇔


x = 1+2t

y = 2−1t

z = 2+2t

2(1+2t )− (2− t )+2(2+2t )−3 = 0

⇔



x = 1+2t

y = 2−1t

z = 2+2t

9t +1 = 0 ⇒ t =−1

9


x = 1+2∗ (−1

9
) = 7

9
y = 2+ 1

9
= 19

9
z = 2+2∗ (−1

9
= 16

9
)

Finalement, on donc bien H

(
7

9
;

19

9
;

16

9

)
coordonnées du point d’intersection entre D et P .

Calculer la longueur de AH

A(−1;1;3) et H

(
7

9
;

19

9
;

16

9

)

d =
√

(
7

9
+1)2 + (

19

9
−1)2 + (

16

9
−3)2 ⇒

√
256

81
+ 100

81
+ 121

81
⇒ 477

81
=

√
53

9
=

p
53

3
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WP-CMS0.4. REPRÉSENTATION D’UN PLAN

0.4.1 Représentation paramétrique du plan

Si P un plan caractérisé par un point A(xA ; y A ; zA) et deux vecteurs −→u (a,b,c) et −→u (α;β;γ) non colinéaires.

Alors P est l’ensemble des points M(x; y ; z) tels que :
x = xA +at +αt ′

y = y A +bt +βt ′

z = zA +ct +γt ′

0.4.2 Représentation cartésienne d’un plan

Dans un repère orthonormal, tout plan P a une équation de forme :

ax +by +cz +d = 0 avec a,b,c non-nuls du vecteur normal −→n


a

b

c


Les conditions :

• On appelle vecteur normal à un plan P tout vecteur directeur d’une droite perpendiculaire au plan P Démontrer

[. . .]

• Déterminer la valeur de d

Si d une droite passant par le point A(xA ; y A ; zA) et dirigée par le vecteur (directeur) −→u (a;b;c).

Alors l’équation cartésienne de d est de la forme :

ax +by +cz +d = 0 avec d = a ∗ (xA)+b ∗ (y A)+c ∗ (zA)
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WP-CMS0.5. BASE ET REPÉRAGE DANS L’ESPACE

0.5.1 Base

• Une base de l’espace est formée par trois vecteurs non coplanaires.

• Soit (
−→
i ,

−→
j ,

−→
k ) une base de l’espace.

Pour tout vecteur −→u , il existe un unique triplet de réels (x; y ; z) tel que −→u =−→
xi +−→

y j +−→
zk

• Les deux plans sont parallèles et confondues.

0.5.2 Repère

Un repère de l’espace est un quadruplet composé d’un point O (origine du repère) et d’une base (
−→
i ,

−→
j ,

−→
k ) de l’espace. On

le note (O;
−→
i ,

−→
j ,

−→
k )

0.5.3 Coordonnées dans l’espace

Théorème :
Soit (O;

−→
i ,

−→
j ,

−→
k ) un repère de l’espace.

Si −→u un vecteur de l’espace et x, yet z les réels tels que −→u = x
−→
i + y

−→
j + z

−→
k .

Alors le triplet (x; y ; z) représente les coordonnées du vecteur −→u dans le repère (O;
−→
i ,

−→
j ,

−→
k )

x est l’abscisse, y l’ordonnée et z la cote du vecteur −→u dans ce repère.

Si M le point de l’espace tel que −→u =−−→
OM Alors M a aussi pour coordonnées (x; y ; z) dans ce repère.

Propriété :
Soient deux vecteurs −→u (x; y ; z) et −→v (x′; y ′; z′) dans une base de l’espace et soit α un réel.

- −→u =−→v ⇔ x = x′, y = y ′et z = z′

- −→u + −→v pour coordonnées dans cette base (x +x′; y + y ′; z + z′)
- α −→u a pour coordonnées (αx;αy ;αz)

0.5.4 Calcul sur les coordonnées

Dans un repère (O;
−→
i ,

−→
j ,

−→
k )

• Si −→u et −→v ont pour cordonnées respectives (x; y ; z) et (x′; y ′; z′), Alors

Le vecteur k−→u a pour coordonnées (kx;k y ;kz) avec k i n R

Le vecteur −→u +−→v a pour coordonnées (x + x′; y + y ′; z + z′)

• Si A et B ont pour cordonnées respectives (xA ; y A ; zA) et (xB ; yB ; zB ), Alors

Le vecteur
−→
AB a pour coordonnées (xB −xA ; yB − y A ; zB − zA)

Le milieu I du segment [AB ] a pour coordonnées (
xB −xA

2
;

yB − y A

2
;

zB − zA

2
)

Dans un repère (O;
−→
i ,

−→
j ,

−→
k )

∥ −→u ∥ =
√

x2 + y2 + z2

AB = ∥ −→AB ∥ =
√

(xB −xA)2; (yB − y A)2; (zB − z2
A)
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