Exercice 101 p 250 (Exercice type a lire et comprendre avec son corrigé)

ELEE On considére les points A(1;2:3),B(3:2:6),C(1:4:2)
etD(-1;4;-1).

Deémontrer que les points A, B, C et D sont coplanaires.

Solution :
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Exercice 102 p 250 (a faire puis auto-correction pour voir si le précédent a été compris)

ELP] On considére les points A(-4;5;-1), B(~1;5;-4),
C(-2;12;4) et D(4:12;-2).

Démontrer que les points A, B, C et D sont coplanaires.



Correction de l'exercice 102 p 250
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Exercice 108 p 251 (Exercice type a lire et comprendre avec son corrigé)
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Exercice 109 p 251 (a faire puis auto-correction pour voir si le précédent a été compris)

[m Soitles vecteurs v (-2:3:1)
1. De

montrer que u, v et w ne sont pas coplanaires.

v(1;0;3) et w(1:2:-1).

2. Déterminer I'expressiondet (1:7: ;2)enfonctionde v, vet w



Correction de l'exercice 109 p 251
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TIIT] Systéeme d'équations paramétriques

1) Représentation paramétrique d'une droite

Propriété:

Soit D la droite passant par le point A(x,; ya; za) M
et de vecteur directeur u(a;b;c). A /
Alors un point M de coordonnées (x ;y;z) appartient a D, si
T k l
O > >
et seulement si, il existe un réel ¢ tel que :
Démonstration :
[ Soit (x;y;z) , alors AM a pour coordonnées ( ; ; ).
or M € D, si et seulement si, il existe unréel t tel que : AM =.......
(
donc, si et seulement si, il existe un réel t tel que <
si et seulement si, il existe unréel t tel que < O
Propriété: Soit x, , yo , zo des réels et a,b,c d'autres réels tels que (a;b;c) # (0;0;0).
Alors le systéme d'équations : ,avec ER , dEfiNiTt UNE ..o
de la droite D passant par le point A( ; ;) et devecteur directeur u( ; ;).
Le réel t s'appelle le .........cocvccsusuanc. U point M.
Exemple : Soit A(1;2;3) et (4;4;1) ,alors :
Le systeme est une représentation paramétrique de la droite (4B).
Le systéme est une autre représentation paramétrique de la droite (4B).
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2) Représentation paramétrique d'un plan

Pr'c?pr'ié‘ré: . o //»\\ _
Soit P le plan passant par le point A(x4; y4; z4) et dirigé par . s
les vecteurs ti(a;b;c) et v(a' ;b ;). S BT M 27 S

Alors un point M de coordonnées (x ;y ; z) appartient a P, e S B L A 7

SSI, il existe deux réels t et t' tel que : / j

Démonstration :

[ Soit (x;y; z) , alors AM a pour coordonnées ( ; ; ).

or M € P, si et seulement si, il existe deux réel t et t' tels que : AM =.........occcoovocerceveern

donc, si et seulement si, il existe deux réel t et t' tel que :

si et seulement si, il existe deux réel t et t' tel que : O

Propriété: Soit xy ,yo , 2o desréelsa,b,c et a’,b’,c' dautres réels tels que les vecteurs de
coordonnées (a;b;c) et (a’;b’;c’) ne soient pas_colinéaires.

Alors le systéme d'équations : ,avectett réels,définit UNE ...,

et sss s U plan P passant par le point A( ;) et dirigé par les vecteurs
ut- ;o etvC ;5.

Les réels t et t' s'appellent les ...............cocooccooeeencrncennnnee.... du point M.,

Exercice : Soit (1;1;1) , B(2;3;4) et C(4;5;6).
1) Justifier que les points 4, B et C définissent un plan.

2) Déterminer une représentation paramétrique du plan (ABC).




Cours complété :

III] Systéme d'équations paramétriques
1) Représentation paramétrigue dune droite
Propriéteé: .
Soit D la droite passant par le point A(xs; Va; z4) M
et de vecteur directeur ii(a ;b ;c).
Alors un point M de coordonnées (x;y ;z) appartient & D, si fula; bid)

2 =AWt Eoe

oty 3
et seulement si, il existe unréel ¢ telque :{ Y = Y + Eb Tl

Démonstration :

y
PAXL VA Za)

O Soit M(x;y; z) , alors AM a pour coordonnées (¢ - xp ;‘J- %A s =Ep ).
Donc M € D, si et seulement si, il existe un réel ¢ tel que : AM =\‘:J~::

x-wxp = Eor
si et seulement si, il existe un réel ¢ tel que : 3 - 3 A EL

T~ %A = bC
A= Apa+ ‘:C\.
si et seulement si, il existe un réel ¢ tel que : Y= Ua + \:L a
T I +NC
Propriété: Soit xq , yo , 2 des réels et a,b,c d'autres réels tels que (a;b;c) + (0;0;0).
EE X R ‘ P
Alors le systéme d'équations : g = Yok tl ,avecteR,définit UNE W&’“\QL%WCL“'W
T o2t te )
de la droite D passant par le point A(Y, ;3-9 ; o ) et de vecteur directeur ii( ¢ ; b e
Le réel t s'appelle le pMM du point M.

Exemple : Soit A(1;2;3) et B(4;4;1) , alors :

Le systéme ug = 2 32k ) Ler estune représentation paramétrique de la droite (48).

£z 3 -2%

2 44+b avec
Le systéme Yz uy Ll ) L& estune autre représentation paramétrique de la droite (4B).

Tz 4 - 4t




2) Représentation paramétrique d'un plan
Propriéte:

Soit P le plan passant par le point A(x, ; y4; z4) et dirigé par . oY
les vecteurs ii(a;b;c) et v(a’;b";c’). K, v 2 )f e i
; y X Ap Y a1 &plreema. e
Alors un point M de coordonnées (x;y;z) appartient a P, R 7 Ulaib:d
'y i ‘“\N‘”*« P |
xz=Xat+tta+te of >
SSI, il existe deux réels t et t' tel que i{ Y - Ya s Eb k'L’ 5
]
2= A tkette
Démonstration :
0 Soit M(x;y; z) , alors AM a pour coordonnées (X~ 3 ~ ;j,\ o A %
2 —— "‘" , =)
Donc M € P, si et seulement si, il existe deux réel t et t' tels que : AM = k.
; -
W mEKp = l:a, + \: =
si et seulement si, il existe deux réelt et ¢’ tel que ! Y - % A=Lb + b

2-3A = be + Ee!

Ao
%c = XA+ \;a_ + b
si et seulement si, il existe deux réelt et t’ tel que : Y= YA + kb 4t A
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Propriété: Soit xq , yo , 2o des réels a,b,c et a’',b’,c’ d'autres réels tels que les vecteurs de
coordonnées (a;b;c) et (a';b';c') ne soient pas colinéaires.
=X, + i:a.,# te .
Alors le systéme d'équations : Y = Yot Lo+ tYavec t et ¢ réels , définit UNE Wﬂmbh%
G T-to+ berte! | )
f nsopiee . du plan P passant par le point A(X, ide i #0 ) et dirigé par les vecteurs

é(m;ia s Cyetwed ;b el ).

Les réels t et t' s'appellent les pc.‘.v\méb\«% du point M.
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Exercice : Soit A(1;1;1) ,B(2;3;4) et €(4;5;6). TVTEE. iy A B ok C ne P
1) Justifier que les points 4, B et C définissent un plan .~ peun “Q,;.,a,.,_t‘?_s )
[ = /2 "
AR 9 el_' AC Ne Sanlb pon wlinzames - Do AR ok € me
' B gl ey
3 :,‘ Ssnk P> o.elgrnfés s “(?*%(‘*‘%\3

A - A, R ,‘.,L-_-w(: AL WSS&AL OV S
2) Déterminer une représan’raﬁor'\ paramé’rriquman_(AB-:_r—?).—_—-—_—
i A - v
veckewnt A?J, (2 o f\(.(: 1
. 3 . 3 ; K ,
j 3 X=1 4 &+ ?)t’ ke“\ EAE Wne Ac,(wms?zmta)«“j" W‘“‘)"
- ‘r ‘
y= 4 + 2 +4' e o o doe glam (ABC)

2= 4 3 +St




Faire Exercices 125, 126, 127 et 128 p 252 (VRAI-FAUX a justifier pour jeudi 09/04)

VRAI - FAUX

Pour les exercices 125 a 128, indiquer si les affirmations sont
vraies ou fausses, puis justifier.
Soit (d) la droite de représentation paramétrique :

X=4+2k
y=1+4k avec k €R.
z=1-6k
Soit & le plan de représentation paramétrique :
X=2+t+1
y=1l+t—-t'avec teRett' €R.
=3+t

La droite (d) passe par le point A(2;4;-6).
u(1;2;-3) est un vecteur directeur de (d). /
P estdirigé par les vecteurs v (1;1:1) et w(1;-1:0).

% et (d) sont sécantsenB(4;1:1).




