
Chapitre 3: Ve
teurs II

1 Ve
teurs et 
oordonnées

Dé�nition:

Dans un repère (O, I, J), les 
oordonnées du ve
teur

−→u sont 
elles du point M tel que

−−→
OM = −→u .

Exemple:

Les 
oordonnées de M sont (3;−1) don


−→u a pour 
oordonnées (3;−1).

I

J

O

−→u

b

M

Remarque:

Le ve
teur nul

−→
0 a pour 
oordonnées (0; 0)

Propriété:

Dans un repère (O, I, J),

les ve
teurs

−→u (x; y) et

−→v (x′; y′) sont égaux si et seulement si x = x′
et y = y′.

Théorème:

Dans un repère (O, I, J), on a A(xA; yA) et B(xB ; yB) alors :

les 
oordonnées du ve
teur

−−→
AB sont (xB − xA; yB − yA).

Exemple:

A(1; 5) et B(−2; 3) alors xB − xA = −2− 1 = −3 et yB − yA = 3− 5 = −2 don


−−→
AB(−3;−2)

I

J

O

×
A

×
B
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2 Somme de ve
teurs et multipli
ation d'un ve
teur par un nombre

Théorème:

Dans un repère (O, I, J), on a

−→u (x; y) et

−→v (x′; y′) alors :

les 
oordonnées du ve
teur

−→u +−→v sont (x + x′; y + y′).

Exemple:

−→u (2; 1) et

−→v (4;−2) don


−→u +−→v (5;−1)

I

J

O

−→u

−→v

−→u +−→v

Théorème:

Dans un repère (O, I, J), on a

−→u (x; y) et k un nombre réel alors :

les 
oordonnées du ve
teur k−→u sont (kx; ky).

Exemple:

−→u (3; 1) don
 2−→u (6; 2)

I

J

O

−→u

2−→u

3 Colinéarité

Théorème:

Dans un repère (O, I, J), on a

−→u (x; y) et

−→v (x′; y′) alors :

−→u et

−→v sont 
olinéaires si et seulement si xy′ − x′y = 0

Exemple:

−→u (4; 1) et

−→v

(

−2;−
1

2

)

et 4×

(

−
1

2

)

− (−2)× 1 = 0 don


−→u et

−→v sont 
olinéaires.

I

J

O

−→v
−→u
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4 Coordonnées du milieu

Théorème:

Dans un repère (O, I, J), on a A(xA; yA) et B(xB ; yB) alors les 
oordonnées du milieu du segment [AB] sont :

(

xA + xB

2
;
yA + yB

2

)

Exemple:

A(−2; 3) et B (3; 1), on a :

xA + xB

2
=

−2 + 3

2
=

1

2
et

yA + yB

2
=

3 + 1

2
= 2

don
 le milieu C du segment [AB] a pour 
oordonnées

(

1

2
; 2

)

I

J

O

×
A

×
B

×
C

5 Distan
e dans le plan

Théorème:

Dans un repère orthonormé (O, I, J), la distan
e AB entre deux points A(xA; yA) et B(xB ; yB) est :

AB =

√

(xB − xA)
2
+ (yB − yA)

2

Exemple:

A(−2; 3) et B (3; 1), on a :

AB =

√

(3− (−2))2 + (1− 3)2 =
√

52 + (−2)2 =
√
29
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