Chapitre 6: Vecteurs et coordonnées

1 Vecteurs et coordonnées
Définition:
Dans un repére (O,1,.J), les coordonnées du vecteur U sont celles du point M tel que OM = .

Exemple:
Les coordonnées de M sont (3;—1) donc U a pour coordonnées (3; —1).
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Remarque:
o Le vecteur nul 0 a pour coordonnées (0;0)

Propriété:
Dans un repere (0,1,J),

les vecteurs U (z;y) et U (2';y)) sont égauz si et seulement six =z’ et y =1/

Théoréme:
Dans un repére (O,I1,J), on a A(za;ya) et B(xp;yg) alors :

les coordonnées du vecteur zﬁ sont (T — TA;YB — YA)-

Exemple:
A(1;5) et B(—2;3) alorsxp —xa=-2—1=-3 etyp —ya=3—5=—2 donc z@(—:ﬁ; —2)

A




Chapitre 6: Vecteurs et coordonnées

2 Somme de vecteurs et multiplication d’un vecteur par un nombre

Théoréme:
Dans un repére (O,1,J), on a U (z;y) et ¥ (z';y') alors :

les coordonnées du vecteur U + U sont (z + 23y +v/).

Exemple:

U (4;—2) et U (2;1) done U + U (5;—1)
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Théoréme:
Dans un repére (0,1,J), on a 7(:17; y) et A un nombre réel alors :

les coordonnées du vecteur XU sont (\z; \y).

Exemple:

U (3;1) done 27U (6;2)
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3 Colinéarité

Théoréme:

Dans un repere (0,1,.J), on a U (z;y) et U (z';y') alors :
U et U sont colinéaires si et seulement si vy’ — 'y =0

Exemple: 1 1
U(4;-1) et U (—2; §> et 4 x 5~ (—=2) x (=1) =0 donc U et U sont colinéaires.
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4 Coordonnées du milieu

Théoréme:
Dans un repére (0,1,J), on a A(xa;ya) et B(zp;yp) alors les coordonnées du miliew du segment [AB] sont :

TA+TB Ya+YB
2 7 2

Exemple:
A(-2;3) et B(3;1), on a :

TaA+rp  —2+3 yatys 3+1

= = l et 2
2 2 2 2 2
1
donc le miliew C' du segment [AB] a pour coordonnées (5, 2)
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5 Distance dans le plan

Théoréme:
Dans un repére orthonormé (O, 1,J), la distance AB entre deux points A(xa;ya) et B(xp;yp) est : :

AB = \/(l’B —za)”+ (yp —ya)®

Exemple:
A(-2;3) et B(3;1), on a :

AB = \/(3 —(=2))°+(1-3)> =52+ (—2)2 =29



