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VECTEURS ET REPERAGE
I. Repère du plan

[image: image1.wmf]i

r

Trois points distincts deux à deux O, I et J du plan forment un repère, que l’on peut noter (O, I, J).

L’origine O et les unités OI et OJ permettent de graduer les axes (OI) et (OJ).
Si on pose 
[image: image270.png]


 = 
[image: image2.wmf]OI

uur

 et 
[image: image3.wmf]j

r

 =
[image: image4.wmf]OJ

uuur

, alors ce repère se note également (O, 
[image: image5.wmf]i

r

, 
[image: image6.wmf]j

r

).

Définitions :

- On appelle repère du plan tout triplet (O, 
[image: image7.wmf]i

r

, 
[image: image8.wmf]j

r

) où O est un point et 
[image: image9.wmf]i

r

 et 
[image: image10.wmf]j

r

 sont deux vecteurs non colinéaires.

- Un repère est dit orthogonal si 
[image: image11.wmf]i

r

 et 
[image: image12.wmf]j

r

 ont des directions perpendiculaires.

- Un repère est dit orthonormé s’il est orthogonal et si 
[image: image13.wmf]i

r

 et 
[image: image14.wmf]j

r

 sont de norme 1.

[image: image258.wmf]i

r


TP info : Lectures de coordonnées :
 http://www.maths-et-tiques.fr/telech/Lecture_coord.pdf
II. Coordonnées d’un vecteur

Définition : Soit M un point quelconque d’un repère  (O, 
[image: image15.wmf]i

r

,
[image: image16.wmf]j

r

) et un vecteur 
[image: image17.wmf]u

r

 tel que : 
[image: image18.wmf]OM

uuuur

 = 
[image: image19.wmf]u

r

.
Les coordonnées du vecteur 
[image: image20.wmf]u

r

 sont les coordonnées du point M. 
[image: image21.png]



Si M(x, y), on note : 
[image: image22.wmf]u

r

(x, y)  ou  
[image: image23.wmf]u

r
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Méthode : Déterminer les coordonnées d’un vecteur par lecture graphique
[image: image25.png]


 Vidéo https://youtu.be/8PyiMHtp1fE 
[image: image259.wmf]j

r

Déterminer les coordonnées des vecteurs 
[image: image26.wmf]AB

uuur

, 
[image: image27.wmf]CD

uuur

 et 
[image: image28.wmf]EF

uuur

 par lecture graphique :
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Pour aller de A vers B, on effectue une translation de 3 carreaux vers la droite (+3) et une translation de 2 carreaux vers le haut (+2). On trace ainsi un « chemin » de vecteurs 
[image: image29.wmf]i

r

 et 
[image: image30.wmf]j

r

 mis bout à bout reliant l’origine et l’extrémité du vecteur 
[image: image31.wmf]AB

uuur

.

Ainsi 
[image: image32.wmf]AB

uuur

 = 3
[image: image33.wmf]i

r

 + 2
[image: image34.wmf]j
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.

Les coordonnées de 
[image: image35.wmf]AB
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 sont donc 
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De même, 
[image: image37.wmf]CD
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 = 
[image: image38.wmf]1
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[image: image39.wmf]EF
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[image: image40.wmf]3
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Propriété : 

Soit A et B deux points de coordonnées 
[image: image41.wmf]A
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[image: image42.wmf]B
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[image: image43.wmf]i
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,
[image: image44.wmf]j
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).

Le vecteur 
[image: image45.wmf]AB
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 a pour coordonnées 
[image: image46.wmf]BA
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Démonstration :


[image: image47.wmf]AB
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 = 
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 + 
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 = -
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Comme -
[image: image52.wmf]AO
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 ont  pour coordonnées respectives 
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Méthode : Déterminer les coordonnées d’un vecteur par calcul
[image: image58.png]


 Vidéo https://youtu.be/wnNzmod2tMM 
Retrouver les coordonnées des vecteurs par le calcul.
A
[image: image59.wmf]2
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, E
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[image: image65.wmf]AB
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[image: image68.wmf]CD
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[image: image71.wmf]EF

uuur

=  
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Propriétés : 

Soit 
[image: image74.wmf]u

r

 et 
[image: image75.wmf]v
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 deux vecteurs de coordonnées 
[image: image76.wmf]x
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[image: image78.wmf]i
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,
[image: image79.wmf]j
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) et un réel k.

- 
[image: image80.wmf]u

r

 = 
[image: image81.wmf]v

r

 équivaut à x = x’ et y = y’

- Le vecteur 
[image: image82.wmf]u
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 + 
[image: image83.wmf]v
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 a pour coordonnées 
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- Le vecteur k
[image: image85.wmf]u
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 a pour coordonnées 
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Remarque :

Si 
[image: image87.wmf]u
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 a pour coordonnées 
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Méthode : Appliquer les formules sur les coordonnées de vecteurs
[image: image91.png]


 Vidéo https://youtu.be/rC3xJNCuzkw 
Calculer les coordonnées des vecteurs 3
[image: image92.wmf]AB
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, 4
[image: image93.wmf]CD
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 et 3
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 - 4
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.
On a : 
[image: image96.wmf]AB
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 = 
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Méthode : Calculer les coordonnées d’un point défini par une égalité vectorielle
[image: image110.png]


 Vidéo https://youtu.be/eQsMZTcniuY 
Dans un repère, soit les points A
[image: image111.wmf]1
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, B
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Déterminer les coordonnées du point D tel que ABCD soit un parallélogramme.

ABCD est un parallélogramme si et seulement si 
[image: image114.wmf]ABDC
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uuuruuur

.

On a : 
[image: image115.wmf]415
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[image: image116.wmf]1
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Donc 
[image: image117.wmf]15
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 et 
[image: image118.wmf]21
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Soit 
[image: image119.wmf]6
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[image: image120.wmf]3
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III. Colinéarité de deux vecteurs

1) Critère de colinéarité
Propriété : 

Soit 
[image: image121.wmf]u

r

 et 
[image: image122.wmf]v

r

 deux vecteurs de coordonnées 
[image: image123.wmf]x

y
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 et 
[image: image124.wmf]'

'

x

y

æö

ç÷

èø

 dans un repère 

(O, 
[image: image125.wmf]i

r

,
[image: image126.wmf]j

r

).

Dire que 
[image: image127.wmf]u

r

 et 
[image: image128.wmf]v

r

 sont colinéaires revient à dire que les coordonnées des deux vecteurs sont proportionnelles soit : xy’ – yx’ = 0.

Démonstration au programme :
· Si l’un des vecteurs est nul alors l’équivalence est évidente.

· Supposons maintenant que les vecteurs 
[image: image129.wmf]u

r

 et 
[image: image130.wmf]v

r

 soient non nuls.
Dire que les vecteurs 
[image: image131.wmf]u

r


[image: image132.wmf]x
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[image: image133.wmf]v
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[image: image134.wmf]'
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 sont colinéaires équivaut à dire qu’il existe un nombre réel k tel que  
[image: image135.wmf]u

r

 = k
[image: image136.wmf]v

r

.

Les coordonnées des vecteurs 
[image: image137.wmf]u

r

 et 
[image: image138.wmf]v

r

 sont donc proportionnelles et le tableau ci-dessous est un tableau de proportionnalité :

	x
	x’

	y
	y’


Donc : xy’ = yx’  soit encore xy’ – yx’ = 0.
Réciproquement, si xy’ – yx’ = 0. 

Le vecteur 
[image: image139.wmf]v

r

 étant non nul, l’une de ses coordonnées est non nulle. Supposons que x’≠ 0. Posons alors k = 
[image: image140.wmf]'

x

x

. L’égalité xy’ – yx’ = 0 s’écrit : 
[image: image141.wmf]'
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 et donc 
[image: image142.wmf]u

r

 = k
[image: image143.wmf]v

r

.

Méthode : Vérifier si deux vecteurs sont colinéaires
[image: image144.png]


 Vidéo https://youtu.be/eX-_639Pfw8 
Dans chaque cas, vérifier si les vecteurs 
[image: image145.wmf]u

r

 et 
[image: image146.wmf]v

r

 sont colinéaires dans un repère (O,
[image: image147.wmf]i

r

,
[image: image148.wmf]j

r

).

a) 
[image: image149.wmf]u
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  et 
[image: image151.wmf]v
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b) 
[image: image153.wmf]u
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  et 
[image: image155.wmf]v
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a)  4 x 21 – (-7) x (-12) = 84 – 84 = 0.

Les vecteurs 
[image: image157.wmf]u

r

 et 
[image: image158.wmf]v

r

 sont donc colinéaires.

On peut également observer directement que 
[image: image159.emf]
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.

b) 5 x (-7) – (-2) x (15) = -35 + 30 = -5 ≠ 0.

Les vecteurs 
[image: image160.wmf]u

r

  et 
[image: image161.wmf]v

r

 ne sont donc pas colinéaires.


2) Déterminant de deux vecteurs
Définition : 

Soit 
[image: image162.wmf]u

r

 et 
[image: image163.wmf]v

r

 deux vecteurs de coordonnées 
[image: image164.wmf]x

y
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 et 
[image: image165.wmf]'
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 dans un repère 

(O, 
[image: image166.wmf]i

r

,
[image: image167.wmf]j

r

).

Le nombre xy’ – yx’ est appelé déterminant des vecteurs 
[image: image168.wmf]u

r

 et 
[image: image169.wmf]v

r

.
On note : 
[image: image170.emf]
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. 
Propriété : 

Dire que 
[image: image171.wmf]u

r

 et 
[image: image172.wmf]v

r

 sont colinéaires revient à dire que 
[image: image173.emf]
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.
Méthode : Vérifier si deux vecteurs sont colinéaires à l’aide du déterminant
[image: image174.png]


 Vidéo https://youtu.be/MeHOuwy81-8
Dans chaque cas, vérifier si les vecteurs 
[image: image175.wmf]u

r

 et 
[image: image176.wmf]v

r

 sont colinéaires dans un repère (O,
[image: image177.wmf]i

r

,
[image: image178.wmf]j

r

).
a) 
[image: image179.wmf]u

r
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  et 
[image: image181.wmf]v
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b) 
[image: image183.wmf]u

r
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  et 
[image: image185.wmf]v
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a) 
[image: image187.emf]
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Les vecteurs 
[image: image188.wmf]u

r

  et 
[image: image189.wmf]v
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 sont donc colinéaires.

b) 
[image: image190.emf]
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Les vecteurs 
[image: image191.wmf]u

r

  et 
[image: image192.wmf]v

r

 ne sont donc pas colinéaires.

3) Applications
Méthode : Appliquer la colinéarité
[image: image193.png]


 Vidéo https://youtu.be/eX-_639Pfw8 
On considère (O, 
[image: image194.wmf]i

r

,
[image: image195.wmf]j

r

) un repère du plan.

Soit A
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, B
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, D
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 et E
[image: image200.wmf]5
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1) Démontrer que les droites (AB) et (CD) sont parallèles.

2) Démontrer que les points E, B et D sont alignés.

1)  
[image: image201.wmf]AB

uuur

= 
[image: image202.wmf]3(1)
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[image: image205.wmf]6(2)
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[image: image206.wmf]8
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.
Comme les coordonnées de 
[image: image207.wmf]AB

uuur

 et 
[image: image208.wmf]CD

uuur

 sont proportionnelles, on en déduit que les vecteurs 
[image: image209.wmf]AB

uuur

 et 
[image: image210.wmf]CD

uuur

 sont colinéaires.

Les droites (AB) et (CD) sont donc parallèles.

2) 
[image: image211.wmf]EB
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 = 
[image: image212.wmf]35
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[image: image213.wmf]2

2

-

æö

ç÷

èø

 et  
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[image: image217.emf]
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Les coordonnées de 
[image: image218.wmf]EB

uuur

 et 
[image: image219.wmf]ED

uuur

 vérifient le critère de colinéarité des vecteurs.

On en déduit que les vecteurs 
[image: image220.wmf]EB

uuur

 et 
[image: image221.wmf]ED

uuur

 sont colinéaires.

Les points E, B et D sont donc alignés.
IV. Coordonnées du milieu d’un segment

Propriété : 

Soit A et B deux points de coordonnées 
[image: image222.wmf]A
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(O, 
[image: image224.wmf]i
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). Le milieu M du segment [AB] a pour coordonnées :
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Démonstration :

[image: image260.wmf]j

r

Considérons le parallélogramme construit à partir de O, A et B.

Soit M son centre. 

Alors   
[image: image227.wmf]OM

uuuur

 = 
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[image: image231.wmf]OM
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 (ou M) a donc les mêmes coordonnées que celles du vecteur 
[image: image232.emf]
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Méthode : Calculer les coordonnées d’un milieu
[image: image236.png]


 Vidéo https://youtu.be/YTQCtSvxAmM 
Calculer les coordonnées de M, N et P milieux 
respectifs de [AB], [AC] et [BC].
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[image: image242.emf]
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V. Distance dans un repère orthonormé
Propriété : 

Soit A et B deux points de coordonnées 
[image: image243.wmf]A
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) alors :   AB = 
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(Cette propriété est une conséquence du théorème de Pythagore)
Méthode : Calculer une distance dans un repère orthonormé
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 Vidéo https://youtu.be/pP8ebg8W9o8 
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Soit A
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 deux points dans un repère orthonormé (O, 
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La distance AB (ou norme du vecteur 
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) est égale à :

AB = 
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