[image: image11.wmf]CHAPITRE 7                              REPERAGE ET GEOMETRIE

                                                                ANALYTIQUE.
I. REPERAGE D’UN POINT.

1° Repérage sur une droite.

Définitions: Choisir un repère sur une droite d, c’est se donner deux points distincts O et I de la droite d, pris dans cet ordre. O est l’origine du repère. 

Posons alors  EQ \o(\s\up12(¾®);OI)=  EQ \o(\s\up12(®);i). Le vecteur  EQ \o(\s\up12(®);i) est appelé vecteur de base ou vecteur unitaire. Le repère sera noté (O, EQ \o(\s\up12(®);i)).

Définition : L’abscisse d’un point M de d dans le repère (O, EQ \o(\s\up12(®);i)) est le réel x tel que  EQ \o(\s\up12(¾®);OM)= x  EQ \o(\s\up12(®);i).
Exemple :  EQ \o(\s\up12(¾®);OM) = EQ \s\do1(\f(5;2))  EQ \o(\s\up12(®);i) signifie que M a pour abscisse x = EQ \s\do1(\f(5;2)) dans le repère (O, EQ \o(\s\up12(®);i)).

[image: image12.png]



[image: image13.emf]0 1

1

x

y

[image: image14.emf]0 1

1

x

y


2° Repérage dans le plan.

a) Repère dans le plan.

Définitions : Choisir un repère du plan, c’est se donner trois points O, I et J non alignés, pris dans cet ordre. O est l’origine du repère. Posons alors  EQ \o(\s\up12(¾®);OI) = EQ \o(\s\up12(®);i) et  EQ \o(\s\up12(¾®);OJ)= EQ \o(\s\up12(®);j).
Les vecteurs  EQ \o(\s\up12(®);i)et  EQ \o(\s\up12(®);j) sont non colinéaires ; ils sont appelés vecteurs de base ou vecteurs unitaires.
Le repère sera noté (O,  EQ \o(\s\up12(®);i),  EQ \o(\s\up12(®);j)). (OI) est l’axe des abscisses et (OJ) l’axe des ordonnées.

On distingue trois types de repère : 
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          Repère orthonormal

Les axes sont perpendiculaires en O et OI=OJ
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                          Repère orthogonal
Les axes sont perpendiculaires en O et OI≠ OJ.
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              Repère quelconque
Les axes ne sont pas perpendiculaires.


b) Coordonnées d’un point M dans un repère.

Définition : Dans un repère (O ; EQ \o(\s\up12(®);i); EQ \o(\s\up12(®);j)) du plan, tout point M est repéré par un unique couple de réels (x ; y).

On dit que (x ; y) est le couple des coordonnées de M dans ce repère.

Exemple : Dans le repère (O ; EQ \o(\s\up12(®);i); EQ \o(\s\up12(®);j)) ci-contre, OMPQ est un parallélogramme et le point M a pour coordonnées ( 2 ; 3).
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Remarque : si le point M a pour coordonnées (x ; y) dans le repère (O ; EQ \o(\s\up12(®);i); EQ \o(\s\up12(®);j)) alors on peut écrire  EQ \o(\s\up12(¾®);OM) = x  EQ \o(\s\up12(®);i)+ y  EQ \o(\s\up12(®);j).

II. COORDONNEES DE VECTEUR.

Dans ce paragraphe, un repère (O ; EQ \o(\s\up12(®);i); EQ \o(\s\up12(®);j)) du plan est fixé.
1° Décomposition d’un vecteur.
 EQ \o(\s\up12(®);u)est un vecteur du plan ; M est le point du plan tel que  EQ \o(\s\up12(¾®);OM)=  EQ \o(\s\up12(®);u).
Notons (x ; y) les coordonnées de M ; alors  EQ \o(\s\up12(¾®);OM) = x  EQ \o(\s\up12(®);i)+  y  EQ \o(\s\up12(®);j).

Ainsi  EQ \o(\s\up12(®);u) se décompose sous la forme :  EQ \o(\s\up12(®);u)= x  EQ \o(\s\up12(®);i)+  y  EQ \o(\s\up12(®);j).
Définition : Dire que le vecteur  EQ \o(\s\up12(®);u)a pour coordonnées (x ; y) signifie que  EQ \o(\s\up12(®);u)= x  EQ \o(\s\up12(®);i)+  y  EQ \o(\s\up12(®);j).On  note alors  EQ \o(\s\up12(®);u)(x ;y) ou bien 
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2° Règles de calcul sur les coordonnées.

Théorème :  EQ \o(\s\up12(®);u) (x ; y) et  EQ \o(\s\up12(®);v) (x’ ; y’) sont deux vecteurs du plan et k un réel quelconque.

· le vecteur  EQ \o(\s\up12(®);u)+ EQ \o(\s\up12(®);v) a pour coordonnées : (x+x’ ; y+y’).
· Le vecteur k EQ \o(\s\up12(®);u) a pour coordonnées (kx ; ky).
Démonstration : *  par hypothèse  EQ \o(\s\up12(®);u)= x  EQ \o(\s\up12(®);i)+ y  EQ \o(\s\up12(®);j) et  EQ \o(\s\up12(®);v)= x’  EQ \o(\s\up12(®);i)+y’  EQ \o(\s\up12(®);j)d’où  EQ \o(\s\up12(®);u)+ EQ \o(\s\up12(®);v) = x  EQ \o(\s\up12(®);i)+ y  EQ \o(\s\up12(®);j)+ x’  EQ \o(\s\up12(®);i)+y’  EQ \o(\s\up12(®);j) soit   EQ \o(\s\up12(®);u)+ EQ \o(\s\up12(®);v) = (x+x’)  EQ \o(\s\up12(®);i)+ (y+y’) EQ \o(\s\up12(®);j). Ainsi  EQ \o(\s\up12(®);u)+ EQ \o(\s\up12(®);v) a pour coordonnées (x+x’ ;y+y’).
                           * pour tout réel k, k  EQ \o(\s\up12(®);u) = k (x  EQ \o(\s\up12(®);i)+ y  EQ \o(\s\up12(®);j))= kx  EQ \o(\s\up12(®);i)+ky  EQ \o(\s\up12(®);j). Ainsi  EQ \o(\s\up12(¾®);ku)a pour coordonnées (kx ;ky).
Théorème : A (xA ; yA) et B (xB ; yB) sont deux points du plan.

· le vecteur  EQ \o(\s\up12(¾®);AB) a pour coordonnées : ( xB- xA ; yB- yA).
· le milieu I de [AB] a pour coordonnées : xI = 
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Démonstration : *  EQ \o(\s\up12(¾®);AB)=  EQ \o(\s\up12(¾®);AO)+ EQ \o(\s\up12(¾®);OB)=  EQ \o(\s\up12(¾®);OB)-  EQ \o(\s\up12(¾®);OA). Or  EQ \o(\s\up12(¾®);OA) ( xA ; yA) et  EQ \o(\s\up12(¾®);OB) ( xB ; yB).

Donc d’après le théorème 6,  EQ \o(\s\up12(¾®);AB)( xB- xA ; yB- yA).

                            * I est le milieu du segment [AB] donc 2  EQ \o(\s\up12(¾®);AI)=  EQ \o(\s\up12(¾®);AB), 2(xI-xA)= xB- xA et 2(yI-yA )= yB-yA.
Ainsi, 
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. D’où le résultat.
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III. GEOMETRIE ANALYTIQUE.
Dans ce paragraphe, un repère (O ; EQ \o(\s\up12(®);i); EQ \o(\s\up12(®);j)) du plan est fixé.
1° Colinéarité.

Théorème : Deux vecteurs  EQ \o(\s\up12(®);u) (x ; y) et  EQ \o(\s\up12(®);v)(x’ ; y’) sont égaux si et seulement si leurs coordonnées sont égales : x = x’ et y = y’.

Démonstration : Notons M et m’ les points tels que  EQ \o(\s\up12(¾®);OM) =  EQ \o(\s\up12(®);u) et  EQ \o(\s\up12(¾®);OM’)= EQ \o(\s\up12(®);v).Alors  EQ \o(\s\up12(¾®);OM) =  EQ \o(\s\up12(¾®);OM’) équivaut à M = M’, c’est-à-dire à x = x’ et y = y’.

Théorème : Les vecteurs  EQ \o(\s\up12(®);u)(x ; y) et  EQ \o(\s\up12(®);v)(x’ ; y’) sont colinéaires si et seulement si 
                                              xy’ – x’y = 0.
Remarques : On reconnaît la colinéarité de deux vecteurs :

· soit en trouvant le coefficient de colinéarité k tel que  EQ \o(\s\up12(®);u)= k  EQ \o(\s\up12(®);v).

· soit en utilisant la condition xy’-x’y =0.
Exemples : 1.  EQ \o(\s\up12(®);u)(2 ;-3) et  EQ \o(\s\up12(®);v)(-6 ;9) sont tels que leurs coordonnées sont proportionnelles :

	 EQ \o(\s\up12(®);u)
	2
	-3

	 EQ \o(\s\up12(®);v)
	-6
	9




Ainsi,  EQ \o(\s\up12(®);v) = -3  EQ \o(\s\up12(®);u)donc les vecteurs sont colinéaires.
     2.  EQ \o(\s\up12(®);u)( EQ \s\do1(\f(-2;15)) ; EQ \s\do1(\f(2;5)) ) et  EQ \o(\s\up12(®);v)(EQ \s\do1(\f(-4;3)) ; 5) sont tels que : 
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Puisque xy’- x’y≠ 0 les vecteurs  EQ \o(\s\up12(®);u) et  EQ \o(\s\up12(®);v) ne sont pas colinéaires.
2° Distance dans un repère orthonormal.

Théorème : A (xA ; yA) et B (xB ; yB) sont deux points dans un repère orthonormal ( O ;  EQ \o(\s\up12(®);i) ; EQ \o(\s\up12(®);j)).

La distance de A à B est donnée par : AB = 
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Remarque : Le vecteur  EQ \o(\s\up12(¾®);AB) a pour coordonnées ( xB- xA ; yB- yA) ; le carré de sa longueur est AB² = 
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