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Revoir: calcul vectoriel élémentaire
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On considére trois points distincts S, V et M tels que: SV = —45M,
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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.




GEOGEBRA 3D: VECTEURS_ESPACE1
o Les vecteurs de |'espace

Vecteurs

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 etMM’ sont égaux et on dit également qu'ils sont deuxreprésentants
d’un vecteur unique noté u.

Propriété: combinaison linéaire
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Propriété: combinaison linéaire
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WSMNLl Droite de l'espace

Une droite de I'espace est définie:

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

LILEUEEY Caractérisation d'une droite de l'espace (A A > ey
AA

—+ ] m
La droite passant par le point A et de vecteur directeur u est 'ensemble V&A/ olV\EJw/l

des points M de l'espace tels que les vecteurs AM et U soient colinéaires.
(DROITE_VECTORIELLE2020.ggb)

Plan de 'espace (A; u, )

Un plan de l'espace est défini:

e s0it par trois points non alignés (ABC),

» soit par un point et deux vecteurs non colinéaires (A ; U, v).
(PLAN_VECTORIEL2020.ggb)
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_f'.'%?fii_'f,i' Positions relatives
de droites et de plans dans l'espace
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Activite
B Utiliser des combinaisons lineéaires de vecteurs

Dans un cube ABCDEFGH, on considere les points M et N définis par les relations suivantes.

s

BM =BG - —-BC et DN = ~-DC + 2DH
2 4 3

T | T, R
1. Démontrer que AM = AB + ZAD + EAE'

maad emeE

(> Remarque On dit que AM est une combinaison linéaire des vecteurs AB, AD et AE.
2. Démontrer de méme que AN = %A_B' + AD + 2AE.

3. Calculer alors le vecteur 4AM — AN.

4. En déduire que le vecteur AB est une combinaison linéaire des vecteurs AM et AN
(on dit que A appartient au plan (BMN) et on note A € (BMN)). €

COMBINAISON_LINEAIRE_COPLANARITE_CUBE1
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1. Démontrer que AM = AB + — I .+ --AE




1 " i il

BM = ~BG ~ ~BC et DN = ~DC + 2DH
2 -+ 3
1l — =
2. Démontrer de méme que AN =—AB.+ AD +2AE.,
DN - 462+ 20n AN= AD -0
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3. Calculer alors le vecteur 4AM — AN.

2
_(iA—EPA"B-I—ZA
RS T

:'1 g-\—/’)'D-I'ZA'E
_ A A8 _ AD - L AE
3
w1 - -
. M7%5 0 Po + 0 fe
2
L A9 - AN = 448

— == Je== ==
1. Démontrer que AM = AB + ZAD + EAE'

2. Démontrer de méme que AN = -;-_A_B. + AD + 2AE.



4. En déduire que le vecteur AB est une combinaison linéaire des vecteurs AM et AN
(on dit que A appartient au plan (BMN) et on note A € (BMN)).
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o Décomposition de vecteurs dans '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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Définition :EHE
Trois vecteurs i, j et k constituent une base de I'espace si et seulement si
chacun de ces trois vecteurs n'est pas une combinaison linéaire des deux autres.
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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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L0 Poslitions relatives de deux droltes

Deux droites de l'espace
sont soit coplanaires
(c'est-a dire incluses
dans un méme plan)
soit non coplanaires.

Soit d une droite

et ® un plan.

Il existe trois
configurations pour

d et d’ sont coplanaires dakt o soit
et sécantes en M ou strictement paralléles hon
ou confondues coplanalres
d d/ A7 o
A AL . T
? Exemple Dans le cube ABCDEFGH les droites (AB) et (CE) ne sont pas coplanaires.
Positlons relatives d’une droite et d’un plan
(@ d est strictement (@ destincluse (3) d est sécante
paraliele 2 @ dans ® a®

les positions relatives
dedetde®.
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Positions relatives de deux plans

Soit P et P deux plans. '

Il existe trois (D P est strictement (@) P et P’ sont 3P et P sont
configurations paralléle a @’ confondus sécantsend
pour les positions op

relatives / ]

de P etde & :

. ] TR
e 8 / d :
w - | % | % /

G0 Théoréeme du toit

Si deux plans % et P’ contiennent respectivement deux droitesd et d’
paralléles entre elles alors leur intersection d” est paralléle a ces deux
droites.



m Positions relatives de deux plans

Soit P et P deux plans .
1l existe trols @ est strictement @@ et@ sont

B2 et sont
configurations paralléle a @’ confondus sécantsend
pour les positions
relatives M
dePetded.

e

m Théoréme du toit

Si deux plans @ et @’ contiennent respectivement deux droites d et d”

paralléles entre elles alors leur intersection d” est paralléle a ces deux
droites.

m Positions relatives de deux droltes
Deux droites de I'espace

sont soit coplanaires
(c'est-a dire incluses

dans un méme plan)

soit non coplanaires.

T Exemple Dans le cube ABCDEFGH les droites (AB) et (CE) ne sont pas coplanaires.

Positions relatives d’une drolte et d’un plan

m Positions relatives de deux plans
Soit® et @ deux plans .

Il existe trois @@ eststrictement @@ et® sont @ P et® sont
configurations paralléle a®’ confondus sécantsend
pour les positions

relatives

dePetde®.

Théoréme du toit

Si deux plans @ et @’ contiennent respectivement deux droites d et d”
paralléles entre elles alors leur intersection d” est paralléle a ces deux
droites.

Positions relatives de deux droltes

Deux droites de l'espace pror—

2 5 coplanaires
K:nts?n'co?hnalres et sécantes en M ou strictement paralléles
(c'est-a dire incluses - P
dans un méme plan)

soit non coplanaires.

? €xemple Dans le cube ABCDEFGH les droites (AB) et (CE) ne sont pas coplanaires.

W Positions relatives d‘une drolte et d’un plan

m Positions relatives de deux plans
Soit P et P’ deux plans.

1l existe trois @@ eststrictement @@ et@ sont @@ et sont
conflgurations paralléle a @’ confondus sécants end
pour les positions

relatives

dePetde®.

WEEE Théoréme du toit
Si deux plans & et ' contiennent respectivement deux droites d et d’

paralléles entre elles alors leur intersection d” est paralléle a ces deux
droites.

Positions relatives de deux droltes
Deux droites de l'espace

sont soit coplanaires
(c'est-a dire incluses
dans un méme plan)

soit non coplanaires.

? €xemple Dans le cube ABCDEFGH les droites (AB) et (CE) ne sont pas coplanaires.

W Positions relatlves d‘une drolte et d’un plan

Soit d une droite Soit d une droite Soit d une droite

et@® unplan. @dest strictement @destincluse @ dest sécante et®un plan. (@dest strictement @destincluse @dest sécante et® un plan. (@ dest strictement @destincluse @dest sécante
Il existe trois paraliele a® dans @ Il existe trois paraliele a® dans ag Il existe trois paraliéle a @ dans a@
configurations pour configurations pour configurations pour d
les positions relatives d '.‘ 57 les positions relatives d 'A-,‘ d _‘,/ les positions relatives d, ’A?‘ L 1
dedetde®. i /4 E dedetde®. Vil /4 ’ dedetde®. Vil /4 H %!
m Positions relatives de deux plans m Positions relatives de deux plans m Positions relatives de deux plans

Soit P et P’ deux plans . Soit P et P’ deux plans . Soit P et P’ deux plans .

Il existe trois (@@ eststrictement @@ et@ sont @@ et@ sont Il existe trois (@@ eststrictement @@ et@ sont @@ et@ sont 1l existe trois @@ eststrictement @@ et sont @@ et@ sont
configurations paralléle a @’ confondus sécants end configurations paralléle a®’ confondus sécants end conflgurations paralléle a @’ confondus sécants end
pour les positions pour les positions pour les positions

relatives relatives relatives

dePetde . dePetde®’. dePetde®’.
m Théoréme du toit Théoréme du toit LLEJEE Théoréme du toit

Si deux plans @ et @’ contiennent respectivement deux droites d et d”

paralléles entre elles alors leur intersection d” est paralléle a ces deux
droites.

m Positions relatives de deux droltes
Deux droites de 'espace

sont soit coplanaires s d“l;:':(m‘m detd sont
(clest-a dire incluses Spadane Jnon coplanaires
dans un méme plan)

soit non coplanaires.
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T €xemple Dans le cube ABCDEFGH les droites (AB) et (CE) ne sont pas coplanaires.

m Posltions relatives d’une drolte et d’un plan

Soit d une droite

et® un plan. (@ dest strictement @destincluse @ dest sécante
Il existe trois paraliele 2 @ dans @ ag
configurations pour

les positions relatives d ’A-,‘ / “A?é
dedetde®. ‘Q/ &!

Si deux plans @ et @’ contiennent respectivement deux droites d et d”

paralléles entre elles alors leur intersection d” est paralléle a ces deux
droites.

m Positions relatives de deux droltes
Deux droites de 'espace

2 detd sont coplanaires

e SR et e g
< ou confondues

dans un méme plan)

soit non coplanaires. d

Y= v
& 17 | &

7 €Exemple Dans le cube ABCDEFGH les droites (AB) et (CE) ne sont pas coplanaires.

m Posltions relatives d’une drolte et d’un plan

Soit d une droite

et® un plan. (@ dest strictement @destincluse @ dest sécante
Il existe trois paraliele a® dans @

configurations pour

les positions relatives d ’A-,‘ "A?/

dedetde®. M ’

Si deux plans @ et @’ contiennent respectivement deux droites d et d”

paralléles entre elles alors leur intersection d” est paralléle a ces deux
droites.

EZIEQ Positions relatives de deux droites

Deux droites de I'espace detd

sont soit coplanaires —_— o Ms:‘nmﬂa i detd sont
(c'est-a dire incluses e jhon coplanaires
dans un méme plan)

soit non coplanaires.

? €Exemple Dans le cube ABCDEFGH les droites (AB) et (CE) ne sont pas coplanaires.

w Positions relatives d’une drolte et d’un plan

Soit d une droite

et@® un plan. (@ dest strictement @destincluse @)dest sécante
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configurations pour
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dedetde®. ‘_/ E %!




Représentation paramétrique d’une droite
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na) 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 /A, ( 9/ + / (d /)_‘/ 84)

Soit (d) la droite passant par le point A de coordonnées A(Bj ? ;-2 ;2) et de vecteur directeur 0
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X = 1-3t
{ y = [=Z]?=
P = '2 24 ]2+t

Le point I de coordonnées P( L ¢ ; TNappartient a la droite (d).
parametre\t= ?

REPRESENTATION PARAMETRIQUE1
REPRESENTATION PARAMETRIQUE2a
REPRESENTATION PARAMETRIQUE2b

La droite (d) admet pour représentation parameétrique: Qo







