Chapitre 2:
VECTEURS, DROITES ET
PLAN DE L'ESPACE
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o Les vecteurs de 'espace
Vecteurs

Soient A et B deux points de I'espace, la transformation qui a tout point M de l'espace associe I'unique
point M’ tel que ABM’M soit un parallélogramme s’appelle la translation de vecteur AB.

Comme, dans le plan, les vecteurs AB etMM’ sont égaux et on dit également qu'ils sont deuxreprésentants
d’un vecteur unique noté u.
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o Les vecteurs de l'espace
Vecteurs
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Propriéte

Etant donné trois vecteurs i, V et w de I'espace non colinéaires. ( N o (Pwm.w eﬂu»)
On dit que w est une combinaison linéaire des vecteurs u et v s'il existe

= ~ — — iy —> s
des réels aet B tels que w = cru + [iv. Y S i @



Soient A et B deux points de l'espace, la transformation qui a tout point M de l'espace associe I'unique
point M’ tel que ABM’M soit un parallélogramme s‘appelle la translation de vecteur AB.
Comme, dans le plan, les vecteurs AB et MM’ sont égaux et on dit également qu'ils sont deuxreprésentants

d’un vecteur unique noté u.
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Propriéte
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Appliquer la relation de CHASLES (a)

Rappel: une droite est générée par un vecteur appelé vecteur directeur.
CHRONOMETRE

Exercice

On considére trois points I, O et U tels que: IO = 31U

Compléter les égalités suivantes par des fractions ou des entiers:
. —

DIU=| -4 |SoUQ
— -

DOU=| 43 |So0Q0f



Appliquer la relation de CHASLES (a)

Rappel: une droite est géneree par un vecteur appele vecteur directeur.
CHRONOMETRE

Exercice

On considere trois pomnts I | O et U tels que: 1O = 31U

Completer les egalites suivantes par des fractions ou des entiers:
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Exercice §: LA RELATION DE CHASLES
On considére trois points D , S et K tels que: DS = 7DK.

Compléter les égalités suivantes par des fractions ou des entiers:
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On considere trois points D, S et K tels que: DS = TDK.

Soit D un point quelconque du plan distincts des points D , S et K tels que: .
Compléter les égalités suivantes par des fractions ou des entiers:

— _—
1)DS=| -16 |l&SK

— —
2)DK=| 16 |I&1KS

— —
3)SK=| 67 |l&2SD

CHASLES BASES DROITE1
CHASLES BASES DROITE2



_f'.'%?fii_'f,i' Positions relatives
de droites et de plans dans l'espace
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o Decomposition de vecteurs dans I'espace

Base

Trois vecteurs i, j et k constituent une base de l'espace si et seulement si
chacun de ces trois vecteurs n‘est pas une combinaison linéaire des deux autres.
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Base

Trois vecteurs i, j et k constituent une base de l'espace si et seulement si
chacun de ces trois vecteurs n'est pas une combinaison linéaire des deux autres.
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BNyl Droite de l'espace

Une droite de lI'espace est définie:

* soit par la donnée de deux points distincts,
» soit par la donnée d'un point et d'un vecteur non nul.

Caractérisation d’une droite de I'espace (A

La droite passant par le point A et de vecteur directeur u est I'ensemble
des points M de l'espace tels que les vecteurs AM et U soient colinéaires.

(DROITE_VECTORIELLE2020.ggb)

Plan de l'espace (/}} a, a)

Un plan de l'espace est défini :

* soit par trois points non alignés (ABC),
» soit par un point et deux vecteurs non colinéaires (A ; U, V).

(PLAN_VECTORIEL2020.ggh)




0 Reperage dans l'espace
Repére

On appelle repére (O i ,} i E} de l'espace le quadruplet ot O est un point

— —% —F

de l'espace appelé origine et ol le triplet(i , j , k) est une base de l'espace.
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Exercice 3: LA RELATION DE CHASLES

On considere un triangle QLH de l'espace.
. s A S
Soit I le point défini par LI = gLH

Completer par des entiers relatifs ou des fractions les egalites suivantes:

— - -
# Le vecteur QI est une combinaison linéaire des vecteurs QL et QH car :
i ___—— ____
QI= = QL+ | B QH

— — —

2) Le vecteur Q1 est aussi une combinaison linéaire des vecteurs H(Q) et LH car :

QI =| = HQ+| = LH




Exercice 3: LA RELATION DE CHASLES

On considere un triangle QLH de 'espace.

. N S S .
Soit I le point défini par LI = gLH

Completer par des entiers relatifs ou des fractions les égalités suivantes:

— - -
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Représentation paramétrique d’une droite
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el Représentation paramétrique d'une droite

a
Dans un repére(0;:7,7], k), la droite passant par le point A (x, ; v, ; Z,) et de vecteur directeuru| b
x= x, +ka C
admet comme représentation paramétrique le systéme ; y = Yy +kbou k est un réel.
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| Application du cours 14=2 + 3L

REPRESENTATION PARAMETRIQUE1 9 = 36t
REPRESENTATION PARAMETRIQUE2a (/=
REPRESENTATION PARAMETRIQUE2b

Soit (d) la droite passant par le point A de coordonnée AI@ et de vecteur directeur : 4
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