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l-. Coordonnées d’un point par rapport un repére — coordonnées d’un vecteur par rapport une base :
0l. Base et repére de Pespace (&) :
a. Activité :
1. A partir d’un point O construire dans I’espace 3 vecteurs non coplanaires i ; ] etk.
2. Construire les droites : D, (O,T) ; D, (O]) et D, (O,E)

b. Vocabulaire :

y=== EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE\

Z Letriplet (T,j, E) s’appelle base de I’espace .

4 On dit que Pespace (&) est muni (ou rapporté ) de la base (T]E) .
/# Le quadruplet s’appelle repére de I’espace .
/4 On dit que I’espace (5) est muni (ou rapporté au ) du repere (O,T,]:, R)
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02. Coordonnées d’un point par rapport un repere — coordonnées d’un vecteur par rapport une
base :
a. Activité :

axe des cotes

axe des abscisses

Soit I’espace (5) est rapporté au repére (O,T,]:, E) . M est un point de I’espace (5) :
1. On construit les points M, et M, et M, et M"tel que :

4 Mest la projection de M sur la droite DS(O,E) parallelement au plan P(OT]) .

D’oii : k et OM, sont colinéaires donc : A1ze R, OM, =zk (1). (il existe un seul z deR
car la projection de M est unique )

4 M'est la projection de M sur le plan P(OT]) parallelement a la droite DS(O,R).

Le quadrilattre OM,;MM " est un parallélogramme d’ou : OM =OM"'+OM, (2) :

4 Soit le point M, est la projection de M* sur la droite Dl(O,T) parallélement & la droite DZ(O,j)

e
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D’oi : i et OM, sont colinéaires donc : A1xe R, OM, =xi (3).
# Soit le point M, est la projection de M* sur la droite D, (O]) parallelement a la droite Dl(O,T)

D’oii : j et OM, sont colinéaires donc : 3ly e R , OM, =yj (4).

On a: le quadrilatetre OM,M"M, est un parallélogramme d’ou : OM'=OM, + OM, (5) :

4 On déduit d’aprés (2) et (5) que : OM =(OM, +OM,)+0M; (6)
OT\/i:(xT+yj)+zE (7) dapres (1) et (3) et (5)

Conclusion : il existe un triplet unique (X,y,z) de R® tel que : OM =(xT+yj)+zE (7)

b. Vocabulaire :

= s s s s s ssssssesses sss s s s s sesesasesessesese s
T 5 \
ombre réel x s’appelle I’abscisse du point M de ’espace (oe ) par rapport au repére (O, 1], k). 0
ﬂ e Le nombre réel y s’appelle ’ordonné du point M de I’espace (oe ) par rapport au repere (O,T, j, E) g
% e Le nombre réel x s’appelle la cote du point M de I’espace (oe ) par rapport au repére (O,T,]:, E) 0
J

O e e e e e e G D D D D D D D D D D D D D D
c. Définition :
- ==

(BB BN ___ BN __ BN __ BN __ BN ___ N __ BN __ BN__ BN___ I ___ N ___ N __JN__ IN__ BN ___ BN __ B __ NN.__

i S
e I’espace (c?) par rapport au repére (O, i, J k) , il existe un et un seul triplet N

g )

,Y,2) de R® tel que : OM =xi+yj+zK. )

Le triplet (x,y, Z) s’appelle les coordonnées du point M et de I’espace (5) par rapport au repére 0

u ) )

0 il !

0 (O,I,j,k) ,on note : M(X,y,z) ou M|y |. 0

0 z o 0

0 o Letriplet (x,y, Z) s’appelle aussi les coordonnées du vecteur OM de I’espace (5 ) par rapport au 0

0 _~)

i s - i

g repére (O,i,j,k)( ou encore par rapport  la base (i,j,k) ), on note : OM(X,y,z) ou OM| y |. /
L

N 29

§=============================

d. Remarque :

WE”’EEEEEEEEEEEEEEEEEEEN

0 = M(X,y,z) < OM=xi+yj+zk.Exemple : M(1,2,—4) <> OM =i +2j-4k 0
0 . OM(xy.2) <> OM =xi+yj+2ZK . Exemple : ONi(L 2,~4) <> ONi =1+ 2j—4K. J
\GGEGGEGGGGGEGGaaaaaaaaaasaaaaaaay

e. Exercice:
Construire le point A(2,1, 3) (ou encore OA = ZT+]:+ 3k )

e
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03. Coordonnées des vecteurs u+V et au et AB :
a. Proprieté:

’

[ ___ N __)] s s ssssssessessessss sss s s s sesese s

et V(X',y',Z') deux vecteurs et A(a,b,c) , B(a',b',c') deux points de I’espace (oe)

rapporté au repére (OT] E) et 1(a,,b,.c,) le milieu du segment [AB] et & de R .ona:

2. AB(a-a,b-b,c'—c) .

[

[

!

Q a'+a b+b c'+c
L 2 2 2

§==============================¢

]

0

_ 0

1. (ﬁ+§)(x+x',y+y',z+z') et a.u(ax, oy, a.z) . 0
0

[

0

b. Preuve:
1. Montrons:

Ona: G+\7=(xT+yj+zE)+(x'T+y']+z'E)
=xT+x'T+y]+y']+zE+z'E
=(x+x")i+(y+y")j+(z+z")k.

Conclusion : les coordonnés de u+ Vv est (X+X',y+y', Z+ z')
On écrit : (G+\7)(X+X',y+y',2+2')-

Montrons :

Ona: g.u= a.(xT+ yi+ ZE)

- () va(s1) ()

= (ox)i+(ay)j+(az)k

Conclusion : les coordonnés de a.u est (a.x,a.y,a.z)

e
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On écrit : a.a(a.x,a.y,a.z).

2. lescoordonnésde AB,ona:

AB=AO +0B
= OB-O0A

=(XBT+yB]+ ZBE)—(XAT+yA]+ ZAE)
=(Xg =X )i+ (Vs =Ya)i+ (25 —24)k
Conclusion : AB(Xg =X,,Yg =Ya:Zg —Z,)
Exemple 1: A(1,2,3) et B(-2,4,5)
e Les coordonnées de est :Né(—Z—lA— 2,5— 3) = E(—B, 2, 2)

e Le milieu de [AB] est I(_22+1,4+2,5+3)= I(__1,3,4).

2 2 2
4 1
e Ul 3|etv] 6 |etw| -2
-5 -10 7
4 2 2 1 2+1 3
Ona:\7 6 |=2| 3 |=2u et ul 3 [+w|-2 =(G+V_\;) 3-2 =(G+W) 1
-10 -5 -5 7 5+7 2

Exemple 2 :
de ’espace (c?) rapporté au repere (OT] E) on considére le parallélépipéde droit ABCDEFGH (

voir figure ci-contre ) .

Axe des cotes zz’

8

1. On détermine les coordonnées les sommets de ABCDEFGH .
Ona: A(2,0,0) et B=(2,2,0) et C=(0,2,0) et D(0,0,0) et E=(2,2,2) et F=(2,2,3)
et G=(0,2,3) et H=(0,0,3)

e
-4 -



https://benmoussamath1.jimdo.com/

- - N — - =
Niveau: 1 sciences exp. - cours / , géomeétrie analytique (espace) page 5

il Deux vecteurs colinéaires et trois vecteurs coplanaires :

01. Condition de la colinéarité de deux vecteurs :
a. Proprieté : (rappel )

- &= &= EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE%
ﬂ- !oient u(x,y,z) et Q(X',y',z') deux vecteurs de Pespace (<) rapporté au repere (OT] E)

0 u et v sont colinéaires équivaut a il existe o de R telque u=aVv ou v=au .

\===Gaa===Gaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaé

L — — ]

b, Les déterminants extraites de
«» Définition et propriété :

o= S

essgggggsgseeeeeeeese%

extraitesde u et v.

Y,z) et V(x',y',z') deux vecteurs de espace (&) rapporté au repére (OT] E). !

0

o |es déterminants suivants : 0
A y yl — " " — X i — 1 " X ' — n 1 L] 4 M ﬂ

(= 5 =yz'-zy' et A = I =xz'-zX' et A, = | =Xy'-yx' s’appellent les déterminants :

0

[

V4

| e uetv sontcolinéaires équivauta A, =A, = A, =0 (les déterminants extraites de U €t v sont tous nuls )

\aaaaa=a==a;aaaaaaaaaaaaaaaaaaaé

c. Application :

_2 1 A
- . Y
1. Onétudie lacolinéaritéde u| 0 | et v| 2
. 3 RS - S S
. ) U=—»xiylziix|y I
Ona: A, = =—2dou: A #0. v=pxi V|Zi1X] Y
13 : 1 |
Conclusion : U et v sont colinéaires . A, A,
02. condition de coplanarité de trois vecteurs (&) :

a. Déterminant de trois vecteurs de I’espace :

R/

+« Définition et propriété :

=(xy'z"=xz'y")+(-yx'z"+yz'x")+(2x"y "~ zy 'x"")

\  Estappelé déterminant des vecteurs U et v et w dans cet ordre .

&ag EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE%

I N e ol e o e . ] N

et v(x',y",z") etw(x",y",z") trois vecteurs de Pespace (<) rapporté au repére )

l] E) Le nombre : 0

0

X oyt Xt oxToxtox® 0

det(ﬁ,Q,W)=y y' y"=xy. y"—y R £ . 4 R 0
— z' 2 'z y'y

z 7' 2 0

0

0

J

\EE====;=====;==;==============é
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b. Application :
1, On calcule det(ﬁ,\7,v_\;) avec 6(1,2,3) , Q(— 2,0,1) et \7v(1,0,3) .
1 -2 1
S 00 -2 1 -2 1
Ona: det(u,v,w)=2 0 0/=1 ‘—2‘ +3 ‘=1x0—2x(—7)+3x0=14.
3 1 3 1 3 1 3 0 O

—

Conclusion : det(ﬁ,(l,w) =14.

c. Meéthode de calculer

IR 2R 2 R 2R 2R
x x' x" [x ‘.,.x‘.x'
det(i o) =ly v y7l=ly Oy =()+(2)+(3)-(4)-(5)~(6)
z z' z" z"_ z"*z 7z’
NN\
@G e 1H2E)
Ou bien :
u VoW
(1) (2)3)
L1 RA & |
o E X x” X\ X\
det(u,v,w)=ly v' y'|=y YWY Ly =(1)+(2)+(3)-(49)-(5)-(6)
z: z" " zz' z z'
(4) () (6)

d. Condition de coplanarité de trois vecteurs (5) :

< Propriété :
SSSSSESSESSEESSESSESEQ

p -— &=
nq X,y,z) et \7(x',y',z') et le(x",y",z") trois vecteurs de espace (<) rapporté au repére (OT] E)

% u et v et w sont coplanaires si et seulement si det(u, v,w) =0.

0
0
0
J
e. Application :

On considére application précédentes : 6(1,2,3) , :l(— 2,0,1) et \Tv(l,O,B).

Ona: det(G,Q,Vv) =14.

Conclusion : les vecteurs U et v et w ne sont pas coplanaires .

"L Représentation paramétrique d’une droite de I’espace (oe ) :

01. Représentation paramétrique d’une droite de I’espace (5 ) :

B ———————————————
-6 -
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a. Activité :

On considere dans I'espace (<) rapporté au repére (o,T,j, E) un vecteur non nul U(a,b,c) et un
point donné A(Xy.Yy.Z,) de (&) et ladroite D(A,u)

M(X,y,Z) estun point de (<7) .

Ona: M(xy,z)e D(A,G) &> (les vecteurs AM et U sont colinéaires )

s AM=tu ,teR

X=X, +at
SteR/jy=y,+bt
z=2Z,+ct

X=X, +at

Vocabulaire : Pécriture : te R/Jy =Y, +Dbt s’appelle représentation paramétrique de la droite D(A, l_j)
z=z,+ct
b. Définition :

feee C__ B BB ___ BN __ BN __ BN ___ BN __ N __ BN___ BN___ BN ___ BN ___ N ___ N __ B__ BN ___ BN ___ B ___JN__ BN__JN__Y

X=X, +at X, a i
| Lesysttme:{y= Yo +bt , teR s’appelle représentation paramétrique de ladroite D[ Al y, ul b E
0 z=12z,+cCt Z5 c )

\EE==============================

¢c. Remarque :

(N ___N__)} B B B B B N B B B B B __ B ___ B B__ B__JN__JN__

4 r du parameétre t on obtient un point et un seul et la réciproque est vraie .
0 e Par exemple : pour la valeur t=0 donne le point A(xo,yo,zo).

(e représentation paramétrique de la droite D(A, G) n’est pas unique , on peut remplacer (Xo,yo,zo) par

\====é

% (Xl,yl,z ) coordonnées du point B a condition que B e DQQ
-_— e o e e o e o o & &

g application :
e On donne une représentation paramétrique de la droite D(A(O,S,—4),a(2,l, —3)) .

X=2t
une représentation paramétrique de (D) est : D(A,G) : {y=5+t , teR
z=—-4-3t
e On Vérifie est ce-que le point B(—2,4, —1) € D(A, ﬁ) .
([ =2
_2=2t t=—=-1
Ona:B(-2,4-1)eDeIteRy 4=5+t < JteR{t=4-5=-1 ot=-1.
-1=-4-3t t=-4+1=-3
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Conclusion : B(—2,4, —1) eD.

02. Les positions relatives de deux droites dans Pespace (&) :

a. Activité :
On considere dans I’espace (c?) rapporté au repere (OT] E) les droites (AB) et (EH) et (IJ) et (BG).

1. Ondéduit les différentes positions relatives distinctes entre deux droites . voir figure ci-contre .

b. Vocabulaire :
e La droite ( IJ) est confondue avec la droite ( EH) on écrit (IJ)=( EH) .

on dit aussi ( 1J) est paralléle & la droite ( EH) onnote: ( 13)//( EH) .
e Les droites ( AB) et ( EH) sont strictement paralléles on a (AB)N( EH) =@ ,on écrit (AB)//( EH) .
« La droite (BG) coupe la droite ( AB) au point B ,ona: (AB)N(BG)={B} .

o Les droites (BG) et ( EH) ne se coupent pas et elles ne sont pas paralléles , ses deux droites sont appelées

droites non coplanaires .
c. Propriété:
a (—*_ 7

SSSESSSSSSESSSSSSSSSE§

4 B,\7) sont deux droites de I’espace (c?) rapporté au repére (OT] E) : \[l
7 (D) = (D) < ( u et vsont colinéaire et les deux droites ont un point commun ) . exemple A € (D) 0
4 ( D) et ( D') sont strictement paralléles < ( U et Vv sont colinéaire et les deux droites n’ont pas un g

point commun) .

4 (D)N(D)={1} < ( u et v ne sont pas colinéaires et le point | est commun aux deux droites) .

4 ( D) et ( D') sont deux droites non coplanaires < ( u et v ne sont pas colinéaires et les deux

yaeeeee
§===

droites n’ont pas des points communs ) . 2
§======GGEEGEGGEEGEGGGGGGGGEGGE
e

-8-
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d. Proprieté:
F— NN EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEN
7 D) et ( D') sont deux droites non coplanaires < ( u et v et AB ne sont pas coplanaires . 0
. . S 0
g Y D(A,u)et D'(B,v) sont deux droites non coplanaires <:>det(u,v,AB)¢O. 1]

%;;;;;==;==;==é==é========;=====é
e. Application :
On considére la droite D(A(O,5,—4),l_j(0,1, 2)) et la droite (D) dont une représentation

x=-1
paramétriqueest: D' :te R/{y=-5-2t .
z=1-4t

Ona:
« ladroite (D) a pour vecteur directeur G(O,l, 2) .

e la droite (D) a pour vecteur directeur Q(O,—Z,—4) .

* 0N remarque : v=-2u (on peut calculer les déterminants extraites A, =A =A, =0 ) donc u et v sont
colinéaires et on a le point A(O, 5,—4) de la droite (D) ne vérifie pas la représentation paramétrique car
les points de la droite (D") ont pour abscisses toujours x=-1 ).

V. Représentation paramétrique d’un plan — équation cartésienne d’un plan de I’espace (5) :

01. Représentation paramétrique d’un plan :
a. Activité :

. G(a, b,C) et T/(a', b',C') deux vecteurs non colinéaire de I’espace (oe) rapporté au repere (O,T,j, E) et
A(XA,yA,ZA) est un point donné de I’espace (ce) :
¢ On considéere le plan P(A, a, \7) ( passe par le point A a pour vecteurs directeurs uetv ).
1. M(x,y,z) estun point du plan P(A,ﬁ,\?) alors :

M(x,y,z)e P(A,G,\?)@M=oﬂ]+ﬁ\7 ;a,peR

(X=X, ) a a'
<3Ja,BeR;[y-y,|[=a|b[+B]| Db’
z-z, C c'

(x-x,) (aa) (pa’
<3Ja,pelR; [y-y, [=|ab|+]|Bb’
\Z—2,) \ac Bc'
(x—x,) (oaa+pa’
<3Ja,pelR; [y-y, [=| ab+Bb’
z-z, ) \ac+Pc’

e
-9
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(x—x, =aa+pa’
<3Jo,BeR; {y-y,=ab+pb’
(Z-2, =0ac+fc’
[x=x, +aa+pa’
<3apeR; {y=y,+ab+pb’

(Z=2z, +ac+fc’
X=X, +oa+pa’

L’écriture a.,fe R ; {y=Yy, +ab+Bb" est appelée représentation paramétrique d’un plan P(A, G, G)
z=7,+oac+pc’

b. Définition :

yag s s sssesesssss sssssss s s s
o tao+a'p S
1y =Y,+ba+b’'B ; a,peR s’appelle représentation paramétrique du plan g
0 z=27,+co+C'B 0
g X, a) (a' 0
Pl Ay, ,G b ,\7 b' || de I’espace (5) 0
g Z, c c’ )
\a==============================/

¢c. Remarque :

aee (B B BN ___ BN __ B __ BN__ BN__ B__ N__ BN__ BN__ BN__ BN__ B__ JN__ B__ B__ BN__ BN__ N __ JN__§
Wrdupan:nétre a et du parametre 3 on obtient un point et un seul et la réciproque est
vraie .

0 e Par exemple : pour la valeur oo =0 et =0 donne le point A(Xo,yo,zo).

[ e représentation paramétrique du plan P(AG\?) n’est pas unique on peut remplacer (Xo,yo,zo) par

§===é=/

(xl,yl,zl) coordonnees du point B a condition que B € P(A, u, \7) :

) VPG ARERERE SIS
d. application:

1 3 2

e On donne une représentation paramétrique du plan P| A| =2 ,G 5 ,\7 -4

7 0 9

X=1+3a+2p

une représentation paramétrique de (P) est: P(A, u, \7) y=-2+5a-4p ; (a,B) eR’

z=7+98

e On vérifie est ce-que le point B(5,12,—2) € P(A,G, Q) .
Ona:

-10 -
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(5=1+3a+2B
B(5.12,-2)e D<= 3a,peR/{12=-2+5a—-4B
—2=T7+9B
(5=1+30+2p
&3Ja,peR/112=-2+5a0-48
-9=98
(5=1+30-2

< 3Ja,peR/{12=-2+5a+4
B=-1

(a=2

< 3da,peR/{a=2

B=-1
Conclusion : B(5,12,-2) €(P).

02. équation cartésienne d’un plan de ’espace (c?) :

a. activité :
XO al n
On considére dans Pespace (<) rapporté au repére (OT] R) leplan P| Al y, [,u| b"|,v| b
ZO Cl LA}
M(X,y,Z) est un point de (<) .
M(xy,z)e P(A,ﬁ,\?) < uetvet AM sont colinéaires .
& det(AM, 4, 7) =0
X=X, a a"
oly-y, b b"|=0
z—-z, ¢ ¢c"
b' b" a' a" a' a
& (X=X —(y- +(z-z =
( O) CI CII (y yo) CI CII ( 0) bl bll
S XA, —YyA +7ZA, +(—x0Ax +Y,A, - zOAZ)z 0
< ax+bA, +cA,+d=0 (1)
Avec :
a=A, =b'c"-c'b" etb=A =a'c"-c'a"c= etA,=a'b"-b'a" etd=—Xx,A, +Y,A, —ZA,
b. vocabulaire :

I’équation obtenue (1) : ax+bA, +CA, +d =0 est appelée équation cartésienne du plan P(A, u, \7) .

S 11 -
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c. définition et propriéte :

¢e=

SBESQEEQEEQEEQSEQEEQSQ

l ] am \“
*|,v| b' | | est un plan de Pespace (&) rapporté au repére (OT] E) . 0

1 ] Cll ﬂ

Uele plan (P) est I’ensemble des points M(x,y,z) de I’espace (c?) qui vérifie I’équation : 0
0 (x=%,)A, =(y=Y,)A, +(z-2,)A, =0 avec a=A, etb=A, et c=A, sont les déterminants extraites g
| deuetv. 0
g e L’équation : (x—X,)A, —(y—Y,)A, +(z—2,)A, = 0s’appelle équation cartésienne du plan P(A,G,\?) . g
g ¢ En générale I’équation s’écrit : P(A, u, \7) : ax+by+cz+d=0aveca=A, eth=A etc=A, 0
\ etd=—xA +y,A, —z,A sontdesréelset (a,b,c)=(0,0,0) (au moins un nombre est non nul ) . J

0="x 0=y 0=z

S

%==G==G=Gaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaé

d. Application :

On donne équation cartésienne du plan P(OT])

1% méthode : 2ieme méthode :
M(x,y,z)e P(O,T,])@det(m,f,])=0 (P) apour équation de la forme: P : ax+by +cz+d=0
x 10
01 10 10
<y 0 1=0 ona:a=A = =0,b=A, = =0,c=A, = =1
0 Y10 0 01
z 00
01 10 1 0
<X -y +2z =0 d’ou: P:0x+0y+1z+d=0
00 0 0 01
& xx0-yx0+2zx1=0 ona:0(0,0,0)e(P)<0+0+0+d=0 donc d=0
&z2=0 parsuite:(P):z:O

Conclusion : équation cartésienne du plan P(OT]) est: z=0

e. Remarque :

fese =====================§
M} de Pespace (<) tel que z=0 est le plan P(OT])

3 ¢ ’ensemble des points M(x,y, Z) de ’espace (oe) tel que y =0 est le plan P(O,T, E) .

- e e e &P

g ¢ ’ensemble des points M(x,y,z) de ’espace (5) tel que X =0 est le plan P(O,_j:, R)

\===============================

03. Positions relatives de deux plans :
a. Activité :

On considére dans Pespace (<) rapporté au repére (OT] E) les droites (P) et (P,) et (Q) et (ABC).

-12 -
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2. Ondéduit les différentes positions relatives distinctes entre deux plans . voir figure ci-contre .

b. Vocabulaire :

o Le plan ( P) est confondu avec le plan (ABC) on écrit (P)=(ABC)

on dit aussi ( P) est paralléle au plan (ABC) on note : (P)||(ABC).
o Les plans (P) et (P,) sont strictement parallélesona (P)N(P,) =@ , onécrit (P)[|(P,) .
» Les plans (P) et ( Q) se coupent suivant la droite (KL ) , on écrit (P)N(Q) =(KL)

c. Propriété:
o= S

A N A A ___ . A ___ . ___ N ___ . ___ . __ N __N.__ . __IN__ . ____Y

et (P*) : a'x+b'y+c'z+d'=0 sont deux plans de espace (<) rapportéau S
, ,j,E) (sans oublier que (a,b,c)#(0,0,0) et (a’,b",c*)%(0,0,0) )

es 2 plans sont confondues :(P)=(P')<:>( a'= kaetb'= kbetd'=kdetk=0)

a b_c_d
ou encore : Les 2 plans sont confondus :(P) = (P ) < ( T = b :E:E ) (& conditions les nombres

-

sont tous non nuls)
/ Les 2 plans sont strictement paralléles :(P')m(P) =do(a'= kaetb'= kbetd'#kd)

a b_c

ou encore : Les 2 plans sont strictement paralléles: (P')m(P) =J < (; =5 :E:k etd#kd")

/ Les 2 plans sont sécants suivant une droite : (P*)(P)=(D) < ( a(a, b,c) et \7(a', b’,c") ne sont
pas colinéaires ) .

ou encore : Les 2 plans sont sécants suivant une droite : (P')ﬂ(P) - (D) < (:au moins deux rapports

J

n
[
[
n
[
n
[
[
ﬂ
!

i a b c )
S suivants — et — et — ne sont pas egaux . V4
C

§;==a=blaa==;==;G=a========a;=é
e

-13 -
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d. Remarque :
yees =====================§

,U,Vv) et P(B, u', v') sont deux plans sécants )<= ( a u et v et u'sont coplanaires et aussi les

vecteurs U et v et v').

0. ( P(A,G,\?) et P(B,U:,F) sont deux plans sécants)<:>(det(ﬁ,\7,m)= 0 et det(ﬁ,\*/,?)=0).

L F— R — )

\===============================é

e. Proprieté:

e =S S Esggeggeggeggegggggggg\

0 4 D) et ( D') sont deux droites non coplanaires < ( u et v et AB ne sont pas coplanaires .

0 4 (D) et ( D') sont deux droites non coplanaires <:>det(l_j,\7,A_B.)¢O.
[— N — N — W — W — W — W — W — W — W — W — W — N — N — W — W — N —— W — W — W — W — W — W — W — W — W — W — W — W — W — W — W —]
f. Application :

On considére les plans(P) : 2x—6z+5=0¢t (P") : —x+3z+1=0.
2 -6 5 . .
Ona: ) = ? =-2 et 1 # —2 donc les deux plans sont strictement paralleles

Conclusion : (P")n(P)=92 .
V\ Systéme de deux équations cartésiennes d’une droite de I’espace (oe) :

01. Systéme de deux équations cartésiennes d’une droite :
a. Activité :

X=X, +at
Dans I’espace (c?) rapporte au repére (OT] E) ona: teR/{y=yY,+Dbt est une représentation

z=27,+ct
paramétrique de la droite D(A(xo,y0 .2,),u(a, b,c)) .

e 1°" cas : on suppose que les nombres a et b et ¢ sont non nuls :
Ona:

X=X, +at
y=y,+btp o {——=
zZ=27,+ct

e
X—X - -2
o O=y y0= 0
a b c

;e X= Xo y - yo Z— Zo . , . , . . -
L’écriture : = 5 = s’appelle systeme de deux équations cartésiennes de la droite D(A, u)
a c

X—X - z-2 X —X - - z-2
o Y=Y _ % sont des équations de 2 plans 0o Y Yo oo Y Yo _
b c a b b c

)

. (remarque

e
-14 -
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e 2™ cas : on suppose qu’un nombre seul parmi les nombres a et b et ¢ est nul : (on suppose a=0)

—%,=0
X=X, +0xt
y=y,+bt t &4 y—byo =t
Ona: z=z,+cCt
z-12,
=t
L C
- Z1—27
S X—X,=0et Y=Yo _ 0
b C
294 : - — y_yO — Z_ZO 9 h 7 . o) -
L’écriture : X—X, =0 et b s’appelle systéeme de deux équations cartésiennes de la droite
C

-~ - z-2
D(A,u) . (remarque X—X, =0 et y by° = % sont des équations de 2 plans)

e 3™ cas : on suppose que juste deux nombres parmi les nombres a et b et ¢ est nul : ( on suppose

a=0et c=0)
—-Xx. =0
X=X, +0xt X%
y_yo
=y, +bt t &S{——=t
Ona: y_ Yo 0 b
z=2,+0xt z-2,=0

S X=X, =0etz-z,=0

L’écriture : X—X, =0 et z—z, = 0s’appelle systétme de deux équations cartésiennes de la droite
D(A, G) . (remarque X=X, =0 et z—2z, =0 sont des équations de 2 plans)
Remarque : on ne peut pas avoir les 3 nombres a et b et ¢ sont tous nuls car a(a, b, c) #0 c’est un

vecteur directeur de la droite D(A, G(a, b,c)) donc :(a, b, c) # (0, 0, O) .

b. Propriété et définition :

(™ 7 NN __ NN - ab—-d—A A NN N

—_ = —

rapporté au repére (O, i, J, k) on considére la droite D(A(xo,yo,zo),ﬁ(a,b,c))S\

oint M(X,y, Z) de I’espace (5) appartient a la droite D(A, l_j) si et seulementsiona : g

0 e 1 cas : on suppose que les nombres a et b et ¢ sont non nuls : 0
0 X_axo = y _byo = = _CZO s’appelle systéme de deux équations cartésiennes de la droite D(A, G) . g
g e *2Me a3 : on suppose qu’un nombre seul parmi les nombres a et b et ¢ est nul : (on suppose a=0) 0
0 Xx—x,=0 et y —bYo _Z _CZO s’appelle systéme de deux équations cartésiennes de la droite D(A, G) g
ﬂ e 3™ cas : on suppose que juste deux nombres parmi les nombres a et b et ¢ est nul : ( on suppose 0
. 2t Oet c=0). 0
N\ X—=X,=0etz-z,=0sappelle systéme de deux équations cartésiennes de la droite D(A, G) . /”

e e e e e e D D D D P

e
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02. Positions relatives d’une droite et un plan de ’espace (5 ) :

a. Activité :
On considere dans I’espace (5) rapporté au repere (OT] E) une droite (D) et un plan (P)

3. Ondéduit les différentes positions relatives distinctes entre le plan et la droite .voir figure ci-contre .

b. Vocabulaire :

e Ladroite (D) estinclue dans le plan ( P) ,on écrit (D)C(P) ona: (D)N(P)=(D)
on dit aussi (D) est paralléle au plan (P) onnote: (D)||(P).
» Le droite (D) est strictement paralléle a (P) ona (D)N(P)=@ , onécrit (P)|(P,) .
» Le plan (P) et la droite(D) se coupent au point K la droite (KL ) , on écrit (D)N(P)={K}.
on dit aussi la droite (D) et le plan (P) sont sécants en K .
c. Propriété:

- =S SEEEEEEEEEEEEEESEESEQ\

e droite et P(A,G,\?) un plan de ’espace (<) rapporté au repére (OT] E) '\

e (D) estinclue dans le plan ( P) ) <> ( les vecteurs U et v et w sont coplanaires et B e(P)). 0

@(det(G,Q,\Tv):O etBe(P)). g
| °(Ledroite (D) est strictement paralléle & (P) ) <> (les vecteurs U et v et w sont coplanaires et B g(P))
ﬂ ((i)-022(5) “
i = det(u,v,w)—OetBe(P) : 0
[ eladroite (D) coupe le plan (P) au point A)<> (les vecteurs U et v et W ne sont pas coplanaires ) . 3
ﬂ e (det(3v.w)=0) . )
i J

e
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