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Droites, vecteurs
et plans de l’espace

7
GEOMETRIE

1 Vecteurs de l’espace

1.1 Translation et vecteurs

Définition 1
On étend à l’espace la notion de vecteur vue en géométrie plane.

• Soient 𝐴 et 𝐵 deux points de l’espace.
On associe le vecteur 𝐴𝐵 à la translation qui transforme 𝐴 en 𝐵.

• Le vecteur 𝐴𝐴 est appelé vecteur nul, on le note 0⃗.

Propriété 1 : Rappels de seconde :
Deux vecteurs sont égaux s’ils ont même direction, même sens et même norme.

𝐴

𝐵

𝐶

𝐷

Propriété 2 : Égalité de deux vecteurs

• Lorsque la translation qui transforme 𝐴 en 𝐵 transforme égale 𝐶 en 𝐷, on dit que les vecteurs 𝐴𝐵 et 𝐶𝐷 sont égaux.

• Dire que deux vecteurs 𝐴𝐵 et 𝐶𝐷 sont égaux signifie que 𝐴𝐵𝐷𝐶 est un parallélogramme (éventuellement aplati).
Dans cas cas, 𝐴𝐵 et 𝐶𝐷 sont les représentants d’un même vecteur ⃗𝑢 et on note

⃗𝑢 = 𝐴𝐵 = 𝐶𝐷

• Pour tout point 𝐴 et pour tout vecteur ⃗𝑢, il existe un unique point 𝑀 tel que ⃗𝑢 = 𝐴𝑀.

Exemple 1
Dans le cube 𝐴𝐵𝐶𝐷𝐸𝐹𝐺𝐻 ci-contre :

la translation qui transforme 𝐴 en 𝐻, transforme 𝐵 en 𝐺.
On a alors 𝐴𝐻 = 𝐵𝐺 = �⃗�.

𝐴 𝐵

𝐶𝐷

𝐸 𝐹

𝐺𝐻

⃗ᴂ ⃗ᴂ

1.2 Opérations sur les vecteurs dans l’espace

Propriété 3 : Règle du parallélogramme

Soient ⃗𝑢 et ⃗𝑣 deux vecteurs de l’espace de représentants respectifs
⃗𝑢 = 𝐴𝐵 et ⃗𝑣 = 𝐴𝐶.

La somme des vecteurs ⃗𝑢 et ⃗𝑣 est le vecteur noté ⃗𝑢+ ⃗𝑣 de représentant
𝐴𝐷 tel que 𝐴𝐵𝐷𝐶 soit un parallélogramme.

𝐴

𝐵

𝐶

𝐷

⃗ᴂ

�⃗�
⃗ᴂ +

�⃗� =
�⃗�𝐷
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Propriété 4 : Relation de Chasles

Pour tous points 𝐴, 𝐵 et 𝐶 de l’espace, 𝐴𝐵 + 𝐵𝐶 = 𝐴𝐶.
𝐴

𝐵

𝐶

𝐴𝐵
𝐵𝐶

𝐴𝐵+ 𝐵𝐶 = 𝐴𝐶

Remarque 1

En particulier, 𝐴𝐵 + 𝐵𝐴 = 𝐴𝐴 = 0⃗. On dit que 𝐵𝐴 est le vecteur opposé à 𝐴𝐵.

Méthode 1 : Calcul vectoriel de base

𝐴𝐵𝐶𝐷 est un tétraèdre,
𝐼 est le milieu de [𝐴𝐵], 𝐽 celui de [𝐶𝐷] et 𝑂 celui de [𝐼𝐽].

a) Démontrer que 𝑂𝐴 + 𝑂𝐵 = 2𝑂𝐼 et 𝑂𝐶 + 𝑂𝐷 = 2𝑂𝐽.

b) En déduire que 𝑂𝐴 + 𝑂𝐵 + 𝑂𝐶 + 𝑂𝐷 = 0⃗.

𝐴

𝐵

𝐶

𝐷

𝐼

𝐽

𝑂

Correction

Définition 2 : Produit d’un vecteur par un réel
Soient 𝐴 et 𝐵 deux points de l’espace et soit 𝑘 un nombre réel.
Le vecteur 𝐴𝐶 = 𝑘𝐴𝐵 est le vecteur défini par :

• Si 𝑘 > 0 • Si 𝑘 < 0
𝐶 appartient à la demi droite [𝐴𝐵) et 𝐴𝐶 = 𝑘𝐴𝐵 𝐶 appartient à la droite (𝐴𝐵) mais par à la demi-droite

[𝐴𝐵) et 𝐴𝐶 = −𝑘𝐴𝐵

𝐴 𝐵 𝐶 𝐶 𝐴 𝐵

Ici, 𝐴𝐶 = 3𝐴𝐵 et 𝐴𝐶 = 3 × 𝐴𝐵 Ici, 𝐴𝐶 = −12𝐴𝐵 et 𝐴𝐶 = 1
2 × 𝐴𝐵

Définition 3 : Vecteurs colinéaires

Soient ⃗𝑢 et ⃗𝑣 de l’espace.
On dit que ⃗𝑢 et ⃗𝑣 sont colinéaires s’il existe un réel 𝑘 tel que ⃗𝑣 = 𝑘�⃗� ou ⃗𝑢 = 𝑘 ⃗𝑣.

Remarque 2

• Le vecteur nul est colinéaire à tout vecteur ⃗𝑢 car 0⃗ = 0 �⃗�.

• Deux vecteurs non nuls sont colinéaires si et seulement si, ils ont la même direction.

Propriété 5 : Propriétés des opérations

Soient ⃗𝑢 et ⃗𝑣 deux vecteurs de l’espace et soient 𝑘 et 𝑘′ deux réels.

• 𝑘 ⃗𝑢 = 0⃗ si, et seulement si, 𝑘 = 0 ou ⃗𝑢 = 0⃗

Vecteurs, droites et plans de l’espace. 2
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• 𝑘( ⃗𝑢 + ⃗𝑣) = 𝑘�⃗� + 𝑘 ⃗𝑣 • (𝑘 + 𝑘′) ⃗𝑢 = 𝑘�⃗� + 𝑘′ ⃗𝑢 • 𝑘(𝑘′ ⃗𝑢) = (𝑘𝑘′) ⃗𝑢

Méthode 2 : Vecteurs colinéaires

On considère un tétraèdre 𝐴𝐵𝐶𝐷.

a) Construire les points 𝑀 et 𝑁 tels que :
𝐵𝑀 = 1

3𝐵𝐴 et 𝐶𝑁 = 2𝐵𝐶.

b) Démontrer que les vecteurs 𝑀𝐶 et 𝐴𝑁 sont colinéaires.

𝐴

𝐵

𝐶

𝐷

Correction

Définition 4 : Combinaison linéaire

Soient ⃗𝑢, ⃗𝑣, �⃗� et ⃗𝑡 quatre vecteurs de l’espace.
On dit que ⃗𝑡 est une combinaison linéaire des vecteurs ⃗𝑢, ⃗𝑣 et �⃗� s’il existe trois réels 𝛼, 𝛽 et 𝛾 tels que ⃗𝑡 = 𝛼�⃗�+𝛽 ⃗𝑣+𝛾�⃗�.

Méthode 3 : Combinaisons linéaires

On considère un tétraèdre 𝐴𝐵𝐶𝐷. On appelle 𝐼 le milieu
de [𝐴𝐵] et 𝐽 un point de [𝐶𝐷].

a) À l’aide des graduations régulières, exprimer 𝐵𝐽 comme
combinaison linéaire des vecteurs 𝐵𝐶 et 𝐵𝐷.

b) En déduire une expression de ⃗𝐼𝐽 comme combinaison
linéaire des vecteurs 𝐴𝐵, 𝐴𝐶 et 𝐴𝐷.

⃗𝐼𝐽

𝐵𝐽

𝐴

𝐵

𝐶

𝐷

𝐼

𝐽 Correction

2 Droites et plans de l’espace

2.1 Règles d’incidence

Remarque 3
Les axiomes d’incidence de la géométrie dans l’espace sont des axiomes qui fournissent des relations entre les points,
les droites et les plans de cette géométrie.

• Par deux points distincts de l’espace il passe une et une seule droite.
• Par trois points non alignés 𝐴, 𝐵 et 𝐶 passe un et un seul plan, noté (𝐴𝐵𝐶).
• Si 𝐴 et 𝐵 sont deux points distincts d’un plan 𝒫, alors la droite (𝐴𝐵) est incluse dans ce plan 𝒫.
• Dans chaque plan de l’espace, toutes les règles de la géométrie planes s’appliquent.
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2.2 Caractérisation vectorielle d’une droite

Propriété 6
Soient 𝐴 et 𝐵 deux points distincts de l’espace.

• La droite (𝐴𝐵) est l’ensemble des points 𝑀 de l’espace tels que les vecteurs 𝐴𝑀 et 𝐴𝐵 sont colinéaires.
Autrement dit, la droite (𝐴𝐵) est l’ensemble des points 𝑀 tels que 𝐴𝑀 = 𝑘𝐴𝐵 avec 𝑘 ∈ ℝ.

• On dit que 𝐴𝐵 est un vecteur directeur de la droite (𝐴𝐵) et que (𝐴 ; 𝐴𝐵) est un repère de cette droite.

Méthode 4 : Démontrer qu’un point appartient à une droite

Soient 𝑀, 𝑁, 𝑃 trois points de l’espace non alignés.
On considère les poins 𝐼 et 𝐽 tels que 𝑀𝐼 = 1

2𝑀𝑁 et 𝑁𝐽 = 3𝑀𝑃 − 2𝑀𝑁.
Faire une figure et démontrer que le point 𝑃 appartient à la droite (𝐼𝐽).

Correction

2.3 Caractérisation vectorielle d’un plan

Propriété 7
Soient 𝐴, 𝐵 et 𝐶 trois points non alignés de l’espace.

• Le plan (𝐴𝐵𝐶) est l’ensemble des points 𝑀 de l’espace tels que le vecteur 𝐴𝑀 est une combinaison linéaire des
vecteurs 𝐴𝐵 et 𝐴𝐶.
Autrement dit, le plan (𝐴𝐵𝐶) est l’ensemble des points 𝑀 tels que 𝐴𝑀 = 𝑥𝐴𝐵 + 𝑦𝐴𝐶 avec 𝑥 et 𝑦 réels.

• On dit que (𝐴𝐵 ; 𝐴𝐶) est un couple de vecteurs directeurs du plan (𝐴𝐵𝐶) et que (𝐴 ; 𝐴𝐵 , 𝐴𝐶) est un repère de
ce plan.

Illustration 1

𝐴 𝐵

𝐶

𝑀

𝑥𝐴𝐵

𝑦𝐴𝐶

Remarque 4

De manière générale, un plan 𝒫 peut être défini par un point 𝐴 et deux vecteurs non colinéaires ⃗𝑢 et ⃗𝑣 comme
l’ensemble des points 𝑀 tels que le vecteur 𝐴𝑀 est une combinaison linéaire des vecteurs ⃗𝑢 et ⃗𝑣.
Dans ce cas, on dit que 𝒫 est dirigé par le couple ( ⃗𝑢 ; ⃗𝑣) et que (𝐴 ; �⃗� , ⃗𝑣) est un repère de ce plan.

Vecteurs, droites et plans de l’espace. 4
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Méthode 5 : Démontrer qu’un point appartient à un plan

Soit 𝐴𝐵𝐶𝐷 un tétraèdre et soit 𝑀 le point tel que 𝐴𝑀 = 3𝐵𝑀 + 𝐶𝑀.
Démontrer que le point 𝑀 appartient au plan (𝐴𝐵𝐶).

Correction

2.4 Vecteurs coplanaires

Définition 5

Soient ⃗𝑢, ⃗𝑣 et �⃗� trois vecteurs de l’espace tels que ⃗𝑢 = 𝐴𝐵, ⃗𝑣 = 𝐴𝐶, �⃗� = 𝐴𝐷.
Dire que les vecteurs ⃗𝑢, ⃗𝑣 et �⃗� sont coplanaires signifie que les points 𝐴, 𝐵, 𝐶 et 𝐷 sont coplanaires (c’est-à-dire
dans un même plan).

Méthode 6 : Démontrer que des vecteurs sont coplanaires

On considère le cube 𝐴𝐵𝐶𝐷𝐸𝐹𝐺𝐻 ci-contre.

Démontrer que les vecteurs ⃗𝑢 = 𝐴𝐻, ⃗𝑣 = 𝐵𝐶
et �⃗� = 𝐵𝐹 sont coplanaires.

𝐴 𝐵

𝐶𝐷

𝐸 𝐹

𝐺𝐻

⃗ᴂ �⃗�

�⃗� Correction

Remarque 5

Si deux vecteurs parmi les trois vecteurs ⃗𝑢, ⃗𝑣 et �⃗� sont colinéaires, alors ⃗𝑢, ⃗𝑣 et �⃗� sont coplanaires.

Propriété 8

Soient ⃗𝑢, ⃗𝑣 et �⃗� trois vecteurs tels que ⃗𝑢 et ⃗𝑣 ne sont pas colinéaires.
Les vecteurs ⃗𝑢, ⃗𝑣 et �⃗� sont coplanaires si, et seulement si, �⃗� est une combinaison linéaire des vecteurs ⃗𝑢 et ⃗𝑣,
c’est-à-dire s’il existe deux réels 𝑥 et 𝑦 tels que �⃗� = 𝑥�⃗� + 𝑦 ⃗𝑣.

Remarque 6

Lorsque les vecteurs ⃗𝑢, ⃗𝑣 et �⃗� ne sont pas coplanaires, on dit qu’ils sont linéairement indépendants ou encore que
la famille ( ⃗𝑢 ; ⃗𝑣 ; �⃗�) est une famille libre.

Vecteurs, droites et plans de l’espace. 5
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Méthode 7 : Démontrer que des vecteurs sont coplanaires

On considère le cube 𝐴𝐵𝐶𝐷𝐸𝐹𝐺𝐻.
On appelle 𝐼 le milieu de [𝐸𝐵] et 𝐽 le milieu de [𝐹𝐺].
Démontrer que les vecteurs 𝐴𝐵, 𝐴𝐻 et ⃗𝐼𝐽 sont coplanaires.

Correction

3 Positions relatives de droites et de plans

3.1 Positions relatives de deux droites

Définition 6
Deux droites de l’espace sont coplanaires si elles appartiennent à un même plan.

Propriété 9

Soient (𝑑) une droite de vecteur directeur ⃗𝑢 et (𝑑′) une droite de vecteur directeur ⃗𝑢′.

• Si ⃗𝑢 et ⃗𝑣 sont colinéaires alors (𝑑) et (𝑑′) sont parallèles.

• Si ⃗𝑢 et ⃗𝑣 ne sont pas colinéaires alors (𝑑) et (𝑑′) sont sécantes lorsqu’elles ont un point en commun, non coplanaires
sinon.

Droites coplanaires Droites non coplanaires

𝐴 𝐵

𝐶𝐷

𝐸 𝐹

𝐺𝐻

𝐴 𝐵

𝐶𝐷

𝐸 𝐹

𝐺𝐻

𝐼

𝐴 𝐵

𝐶𝐷

𝐸 𝐹

𝐺𝐻

Les droites (𝐸𝐻) et (𝐹𝐺) sont
parallèles

Les droites (𝐴𝐶) et (𝐵𝐷) sont
sécantes en 𝐼.

Les droites (𝐸𝐻) et (𝐺𝐶) sont non
coplanaires.

𝐸𝐻 et 𝐹𝐺 sont colinéaires. 𝐴𝐶 et 𝐵𝐷 ne sont pas colinéaires. 𝐸𝐻 et 𝐺𝐶 ne sont pas colinéaires

Remarque 7
• Dans le plan, deux droites non parallèles sont sécantes.

• Dans l’espace, deux droites non coplanaires ne sont ni sécantes ni parallèles.

3.2 Positions relatives d’une droite et d’un plan

Définition 7
Dire qu’une droite (𝑑) est parallèle à un plan 𝒫 signifie que (𝑑) est parallèle à une droite contenue dans le plan 𝒫.

Vecteurs, droites et plans de l’espace. 6
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Propriété 10

Soit 𝒫 un plan de direction ( ⃗𝑢 , ⃗𝑣) et (𝑑) une de droite de vecteur directeur �⃗�.
La droite (𝑑) est parallèle au plan 𝒫 si, et seulement si, les vecteurs ⃗𝑢, ⃗𝑣 et �⃗� sont coplanaires.

Droite et plan sécants Droite et plan parallèles

⃗𝑢
⃗𝑣

�⃗�

𝐴 𝐵

𝐶𝐷

𝐸 𝐹

𝐺𝐻

⃗𝑢
⃗𝑣

�⃗�

𝐴 𝐵

𝐶𝐷

𝐸 𝐹

𝐺𝐻

⃗𝑢
⃗𝑣�⃗�

𝐴 𝐵

𝐶
𝐷

𝐸 𝐹

𝐺𝐻

⃗𝑢, ⃗𝑣 et �⃗� non coplanaires ⃗𝑢, ⃗𝑣 et �⃗� coplanaires

Méthode 8 : Démontrer que des vecteurs sont coplanaires

𝐴𝐵𝐶𝐷𝐸𝐹𝐺𝐻 est un cube. 𝑀, 𝑁, 𝑃 et 𝑄 sont les points tels
que 𝐻𝑄 = 1

4𝐻𝐺, 𝐴𝑁 = 1
3𝐴𝐸,

𝐷𝑃 = 1
8𝐷𝐶 et 𝑀 est le milieu de [𝐴𝐷].

a) Faire une figure.

b) Exprimer 𝐸𝑄, 𝑁𝑃 et 𝑁𝑀 comme une combinaison linéaire
de 𝐴𝐵, 𝐴𝐷 et 𝐴𝐸.

c) Justifier que 𝐸𝑄 = 2𝑁𝑃 − 2𝑁𝑀.

d) En déduire la position de la droite (𝐸𝑄) par rapport au
plan (𝑀𝑁𝑃).

𝐴 𝐵

𝐶𝐷

𝐸
𝐹

𝐺𝐻

Correction

3.3 Positions relatives de deux plans

Définition 8
Deux plans sont parallèles lorsqu’ils admettent un même couple de vecteurs directeurs.

Propriété 11 : Positions relatives de deux plans

Plans parallèles Plans sécants

𝐴 𝐵

𝐶𝐷

𝐸 𝐹

𝐺𝐻

𝐴 𝐵

𝐶𝐷

𝐸 𝐹

𝐺𝐻

𝐴 𝐵

𝐶𝐷

𝐸 𝐹

𝐺𝐻

Les plans (𝐴𝐵𝐶) et (𝐸𝐹𝐺) sont
strictement parallèles.

Les plans (𝐴𝐵𝐶) et (𝐴𝐵𝐷) sont
confondus.

Les plans (𝐸𝐵𝐶) et (𝐹𝐵𝐶) sont
sécants selon la droite (𝐵𝐶).

Vecteurs, droites et plans de l’espace. 7
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Méthode 9 : Démontrer que des plans sont parallèles

𝐴𝐵𝐶𝐷 est un tétraèdre.
Les points 𝐼, 𝐽 et 𝐾 sont les milieux respectifs
des segments [𝐵𝐷], [𝐶𝐷] et [𝐴𝐷].
Justifier que les plans (𝐼𝐽𝐾) et (𝐴𝐵𝐶) sont parallèles.

𝐴

𝐵

𝐶

𝐷

𝐾

𝐽

𝐼

Correction

4 Bases et repères de l’espace

4.1 Base de l’espace

Définition 9

Une base de l’espace est un triplet ( ⃗𝑖 , ⃗𝑗 , ⃗𝑘) formé de vecteurs non coplanaires.

Remarque 8
Les vecteurs d’une base sont donc non nuls et non colinéaires deux à deux.

Propriété 12

Soit ( ⃗𝑖 , ⃗𝑗 , ⃗𝑘) une base de l’espace.
Pour tout vecteur ⃗𝑡, il existe un unique triplet (𝑥 ; 𝑦 ; 𝑧) de
nombres réels tel que :

⃗𝑢 = 𝑥 ⃗𝚤 + 𝑦 ⃗𝚥 + 𝑧 ⃗𝑘

𝑂

𝑀′

𝑀
⃗ᴂ

�⃗�

𝑥�⃗�
�⃗� 𝑦�⃗�

�⃗�

𝑧�⃗�

Définition 10

Le triplet (𝑥, 𝑦, 𝑧) sont les coordonnées du vecteur ⃗𝑢 dans la base ( ⃗𝑖 , ⃗𝑗 , ⃗𝑘). On les note ⃗𝑢
⎛
⎜⎜
⎝

𝑥
𝑦
𝑧

⎞
⎟⎟
⎠

Méthode 10 : Déterminer les coordonnées d’un vecteur dans une base.

On considère un cube 𝐴𝐵𝐶𝐷𝐸𝐹𝐺𝐻.

a) Justifier que (𝐴𝐵 ; 𝐴𝐶 ; 𝐴𝐸) est une base de l’espace.

b) Déterminer les coordonnées des vecteurs 𝐴𝐻 et 𝐵𝐻 dans la base (𝐴𝐵 , 𝐴𝐶 ; 𝐴𝐸)
Correction
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https://www.dropbox.com/scl/fi/53zs29pcwgyzxm74cv3cn/metho9.pdf?rlkey=6kj4c725dr430h41lvb0424d5&dl=0
https://www.dropbox.com/scl/fi/ecrr91wk637hghivy4laz/metho10.pdf?rlkey=i70oag5ct7zqrleu1ztrzmclp&dl=0
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4.2 Repère de l’espace

Définition 11

Un repère de l’espace est formé d’un point donné 𝑂 et d’une base ( ⃗𝑖 , ⃗𝑗 , ⃗𝑘).
On note (𝑂 ; ⃗𝑖 , ⃗𝑗 , ⃗𝑘) un tel repère. 𝑂 s’appelle l’origine du repère.

Définition 12

Soit (𝑂 ; ⃗𝑖 , ⃗𝑗 , ⃗𝑘) un repère de l’espace.

• Pour tout point 𝑀 il existe un unique triplet (𝑥 ; 𝑦 ; 𝑧) de réels tel que 𝑂𝑀 = 𝑥 ⃗𝚤 + 𝑦 ⃗𝚥 + 𝑧 ⃗𝑘.
• (𝑥 ; 𝑦 ; 𝑧) sont les coordonnées de 𝑀 dans le repère (𝑂 ; ⃗𝑖 , ⃗𝑗 , ⃗𝑘).

𝑥 est l’abscisse de 𝑀, 𝑦 est l’ordonnée de 𝑀 et 𝑧 est sa cote. On note 𝑀(𝑥 ; 𝑦 ; 𝑧).

Remarque 9
Tous les résultats de géométrie plane s’étendent à l’espace par adjonction d’une troisième coordonnées :

Propriété 13

Soit (𝑂 ; ⃗𝑖 , ⃗𝑗 , ⃗𝑘) un repère de l’espace.

• Si ⃗𝑢 et ⃗𝑣 ont pour coordonnées respectives (𝑥 ; 𝑦 ; 𝑧) et (𝑥′ ; 𝑦′ ; 𝑧′) alors :

• le vecteur ⃗𝑢 + ⃗𝑣 a pour coordonnées (𝑥 + 𝑥′ ; 𝑦 + 𝑦′ ; 𝑧 + 𝑧′) ;
• pour tout réel 𝑘, le vecteur 𝑘 ⃗𝑢 a pour coordonnées (𝑘𝑥 ; 𝑘𝑦 ; 𝑘𝑧) ;
• ⃗𝑢 et ⃗𝑣 sont colinéaires si, et seulement si, leurs coordonnées sont proportionnelles.

• Si 𝐴 et 𝐵 ont pour coordonnées respectives (𝑥𝐴 ; 𝑦𝐴 ; 𝑧𝐴) et (𝑥𝐵 ; 𝑦𝐵 ; 𝑧𝐵), alors :

• Le vecteur 𝐴𝐵 a pour coordonnées (𝑥𝐵 − 𝑥𝐴 ; 𝑦𝐵 − 𝑦𝐴 ; 𝑧𝐵 − 𝑧𝐴).
• Le milieu 𝐼 du segment [𝐴𝐵] a pour coordonnées (𝑥𝐴 + 𝑥𝐵

2 ;
𝑦𝐴 + 𝑦𝐵

2 ; 𝑧𝐴 + 𝑧𝐵
2 ).

Méthode 11 : Déterminer des coordonnées de vecteurs dans l’espace.

On considère le cube 𝐴𝐵𝐶𝐷𝐸𝐹𝐺𝐻 de centre 𝑂.

a) Justifier que (𝐴 ; 𝐴𝐵 , 𝐴𝐷 , 𝐴𝐸) est un repère de l’espace.

b) Donner sans justifier les coordonnées des points 𝐴, 𝐵, 𝐷 et 𝐸.

c) Déterminer les coordonnées des points 𝐶, 𝐹, 𝐺, 𝐻, 𝑂 et 𝑃 centre de la face 𝐵𝐶𝐺𝐹.

d) Déterminer les coordonnées des vecteurs 𝐺𝑃 et ⃗𝑢 = −3𝐵𝑂 + 𝐺𝐸. Correction

Méthode 12 : Démontrer avec les coordonnées que des points sont coplanaires.

On considère le cube 𝐴𝐵𝐶𝐷𝐸𝐹𝐺𝐻 de centre 𝑂. L’espace est muni d’un repère (𝑂 ; ⃗𝑖 , ⃗𝑗 , ⃗𝑘).
On considère les points 𝐴(1 ; 0 ; 1), 𝐵(2 ; 2 ; 4), 𝐶(3 ; 0 ; 5) et 𝐷(5 ; −4 ; 7).

a) Déterminer les coordonnées 𝐼 du milieu de [𝐴𝐵].

b) Vérifier que les points 𝐴, 𝐵 et 𝐶 déterminent un plan.

c) Démontrer que les points 𝐴, 𝐵, 𝐶 et 𝐷 sont coplanaires. Correction
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https://www.dropbox.com/scl/fi/ecrr91wk637hghivy4laz/metho10.pdf?rlkey=i70oag5ct7zqrleu1ztrzmclp&dl=0
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Méthode 13 : Démontrer avec les coordonnées que des vecteurs sont coplanaires.

Dans le repère (𝑂; ⃗𝑖, ⃗𝑗, ⃗𝑘),

On considère les vecteurs ⃗𝑢
⎛
⎜⎜
⎝

0
6
3

⎞
⎟⎟
⎠

, ⃗𝑣
⎛
⎜⎜
⎝

2
4
−7

⎞
⎟⎟
⎠

et �⃗�
⎛
⎜⎜
⎝

−1
1
5

⎞
⎟⎟
⎠

.

Les vecteurs ⃗𝑢, ⃗𝑣 et �⃗� sont-ils coplanaires ? Correction

5 Représentation paramétrique de droite

Définition 13 : Représentation paramétrique de la droite

L’espace est muni d’un repère (𝑂, ⃗𝑖, ⃗𝑗, ⃗𝑘).

Soit 𝐴(𝑥𝐴, 𝑦𝐴, 𝑧𝐴) un point de l’espace et ⃗𝑢
⎛
⎜⎜
⎝

𝑎
𝑏
𝑐

⎞
⎟⎟
⎠

un vecteur non nul de l’espace.

On note (𝑑) la droite passant par le point 𝐴 et dirigée par ⃗𝑢.
Un point 𝑀(𝑥, 𝑦, 𝑧) appartient à la droite (𝑑) si et seulement s’il existe un réel 𝑡 tel que

⎧

⎨
⎩

𝑥 = 𝑥𝐴 + 𝑡𝑎
𝑦 = 𝑦𝐴 + 𝑡𝑏
𝑧 = 𝑧𝐴 + 𝑡𝑐

On appelle ce système représentation paramétrique de la droite (d)

Démonstration

Méthode 14 : Déterminer une représentation paramétrique d’une droite

Déterminer la représentation paramétrique de la droite passant par le point 𝐴(2; 1; 3) et

dirigée par le vecteur ⃗𝑢
⎛
⎜⎜
⎝

1
−3
2

⎞
⎟⎟
⎠

Correction

Méthode 15 : Déterminer une représentation paramétrique d’une droite

On considère la droite admettant pour représentation paramétrique

⎧

⎨
⎩

𝑥 = 5 − 2𝑡
𝑦 = 8 − 4𝑡
𝑧 = 3 + 𝑡

, 𝑡 ∈ ℝ

1) Déterminer un point et un vecteur directeur de cette droite.

2) Le point de coordonnées (1, 0, 5) appartient-il à la droite ?

3) Le point 𝐵(−1;−4; 5) appartient-il à cette droite ?

Correction
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https://www.dropbox.com/scl/fi/q03n67ltqgaazirnh83pq/metho13.pdf?rlkey=xug4iqotciq0rfcqm8uxupazm&dl=0
https://www.dropbox.com/scl/fi/16bsxcyupgkrlhol67gxc/demo.pdf?rlkey=lxs7237qckxhuitzcqjwn2m33&dl=0
https://www.dropbox.com/scl/fi/e6b3xoadcugfge3n989w9/metho14.pdf?rlkey=d19ln46vsqmaaipd4tklq9rwr&dl=0
https://www.dropbox.com/scl/fi/d6m2sh67ba0vva27rxzm7/metho15.pdf?rlkey=ke91t06fw36xnbhn2ivjmny9u&dl=0
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