Terminale Spé Maths Défis Espace Vecteurs Thiaude P. Corrigé
1. Exprimer NM en fonction de AB et AE

Tracer la section du cube ABCDEFGH par le plan (MNP)

Ona:
NM
= NE + EA + AM (Chasles)
= —EN — AF + AM
1. - 3
= _ZEF — AE +ZAB (avec définitions de N et M)
Sy iy By
_14 4
= _AB — AE
2
Finalement :
e 7z —_— 1—) B —
Corrigé \ NM = EAB — AE
Exprimer NP en fonction de AB et AD
E NP=NE+EH+HP=—ZEF+EH+ZHG
vy, By By
4 )
Finalement :
P — 1—) B —
NP=EAB+AD
A 2. Ona:

/ B NI = NE+EF +FG+ Gl = —-=EF +EF + AD + =GC
MABCDEFGH est un cube, 4 2
I est le milieu de [CG1, iy,
M, N et P sont définis par: 4 2
EN =—FEF,AM =—-AB et HP =—HG Finalement :
4 4 4 . 3 1
1. ExprimerWen fonction de AB et AE, NI = ZAB +4D _EAE

exprimer NP en fonction de AB et AD.

2. Exprimer NI en fonction de AB, AD et AE. A\/

3. Lespoints M, N, P et I sont-ils coplanaires ? M p
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M B

3. Lespoints M, N, P et I sont-ils coplanaires ?

On cherche s’il existe (x,y) € R? tel que NI = xNM + yﬁ
On a les équivalences :
NI = xNM + yNP
= ZAB + AD _EAE = x(EAB —AE) +y(§AB +AD>
S4B + 4D — 3 AF = (3x +3) 4B + yAD — xAE
S - — = == - —
47 TN T 2X "7 yaz—x
Comme (4B, AD, AE) est une base de |'espace, cette égalité est

équivalente a:

(1 +1 _3 ( _1 { _1
2* T2V Ty X=32 *=3 1
4 y=1 (:)4 y=1 (:){yzl(:)x_z
1 Ll 1 1 3 l3 3 y=1
L‘x—‘z 2%2tz2W=7 373
Onadonc:

_— 1—) P—
NI =§NM+NP

X7 e . . . . 7 . EvZ Y T
Le vecteur NI s’écrit comme combinaison linéaire de NM et NP donc

les trois vecteurs NI, NM et NP sont coplanaires, par conséquent les
quatre points N, M, P et I sont coplanaires.

On utilise souvent le cas particulier suivant du cours

Si W s’écrit comme combinaison linéaire de U et ¥ alors U, U et w sont
coplanaires.

Dans cette implication on ne regarde pas si U et ¥ sont ou non colinéaires,
c’est la réciproque qui exige que iU et ¥ soient non colinéaires.

m (U, v, W) est une base de I'espace, 4, E, F et G des points tels que :
AE = —Ui+D+W,AF =1+ 4V — 6Wet AG = 1 + 5V — 7w.
Existe-t-il des réels a et f tels que: AE = aAF + BE ?

Que peut-on en déduire pour la position relative des points A, E, Fet G ?

Corrigé

Avec les notations de I'exercice on a les équivalences :

AE = aAF + BAG & -t + ¥+ W = a(l + 49 — 6W) + B + 50 — 7W)
o -U+v+w=(a+pu+ (4a+5p)v + (—6a —78)W

Or, (U, v, w) est une base de I'espace donc I'égalité précédente est
équivalente a:

a+p=-1 B=-1-«a f=—-1—a
{4a+5ﬁ=1 s 4a+5(—1—a)=1(:>{ 4a —5—-5a=1
—6a—78=1 —6a—-7(-1—-a)=1 —-6a+74+7a=1

'Bi_l_a a=—6 a=—6
S)a=6 @{ﬁ=—1+6‘:’{ﬁ=5

a=—6

Onadonc AF = —6AF + 54G.

Le vecteur AE s’écrit comme combinaison linéaire de AF et AG donc les

trois vecteurs AE, AF et AG sont coplanaires, par conséquent les quatre
points 4, E, F et G sont coplanaires.
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m (U, v, W) est une base de 'espace, 4, M, N et P des points tels que :

AM = 2u+ 3V + W, AN = 55 — D + 4w et AP = —1i + 70 — 2w.
Existe-t-il des réels a et S tels que : AP = aAM + BAN ? Que peut-on
en déduire pour la position relative des points A, M, Net P ?

Corrigé

2 5 -1
Dans la base (i, ¥, w) de I'espace, on a - AM <3), AN <—1> etﬁ( 7 )

1 4 -2

Le vecteur aAM + ﬁm a pour coordonnées :

2 5 2a + 50
o(2)en(2)- ()
1 4 a+4p

On a les équivalences :
20+ 56 = -1 2(=2—-4B8)+ 58 =-1
ﬁ:am’+ﬁﬂv’@{3a—ﬁ=7 ed 3(-2-48)-B=7
a+4p =-2 a=—-2—-4f

—4—-88+4+58=-1 —38=3 B =-1
(:){—6—12,8—ﬁ=7 @{—13ﬁ=13 @{ B =-1
a=-2-4B a=-2-48 la=-2-4(-1
a=2
‘:’{ﬂ=—1

On adonc: AP = 24AM — AN.
Le vecteur AP s’écrit comme combinaison linéaire de AM et AN donc les

trois vecteurs ﬁ, AM et AN sont coplanaires, par conséquent les quatre
points A, M, N et P sont coplanaires.

m Dans I’espace muni d’un repére on considére A(1; 3;5), B(2;5; 8)
et C(4;9; 14) : ces trois points sont-ils alignés ?

Corrigé

A(1;3;5), B(2;5;8),C(4;9;14)

AB a pour coordonnées :

Xp — X4 2—1 1
Q@—m):@_a):@)
Zp — Zy 8—-5 3

AC a pour coordonnées :

Xc — Xy 4 -1 3
G@—m)=(g_3)=(g
Zc — Zy 14 —5 9

1 3

Ona: 3 <2) = (6) donc 34B = R, autrement dit AC = 34B.
3 9

Il existe k € R tel que AC = kﬁ, donc AB et AC sont colinéaires,

et comme trois points seulement interviennent, 4, B et C, on en déduit

que ces trois points sont alignés.

m Dans I’espace muni d’un repére on considére les trois vecteurs

2 3 -1
u (3), v (—2) et w ( 5 ) : ces trois vecteurs sont-ils coplanaires ?

1 2 2

Corrigé

Deux vecteurs sont colinéaires si et seulement si les trois déterminants
2 X 2 extraits sont nuls.

Or,ona:

5 °|=2x(2-3x3=-6-9=-15+#0
donc U et ¥ ne sont pas colinéaires par conséquent dire que U, U et w
sont coplanaires revient a dire qu’il existe « € Ret § € R tels que
W= au + Bv.
—1=a(2)+L(3) 2 + 38 = -1 a+2B =2
5=a(3)+ﬁ(—2)@{3a—2ﬁ=5 @{2a+3ﬁ=—1

2 =a(1) + B(2) a+28 =2 3a—28="5
a=2-2p a=2-2p
& 2(2—2ﬁ)+3,8=—14:){4—4ﬁ+3ﬁ=—1
32-28)-28=>5 6—68—2B8="5
a=2-28 “zz__szﬁ
e f=-5 & '8_1
—8f = -1 f=3

Les deux derniéres lignes du systeme sont incompatibles donc il est
impossible, par conséquent les trois vecteurs U, U et W ne sont pas
coplanaires.
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ABCD est un tétraédre, E est le milieude [AD], G est le milieu ABCDEFGH est un cube, on note I le

de [BC] et BF = %ﬁ : tracer la section du tétraédre ABCD par le m|I|e'u "je [AB], K'le \mllleu di)[D_I)'I]it on
olan (EFG). munit I’espace du repére (4; AB,AD, AE) :
¢ donner les coordonnées des points
A, B, D, G et H puis déterminer les
coordonnées des points I et K
¢ donner une représentation paramétrique
E des droites (IG) et (AK)

¢ (IG) et (AK) sont-elles paralléles, sécantes, non coplanaires ?

A Corrigé
e A est I'origine du repére donc A(0; 0; 0)

AB = 14B + 04D + 0AE donc B(1;0; 0)
G AD = 04B + 14D + 0AE donc D(0; 1; 0)
B AG = AB + BC + CG = 14B + 14D + 14E donc G(1;1; 1)
AH = AD + DH = AD + AE donc H(0;1;1)

Al = EAB = EAB + 0AD + OAE doncl (E ; 0; 0)
(on peut aussi utiliser la formule des coordonnées du milieu d’un segment)

' , K est le milieu de [DH] donc:
_xpt+xy 040

Corrigé

=T 2
=TT T T
_zptzyg 0+1 1
KT T TT T3
K(0-1-1)
) ’2

e représentations paramétriques des droites (I1G) et (AK)
1G a pour coordonnées :

(ﬁi:i{’)z 1-0)7 {1
1-0 1
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Une représentation paramétrique de la droite (I1G) est :

1
X = x, +§t
y=%+1taeR)
z=2z;+ 1t
Finalement :
1 N 1t
X=—+=
. 2 2
(IG) : y=t (teR)
. z=t
AK a pour coordonnées :
Xx — X4 0-0 0
_ _[1-0})_ (1
Tk—Ia =11 .7\
K — 24 > >
Une représentation paramétrique de (AK) est :
x=x4+ 04
=Z,+=1
Z Zy >
Finalement :
x=0
=2
@K’ "] @ew
=—A
Z=3

¢ (IG) et (AK) sont-elles paralléles, sécantes, non coplanaires ?

Pour étudier la position relative de deux droites, on peut commencer par
regarder I'existence de point(s) en commun :

— un et un seul point en commun : les deux droites sont sécantes,

— une infinité de points en commun : les deux droites sont confondues,
— aucun point en commun : on doit poursuivre en regardant si les deux
droites sont paralléles strictement (un vecteur directeur de I'une et un
vecteur directeur de I'autre sont colinéaires), mais si ce n’est pas le cas
alors les deux droites sont non coplanaires.

La recherche de point en commun a ces deux droites amene a résoudre :

l t==2 lt=— 2t =

Les deux lignes L, et L5 de ce systeme sont incompatibles donc les droites
(1G) et (AK) n’ont pas de point en commun.
Les droites (IG) et (AK) sont donc soit strictement paralléles, soit non

coplanaires.
1 0
Rappelons que : G i et AK }

1 2
Deux vecteurs sont colinéaires si et seulement les trois déterminants 2 X 2

extraits sont nuls.

Or,ona:
1 0 1 1
2 :§X1—0X1:§:/:0
1 1

donc IG et AK ne sont pas colinéaires, par conséquent les droites (1G) et
et (AK) ne sont pas paralleles.

Conclusion : (IG) et (AK) ne sont pas coplanaires.

Si deux droites de I’espace sont paralléles alors elles sont représentées
par deux droites paralléles sur la figure en perspective cavaliére mais deux
droites qui sont - ou semblent - paralléles sur la figure en perspective
cavaliere peuvent représenter des droites de I'espace qui ne le sont pas.

utilisation commerciale interdite - copie autorisée avec indication OBLIGATOIRE de la source : mathsenclair.com Thiaude P.



m Dans I’espace muni d’un repére on donne :
2
A(1;2;5) et U <—1>, on note D la droite passant par A et de vecteur

1
directeur U et on note P le plan d’équation 2x + 3y + z = 4.

On admet que D et P ne sont pas paralléles et on note I leur point
d’intersection : donner une représentation paramétrique de D puis
déterminer les coordonnées de I.

Corrigé
2
La droite D passe par A(1;2;5) et admet U <—1> pour vecteur directeur
1
x=1+2t
donc elle admet pour représentation paramétrique : {y =2—-t (teR).
z=5+t
xl = 1 + Zt
Le point I appartient a D donc il existe t € R tel que : {y, =2—-t (%).
Z; = 5 +t

d’autre part, I appartient au plan P d’équation 2x + 3y + z = 4 donc ses
coordonnées vérifient cette équation : 2x; + 3y, + z; = 4.
En tenant compte de (*) on obtient :

20 +2t)+32—-t)+5+t=4=2+4t+6—-3t+5+t =4

9
S2+13=d4o2="9ot=—7

En remplagant dans (x) :

M=1+2@;)=1—9=—8
9 4 9 13
n=2-(-3)=3+3=%
9 10 9 1
a=5+(-3)=7-372

Finalement :

m Dans une base de I’espace on donne :
4

NN AN %
u(S),v(Z) et w - |
3 3 5 /
2
¢ |les deux vecteurs U et ¥ sont-ils colinéaires ?
e |es trois vecteurs U, U et W sont-ils coplanaires ?

Corrigé
g 4 . - y .
¢ les deux vecteurs u et v sont-ils colinéaires ?
Deux vecteurs sont colinéaires si et seulement les trois déterminants 2 X 2
extraits sont nuls.
Or,ona:

|§ ;=2x2—1x5=4—5=—1¢o
donc U et ¥ ne sont pas colinéaires.

Autre méthode :

i # 0 donc dire que % et ¥ sont colinéaires revient a dire qu’il existe k € R
tel que ¥ = ki, c’est-a-dire tel que :

( 1
1=2t |*=3
%sz@{ 2
3 =3k lkzg
k=1

Ce systéme contient des équations incompatibles donc il n’existe pas k tel
que ¥ = ki, par conséquent U et U ne sont pas colinéaires

—_ = — . .

¢ les vecteurs u, v et w sont-ils coplanaires ?

— - N . - - — . N . ’:

U et v ne sont pas colinéaires donc dire que u, v et w revient a dire qu’il
. , — — -

existe deux réels a et §§ tels que : w = au + fv.
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(a+p=2 ([ p=-2a4:
= — = -2a —
a+f=3 3
lsar28=2 s +2< 2 +4)—19
a+ ,3—? a at+z)=7
5 4 5
L36¥+3ﬁ—§ k3a+3(—2a+§)—§
(p= 2042 (B=-20+2 (p=—-20+2
p=—2at+3 (f=-2a+3 f=-2a+g
ol 819 ) _19 16 1
“T3%% “T% 76 “=3
5 5 8 ~
k—3a+4—% k—3a—§—§ k—30(——§
p=—2a+3 1 1
1 *=3 “=3
L2 a:z = _ 1 4<=> _1
1 p=-2(3)+3 (8=3
\ a_z

— — T B . 1 1
Il existex € Retf E]Rtelsquew=au+ﬂv(asav0|ra=zet,8 =§)

par conséquent les trois vecteurs U, ¥ et W sont coplanaires.

NORMAL FLOTT AUTO REEL RAD MP n

{2.5.33¥>L1
{1.2.3}>L2
%!LH%!LZ
Yy 19 S
................................... .53}
On a bien:
1 - + 1 -
Zu 3 v=w

On peut aussi faire calculer le déterminant 3 X 3 de la matrice des
coordonnées et constater qu’il est nul.

NORMAL FLOTT AUTO REEL RAD MP n NORMAL FLOTT AUTO REEL RAD MP n

MATRICELA] 3 %3 dét([R])
> 4 L | D T ——————— %3
5 2 2
3 3 %
AL = 2
H I
[Recherche] G
ABCDEFGH un cube, I est le milieu :
de [GH], M et N sont définis par : E | /A ®
AMi = S4B et CN = 26 '
B St ! oN
M, N, I et E sont-ils coplanaires ? ~ Aol -
L C
o A M
Corrigé M B

On a d’une part :

P ——d e —_— — 3—>
EM = EA + AM (Chasles) = —AE + ZAB (définition de M)

et d’autre part :
IN

=1G + GC +HV>(Chasles)
1—) —_— 1—)
= EHG + GC +§CG (définitionsdel et N)

1——> —_— 1—>
= EAB + EA + §AE (ABCDEFGH est un cube)

_ L a5 g+ laE
2 3
__fapilum
-3 2
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Résumons :

EM = —AE +ZAB et IN = —§AE +§AB

Ona:
“EWi =2 (~AE + 4B ) =~ AF + 4B = IN
37 3 4 -3 277
P — 2 s _ s
Ona:EM = EIN donc EM et IN sont colinéaires, par conséquent les

droites (EM) et (IN) sont paralléles, on en déduit qu’elles sont
coplanaires, donc les points : M, N, I et E sont coplanaires.

Autre méthode
On se place dans le repeére (A;Zﬁ, ﬁ, ﬁ), ona:

3 1 1
A4( - 0; 0) A/(l 1; ) 1(5;1;1)5(0;0;1) H I
AIors 1 G
|
1 E 1 E F ®
- 4 . 4 :
MN 1 O,MN 1 | ?N
1 0 1 !
3 3 2 kS
1 3 1 e ////ZC
wil 2 %) i A e—eg|
MI 1-0 , MI M B
1-0
0 3 3
4\ gl 4
0-0)/ 0
1-0 1
Résumons :

l\ 1 3
—_— 4 —_— -7 —_— Y
MN| 1| Mmil 4| ME|l 4

NORMAL FLOTT AUTO REEL RAD MP n NORMAL FLOTT AUTO REEL RAD MP n

MATRICELAR] 3 X3 dét([R]1)
Hll4 3| e, 9.
5 0 Y
1 1 0
L 1 1
mlu.n:‘.],‘

D’apreés la calculatrice, les trois vecteurs sont coplanaires...

Les deux vecteurs MN et MI sont colinéaires si et seulement les trois
déterminants 2 X 2 extraits sont nuls. Or,on a:

. 1 ( 5 =111,
=—X1—|—=|X1l=-4-==
% 14 4 4 )

donc MN et M ne sont pas colinéaires, donc dire que W, Mi et ME sont
coplanaires revient a dire qu’il existe a et § tels que ME = aMN + ﬁm :

T
{ 0= adtp a+B=0 1 B—3+B=0
\1=%a+ﬁ 3¢ HF = - +h=1
( aiﬁ_3 I{a=,[33—3 I{a=[3§—3 I(a:,[3§—3
<3, =3 @{ k=3 @{ﬁ=§ ®{525
—B—-1= 4 6 3
3° Ge=2  lB=7  B=3
(a=§—3 0{=—E
=5 _% (=4 _32
\7 T2 )

IIexisteaE]Ret,[i’E]Rtelsquem=am+ﬂm(ésavoira= —%et

3 . —_— —_— .
L= 5 ) donc les trois vecteurs MN, MI et ME sont coplanaires par
conséquent les quatre points M, N, I et E sont coplanaires.
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Dans I’'espace muni d’un repére, on considére :
A(1;1:5),B(5;-3;11),€(0;4;1) et D(2;6;—1)

Déterminer si les droites (AB) et (CD) sont sécantes ou non.
Dans I’affirmative, calculer les coordonnées de leur point d’intersection.

Corrigé
— .
AB a pour coordonnées :

XB — X4 5-1 4
(yB—yA>:(_3_1):(_4)
Zp — Za 11 -5 6

Comme A(l 01 5) on en déduit qu’une représenttaion paramétrique de
(AB) est :

x =144t
{y=1—4t (t e R)
z=5+4+6t

2—0 2

CD a pour coordonnées( 6—4 ) = ( 2 ) et C(O 04 1) donc une
-1-1 -2

représenttaion paramétrique de (CD) est :

x =21

y=4+21 (LER)
z=1-21

AB et CD ne sont pas colinéaires donc (AB) et (CD) ne sont pas

paralléles, donc elles sont soit sécantes (elle ont alors un seul point en
commun) soit elles sont non coplanaires (elle n’ont alors aucun point en

commun).
La recherche de point commun amene a résoudre le systeme :
1+ 4t =24
{1 —4t =442
5+6t=1-2A

On a les équivalences :

144t =21 144t =21 1+ 4t =21
{1—4t=4+2&@{1—4t=4+1+4t 4:){ —4 =8t -
5+46t=1-21 54+6t=1-—(1+4t) 5+6t=1—-1-4t

1+4t =21
1+4t=22 | 1 po 1L
1 t=—= 2
1 —) =
{10t = -5 l t=—= 1+4( 2) 24
(, _ 1
T2
=X - 1
" T2
Faisonst = — % dans la représentationparamétrique de (AB) précédente,
on obtient :
1
x=1+4t=1+4<—§)=1—2=—1
1
y=1—4t=1—4(—§>=1+2=3
1
z=5+6t=5+6<—§)=5—3=2
Les droites (AB) et (CD) sont sécantes en I(—1; 3; 2).
1
En faisant 1 = — 2 dans (**) il faut retrouver les coordonnées de [ :

—2,1—2( 1)— 1
X = = 5) =

1
y=4+2/1=4+2(—§)=4—1:3

1
Z:1—2/1:1—2(—§)=1+1:2

On retrouve bien les coordonnées de .
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@ Dans I'espace muni d’un repére (0;1,J, E) on note D la droite de Ce systéme contient deux équations incompatibles, par exemple L,

représentation paramétrique : et L; donc il est impossible, par conséquent Il n’existe pas t € R tel
x=3+2t que les coordonnées de C vérifient les équations de la représentation
{y =44t paramétrique de D donc C n’appartient pas a D.
z=11+5t

* D coupe le plan (0;1,]) en E : déterminer les coordonnées de E

e sans calculs donner un point 4 et un vecteur directeur U de D E € Ddoncil existe £ € R tel que:

xp =34+ 2t
* B(13;9; 36) appartient-il 3D ? e =4t
e C(—1;2;3) appartient-ilaD ? zp = 11+ 5¢
¢ D coupe le plan (0;1,]) en E : déterminer les coordonnées de E Or, E € (0;7,7) revient a dire zz = 0.
Corrigé Le systeme précédent s’écrit donc :
2 ( 312 11 (15 22
-A(3;4;11)etﬁ<1> =342t Xp =S+ (_?> TS T
E =
5 ye =4+t @<YE=4_E <:><yE=Q_E
e B appartient a D si et seulement si il existe t € R tel que : _ 5 5 5
0=11+5t 11 11
xB=3+2t t=—— t=——
\ 5 \ 5
zg =11+ 5t sz—g
On a les équivalences : 9
13=3+2t 10=2t (t=5 S YE=%
9=4+t ©{ 5=t ©t=5et=5 11
36 =11+5t 25=5t \t=5 (=%
Il existe t € R tel que les coordonnées de B vérifient toutes les équations Onadonc:
de la représentation paramétrique de D donc B appartient a D. E (_ Z . 2 . 0)
5’5’
e ( appartient a D si et seulement si il existe t € R tel que :
xC = 3 + Zt
ZC = 11 + St
On a les équivalences :
1=34+2¢ 4= (tT 72
=-2
{ 2=4+t So<-2=t & 38
3=11+5t —8 =5t t=—§
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m Dans I’espace muni d’un repére on considére les plans :
P:x+2y+z=5
9:3x—-y+z=4

On admet que P et Q ne sont pas paralléles et on note D leur droite

d’intersection.
On note A le point de D tel que z4, = 2 : déterminer x4 et y,

On note B lepoint de D tel que zz = —5 : déterminer xg et yp
Déterminer une représentation paramétrique de D.
Corrigé

eA€Pdoncxy + 2y, +2z4=50rzy =2,doncxy +2y,+2=5
autrement dit: x4 + 2y, = 3
A€Qdonc3xy —y,+2z4 =4,0rzg=2donc3xy —y,+2=4
autrementdit:3x, —y, =2

. . x+2y=3
Le couple (x4, y4) est donc solution du systeme : {Sx ~y=9
On a les équivalences :

{x+2y=3@{ x=3—-2y @{ x=3-—2y
3x—y=2 33-2y)—y=2 9—-6y—y=2
x=3-2y x=3-2(1) {x=1

‘:’{—73/:—7‘:’{ y=1 Zly=1
Onadonc: x4 = y4 = 1, finalement : A(1; 1; 2).

e Be€Pdoncxg + 2y +2zg =5,0rzg = —5,doncxg + 2y —5=5

autrement dit : xz + 2y = 10
B € Qdonc3xg —yg+2zp =4,0rzg = —-5donc3xg —yg —5=4
autrement dit: 3xg —yp =9
. . (x+2y =10
Le couple (x4, y4) est donc solution du systeme : {Sx ~y=9
{x+2y=10®{ x =10 -2y {x=10—2y
3x —y=9 3(10—2y) —y=9(30—-6y—y =9
x=10-2y x=10-2(3) x=4
{—7y=—21‘:’{ y=3 ‘:’{y=3

Onadonc:xpg =4 et yg = 3, finalement : B(4; 3; —5).

Le vecteur AB a pour coordonnées :

Xp — Xa 4—-1 3
Zp — Zy —5-2 -7

3
E( 2 ) est un vecteur directeur de (AB) et A(1;1; 2) appartient

-7
a (AB) donc une représentation paramétrique de (AB) est :
x=1+3t
y=1+2t (teR)
z=2-7t
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B¥E Dans I'espace muni d’un repére orthogonal on note P le plan Or, AG + BG + CG a pour coordonnées :

d’équation 3x + 2y + 2z = 6. Xg — Xa X — xB - xC
e P coupe I'axe des abscisses en A : déterminer les coordonnées de 4 (yG - YA> ( ) ( )
e P coupe I'axe des ordonnées en B : déterminer les coordonnées de B 26 — Za ZG — ZB - Zc

e P coupe I'axe des cotes en C : déterminer les coordonnées de C —2

e déterminer les coordonnées du centre de gravité G du triangle ABC (yG ) (yG B 3) ( )
e sur la figure ci-aprés représenter le triangle ABC puis placer le point G 26 —

xG—2+xG+xG BxG—Z
=<3’G +}’G—3+}’6)=(33’G—3>
Z

\ ZG-I—%G-I-ZG—Z 3z —2
et0Oa pour coordonnées : <0>, donc:
0
( 2
3%, —2=0 ((Bx;=2 |*%T3
11 32z, —2=0 3z =2 2
o . Y Zc =3
1 1 Résumons :
c(z 1 2)
3’7’3
L 2
C
Corrigé
*A€P:3x+2y+2z=6donc3x, + 2y, + 2z, = 6,0r A € (Ox)
doncy, = z4 = 0 puis 3x, = 6 © x4 = 2; finalement : A(2; 0; 0). o \
*BEP:3x+2y+2z==6donc3xg + 2y5 + 22z = 6,0r B € (0y) OV / G B
doncxg = zg = 0 puis 2xg = 6 & xg = 3 ; finalement : B(0; 3; 0). 1
eCE€EP:3x+2y+2z=6donc3x; + 2y, + 2z, =6,0rC € (02) A — 1
doncx; = y. = 0 puis 3z, = 6 & z, = 2; finalement : C(0; 0; 2). T

e coordonnées de G
G est le centre de gravité du triangle ABC donc AG+BG +CG =0.
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[¥TE Dans I’espace muni d’un repére orthonormé d’origine O on donne donc 04 et AB ne sont pas colinéaires par conséquent 0, 4 et B ne sont

A(1;3;2) et B(2;—1;0) : placer A et B sur la figure puis déterminer si pas alignés.
les points 0, A et B sont ou non alignés. )
A Autre méthode
V4 04 # 0 donc dire que OA et AB sont colinéaires revient a dire gu’il existe
k € Rtel que AB = kEZ, ce qui s’écrit :
! 1=1xk (= 1
—4=3Xk&o k= —§
11 —2=2X%k k=—1
Ce systéeme contient deux équations incompatibles, par exemple L, et L,
doncil n’existe pas k € R tel que AB = kOA par conséquent 0, A et B
ne sont pas alignés.
4
12

11t e

Corrigé -1 |
Le vecteur OA a pour coordonnées : 0, :
1
1

xa—%\ (1-0\ /1 il . |
(3’A - }’o> = (3 - 0) = (3) B’_' e 3
z4—20/ \2-0/ 2 e i o P

B —
Le vecteur AB a pour coordonnées :

A NI S
Zp — Zy 0—-2 -2 S e

Résumons : T

(1 _ (1 Sur la figure en perspective cavaliere les points 0, A et B semblent alignés
0A| 3] etAB| —4 mais nous avons montré que les points de I'espace ne le sont pas.

— ‘2, ) ) —2 ) ) On a : points alignés dans |'espace = points les représentant alignés sur la
Les vecteurs OA et AB sont colinéaires si et seulement si les trois . . . )
feuille mais la réciproque, nous le voyons encore dans cet exercice, est

, ) % ) :
déterminants 2 X 2 extraits sont nuls, oron a fausse.

|§ _14|:1><(—4)—1><3:_4_3:_7¢0
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En changeant de point de vue le non alignement devient évident :
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