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Principaux résultats relatifs aux vecteurs dans le plan ou I’espace rapporté a un repére

Dans le plan ou dans ’espace vous devez savoir la signification géométrique (points, droites, ficures...)
des affirmations vectorielles suivantes :

m=6;ﬁ :@;W:ﬁ ; k estunréel, AB =k CD ; k estunréel, WZkE;

—

Wz%@;ﬂ;+7€'=@;ﬁ+ﬁa=6;67+@+R‘=0;

WH =1 (A estun point

donné et r est un réel positif) ;
Barycentre : La définition s’étend sans difficulté a ’espace. si a + +y # 0, I’égalité a GA + B GB +vy GC

= 0 définit le barycentre G. (A, B, C sont trois points de 1’espace. s’ils ne sont pas alignés, ils définissent un
plan. Notez que G est un point de ce plan).
La notion de barycentre partiel est tres utile dans 1’espace.

Chasles : AB + BC = AC Cette égalité est vraie pour des points A, B, et C s 4 T
quelconques de I’espace . T

. Coi .
Somme de 3 vecteurs non 2 a 2 colinéaires : OM =0OA+OB+O0C . i ot
On obtient un parallélépipéde. (faire la figure) A D

Particularités vectorielles : On admet que tout vecteur est colinéaire au vecteur nul.
Deux vecteurs sont dits colin€aires lorsqu’ils ont la méme direction (dans ce cas il existe un réel k tel que 'un
est « k fois » I’autre.)

Deux vecteurs sont dits orthogonaux lorsque leurs directions sont orthogonales. On note ulv.

Un point et deux vecteurs non colinéaires définissent un plan. On le note (4;u;v) . Cela doit vous rappeler la
notion de « repére dans un plan ». Vous savez qu’il existe pour tout point M de ce plan, un couple de réels (x, y)

tels que : AM = xu + y; Retenez cette égalité qui caractérise I’appartenance d’un point M au plan (A;;;;).

Vecteurs coplanaires : Soit u;v;w...des vecteurs et O un point. On note A, B, C ... les points tels que

- - —

OA = ﬁ;@ = ;;WT =w.... On dit que les vecteurs u;v;w... sont coplanaires lorsque les points O, A, B, C, ....
sont dans un méme plan. De la propriété ci-dessus on déduit : Soit u;v deux vecteurs non colinéaires, u;vetw

sont coplanaires ssi il existe deux réels x et y tels que w=xu + yv.

Coordonnées dans un repére orthonormal (0;?;}';7{) (voir la définition page 200), le triplet des coordonnées

d’un point M (ou d’un vecteur u ) est I’unique triplet vérifiant OM = xi+ y}' +zk (ou u=xi+ y}' +zk )

Soit deux points A(x,y,z) et B(x’,y’,z’) dans un repere (O;f; }'; k ). Alors
Le vecteur AB a pour coordonnées ( X’-x , y’-y , z’-z ) dans la base (;, } , 7{)

+ ' + ' + '
Le milieu de [AB] a pour coordonnées (x 2x ;y 2y ;Z 22

) dans un repere (O;f; }'; k ).

Opérations et coordonnées
Soit u(x;y;z)etv(x';y';z") dans une base (i, j, k), alors u +v(x+xy+ylz+ z')etk;(kx; ky;kz) .Onade

plus les équivalences : =0 x= y=2z. et U=V o X=X ; y=y' ;z=7".
On a aussi : HQH =,/x2+y*+z% etde fagon analogue : AB = HEH =\/(xB X )+(y =y, P +(z,—z,)7

Produit scalaire La définition s’étend sans difficulté a I’espace, en particulier avec les notations ci-dessus :

uy =xx’ +yy +zz’.




