Chapitre 2 : Géométrie repérée

On se place dans un repére orthonormé (0;7,]) du plan.

l. Rappels sur les équations de droites

Définitions :
Deux vecteurs U et U sont dit colinéaires sl existe un nombre réel k tel que
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Propriété (critére de colinéarité) :
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Théoréme et définition :

Toute droite (d) admet une équation de la forme ax + by + ¢ = 0 avec (a;b) # (0;0).
Un vecteur directeur de (d) est u(—b ; a).

Cette équation est appelée équation cartésienne de la droite (d).

Exemple :
Déterminer le vecteur directeur de la droite (d) d’équation 3x=-3y+2=0
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Méthode : Déterminer une équation de droite a partir d'un point et d'un vecteur directeur

On considere un repére (0;7,7) du plan.

1) Déterminer une équation cartésienne de la droite d passant par le point A(3 ; 1) et de
vecteur directeur 1(—1;5).

2) Déterminer une équation cartésienne de la droite d' passant par les points B(5 ; 3) et C(1;
=3).
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. Rappels sur les systéemes de deux équations a deux inconnues

1) Méthode de substitution

Méthode : Résoudre un systéme d’équations par la méthode de substitution

{Bx + 2y = 5,60
x+ 3y = 4,20

A noter : Ici, la méthode de substitution se préte bien a la résolution du systéme car une
équation contient une inconnue facile a isoler : X dans la 2¢ équation
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2) Méthode des combinaisons linéaires

Méthode : Résoudre un systeme d’équations par la méthode des combinaisons linéaires

3x =2y =5

Résoudre le systéeme suivant : {Sx +3y =2

A noter : Ici, la méthode de substitution ne se préte pas a la résolution du systéme car en
isolant une inconnue, on raméne les équations a des coefficients rationnels. Ce qui
compliquerait considérablement les calculs.
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Remarque : (interprétation graphique)

Résoudre un systéeme de deux équations a deux inconnues c’est déterminer les coordonnées
du point d’intersection éventuel entre deux droites.

Plusieurs cas possibles :
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