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ACTIVITES 11. Orthogonalité et produit scalaire dans l'espace [Thiaude P.]  
 

Dans tout ce chapitre on suppose qu’une unité de distance est choisie.  
,  

𝐷  produit scalaire dans l’espace 
Le produit scalaire de 𝑢ሬ⃗  par 𝑣⃗ est le réel noté 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗   tel que : 
 

ቊ
si 𝒖ሬሬ⃗ = 𝟎ሬሬ⃗  ou 𝒗ሬሬ⃗ = 𝟎ሬሬ⃗  , alors : 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗ = 𝟎                                             

si 𝒖ሬሬ⃗ ≠ 𝟎ሬሬ⃗  et 𝒗ሬሬ⃗ ≠ 𝟎ሬሬ⃗  , alors :  𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗ = ‖𝒖ሬሬ⃗ ‖ × ‖𝒗ሬሬ⃗ ‖ × 𝐜𝐨𝐬(𝒖ሬሬ⃗ , 𝒗ሬሬ⃗ )    
 

 

Conséquence : 
 Si 𝐴 ≠ 𝐵 et 𝐴 ≠ 𝐶, alors :  𝑨𝑩ሬሬሬሬሬሬ⃗ ⋅ 𝑨𝑪ሬሬሬሬሬ⃗ = 𝑨𝑩 × 𝑨𝑪 × 𝐜𝐨𝐬 𝑩𝑨𝑪෣ . 
 

𝑃  vecteurs colinéaires 
Soient 𝑢ሬ⃗  et 𝑣⃗ deux vecteurs non nuls de l’espace, alors : 
• si 𝑢ሬ⃗  et 𝑣⃗ sont colinéaires de même sens :    𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗ = +‖𝒖ሬሬ⃗ ‖ × ‖𝒗ሬሬ⃗ ‖ 
• si 𝑢ሬ⃗  et 𝑣⃗ sont colinéaires de sens contraires : 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗ = −‖𝒖ሬሬ⃗ ‖ × ‖𝒗ሬሬ⃗ ‖ 

 

𝑃  linéarité et symétrie  
Pour tout réel 𝑘 : 
 • 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗ = 𝒗ሬሬ⃗ ⋅ 𝒖ሬሬ⃗   (symétrie)  
 • 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ (𝒗ሬሬ⃗ + 𝒘ሬሬሬ⃗ ) = 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗ + 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒘ሬሬሬ⃗    • (𝒗ሬሬ⃗ + 𝒘ሬሬሬ⃗ ) ⋅ 𝒖ሬሬ⃗ = 𝒗ሬሬ⃗ ⋅ 𝒖ሬሬ⃗ + 𝒘ሬሬሬ⃗ ⋅ 𝒖ሬሬ⃗  
 • (𝒌𝒖ሬሬ⃗ ) ⋅ 𝒗ሬሬ⃗ = 𝒌 × 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗       • 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ (𝒌𝒗ሬሬ⃗ ) = 𝒌 × 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗  
 
 

𝐷  carré scalaire 
Le carré scalaire de 𝑢ሬ⃗  est le réel positif ou nul : 𝒖ሬሬ⃗ ² = 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒖ሬሬ⃗ = ‖𝒖ሬሬ⃗ ‖². 
En particulier : 𝑨𝑩ሬሬሬሬሬሬ⃗ 𝟐 = 𝑨𝑩². 
 

𝐹  identités remarquables 
 

• (𝒖ሬሬ⃗ + 𝒗ሬሬ⃗ )𝟐 = ‖𝒖ሬሬ⃗ ‖𝟐 + 𝟐𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗ + ‖𝒗ሬሬ⃗ ‖𝟐     
 

• (𝒖ሬሬ⃗ − 𝒗ሬሬ⃗ )𝟐 = ‖𝒖ሬሬ⃗ ‖𝟐 − 𝟐𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗ + ‖𝒗ሬሬ⃗ ‖𝟐 
 

• (𝒖ሬሬ⃗ + 𝒗ሬሬ⃗ ) ⋅ (𝒖ሬሬ⃗ − 𝒗ሬሬ⃗ ) = ‖𝒖ሬሬ⃗ ‖𝟐 − ‖𝒗ሬሬ⃗ ‖𝟐 
 
𝐹  produit scalaire dans un triangle 

• 𝑨𝑩ሬሬሬሬሬሬ⃗ ⋅ 𝑨𝑪ሬሬሬሬሬ⃗ =
𝟏

𝟐
[𝑨𝑩𝟐 + 𝑨𝑪𝟐 − 𝑩𝑪𝟐] 

 le point commun dans les deux vecteurs est en « première position » 
 

𝐷  droites orthogonales, vecteurs orthogonaux 

• deux droites sont orthogonales 
ௗé௙
ሯሰ leurs parallèles passant par un même  

   point sont perpendiculaires en tant que droites d’un même plan 

• deux droites sont perpendiculaires ⇔ elles sont orthogonales et ont un  
    point en commun  
 

Considérons deux droites orthogonales, deux cas peuvent se produire : 
si elles ont un point en commun alors elles sont perpendiculaires, 
si elles n’ont pas de point commun alors elles ne sont pas perpendiculaires   
 

• 𝐴𝐵ሬሬሬሬሬ⃗  et 𝐶𝐷ሬሬሬሬሬ⃗  sont orthogonaux 
ௗé௙
ሯሰ l’un au moins des vecteurs 𝐴𝐵ሬሬሬሬሬ⃗ , 𝐶𝐷ሬሬሬሬሬ⃗  est  

   nul ou les droites (𝐴𝐵) et (𝐶𝐷) sont orthogonales 
 

• notation : 𝑑 ⊥ 𝑑′ signifie que 𝑑 et 𝑑′ sont orthogonales    
 

                      𝑢ሬ⃗ ⊥ 𝑣⃗ signifie que 𝑢ሬ⃗  et 𝑣⃗ sont orthogonaux 
 

• 0ሬ⃗  est orthogonal à tout vecteur de l’espace, y compris 0ሬ⃗  
 

• 𝑑 ⊥ 𝑑ᇱ ⇔ 𝑑ᇱ ⊥ 𝑑  et   𝑢ሬ⃗ ⊥ 𝑣⃗  ⇔ 𝑣⃗ ⊥ 𝑢ሬ⃗  
 

𝑃  théorème fondamental 
 

▶ 𝒖ሬሬ⃗ ⊥ 𝒗ሬሬ⃗ ⇔ 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗ = 𝟎 
 

𝑃  droite orthogonale à une droite ou à un plan 
 

▶ 𝓓(𝑨; 𝒖ሬሬ⃗ ) ⊥ 𝓓(𝑩; 𝒗ሬሬ⃗ ) ⇔ 𝒖ሬሬ⃗ ⊥ 𝒗ሬሬ⃗  ⇔ 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗ = 𝟎 
 

▶ 𝓓(𝑨; 𝒖ሬሬ⃗ ) ⊥ 𝓟(𝑩; 𝒗ሬሬ⃗ , 𝒘ሬሬሬ⃗ ) ⇔ 𝒖ሬሬ⃗ ⊥ 𝒗ሬሬ⃗   et  𝒖ሬሬ⃗ ⊥ 𝒘ሬሬሬ⃗ ⇔ 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗ = 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒘ሬሬሬ⃗ = 𝟎  
 

𝐷  base ou repère orthogonal/orthonormé/orthonormée  

• la base (𝚤, 𝚥, 𝑘ሬ⃗ ) est orthogonale 
ௗé௙
ሯሰ 𝚤 ⊥ 𝚥 et 𝚤 ⊥ 𝑘ሬ⃗  et 𝚥 ⊥ 𝑘ሬ⃗  

 

• le repère (𝑂; 𝚤, 𝚥, 𝑘ሬ⃗ ) est orthogonal 
ௗé௙
ሯሰ 𝚤 ⊥ 𝚥 et 𝚤 ⊥ 𝑘ሬ⃗  et 𝚥 ⊥ 𝑘ሬ⃗  

   « repère orthonormé » s’abrège en ℛ. 𝒪. 𝒩. ou R.O.N. ou RON. 
 

• la base (𝚤, 𝚥, 𝑘ሬ⃗ ) est orthonormée 
ௗé௙
ሯሰ ቊ

𝚤 ⊥ 𝚥 et 𝚤 ⊥ 𝑘ሬ⃗  et 𝚥 ⊥ 𝑘ሬ⃗  

‖𝚤‖ = ‖𝚥‖ = ฮ𝑘ሬ⃗ ฮ = 1
 

 

• le repère (𝑂; 𝚤, 𝚥, 𝑘ሬ⃗ ) est orthonormé 
ௗé௙
ሯሰ ቊ

𝚤 ⊥ 𝚥 et 𝚤 ⊥ 𝑘ሬ⃗  et 𝚥 ⊥ 𝑘ሬ⃗  

‖𝚤‖ = ‖𝚥‖ = ฮ𝑘ሬ⃗ ฮ = 1
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𝐹  formule utilisables dans un repère orthonormé 

Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩. on donne 𝑢ሬ⃗ ቆ
𝑥
𝑦
𝑧

ቇ, 𝑣⃗ ൭
𝑥′
𝑦′

𝑧′

൱, 𝐴(𝑥஺; 𝑦஺; 𝑧஺) et 𝐵(𝑥஻; 𝑦஻; 𝑧஻) :  

▶ 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗ = 𝒙𝒙ᇱ + 𝒚𝒚ᇱ + 𝒛𝒛ᇱ                                      ▶ ‖𝒖ሬሬ⃗ ‖ = ඥ𝒙𝟐 + 𝒚𝟐 + 𝒛𝟐    
  
 

▶ 𝑨𝑩 = ඥ(𝒙𝑩 − 𝒙𝑨)𝟐 + (𝒚𝑩 − 𝒚𝑨)𝟐 + (𝒛𝑩 − 𝒛𝑨)𝟐  
 

 

A01 Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩. on donne : 𝐴(−3; 4; 1), 𝐵(5; 1; 3), 𝐶(0; 4; 3) 
et les deux vecteurs 𝑢ሬ⃗  et 𝑣⃗ où 𝑚 est un paramètre réel : 

𝑢ሬ⃗ ൭
3
1
𝑚

൱   et  𝑣⃗ ൭
4
3

−3
൱ 

1. Calculer 𝐴𝐵ሬሬሬሬሬ⃗ ⋅ 𝐴𝐶ሬሬሬሬሬ⃗ .            Rep=28 

2. Déterminer 𝑚 sachant que 𝑢ሬ⃗ ⊥ 𝑣⃗.    Rep=5 
 
 

A02 Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩. les droites 𝒟 et 𝒟ᇱ admettent respectivement pour 

vecteurs directeurs  𝑢ሬ⃗ ൭
3
2

−1
൱ et 𝑣⃗ ൭

−4
5

−2
൱ : montrer que 𝒟 ⊥ 𝒟′. 

 

A03 Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩., 𝐴൫1 ; −2 ;  7൯, 𝐵൫3 ; −1 ; 10൯ et 𝐶൫−4 ; 5 ; 8൯ : 
montrer que (𝐴𝐵) ⊥ (𝐴𝐶)   
 

𝐷  vecteur normal à un plan 

𝑛ሬ⃗ ≠ 0ሬ⃗  est un vecteur normal à un plan  
ௗé௙
ሯሰ 𝑛ሬ⃗  est orthogonal à tous 

vecteurs de ce plan 
 

𝑃   Pour  𝑛ሬ⃗ ≠ 0ሬ⃗  on a l’équivalence : 
 

▶ 𝒏ሬሬ⃗  est un vecteur normal à 𝓟(𝑨; 𝒖ሬሬ⃗ , 𝒗ሬሬ⃗ ) ⇔ 𝒏ሬሬ⃗ ⋅ 𝒖ሬሬ⃗ = 𝒏ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗ = 𝟎.  
 

𝑀  Pour montrer que 𝑛ሬ⃗  est normal à un plan 𝒫 : 
 

On montre que 𝑛ሬ⃗ ⋅ 𝑢ሬ⃗ = 0 et 𝑛ሬ⃗ ⋅ 𝑣⃗ = 0 où 𝑢ሬ⃗  et 𝑣⃗ sont deux vecteurs non 
colinéaires de 𝒫 (au choix), ce qui permet de conclure. 
 

 

A04 Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩. on note 𝒫 le plan passant par 𝐴(2; 3; 1) et de 

vecteurs directeurs 𝑢ሬ⃗ ൭
1
2
3

൱ et 𝑣⃗ ൭
0
3
4

൱ : montrer que 𝑤ሬሬ⃗ ൭
1
4

−3
൱ est un vecteur 

normal à 𝒫. 
 

A05 Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩. on donne trois points 𝐴(1 ; −1 ; 2), 𝐵(0; −2; 1), 

𝐶(2; 3; 0) d’un plan 𝒫 et on note 𝒟 la droite de vecteur directeur 𝑢ሬ⃗ ൭
−2
1
1

൱ 

passant par 𝐸(3; 2; 1) : montrer que 𝒟 est orthogonale à 𝒫. 
 
A06 Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩. 𝒬 est le plan qui passe par 𝐴(0; 5; 2) et admet pour 

vecteurs directeurs 𝑢ሬ⃗ ൭
4
1
2

൱ et 𝑣⃗ ൭
0
3
1

൱ et on considère 𝑤ሬሬ⃗ ቆ
𝑎
𝑏

12
ቇ.  

Montrer que  𝑤ሬሬ⃗  est un vecteur normal à 𝒬 ⇔ ቄ𝑎 = −5
𝑏 = −4

 
 

𝑀  mesure d’un angle 

Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩. on donne : 𝑢ሬ⃗ ቆ
𝑥
𝑦
𝑧

ቇ, 𝑣⃗ ൭
𝑥′
𝑦′

𝑧′

൱ avec 𝑢ሬ⃗ ≠ 0ሬ⃗  et 𝑣⃗ ≠ 0ሬ⃗ . 

 

De : 𝑢ሬ⃗ ⋅ 𝑣⃗ = ‖𝑢ሬ⃗ ‖ × ‖𝑣⃗‖ × cos(𝑢ሬ⃗ , 𝑣⃗) et 𝑢ሬ⃗ ⋅ 𝑣⃗ = 𝑥𝑥ᇱ + 𝑦𝑦ᇱ + 𝑧𝑧′ on déduit : 
 

𝐜𝐨𝐬(𝒖ሬሬ⃗ , 𝒗ሬሬ⃗ ) =
𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗

‖𝒖ሬሬ⃗ ‖ × ‖𝒗ሬሬ⃗ ‖
=

𝒙𝒙ᇱ + 𝒚𝒚ᇱ + 𝒛𝒛′

ඥ𝒙𝟐 + 𝒚𝟐 + 𝒛𝟐 × ඥ𝒙ᇱ𝟐 + 𝒚ᇱ𝟐 + 𝒛ᇱ𝟐
 

 

En utilisant la calculatrice on en déduit une valeur approchée de la mesure 
de l’angle de vecteurs (𝑢ሬ⃗ , 𝑣⃗) (modulo 2𝜋), parfois la valeur. 
 

 

𝐹  formules de polarisation 
 

• 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗ =
𝟏

𝟐
[‖𝒖ሬሬ⃗ + 𝒗ሬሬ⃗ ‖𝟐 − ‖𝒖ሬሬ⃗ ‖𝟐 − ‖𝒗ሬሬ⃗ ‖𝟐] =

𝟏

𝟐
[‖𝒖ሬሬ⃗ ‖𝟐 + ‖𝒗ሬሬ⃗ ‖𝟐 − ‖𝒖ሬሬ⃗ − 𝒗ሬሬ⃗ ‖𝟐] 

  
  

• 𝒖ሬሬ⃗ ⋅ 𝒗ሬሬ⃗ =
𝟏

𝟒
[‖𝒖ሬሬ⃗ + 𝒗ሬሬ⃗ ‖𝟐 − ‖𝒖ሬሬ⃗ − 𝒗ሬሬ⃗ ‖𝟐] 
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𝑃  vecteur normal à un plan 
 

Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩.  𝒫 est le plan passant par 𝐴(𝑥஺; 𝑦஺; 𝑧஺) et de vecteur 

normal 𝑛ሬ⃗ ቆ
𝑎
𝑏
𝑐

ቇ , alors : 

 

▶ 𝑴 ∈ 𝓟 ⇔ 𝑨𝑴ሬሬሬሬሬሬሬ⃗ ⋅ 𝒏ሬሬ⃗ = 𝟎 
 

▶ 𝑴(𝒙; 𝒚; 𝒛) ∈ 𝓟 ⇔ 𝒂𝒙 + 𝒃𝒚 + 𝒄𝒛 + 𝒅 = 𝟎 où 𝒅 = −𝒂𝒙𝑨 − 𝒃𝒚𝑨 − 𝒄𝒛𝑨 
 

𝐷  équation cartésienne d’un plan 
 

Tout plan de l’espace muni d’un ℛ. 𝒪. 𝒩. admet une équation cartésienne 

𝒂𝒙 + 𝒃𝒚 + 𝒄𝒛 + 𝒅 = 𝟎 avec 𝑎, 𝑏, 𝑐 non tous nuls et 𝒏ሬሬ⃗ ቆ
𝒂
𝒃
𝒄

ቇ est un vecteur 

normal à ce plan. 
 

 
A07 Dans l’espace muni d’un ℛ. 𝒪. 𝒩.  𝒫 est le plan de vecteur normal 

𝑛ሬ⃗ ൭
6
1
4

൱ passant par 𝐴(1; 2; 3) : déterminer une équation cartésienne de 𝒫. 

 

A08 Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩. on donne 𝐴(1; 2; 3), 𝐵(5; 1; 1) : déterminer une 
équation cartésienne du plan 𝒫 tel que (𝐴𝐵) ⊥ 𝒫 et 𝐸(0; 4; 6) ∈ 𝒫. 
          Rép : 4𝑥 − 𝑦 − 2𝑧 + 16 = 0 
 

A09 Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩. on donne 𝐴(8; 0; 5) et 𝐵(2; 4; 3) : montrer que le 
plan médiateur de [𝐴𝐵]admet pour équation −3𝑥 + 2𝑦 − 𝑧 + 15 = 0. 
 

A10 Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩. on donne 𝐴(1; 2; 3) et on note 𝒟 la droite de 

représentation paramétrique : ൝
𝑥 =    5 − 𝑡
𝑦 =    2 + 3𝑡
𝑧 = −8 + 2𝑡

  avec ∈ ℝ . 

Déterminer une équation du plan 𝒫 ⊥ 𝒟 passant par 𝐴. 
       Rép : −𝑥 + 3𝑦 + 2𝑧 − 11 = 0 
 

A11 Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩. déterminer une équation du plan 𝒬 passant par 
𝐴(0; −1; 4) et parallèle au plan 𝒫 : 3𝑥 + 5𝑦 − 𝑧 + 6 = 0. 
 

A12 Dans un repère orthonormé : 
 

(𝐸ଵ) est l’ensemble des points 𝑀(𝑥; 𝑦; 𝑧) de l’espace tels que 𝑦 = 2𝑥 + 5, 
(𝐸ଶ) est l’ensemble des points 𝑀(𝑥; 𝑦; 𝑧) de l’espace tels que 𝑥 = 3. 
 

Déterminer la nature des ensembles (𝐸ଵ) et de (𝐸ଶ). 
 

A13 Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩. on considère le plan 𝒫 : 2𝑥 − 3𝑦 − 2𝑧 + 3 = 0 et  
on note 𝒟 la droite de représentation paramétrique : 

൝
𝑥 =   3 + 2𝑡
𝑦 = 2 + 5𝑡
𝑧 =   6 −   𝑡

    (𝑡 ∈ ℝ) 

 

Justifier que 𝒟 et 𝒫 sont sécants puis déterminer les coordonnées de leur 
point d’intersection.        Rép (1 ; −3 ; 7) 
 

A14 Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩. 𝒫 : 2𝑥 − 5𝑦 + 3𝑧 − 2 = 0 et la droite 𝒟 admet pour  
 

représentation paramétrique ൝
𝑥 = 5  + 4𝑡
𝑦 = 1 + 1𝑡
𝑧 = 9 −   𝑡

  (𝑡 ∈ ℝ), montrer que 𝒟 ⫽ 𝒫. 

 

𝐷  Projeté orthogonal d’un point sur un plan, sur une droite  
• 𝒫 est un plan et 𝐴 un point de l’espace : 
− si 𝐴 ∈ 𝒫 alors le projeté orthogonal de 𝐴 sur 𝒫 est 𝐴 lui-même, 
− si 𝐴 ∉ 𝒫 alors la droite orthogonale à 𝒫 passant par 𝐴 coupe 𝒫 en un  
    point 𝐻 appelé projeté orthogonal du point 𝐴 sur le plan 𝒫. 
• 𝒟 est une droite et 𝐴 un point de l’espace : 
− si 𝐴 ∈ 𝒟 alors le projeté orthogonal de 𝐴 sur 𝒟 est 𝐴 lui-même, 
− si 𝐴 ∉ 𝒟 alors le plan perpendiculaire à 𝒟 passant 𝐴 coupe 𝒟 en un 
point 𝐻 appelé projeté orthogonal du point 𝐴 sur la droite 𝒟. 
 
A15 Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩., 𝒫 est le plan d’équation 5𝑥 + 2𝑦 + 4𝑧 − 5 = 0,  

𝐴( 
଻

ଶ
 ; 3; 1), 𝒟 est la droite passant par 𝐴 et orthogonale à 𝒫, 𝐻 le projeté 

orthogonal de 𝐴 sur 𝒫. 
1. Montrer que 𝐴 ∉ 𝒫 et donner une représentation paramétrique de 𝒟. 

2. Déterminer les coordonnées de 𝐻.               Rep : 𝐻(1; 2; −1) 

3. Vérifier que 𝐻 = 
ଷ√ହ

ଶ
. 
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𝐷  distance d’un point à un plan  

Soient 𝐴 un point, 𝒫 un plan, 𝐻 le projeté orthogonal de 𝐴 sur 𝒫. 
La distance du point 𝐴 au plan 𝒫 est la distance 𝐴𝐻. 
Cette distance est le minimum de la distance entre 𝐴 et un point de 𝒫.  
 

𝐷  distance d’un point à une droite  

Soient 𝐴 un point, 𝒟 une droite, 𝐻 le projeté orthogonal de 𝐴 sur 𝒟. 
La distance du point 𝐴 à la droite 𝒟 est la distance 𝐴𝐻. 
Cette distance est le minimum de la distance entre 𝐴 et un point de 𝒟. 
 

𝐹   Dans l’espace muni d’un repère orthonormé de l’espace on donne un 

point 𝐴 et un plan 𝒫 de vecteur normal 𝑛ሬ⃗ ቆ
𝑎
𝑏
𝑐

ቇ, alors : 

 

𝒅(𝑨; 𝓟) =
|𝒂𝒙𝑨 + 𝒃𝒚𝑨 + 𝒄𝒛𝑨 + 𝒅|

ඥ𝒂² + 𝒃² + 𝒄²
 

 

 

A16 On souhaite démontrer la formule précédente.  
Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩. on donne un point 𝐴(𝑥஺; 𝑦஺; 𝑧஺) de l’espace, un plan 𝒫 

d’équation 𝑎𝑥 + 𝑏𝑦 + 𝑐𝑧 + 𝑑 = 0 et de vecteur normal 𝑛ሬ⃗ ቆ
𝑎
𝑏
𝑐

ቇ, un point 

𝑀(𝑥ெ, 𝑦ெ, 𝑧ெ) ∈ 𝒫, on note 𝐻 le projeté orthogonal de 𝐴 sur le plan 𝒫 : 

     
 
 

1. Montrer que : ห𝐴𝑀ሬሬሬሬሬሬ⃗ ⋅ 𝑛ሬ⃗ ห = |𝑎𝑥஺ + 𝑏𝑦஺ + 𝑐𝑧஺ + 𝑑| (∗). 
2. En utilisant 𝐴𝑀ሬሬሬሬሬሬ⃗ = 𝐴𝐻ሬሬሬሬሬሬ⃗ + 𝐻𝑀ሬሬሬሬሬሬሬ⃗ , montrer que ห𝐴𝑀ሬሬሬሬሬሬ⃗ ⋅ 𝑛ሬ⃗ ห = 𝐴𝐻 × ‖𝑛ሬ⃗ ‖ (∗∗). 
3. Déduire de (∗) et (∗∗) que : 

 

𝐴𝐻 =
|𝑎𝑥஺ + 𝑏𝑦஺ + 𝑐𝑧஺ + 𝑑|

ඥ𝑎² + 𝑏² + 𝑐²
 

puis conclure. 
 

A17 Dans un ℛ. 𝒪. 𝒩. on donne 𝐴(−3; −6; −1) et on note 𝒫 le plan  
d’équation cartésienne : 𝑥 + 3𝑦 + 3𝑧 − 14 = 0.  
Déterminer la distance du point 𝐴 au plan 𝒫.  
                  Rep : 2√19 
 
A18 On reprend les données de l’activité A15 : dans un ℛ. 𝒪. 𝒩., 𝒫 est le 

plan d’équation 5𝑥 + 2𝑦 + 4𝑧 − 5 = 0 et 𝐴( 
଻

ଶ
 ; 3; 1). 

En appliquant la formule du cours, retrouver que : 𝑑(𝐴, 𝒫) = 
ଷ√ହ

ଶ
 . 

 
 

𝒫 


