Chapitre 3: Vecteurs 11

1 Vecteurs et coordonnées

Définition:

S
Dans un repére (O,1,J), les coordonnées du vecteur U sont celles du point M tel que OM = v
Exemple:
Les coordonnées de M sont .................. donc U a POUT COOTAONNEES « .o,
A 7
/ M
—
0 I i
Remarque:
Le vecteur nul 0 a pour coordonnées ..................
Propriété:
Dans un repére (0,1,J),
les vecteurs U (x;y) et U (x';y') sont égauz si et seulement si .................. et ....

Théoréme:
Dans un repére (0,1,J), on a A(xa;ya) et B(xzp;yp) alors :

les coordonnées du vecteur A§ SONE e

Exemple:
A(1;5) et B(—=2;3) alors g —Ta = ..oooiiiiii.. EEYB — YA = oo done AB

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

Théoréme:
Dans un repere (0,1,.J), on a W (z;y) et U (z';y') alors :

les coordonnées du vecteur U + T SOME « ..o ooeeeee e,

Exemple:

U(21) et V(4;-2) done U + 70 oo

\i

Théoréme:
Dans un repére (O,1,J), on a U (z;y) et k un nombre réel alors :

les coordonnées du vecteur kT SONE . ......ooereeeeeeennn.,

/

Exemple:

W(351) done 2 .

20

Y

3 Colinéarité

Théoréme:
Dans un repere (0,1,.J), on a W (z;y) et U (z';y') alors :

W et U sont colinéaires si et SEUleTent Si .. ......ooeeeeeeeeeeeii,

Exemple: 1
7(4; 1) et o (—2; —5) B e donc W et U sont colinéaires.

Y
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4 Coordonnées du milieu

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

Exemple:

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

A A
\ .
B
JA
0 I -

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 :

Exemple:

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



