
AP12: Équations paramétriques

Corrigé

Exerie 1:

1. D passant par A(5;−1; 1) et de veteur direteur ~u(−1; 3; 1) don une équation paramétrique de la droite D est :











x = 5− t

y = −1 + 3t

z = 1+ t

ave t ∈ R.

2. Pour véri�er si le point B(3; 5; 2) appartient à D il faut voir si le système











3 = 5− t

5 = −1 + 3t

2 = 1 + t

admet une solution.

Or e système n'admet pas de solution ar dans la première et la deuxième ligne t = 2 mais dans la troisième t = 1.

Le point B(3; 5; 2) n'appartient pas à D.

3. Toute parallèle à D admet le veteur ~u omme veteur direteur. Une représentation paramétrique de la droite parallèle

à D passant par B est don :











x = 3− t

y = 5 + 3t

z = 2 + t

ave t ∈ R.

4.

−−→
CD(2;−6;−2) = −2~u don la droite (CD) est -elle parallèle à D.

Exerie 2:

1. Soit A(1; 3; 4) ; B(2; 3; 5) et C(1; 4; 6) trois points de l'espae.

(a)

−−→
AB(1; 0; 1) et

−→
AC(0; 1; 2) ne sont pas olinéaires don les points A, B et C ne sont pas alignés et dé�nissent un

plan.

(b) Une représentation paramétrique du plan (ABC) est :











x = 1 + t

y = 3 + t′

z = 4+ t+ 2t′
ave t ∈ R et t′ ∈ R.

2. Soit D une droite d'équation paramétrique :











x = 6− k

y = −4 + 2k

z = 1 + k

, k ∈ R

(a) Un veteur direteur de D est ~u(−1; 2; 1).

(b) Pour justi�er que D n'est pas parallèle au plan (ABC) on peut montrer que les veteurs ~u(−1; 2; 1),
−−→
AB(1; 0; 1) et

−→
AC(0; 1; 2) ne sont pas oplanaires. Pour ela on montre qu'il n'existe pas de valeur a et b tels que ~u(−1; 2; 1) =

a
−−→
AB + b

−→
AC.

() D'après e qui préède le point I d'intersetion de D et (ABC) existe, es oordonnées (x; y; z) véri�e le système :







































x = 6− k

y = −4 + 2k

z = 1 + k

x = 1 + t

y = 3 + t′

z = 4 + t+ 2t′

⇐⇒







































x = 6− k

y = −4 + 2k

z = 1 + k

6− k = 1 + t

−4 + 2k = 3 + t′

1 + k = 4 + t+ 2t′

⇐⇒







































x = 6− k

y = −4 + 2k

z = 1+ k

t = 5− k

t′ = −7 + 2k

1 + k = 4 + (5− k) + 2(−7 + 2k)

⇐⇒







































x = 3

y = 2

z = 4

t = 2

t′ = −1

k = 3

Les oordonnées du point I d'intersetion de D et (ABC) sont don (3 ; 2 ; 4).

Exerie 3:

1. La droite (IJ) passe par I

(

1 ;
1

3
; 0

)

, et elle est dirigée par

−→
IJ

(

−1 ;
1

3
; 1

)

.

Une représentation paramétrique de ette droite est











x = 1− 1× t

y =
1

3
+

1

3
× t

z = 0 + 1× t

, t ∈ R, soit















x = 1− t

y =
1

3
+

t

3

z = t

, t ∈ R
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2. La droite qui a pour représentation paramétrique















x =
3

4
+ t′

(

a−
3

4

)

y = t′

z = 1− t′

, t′ ∈ R, passe par le point de oor-

données

(

3

4
; 0 ; 1

)

, 'est-à-dire K ; le veteur de oordonnées

(

a−
3

4
; 1 ; −1

)

en est un veteur direteur. Or

~KL

(

a−
3

4
; 1 ; −1

)

. C'est don bien une représentation paramétrique de (KL).

3. Les droites (IJ) et (KL) sont séantes si, et seulement si, le système suivant admet une solution unique pour (t, t′).










































x = 1− t

y =
1

3
+

t

3
z = t

x =
3

4
+ t′

(

a−
3

4

)

y = t′

z = 1− t′

⇔















































x = 1− t

y =
1

3
+

t

3
z = t

1− t =
3

4
+ t′

(

a−
3

4

)

1

3
+

t

3
= t′

t = 1− t′

⇔



















































x = 1− t

y =
1

3
+

t

3
z = t

1− (1− t′) =
3

4
+ t′

(

a−
3

4

)

1

3
+

1− t′

3
= t′

t = 1− t′

⇔



















































x = 1− t

y =
1

3
+

t

3
z = t

t′ =
3

4
+ t′

(

a−
3

4

)

1

3
+

1− t′

3
= t′

t = 1− t′

On obtient �nalement















































x = 1− t

y =
1

3
+

t

3
z = t
1

2
=

3

4
+

1

2
×

(

a−
3

4

)

t′ =
1

2
t = 1− t′

qui a une solution si et seulement si

1

2
=

3

4
+

1

2
×

(

a−
3

4

)

⇔ a =
1

4
.

Remarque : Au passage,on a trouvé les oordonnées du point d'intersetion des deux droites

(

1

2
,
1

2
,
1

2

)

.

On a t = t′ =
1

2
et on reporte pour avoir x, y, z.

Exerie 4:

On onsidère la droite D dont une représentation paramétrique est :











x = 2t

y = 1 + t , t ∈ R

z = −5 + 3t

On donne les points A(1 ; 2; 0), B(3 ; 1 ; −1) et C(7 ; 2 ; −2)

Proposition 1 : Vraie

Il su�t de véri�er que les oordonnées des deux points A et B véri�ent le système formé des trois équations paramétriques.

Pour t = 2 on retrouve les oordonnées du point A, et pour t = 1 elles du point B.

Proposition 2 : Fausse

Pour savoir si es deux droites sont oplanaires, il su�t de savoir si elles sont parallèles ou séantes.

* Un veteur direteur de D est ~u(2; 1; 3) il n'est pas olinéaires à
−−→
AB(2;−1;−1) don les droites D et (AB) ne sont pas

parallèles.

* Montrons qu'elles ne sont pas séantes.

Pour ela on résout le système :











2t = 5− 2t′ (1)

1 + t = t′ (2)

−5 + 3t = −2 + t′ (3)

En soustrayant membre à membre (3) et (2), il vient 2t− 6 = −2 soit t = 2.
On remplae dans (2) : t′ = 1 + t = 3.
On véri�e dans (1) : 2t = 4, alors que 5− 2t′ = 5− 6 = −1. Ce qui signi�e que e système n'a pas de solution.

Puisque es deux droites sont non parallèles et non séantes, elles sont don non oplanaires.

Proposition 3 : Fausse

On véri�e failement que E /∈ D. En e�et, si on résout le système :











8 = 2t

−3 = 1 + t

−4 = −5 + 3t
On trouve que t = 4 dans la première équation, valeur qui ne onvient pas dans la seonde équation.

Remarque : En utilisant une équation paramétrique de P on pourrait montrer que E ∈ P .
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