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Savoir Ve. 1 :  

Positions relatives de droites et de plans 
 

 
 

Entraînement 1 

 
La figure ci-contre représente un prisme droit 
𝐴𝐵𝐶𝐷𝐸𝐹𝐺𝐻. Les faces 𝐴𝐵𝐹𝐸 et 𝐷𝐶𝐺𝐻 sont des 
trapèzes et 𝐾 ∈ [𝐴𝐵]. 

Aucune justification n’est demandée 

1. Déterminer la position relative des droites : 

 (𝐵𝐺) et (𝐶𝐹)  (𝐶𝐺) et (𝐵𝐷) 

(𝐴𝐸) et (𝐵𝐹)  (𝐴𝐷) et (𝐺𝐹) 

2. Déterminer la position relative des droites et plans 
suivants. On précisera les intersections éventuelles. 

 (𝐻𝐺) et (𝐴𝐵𝐶) (𝐸𝐶) et (𝐴𝐵𝐷) 

(𝐸𝐵) et (𝐷𝐶𝐺)  (𝐾𝐷) et (𝐴𝐵𝐶) 

3. Déterminer la position relative des plans suivants. 
On précisera les intersections éventuelles. 

 (𝐴𝐵𝐶) et (𝐶𝐹𝐺)  (𝐸𝐹𝐺) et (𝐴𝐶𝐷) 

 (𝐴𝐹𝐾) et (𝐷𝐻𝐺)  (𝐴𝐸𝐹) et (𝐵𝐶𝐷) 
 

 

 

Entraînement 2 

 
La figure ci-contre représente un prisme droit 𝐴𝐵𝐸𝐷𝐶𝐻. 
Les plans (𝐼𝐽𝐾) et (𝐴𝐵𝐶) sont parallèles ; 𝑀 ∈ (𝐵𝐶) et 
𝐿 ∈ (𝐼𝐽𝐾). 

Aucune justification n’est demandée 

1. Déterminer la position relative des droites : 

 (𝐴𝑀) et (𝐿𝐾)  (𝐻𝐽) et (𝐵𝐶) 

(𝐴𝐵) et (𝐿𝐾)  (𝐸𝐵) et (𝐿𝐷) 

2. Déterminer la position relative des droites et plans 
suivants. On précisera les intersections éventuelles. 

 (𝐵𝐻) et (𝐷𝐾𝐶) (𝐴𝑀) et (𝐼𝐽𝐾) 

(𝐽𝑀) et (𝐸𝐻𝐾)  (𝐶𝐸) et (𝐴𝐷𝐻) 

3. Déterminer la position relative des plans suivants. On 
précisera les intersections éventuelles. 

 (𝐷𝑀𝐶) et (𝐼𝐽𝐾)  (𝐷𝐵𝑀) et (𝐿𝐴𝐶) 

 (𝐴𝐼𝐽) et (𝐻𝐿𝐶)  (𝐾𝐴𝐿) et (𝐷𝐻𝐸) 
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Entraînement 3 

 
La figure ci-contre représente un parallélépipède 
𝐴𝐵𝐶𝐷𝐸𝐹𝐺𝐻. Le point 𝑃 est sur la droite (𝐹𝐷). 

Aucune justification n’est demandée 

1. Déterminer la position relative des droites : 

 (𝐸𝐷) et (𝐶𝐹)  (𝐷𝐹) et (𝐸𝐴) 

(𝑃𝐵) et (𝐷𝐹)  (𝑃𝐻) et (𝐹𝐵) 

2. Déterminer la position relative des droites et plans 
suivants. On précisera les intersections 
éventuelles. 

 (𝑃𝐹) et (𝐴𝐸𝐻) (𝐷𝐹) et (𝐵𝑃𝐻) 

(𝐸𝐶) et (𝐺𝐻𝐷)  (𝐴𝐹) et (𝐺𝐶𝐷) 

3. Déterminer la position relative des plans suivants. 
On précisera les intersections éventuelles. 

 (𝐸𝐹𝐺) et (𝐻𝐷𝐶)  (𝐴𝐸𝐹) et (𝐵𝐶𝐷) 

 (𝐴𝐸𝐷) et (𝐵𝐶𝐺)  (𝐹𝐸𝐷) et (𝑃𝐵𝐻) 
 

 

 
 

Entraînement 4 

 
La figure ci-contre représente un parallélépipède 
𝐴𝐵𝐶𝐷𝐸𝐹𝐺𝐻. Le point 𝑃 est sur la droite (𝐵𝐻). 

Aucune justification n’est demandée 

1. Déterminer la position relative des droites : 

 (𝐴𝐻) et (𝐺𝐵)  (𝐻𝑃) et (𝐸𝐶) 

(𝐺𝐹) et (𝐷𝐶)  (𝐴𝐷) et (𝐻𝐵) 

2. Déterminer la position relative des droites et plans 
suivants. On précisera les intersections éventuelles. 

 (𝐶𝐸) et (𝐺𝐹𝐻) (𝐸𝐵) et (𝐺𝐷𝐶) 

(𝐵𝑃) et (𝐸𝐻𝐶)  (𝐻𝑃) et (𝐴𝐷𝐶) 

3. Déterminer la position relative des plans suivants. 
On précisera les intersections éventuelles. 

 (𝐸𝐹𝐵) et (𝐴𝐷𝐶)  (𝐸𝐴𝐷) et (𝐵𝐺𝐶) 

 (𝐵𝐸𝐻) et (𝐺𝐷𝐶)  (𝐵𝐸𝐺) et (𝐹𝐺𝐶) 
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Savoir Ve. 2 :  

Repères et coordonnées 
 

Entraînement 1 

 

1. On considère le cube 𝐴𝐵𝐶𝐷𝐸𝐹𝐺𝐻 représenté ci-
contre.   
Les points 𝐼, 𝐽 et 𝐾 sont les milieux respectifs des 
segments [𝐻𝐺], [𝐺𝐶] et [𝐴𝐷]. 

On se place dans le repère (𝐻,𝐻𝐸⃗⃗⃗⃗⃗⃗ , 𝐻𝐺⃗⃗⃗⃗⃗⃗ , 𝐻𝐷⃗⃗⃗⃗⃗⃗ ). 

a. Donner les coordonnées des points 𝐷, 𝐻, 𝐶, 𝐵, 𝐼 
et 𝐾. 

b. Donner les coordonnées des vecteurs 𝐷𝐻⃗⃗⃗⃗⃗⃗ , 𝐶𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗, 𝐶𝐽⃗⃗⃗⃗ , 

𝐸𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ et 𝐽𝐾⃗⃗⃗⃗ . 

c. Soit 𝑢⃗ = 𝐻𝐸⃗⃗⃗⃗⃗⃗ − 4𝐻𝐷⃗⃗⃗⃗⃗⃗   et 𝑣 =
1

3
𝐻𝐷⃗⃗⃗⃗⃗⃗ + 5𝐻𝐸⃗⃗⃗⃗⃗⃗ − 𝐺𝐻⃗⃗⃗⃗⃗⃗ . 

Donner les coordonnées de 𝑢⃗  et 𝑣 . 

 

2. Dans un repère (𝑂, 𝑖 , 𝑗 , 𝑘⃗ ), on donne les points 𝐴(0; 1;−2)  𝐵(−5;−2; 1)   𝐶(10; 1; 0). 

a. Calculer les coordonnées de 𝐵𝐴⃗⃗⃗⃗  ⃗  et de 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗. 

b. Calculer la longueur 𝐴𝐶. 

c. On appelle 𝑅 le milieu de [𝐵𝐶]. Calculer ses coordonnées. 

d. On définit le point 𝑀 par l’égalité : 

𝑀𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  = 𝐵𝐴⃗⃗⃗⃗  ⃗ + 2𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ 

 Calculer les coordonnées de 𝑀. 

Entraînement 2 

 

1. On considère la pyramide 𝐴𝐵𝐶𝐷𝐸 à base carrée 
représentée ci-contre.   
Les points 𝑅 et 𝑇 sont les milieux respectifs des 
segments [𝐸𝐶] et [𝐴𝐵]. 

On se place dans le repère (𝑀,𝑀𝐶⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ ,𝑀𝐸⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  , 𝑀𝐵⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ). 

a. Donner les coordonnées des points 𝐷, 𝐶, 𝑀, 𝑅 
et 𝑇. 

b. Donner les coordonnées des vecteurs 𝑀𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  , 𝑇𝑀⃗⃗⃗⃗⃗⃗ , 

𝑅𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗, 𝐴𝑅⃗⃗⃗⃗  ⃗ et 𝑅𝑇⃗⃗⃗⃗  ⃗. 

c. Soit 𝑢⃗ = 5𝑀𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  − 𝑀𝐶⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗   et 𝑣 = 2𝑀𝐶⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ + 𝐸𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  − 3𝑀𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  . 
Donner les coordonnées de 𝑢⃗  et 𝑣 . 

 

2. Dans un repère (𝑂, 𝑖 , 𝑗 , 𝑘⃗ ), on donne les points 𝑀(5;−3; 2)  𝑁(−1; 0; 4)   𝑃(3;−2; 1). 

a. Calculer les coordonnées de 𝑁𝑃⃗⃗⃗⃗⃗⃗   et de 𝑃𝑀⃗⃗⃗⃗⃗⃗ . 

b. Calculer la longueur 𝑁𝑃. 

c. On appelle 𝑆 le milieu de [𝑀𝑁]. Calculer ses coordonnées. 

d. On définit le point 𝐾 par l’égalité : 

𝑁𝐾⃗⃗⃗⃗⃗⃗ = 3𝑁𝑃⃗⃗⃗⃗⃗⃗ + 𝑃𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  

 Calculer les coordonnées de 𝐾. 
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Entraînement 3 

 

1. On considère le pavé droit 𝐴𝐵𝐶𝐷𝐸𝐹𝐺𝐻 représenté ci-
contre.   
Les points 𝑀, 𝑁, 𝑇 et 𝑅 sont les milieux respectifs des 
segments [𝐴𝐵], [𝐷𝐶], [𝐺𝐻] et [𝐸𝐹]. 

On se place dans le repère (𝑇, 𝑇𝑁⃗⃗ ⃗⃗  ⃗, 𝑇𝐺⃗⃗⃗⃗  ⃗, 𝑇𝑅⃗⃗⃗⃗  ⃗). 

a. Donner les coordonnées des points 𝐺, 𝑇, 𝐸, 𝐷, 𝐴 
et 𝐵. 

b. Donner les coordonnées des vecteurs 𝑁𝑇⃗⃗ ⃗⃗  ⃗, 𝐺𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ , 𝐸𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗, 

𝐶𝐸⃗⃗⃗⃗  ⃗ et 𝐴𝑇⃗⃗⃗⃗  ⃗. 

c. Soit 𝑢⃗ = 5𝑇𝑁⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ − 𝑇𝐺⃗⃗⃗⃗  ⃗  et 𝑣 = 2𝑇𝑅⃗⃗⃗⃗  ⃗ + 𝐺𝑇⃗⃗⃗⃗  ⃗ − 7𝑇𝑁⃗⃗ ⃗⃗  ⃗. 
Donner les coordonnées de 𝑢⃗  et 𝑣 . 

 

2. Soit 𝛼 un nombre réel. 

Dans un repère (𝑂, 𝑖 , 𝑗 , 𝑘⃗ ), on donne les points 𝐾(−3; 4; α)  𝑅(2; 4; 1 − α)   𝐺(α; 2; −1). 

a. Exprimer les coordonnées de 𝐺𝑅⃗⃗⃗⃗  ⃗  et de 𝐾𝐺⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ en fonction de 𝛼. 

b. Exprimer la longueur 𝐺𝑅 en fonction de α. Simplifier l’expression obtenue. 

c. On appelle 𝐼 le milieu de [𝐾𝑅]. Exprimer ses coordonnées en fonction de 𝛼. 

d. On définit le point 𝑀 par l’égalité : 

𝑀𝐺⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ = 𝐾𝐺⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ − 𝐺𝑅⃗⃗⃗⃗  ⃗ 

 Exprimer les coordonnées de 𝑀 en fonction de 𝛼. 

 

Entraînement 4 

 

1. On considère le pavé droit 𝐴𝐵𝐶𝐷𝐸𝐹𝐺𝐻 représenté ci-
contre.  Les points 𝐼, 𝐽, 𝐾, 𝐿 et 𝑃 sont les milieux 
respectifs des segments [𝐸𝐻], [𝐹𝐺], [𝐵𝐶], [𝐴𝐷] et 

[𝐵𝐹].  On se place dans le repère (𝐿, 𝐿𝐴⃗⃗⃗⃗  ⃗, 𝐿𝐾⃗⃗⃗⃗  ⃗, 𝐿𝐼⃗⃗  ⃗). 

a. Donner les coordonnées des points 𝐼, 𝐹, 𝐻, 𝐶 et 𝑃. 

b. Donner les coordonnées des vecteurs 𝐸𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗, 𝐽𝐾⃗⃗⃗⃗  et 

𝐻𝑃⃗⃗⃗⃗⃗⃗ . 

c. Donner les coordonnées du vecteur 𝑣 = −
1

7
𝐾𝐿⃗⃗⃗⃗  ⃗ +

2𝐿𝐴⃗⃗⃗⃗  ⃗ − 𝐿𝐼⃗⃗  ⃗. 

 

2. Dans un repère (𝑂, 𝑖 , 𝑗 , 𝑘⃗ ), on donne les points 𝑅(−2; 3; 5)  𝑇(−1; 0; −2)   𝐹(6;−1; 2). 

a. Calculer les coordonnées de 𝑅𝑇⃗⃗⃗⃗  ⃗. 

b. Calculer la longueur 𝑅𝑇. 

c. On appelle 𝑀 le milieu de [𝑇𝐹]. Calculer ses coordonnées. 

d. On définit le point 𝑁 par l’égalité  𝑇𝑁⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = −2𝑅𝑇⃗⃗⃗⃗  ⃗.  
Calculer les coordonnées de 𝑁. 
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Savoir Ve. 3 : Colinéarité 

 
 

Entraînement 1 

 

On se place dans un repère (𝑂, 𝑖 , 𝑗 , 𝑘⃗ ).  

1. Les vecteurs 𝑎 (

2

−√2
1

√2

) et 𝑏⃗ (
2√2
−2
1

) sont-ils colinéaires ?  

Si oui, déterminer une relation de colinéarité liant ces deux 
vecteurs. 

2. On donne :   𝐴(−3 ;  2 ;  1) ; 𝐵(2 ;  −13 ;  4) et 𝐶(−6 ;  14 ;  2).    
Ces trois points sont-ils alignés ? 

3. On donne les coordonnées de quatre points mobiles en 
fonction du temps 𝑡 (en secondes) : 
𝐴(𝑡; 𝑡 − 1; 0) ; 𝐵(2; 3𝑡 ; 𝑡) ; 𝐶(6; 3 ; 2𝑡) et 𝐷(3𝑡; −6𝑡; −𝑡). 
Montrer que les droites (𝐴𝐵) et (𝐶𝐷) restent à tout instant parallèles. 

 
 
 

Entraînement 2 

 

On se place dans un repère (𝑂, 𝑖 , 𝑗 , 𝑘⃗ ).  

1. Les vecteurs 𝑎 (

21
7

−
1

3

) et 𝑏⃗ (

9
3

−
1

7

) sont-ils colinéaires ?  

Si oui, déterminer une relation de colinéarité liant ces deux vecteurs. 

2. On donne :   𝐴(3 ;  1 ;  −3) ; 𝐵(4 ;  0 ;  1) ; 𝐶(5 ;  −2 ; 0) et 𝐷(−4;−1; 10).    
(𝐴𝐶) et (𝐵𝐷) sont-elles parallèles ? 

3. On donne les coordonnées de trois points mobiles en fonction du temps 𝑡 (en secondes) : 
𝐴(1 + 𝑡; 1 − 𝑡; 2) ; 𝐵(𝑡 + 4; 3 − 𝑡 ; 1) et 𝐶(4𝑡 + 1; 1 + 𝑡 ; 2 − 𝑡). 
Montrer que ces trois points restent à tout instant alignés. 

 
 

Entraînement 3 

 

On se place dans un repère (𝑂, 𝑖 , 𝑗 , 𝑘⃗ ).  

1. Soit 𝛼 un nombre réel.  

Les vecteurs 𝑢⃗ (
𝛼

𝛼 + 1
−1

) et 𝑣 (
𝛼2 − 𝛼
𝛼2 − 1
1 − 𝛼

) sont-ils colinéaires ?  

Si oui, déterminer une relation de colinéarité liant ces deux vecteurs. 

2. On donne :   𝐴(−1; 4; 5) ; 𝐵(−4; 7; 11) ; 𝐶(2; 3; 0) et 𝐷(7;−2;−10).    
(𝐴𝐵) et (𝐶𝐷) sont-elles parallèles ? 

3. On donne les coordonnées de trois points mobiles en fonction du temps 𝑡 (en secondes) : 
𝐴(−2; 2𝑡; 𝑡) ; 𝐵(0; 1 + 𝑡; 0) et 𝐶(−2𝑡; 1 + 𝑡2; 𝑡2). 
Montrer que ces trois points restent à tout instant alignés. 

 



 

Entraînement 4 

 

On se place dans un repère (𝑂, 𝑖 , 𝑗 , 𝑘⃗ ).  

1. Les vecteurs 𝑎 (
1

3
 ;  −2 ; −

2

3
) et 𝑏⃗ (

1

2
 ;  −3 ; −1) sont-ils colinéaires ?  

Si oui, déterminer une relation de colinéarité liant ces deux vecteurs. 

2. On donne les coordonnées de deux points fixes 𝐴(1; 0; 2) et 𝐵(−1; 3; 1) et d’un point mobile en fonction 
du temps 𝑡 (en secondes) : 𝐶(3 + 2𝑡;−3 − 3𝑡 ; 3 + 𝑡). 
Montrer que ces trois points restent à tout instant alignés. 

3. On donne :   𝐴(1 ;  −2 ;  −1) ; 𝐵(−1 ; 3 ; 2) ; 𝐸(−7 ;  −3 ; 1) et 𝐹(4; 1; 0).    
(𝐴𝐹) et (𝐵𝐸) sont-elles parallèles ? 

 
 
 
 
 

Savoir Ve. 4 : Représentation  

paramétrique d’une droite  

 

Entraînement 1 

 

On se place dans un repère (𝑂, 𝑖 , 𝑗 , 𝑘⃗ ).  

1. On considère les points 𝐾(−1;−2; 0) et 𝐻(3;−1;−2). 
Déterminer une représentation paramétrique de la droite (𝐻𝐾). 

2. On considère la droite 𝛿 dont une représentation paramétrique est : 

𝛿 ∶  {
𝑥 = 3 + 𝑡
𝑦 = −3
𝑧 = −2𝑡

            𝑡 ∈ ℝ 

a. Donner les coordonnées de deux points distincts de la droite 𝛿. 

b. Donner les coordonnées d’un vecteur directeur de la droite 𝛿. 

c. On considère les points 𝑀(−2;−3; 10) et 𝑁(10;−3;−12). 
Les points 𝑀 et 𝑁 appartiennent-ils à la droite 𝛿 ? 

 

Entraînement 2 

 

On se place dans un repère (𝑂, 𝑖 , 𝑗 , 𝑘⃗ ).  

1. On considère les points 𝑅(2;−3; 1) et 𝑇(4; 2; −1). 
Déterminer une représentation paramétrique de la droite (𝑅𝑇). 

2. On considère la droite Δ dont une représentation paramétrique est : 

Δ ∶  {
𝑥 = 5𝑡 + 1
𝑦 = 1 − 3𝑡
𝑧 = 2 + 𝑡

         𝑡 ∈ ℝ 

a. Donner les coordonnées de deux points distincts de la droite Δ. 

b. Donner les coordonnées d’un vecteur directeur de la droite Δ. 

c. On considère les points 𝑀(−4; 5; 2) et 𝑁(−19; 13;−2). 
Les points 𝑀 et 𝑁 appartiennent-ils à la droite Δ ? 

 



Entraînement 3 

 

On se place dans un repère (𝑂, 𝑖 , 𝑗 , 𝑘⃗ ).  

1. On considère les points 𝐸(3; 2; −1) et 𝐹(−2;−3; 0). 
Déterminer une représentation paramétrique de la droite (𝐸𝐹). 

2. On considère la droite Δ dont une représentation paramétrique est : 

Δ ∶  {

𝑥 = 3 − 𝜆

𝑦 =
𝜆

3
𝑧 = 5𝜆 + 1

           𝜆 ∈ ℝ 

a. Donner les coordonnées de deux points distincts de la droite Δ. 

b. Donner les coordonnées d’un vecteur directeur de la droite Δ. 

c. On considère les points 𝑀(12;−3;−44) et 𝑁(−4; 2; 20). 
Les points 𝑀 et 𝑁 appartiennent-ils à la droite Δ ? 

 

Entraînement 4 

 

On se place dans un repère (𝑂, 𝑖 , 𝑗 , 𝑘⃗ ).  

1. On considère les points 𝑀(2;−1; 1) et 𝑁(0;−2; 3). 
Déterminer une représentation paramétrique de la droite (𝑀𝑁). 

2. On considère la droite 𝛿 dont une représentation paramétrique est : 

𝛿 ∶  {
𝑥 = 5
𝑦 = −1 − 𝑡
𝑧 = 7𝑡

            𝑡 ∈ ℝ 

a. Donner les coordonnées de deux points distincts de la droite 𝛿. 

b. Donner les coordonnées d’un vecteur directeur de la droite 𝛿. 

c. Le point 𝑀(5; 3; −28) appartient-il à la droite 𝛿 ? 

 

 
 



Savoir Ve. 5 : Coplanarité  

 
 
 

Entraînement 1 

 

On se place dans un repère (𝑂, 𝑖 , 𝑗 , 𝑘⃗ ).  

1. On considère les points 𝐴(−2; 0; 1), 𝐵(4;−2; 1), 𝐶(−4;−6; 3) et 𝐷(2; 2; 0). 

a. Calculer les coordonnées du vecteur 𝑢⃗ = 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ − 2𝐴𝐷⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ ainsi que les coordonnées du vecteur 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗. 

b. Que peut-on en déduire à propos des points 𝐴, 𝐵, 𝐶 et 𝐷 ? 

2. On considère les vecteurs 𝑢⃗ (
3
−1
2
), 𝑣 (

−1
0
3
) et 𝑤⃗⃗ (

2
1
1
). 

a. Les vecteurs 𝑢⃗  et 𝑤⃗⃗  sont-ils colinéaires ? 

b. Existe-t-il deux réels 𝛼 et 𝛽 tels que 𝑢⃗ = 𝛼𝑣 + 𝛽𝑤⃗⃗  ? 

c. Qu’en déduit-on à propos des vecteurs 𝑢⃗ , 𝑣  et 𝑤⃗⃗  ? 

 
 

Entraînement 2 

 

On se place dans un repère (𝑂, 𝑖 , 𝑗 , 𝑘⃗ ).  

1. On considère les points 𝐴(1;−1; 2), 𝐵(7;−5; 2), 𝐶(−1; 2; 1) et 𝐷(8;−4; 1). 

a. Calculer les coordonnées du vecteur 
3

2
𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ + 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ − 𝐴𝐷⃗⃗ ⃗⃗  ⃗. 

b. Que peut-on en déduire à propos des points 𝐴, 𝐵, 𝐶 et 𝐷 ? 

2. On considère les vecteurs 𝑢⃗ (
2
1
0
), 𝑣 (

1
−1
1
) et 𝑤⃗⃗ (

−1
3
2
). 

a. Les vecteurs 𝑢⃗  et 𝑣  sont-ils colinéaires ? 

b. Existe-t-il deux réels 𝛼 et 𝛽 tels que 𝑢⃗ = 𝛼𝑣 + 𝛽𝑤⃗⃗  ? 

c. Qu’en déduit-on à propos des vecteurs 𝑢⃗ , 𝑣  et 𝑤⃗⃗  ? 

 
 

Entraînement 3 

 

On se place dans un repère (𝑂, 𝑖 , 𝑗 , 𝑘⃗ ).  

1. On considère les points 𝐴(1; 2;−1), 𝐵(3; 3; −1), 𝐶(1; 5; −3) et 𝐷(2; 7; −4). 

a. Calculer les coordonnées du vecteur 𝑢⃗ = 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ − 2𝐴𝐷⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ ainsi que les coordonnées du vecteur 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗. 

b. Que peut-on en déduire à propos des points 𝐴, 𝐵, 𝐶 et 𝐷 ? 

2. On considère les vecteurs 𝑢⃗ (
4
−1
2
), 𝑣 (

−1
1
1
) et 𝑤⃗⃗ (

2
−2
−1
). 

a. Les vecteurs 𝑢⃗  et 𝑤⃗⃗  sont-ils colinéaires ? 

b. Existe-t-il deux réels 𝑚 et 𝑛 tels que 𝑢⃗ = 𝑚𝑣 + 𝑛𝑤⃗⃗  ? 

c. Qu’en déduit-on à propos des vecteurs 𝑢⃗ , 𝑣  et 𝑤⃗⃗  ? 

 
 



Entraînement 4 

 

On se place dans un repère (𝑂, 𝑖 , 𝑗 , 𝑘⃗ ).  

1. On considère les points 𝐶(3; −1; 4), 𝐷(5; 0; 4), 𝐸(2; −1; 5) et 𝐹(6; 1; 5). 

a.  Calculer les coordonnées des vecteurs 𝐶𝐷⃗⃗⃗⃗  ⃗;  𝐶𝐸 ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  𝑒𝑡 𝐶𝐹⃗⃗⃗⃗  ⃗ . Les vecteurs 𝐶𝐷⃗⃗⃗⃗  ⃗ 𝑒𝑡 𝐶𝐸⃗⃗⃗⃗  ⃗ sont-ils colinéaires ? 

b.  Existe-t-il deux réels 𝑎 et 𝑏 tels que 𝐶𝐹⃗⃗⃗⃗  ⃗ = 𝑎𝐶𝐸⃗⃗⃗⃗  ⃗ + 𝑏𝐶𝐹⃗⃗⃗⃗  ⃗ 

c.  Que peut-on en déduire à propos des points 𝐶, 𝐷, 𝐸 et 𝐹 ? 

2. On considère les vecteurs 𝑢⃗ (
−5
−6
7
), 𝑣 (

1
−2
3
) et 𝑤⃗⃗ (

4
0
1
). 

a.  Montrer qu’on a :  𝑢⃗ − 3𝑣 + 2𝑤⃗⃗ = 0⃗  

b.  Qu’en déduit-on à propos des vecteurs 

 
 
 
 
 

 

 
 



 
 
 
 
 
 
 
 

 

Corrections Savoir Ve. 1  
 

 

Corrigé Entraînement n°1 

 
1.  (𝐵𝐺) et (𝐶𝐹) sont 

sécantes 
 (𝐶𝐺) et (𝐵𝐷) sont 

non coplanaires 
 (𝐴𝐸) et (𝐵𝐹) sont 

sécantes 
 (𝐴𝐷) et (𝐺𝐹) sont 

parallèles 
 
2. (𝐻𝐺) et (𝐴𝐵𝐶) sont 

parallèles 
(𝐸𝐶) et (𝐴𝐵𝐷) sont 

sécants en 𝐶 
 (𝐸𝐵) et (𝐷𝐶𝐺) sont 

parallèles 
 (𝐾𝐷) est incluse dans 

(𝐴𝐵𝐶) 
 
3.  (𝐴𝐵𝐶) et (𝐶𝐹𝐺)  sont 

sécants en (𝐵𝐶) 
 (𝐸𝐹𝐺) et (𝐴𝐶𝐷) sont 

parallèles 
 (𝐴𝐾𝐹) et (𝐷𝐻𝐺) sont 

parallèles 
 (𝐴𝐸𝐹) et (𝐵𝐶𝐷) sont 

sécants en (𝐴𝐵) 
 
 

Corrigé Entraînement n°2 

 
1.  (𝐴𝑀) et (𝐿𝐾) sont 

non coplanaires 
 (𝐻𝐽) et (𝐵𝐶) sont 

sécantes 
 (𝐴𝐵) et (𝐿𝐾) sont 

parallèles 
 (𝐸𝐵) et (𝐿𝐷) sont 

non coplanaires 
 
2.  (𝐵𝐻) et (𝐷𝐾𝐶) sont 

sécants en 𝐻 
(𝐴𝑀) et (𝐼𝐽𝐾) sont 

parallèles 
 (𝐽𝑀) est incluse dans 

(𝐸𝐻𝐾) 
(𝐶𝐸) et (𝐴𝐷𝐻) sont 

sécants en 𝐸 
 
3.  (𝐷𝑀𝐶) et (𝐼𝐽𝐾) sont 

parallèles 
 (𝐷𝐵𝑀) et (𝐿𝐴𝐶) sont 

sécants en (𝐴𝐶) 
 (𝐴𝐼𝐽) et (𝐻𝐿𝐶) sont 

parallèles 
 (𝐾𝐴𝐿) et (𝐷𝐻𝐸) sont 

sécants en (𝐴𝐿) 
 
 

Corrigé Entraînement n°3 

 
1.  (𝐸𝐷) et (𝐶𝐹) sont 

parallèles 
 (𝐷𝐹) et (𝐸𝐴) sont 

non coplanaires 
 (𝑃𝐵) et (𝐷𝐹) sont 

sécantes en 𝑃 
 (𝑃𝐻) et (𝐹𝐵) sont 

sécantes 
 
2.  (𝑃𝐹) et (𝐴𝐸𝐻) sont 

sécants en 𝐷 
(𝐷𝐹) est incluse dans 

(𝐵𝑃𝐻) 
 (𝐸𝐶) et (𝐺𝐻𝐷) sont 

sécants en 𝐶 
(𝐴𝐹) et (𝐺𝐶𝐷) sont 

parallèles 
 
3.  (𝐸𝐹𝐺) et (𝐻𝐷𝐶) sont 

sécants en (𝐺𝐻) 
 (𝐴𝐸𝐹) et (𝐵𝐶𝐷) sont 

sécants en (𝐴𝐵) 
 (𝐴𝐸𝐷) et (𝐵𝐶𝐺) 

sont parallèles 
 (𝐹𝐸𝐷) et (𝑃𝐵𝐻) sont 

sécants en (𝐹𝐷) 
 

 



Corrigé Entraînement n°4 

 

1. (𝐴𝐻) et (𝐺𝐵) sont parallèles  (𝐻𝑃) et (𝐸𝐶) sont sécantes 

      (𝐺𝐹) et (𝐷𝐶) sont non coplanaires  (𝐴𝐷) et (𝐻𝐵) sont non coplanaires 

2. (𝐶𝐸) et (𝐺𝐹𝐻) sont sécants en 𝑬 (𝐸𝐵) et (𝐺𝐷𝐶) sont parallèles 

       (𝐵𝑃) est incluse dans (𝑬𝑯𝑪)   (𝐻𝑃) et (𝐴𝐷𝐶)sont sécants en 𝑩 

3. (𝐸𝐹𝐵) et (𝐴𝐷𝐶) sont sécants en (𝑨𝑩)  (𝐸𝐴𝐷) et (𝐵𝐺𝐶) sont parallèles 

      (𝐵𝐸𝐻) et (𝐺𝐷𝐶) sont sécants en (𝑯𝑪)  (𝐵𝐸𝐺) et (𝐹𝐺𝐶) sont sécants en (𝑮𝑩) 

 
 
 
 
 
 
 
 

 

Corrections Savoir Ve. 2  
 

 

Corrigé Entraînement n°1 

 

1. a. 𝐷(0; 0; 1), 𝐻(0; 0; 0), 𝐶(0; 1; 1), 𝐵(1; 1; 1), 𝐼 (0;
1

2
; 0) et 𝐾 (

1

2
; 0; 1). 

b. 𝐷𝐻⃗⃗⃗⃗⃗⃗ (0; 0;−1), 𝐶𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗(1; 0; 0), 𝐶𝐽⃗⃗⃗⃗ (0; 0; −
1

2
), 𝐸𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗(−1; 1; 1) et 𝐽𝐾⃗⃗⃗⃗ (

1

2
; −1;

1

2
). 

c. 𝑢⃗ (1; 0;−4) et 𝑣 (5; 1;
1

3
). 

 

2. a. On trouve : 𝐵𝐴⃗⃗⃗⃗  ⃗ (

𝑥𝐴 − 𝑥𝐵
𝑦𝐴 − 𝑦𝐵
𝑧𝐴 − 𝑧𝐵

) = (
5
3
−3
)  et 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ (

10
0
2
). 

b. 𝐴𝐶 = √(𝑥𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗)
2
+ (𝑦𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗)

2
+ (𝑧𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗)

2
= √100 + 0 + 4 = √104 = 2√26. 

c. On trouve :   

𝑅 (
𝑥𝐵 + 𝑥𝐶
2

;
𝑦𝐵 + 𝑦𝐶
2

;
𝑧𝐵 + 𝑧𝐶
2

) = (
5

2
;−
1

2
;
1

2
) 

d. Soit (𝑥; 𝑦; 𝑧) les coordonnées du point 𝑀. On a : 

𝑀𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  = 𝐵𝐴⃗⃗⃗⃗  ⃗ + 2𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ 

⇔ (
−5 − 𝑥
−2 − 𝑦
1 − 𝑧

) = (
5
3
−3
) + 2(

10
0
2
) 

⇔ (
−5 − 𝑥
−2 − 𝑦
1 − 𝑧

) = (
25
3
1
)     ⇔ (

𝑥
𝑦
𝑧
) = (

−30
−5
0
) 

 On a donc :  𝑀(−30;−5; 0). 

 
 
 



 

Corrigé Entraînement n°2 

 

1. a. 𝐷(0; 0; −1), 𝐶(1; 0; 0), 𝑀(0; 0; 0), 𝑅 (
1

2
;
1

2
; 0) et 𝑇 (−

1

2
; 0;

1

2
). 

b. 𝑀𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  (0; 0; 1), 𝑇𝑀⃗⃗⃗⃗⃗⃗ (
1

2
; 0; −

1

2
), 𝑅𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ (−

1

2
; −

1

2
; 1), 𝐴𝑅⃗⃗⃗⃗  ⃗ (

3

2
;
1

2
; 0) et 𝑅𝑇⃗⃗⃗⃗  ⃗ (−1;−

1

2
;
1

2
). 

c. 𝑢⃗ (−1; 0; 5) et 𝑣 (2; −1;−3). 

 

2. a. On trouve : 𝑁𝑃⃗⃗⃗⃗⃗⃗ (

𝑥𝑃 − 𝑥𝑁
𝑦𝑃 − 𝑦𝑁
𝑧𝑃 − 𝑧𝑁

) = (
4
−2
−3
)  et 𝑃𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ (

2
−1
1
). 

b. 𝑁𝑃 = √(𝑥𝑁𝑃⃗⃗⃗⃗⃗⃗ )
2
+ (𝑦𝑁𝑃⃗⃗⃗⃗⃗⃗ )

2
+ (𝑧𝑁𝑃⃗⃗⃗⃗⃗⃗ )

2
= √16 + 4 + 9 = √29. 

c.  On trouve :   

𝑆 (
𝑥𝑀 + 𝑥𝑁

2
;
𝑦𝑀 + 𝑦𝑁

2
;
𝑧𝑀 + 𝑧𝑁

2
) = (2;−

3

2
; 3) 

d. Soit (𝑥; 𝑦; 𝑧) les coordonnées du point 𝐾. On a : 

𝑁𝐾⃗⃗⃗⃗⃗⃗ = 3𝑁𝑃⃗⃗⃗⃗⃗⃗ + 𝑃𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  

⇔ (
𝑥 + 1
𝑦

𝑧 − 4
) = 3(

4
−2
−3
) + (

2
−1
1
) 

⇔ (
𝑥 + 1
𝑦

𝑧 − 4
) = (

14
−7
−8
)     ⇔ (

𝑥
𝑦
𝑧
) = (

13
−7
−4
) 

 On a donc :  𝐾(13;−7;−4). 

 

Corrigé Entraînement n°3 

 

1. a. 𝐺(0; 1; 0), 𝑇(0; 0; 0), 𝐸(0;−1; 1), 𝐷(1;−1; 0), 𝐴(1;−1; 1) et 𝐵(1; 1; 1). 

b. 𝑁𝑇⃗⃗ ⃗⃗  ⃗(−1; 0; 0), 𝐺𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ (1; −1; 1), 𝐸𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗(1; 2; 0), 𝐶𝐸⃗⃗⃗⃗  ⃗(−1;−2; 1) et 𝐴𝑇⃗⃗⃗⃗  ⃗(−1; 1; −1). 

c. 𝑢⃗ (5;−1; 0) et 𝑣 (−7;−1; 2). 

 

2. a. On trouve : 𝐺𝑅⃗⃗⃗⃗  ⃗ (

𝑥𝑅 − 𝑥𝐺
𝑦𝑅 − 𝑦𝐺
𝑧𝑅 − 𝑧𝐺

) = (
2 − α
2

2 − α
)  et 𝐾𝐺⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ (

α + 3
−2

−1 − α
). 

b. 𝐺𝑅 = √(𝑥𝐺𝑅⃗⃗ ⃗⃗  ⃗)
2
+ (𝑦𝐺𝑅⃗⃗ ⃗⃗  ⃗)

2
+ (𝑧𝐺𝑅⃗⃗ ⃗⃗  ⃗)

2
= √(2 − 𝛼)2 + 4 + (2 − 𝛼)2 = √12 − 8𝛼 + 2𝛼2. 

c.  On trouve :   

𝐼 (
𝑥𝐾 + 𝑥𝑅

2
;
𝑦𝐾 + 𝑦𝑅

2
;
𝑧𝐾 + 𝑧𝑅
2

) = (−
1

2
; 4;

1

2
) 

d. Soit (𝑥; 𝑦; 𝑧) les coordonnées du point 𝑀. On a : 

𝑀𝐺⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ = 𝐾𝐺⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ − 𝐺𝑅⃗⃗⃗⃗  ⃗ 

⇔ (
𝛼 − 𝑥
2 − 𝑦
−1 − 𝑧

) = (
α + 3
−2

−1 − α
) − (

2 − α
2

2 − α
) 

⇔ (
𝛼 − 𝑥
2 − 𝑦
−1 − 𝑧

) = (
2𝛼 + 1
−4
−3

)     ⇔ (
𝑥
𝑦
𝑧
) = (

−𝛼 − 1
6
2

) 

 On a donc :  𝑀(−𝛼 − 1; 6; 2). 

 



 

Corrigé Entraînement n°4 

 

1. a. On obtient : 𝑰(𝟎; 𝟎; 𝟏), 𝑭(𝟏; 𝟏; 𝟏), 𝑯(−𝟏;𝟎; 𝟏), 𝑪(−𝟏; 𝟏; 𝟎) et 𝑷(𝟏; 𝟏;
𝟏

𝟐
). 

b. On obtient : 𝐸𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ (
−𝟐
𝟏
−𝟏
), 𝐽𝐾⃗⃗⃗⃗ (

𝟎
𝟎
−𝟏
) et 𝐻𝑃⃗⃗⃗⃗⃗⃗ (

𝟐
𝟏

−
𝟏

𝟐

).                 c. 𝑣 (

𝟐
𝟏

𝟕

−𝟏

). 

2. a. 𝑅𝑇⃗⃗⃗⃗  ⃗ (
𝟏
−𝟑
−𝟕
).                  b. 𝑅𝑇 = √1 + 9 + 49 = √𝟓𝟗.                 c. 𝑴(

𝟓

𝟐
; −

𝟏

𝟐
; 𝟎). 

d. Soit 𝑁(𝑥; 𝑦; 𝑧). On a :   𝑇𝑁⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = −2𝑅𝑇⃗⃗⃗⃗  ⃗ ⇔ (
𝑥 + 1
𝑦

𝑧 + 2
) = −2(

1
−3
−7
) = (

−2
6
14
) ⇔ 𝑵(−𝟑; 𝟔; 𝟏𝟐) 

 
 

 
 

Corrections Savoir Ve. 3  
 

 

Corrigé Entraînement n°1 

 

1. On a 
𝑥
𝑏⃗⃗ 

𝑥𝑎⃗⃗ 
=

2√2

2
= √2 ;  

𝑦
𝑏⃗⃗ 

𝑦𝑎⃗⃗ 
=

−2

−√2
=

(√2)
2

√2
= √2   et  

𝑧
𝑏⃗⃗ 

𝑧𝑎⃗⃗ 
=

1

1/√2
= √2. 

Attention : il est interdit d’utiliser une valeur approchée (1,414) pour démontrer une égalité. 

On a donc : 𝑏⃗ = √2𝑎    donc 𝑎  et 𝑏⃗  sont colinéaires. 

2. On a : 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ (
5
−15
3
)  et 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ (

−3
12
1
). On a 

𝑧
𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  

𝑧
𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗⃗⃗ 
≠

𝑥
𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  

𝑥
𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗⃗⃗ 

   donc 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ et 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ ne sont pas colinéaires, donc 𝐴, 𝐵 et 𝐶 ne 

sont pas alignés. 

3. On a : 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ (
2 − 𝑡
2𝑡 + 1
𝑡

) et 𝐶𝐷⃗⃗⃗⃗  ⃗ (
3𝑡 − 6
−6𝑡 − 3
−3𝑡

).  On constate donc que 𝐶𝐷⃗⃗⃗⃗  ⃗ = −3𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗  donc (𝐴𝐵) et (𝐶𝐷) sont 

effectivement parallèles. 

 
 

Corrigé Entraînement n°2 

 

1. On a 
𝑥
𝑏⃗⃗ 

𝑥𝑎⃗⃗ 
=

9

21
=

3

7
 ;  
𝑦
𝑏⃗⃗ 

𝑦𝑎⃗⃗ 
=

3

7
   et  

𝑧
𝑏⃗⃗ 

𝑧𝑎⃗⃗ 
=

−1/7

−1/3
=

3

7
. 

Attention : il est interdit d’utiliser une valeur approchée pour démontrer une égalité. 

On a donc : 𝑏⃗ =
3

7
𝑎   (ou 𝑎 =

7

3
𝑏⃗ )    donc 𝑎  et 𝑏⃗  sont colinéaires. 

2. On a : 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ (
2
−3
3
)  et 𝐵𝐷⃗⃗⃗⃗⃗⃗ (

−8
−1
9
). On a 

𝑦
𝐵𝐷⃗⃗⃗⃗⃗⃗  ⃗

𝑦
𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗⃗⃗ 
≠

𝑥
𝐵𝐷⃗⃗⃗⃗⃗⃗  ⃗

𝑥
𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗⃗⃗ 

   donc 𝐵𝐷⃗⃗⃗⃗⃗⃗  et 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ ne sont pas colinéaires, donc (𝐴𝐶) et (𝐵𝐷) 

ne sont pas parallèles. 

3. On a : 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ (
3
2
−1
) et 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ (

3𝑡
2𝑡
−𝑡
).  On constate donc que 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ = 𝑡 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗  donc les points 𝐴, 𝐵 et 𝐶 sont alignés. 

 
 



Corrigé Entraînement n°3 

 

1. On a :   
𝑥𝑢⃗⃗ 

𝑥𝑣⃗⃗ 
=

α2−α

α
= α − 1 ;  

𝑦𝑢⃗⃗ 

𝑦𝑣⃗⃗ 
=

α2−1

α+1
=

(α−1)(α+1)

α+1
= 𝛼 − 1   et  

𝑧𝑢⃗⃗ 

𝑧𝑣⃗⃗ 
=

1−α

−1
= −1 + α = α − 1. 

 

On a donc : 𝑣 = (α − 1)𝑢⃗     donc 𝑢⃗  et 𝑣  sont colinéaires. 

2. On a : 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ (
−3
3
6
)  et 𝐶𝐷⃗⃗⃗⃗  ⃗ (

5
−5
−10

). On a 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ = 3(
−1
1
2
) et 𝐶𝐷⃗⃗⃗⃗  ⃗ = −5(

−1
1
2
) donc 𝐶𝐷⃗⃗⃗⃗  ⃗ = −

5

3
𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗   donc 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ et 

𝐶𝐷⃗⃗⃗⃗  ⃗ sont colinéaires, donc (𝐴𝐵) et (𝐶𝐷) sont parallèles. 

3. On a : 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ (
2

1 − 𝑡
−𝑡

) et 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ (
−2𝑡 + 2
1 − 2𝑡 + 𝑡2

𝑡2 − 𝑡
).   

On a :   
𝑥
𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗⃗⃗ 

𝑥
𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ 
= −𝑡 + 1 ; 

𝑦
𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗⃗⃗ 

𝑦
𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ 
=

1−2𝑡+𝑡2

1−𝑡
=

(1−𝑡)2

1−𝑡
= 1 − 𝑡   et  

𝑧
𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗⃗⃗ 

𝑧
𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ 
= −𝑡 + 1 

On constate donc que 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ = (1 − 𝑡) 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗  donc les points 𝐴, 𝐵 et 𝐶 sont alignés. 

 
 

Corrigé Entraînement n°4 

 

1. On a 𝑏⃗ =
3

2
𝑎  donc 𝑎  et 𝑏⃗  sont colinéaires. 

2. On a : 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ (
−2
3
−1
) et 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ (

2 + 2𝑡
−3 − 3𝑡
1 + 𝑡

).   

On a 
𝑥
𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗⃗⃗ 

𝑥
𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  
=

2+2𝑡

−2
= −1 − 𝑡   ;   

𝑦
𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗⃗⃗ 

𝑦
𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  
=

−3−3𝑡

3
= −1 − 𝑡   et  

𝑧
𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗⃗⃗ 

𝑧
𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  
=

1+𝑡

−1
= −1 − 𝑡   

On observe donc que 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ = −(1 + 𝑡)𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ : les vecteurs 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ et 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ sont donc à tout instant colinéaires, et 
donc les points 𝐴, 𝐵 et 𝐶 restent à tout instant alignés. 

3. On a : 𝐴𝐹⃗⃗⃗⃗  ⃗ (
3
3
1
)  et 𝐵𝐸⃗⃗⃗⃗  ⃗ (

−6
−6
−1
).     

On a :  
𝑥
𝐵𝐸⃗⃗⃗⃗⃗⃗ 

𝑥
𝐴𝐹⃗⃗⃗⃗⃗⃗ 
≠

𝑧
𝐵𝐸⃗⃗⃗⃗⃗⃗ 

𝑧
𝐴𝐹⃗⃗⃗⃗⃗⃗ 

  donc 𝐴𝐹⃗⃗⃗⃗  ⃗ et 𝐵𝐸⃗⃗⃗⃗  ⃗ ne sont pas colinéaires,  

donc (𝐴𝐹) et (𝐵𝐸) ne sont pas parallèles. 

 

 



 
 

 

Corrections Savoir Ve. 4  
 

 

Corrigé Entraînement n°1 

 

1. On a : 𝐾𝐻⃗⃗⃗⃗⃗⃗ (
4
1
−2
)    donc (𝐻𝐾) ∶  {

𝑥 = −1 + 4𝑡
𝑦 = −2 + 𝑡
𝑧 = −2𝑡

,   𝑡 ∈ ℝ  (en partant de 𝐾)     

                    ou   {
𝑥 = 3 + 4𝑠
𝑦 = −1 + 𝑠
𝑧 = −2 − 2𝑠

,   𝑠 ∈ ℝ    (en partant de 𝐻) 

On peut aussi utiliser le vecteur 𝐻𝐾⃗⃗⃗⃗⃗⃗  à la place du vecteur 𝐾𝐻⃗⃗⃗⃗⃗⃗  et on obtient encore d’autres 
représentations… 

2. a. On donne par exemple :        pour 𝑡 = 0,  𝐴(3;−3; 0)       et pour 𝑡 = 1,  𝐵(4;−3;−2).  

b. On donne par exemple :  𝑢⃗ (
1
0
−2
). 

c. Pour 𝑀, on résout :  {
−2 = 3 + 𝑡
−3 = −3
10 = −2𝑡

⇔ {
𝑡 = −5
𝑡 = −5

        le système a une solution, donc 𝑀 ∈ 𝛿. 

 

Pour 𝑁, on résout : {
10 = 3 + 𝑡
−3 = −3
−12 = −2𝑡

⇔ {
𝑡 = 7
𝑡 = 6

       le système n’a pas de solution, donc 𝑁 ∉ 𝛿. 

 
 
 
 

Corrigé Entraînement n°2 

 

1. On a : 𝑅𝑇⃗⃗⃗⃗  ⃗ (
2
5
−2
)    donc (𝑅𝑇) ∶  {

𝑥 = 2 + 2𝑡
𝑦 = −3 + 5𝑡
𝑧 = 1 − 2𝑡

,   𝑡 ∈ ℝ  (en partant de 𝑅)     

                    ou   {
𝑥 = 4 + 2𝑠
𝑦 = 2 + 5𝑠
𝑧 = −1 − 2𝑠

,   𝑠 ∈ ℝ    (en partant de 𝑇) 

On peut aussi utiliser le vecteur 𝑇𝑅⃗⃗⃗⃗  ⃗ à la place du vecteur 𝑅𝑇⃗⃗⃗⃗  ⃗ et on obtient encore d’autres 
représentations… 

2. a. On donne par exemple :        pour 𝑡 = 0,  𝐴(1; 1; 2)       et pour 𝑡 = 1,  𝐵(6;−2; 3).  

b. On donne par exemple :  𝑢⃗ (
5
−3
1
). 

c. Pour 𝑀, on résout :  {
−4 = 5𝑡 + 1
5 = 1 − 3𝑡
2 = 2 + 𝑡

⇔ {
𝑡 = −1
𝑡 = −4/3
𝑡 = 0

        le système na pas de une solution, donc 𝑀 ∉ Δ. 

 

Pour 𝑁, on résout : {
−19 = 5𝑡 + 1
13 = 1 − 3𝑡
−2 = 2 + 𝑡

⇔ {
𝑡 = −4
𝑡 = −4
𝑡 = −4

       le système a une solution, donc 𝑁 ∈ Δ. 

 
 



 
 

Corrigé Entraînement n°3 

 

1. On a : 𝐸𝐹⃗⃗⃗⃗  ⃗ (
−5
−5
1
)    donc (𝐸𝐹) ∶  {

𝑥 = 3 − 5𝑡
𝑦 = 2 − 5𝑡
𝑧 = −1 + 𝑡

,   𝑡 ∈ ℝ  (en partant de 𝐸)     

                    ou   {
𝑥 = −2 − 5𝑠
𝑦 = −3 − 5𝑠
𝑧 = 𝑠

,   𝑠 ∈ ℝ    (en partant de 𝐹) 

On peut aussi utiliser le vecteur 𝐹𝐸⃗⃗⃗⃗  ⃗ à la place du vecteur 𝐸𝐹⃗⃗⃗⃗  ⃗ et on obtient encore d’autres 
représentations… 

2. a. On donne par exemple :        pour 𝑡 = 0,  𝐴(3; 0; 1)       et pour 𝑡 = 3,  𝐵(0; 1; 16).  

b. On donne par exemple :  𝑢⃗ (

−1
1

3

5

)    ou  𝑣 = 3𝑢⃗ = (
−3
1
15
). 

c. Pour 𝑀, on résout :  {

12 = 3 − 𝜆

−3 =
𝜆

3

−44 = 5𝜆 + 1

⇔ {
𝑡 = −9
𝑡 = −9
𝑡 = −9

        le système a une solution, donc 𝑀 ∈ Δ. 

 

Pour 𝑁, on résout : {

−4 = 3 − 𝜆

2 =
𝜆

3

20 = 5𝜆 + 1

⇔ {
𝑡 = 7
𝑡 = 6

𝑡 = 19/5
       le système n’a pas de solution, donc 𝑁 ∉ Δ. 

 
 

Corrigé Entraînement n°4 

 

1. On a 𝑀𝑁⃗⃗⃗⃗⃗⃗  ⃗ (
−2
−1
2
) donc une (𝑀𝑁) a pour représentation paramétrique :    (𝑀𝑁) ∶  {

𝒙 = 𝟐 − 𝟐𝒕
𝒚 = −𝟏 − 𝒕
𝒛 = 𝟏 + 𝟐𝒕

  , 𝑡 ∈ ℝ 

2. a. Par exemple : 𝐴(𝟓;−𝟏; 𝟎) et 𝐵(𝟓;−𝟐; 𝟕).           b. Par exemple : 𝑢⃗ (
𝟎
−𝟏
𝟕
). 

c. On résout :  {
5 = 5
3 = −1 − 𝑡
−28 = 7𝑡

⇔ {
5 = 5
𝑡 = −4
𝑡 = −4

      

Le système a donc une solution donc 𝑴 ∈ 𝜹. 

 
 
 
 

 
 



 

Corrections Savoir Ve. 5  
 

 
 
 

Corrigé Entraînement n°1 

1. a. On a : 𝑢⃗ = 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ − 2𝐴𝐷⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = (
6
−2
0
) − 2(

4
2
−1
) = (

−2
−6
2
) et 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ (

−2
−6
2
). 

b. On a :  𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ = 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ − 2𝐴𝐷⃗⃗ ⃗⃗  ⃗   donc les vecteurs 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗, 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ et 𝐴𝐷⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ sont coplanaires, donc les points 𝐴, 𝐵, 𝐶 et 𝐷 
sont aussi coplanaires. 

2. a. On a 
𝑥𝑤⃗⃗⃗ 

𝑥𝑢⃗⃗ 
≠

𝑦𝑤⃗⃗⃗ 

𝑦𝑢⃗⃗ 
  donc les vecteurs 𝑢⃗  et 𝑤⃗⃗  ne sont pas colinéaires. 

b. On résout : 𝑢⃗ = 𝛼𝑣 + 𝛽𝑤⃗⃗ ⇔ (
3
−1
2
) = 𝛼 (

−1
0
3
) + 𝛽 (

2
1
1
) ⇔ {

−𝛼 + 2𝛽 = 3
𝛽 = −1

3𝛼 + 𝛽 = 2
⇔ {

𝛼 = −5
𝛽 = −1
𝛼 = 1

 

Il est donc impossible de trouver deux réels 𝛼 et 𝛽 tels que 𝑢⃗ = 𝛼𝑣 + 𝛽𝑤⃗⃗ . 

c. Les vecteurs 𝑣  et 𝑤⃗⃗  étant non nuls, c’est donc que les trois vecteurs ne sont pas coplanaires : ils forment 
une base de l’espace. 

 
 
 

Corrigé Entraînement n°2 

 

1. a. 
3

2
𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ + 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ − 𝐴𝐷⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ =

3

2
(
6
−4
0
) + (

−2
3
−1
) − (

7
−3
−1
) = (

9
−6
0
) + (

−9
6
0
) = (

0
0
0
). 

b. On a :  
3

2
𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ + 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ − 𝐴𝐷⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = 0⃗ ⇒ 𝐴𝐷⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ =

3

2
𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ + 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗   donc les vecteurs 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗, 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ et 𝐴𝐷⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ sont coplanaires, 

donc les points 𝐴, 𝐵, 𝐶 et 𝐷 sont aussi coplanaires. 

2. a. On a 
𝑥𝑣⃗⃗ 

𝑥𝑢⃗⃗ 
≠

𝑦𝑣⃗⃗ 

𝑦𝑢⃗⃗ 
  donc les vecteurs 𝑢⃗  et 𝑣  ne sont pas colinéaires. 

b. On résout :  

𝑢⃗ = 𝛼𝑣 + 𝛽𝑤⃗⃗ ⇔ (
2
1
0
) = 𝛼 (

1
−1
1
) + 𝛽 (

−1
3
2
) ⇔ {

𝛼 − 𝛽 = 2
−𝛼 + 3𝛽 = 1
𝛼 + 2𝛽 = 0

⇔ {

−3𝛽 = 2
5𝛽 = 1
𝛼 = −2𝛽

⇒

{
 

 

 

𝛽 = −
2

3

𝛽 =
1

5

 

 Il est donc impossible de trouver deux réels 𝛼 et 𝛽 tels que 𝑢⃗ = 𝛼𝑣 + 𝛽𝑤⃗⃗ . 

c. Les vecteurs 𝑣  et 𝑤⃗⃗  étant non nuls, c’est donc que les trois vecteurs ne sont pas coplanaires : ils forment 
une base de l’espace. 

 



 

Corrigé Entraînement n°3 

1. a. On a : 𝑢⃗ = 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ − 2𝐴𝐷⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = (
2
1
0
) − 2(

1
5
−3
) = (

0
−9
6
) et 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ (

0
3
−2
). 

b. On a :  𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ − 2𝐴𝐷⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = −3𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ ⇒ 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ = 2𝐴𝐷⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ − 3𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗   donc les vecteurs 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗, 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ et 𝐴𝐷⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ sont coplanaires, 
donc les points 𝐴, 𝐵, 𝐶 et 𝐷 sont aussi coplanaires. 

2. a. On a 
𝑥𝑤⃗⃗⃗ 

𝑥𝑢⃗⃗ 
≠

𝑦𝑤⃗⃗⃗ 

𝑦𝑢⃗⃗ 
  donc les vecteurs 𝑢⃗  et 𝑤⃗⃗  ne sont pas colinéaires. 

b. On résout :  

𝑢⃗ = 𝑚𝑣 + 𝑛𝑤⃗⃗ ⇔ (
4
−1
2
) = 𝑚(

−1
1
1
) + 𝑛(

2
−2
−1
) ⇔ {

−𝑚 + 2𝑛 = 4
𝑚 − 2𝑛 = −1
𝑚 − 𝑛 = 2

⇒ {
𝑚 = 2 + 𝑛
−2 + 𝑛 = 4
2 − 𝑛 = −1

⇒ {
𝑛 = 6
𝑛 = 3

 

 Il est donc impossible de trouver deux réels 𝑚 et 𝑛 tels que 𝑢⃗ = 𝑚𝑣 + 𝑛𝑤⃗⃗ . 

c. Les vecteurs 𝑣  et 𝑤⃗⃗  étant non nuls, c’est donc que les trois vecteurs ne sont pas coplanaires : ils forment 
une base de l’espace. 

 
 

Corrigé Entraînement n°4 

 

1. a. 𝐶𝐷⃗⃗⃗⃗  ⃗ = (
2
1
0
)        𝐶𝐸⃗⃗⃗⃗  ⃗ = (

−1
0
1
)   et  𝐶𝐹⃗⃗⃗⃗  ⃗ = (

3
2
1
) 

         𝐶𝐷⃗⃗⃗⃗  ⃗ et  𝐶𝐸⃗⃗⃗⃗  ⃗ ne sont pas colinéaires, car l’ordonnée de 𝐶𝐸⃗⃗⃗⃗  ⃗ est nulle et non celle de 𝐶𝐷⃗⃗⃗⃗  ⃗ 

 

b.  𝐶𝐹⃗⃗⃗⃗  ⃗ = 𝑎𝐶𝐸⃗⃗⃗⃗  ⃗ + 𝑏𝐶𝐹⃗⃗⃗⃗  ⃗  ⇔    (
3
2
1
) = 𝑎 (

−1
0
1
) + 𝑏 (

2
1
0
)  ⇔  {

−𝑎 + 2𝑏 = 3
𝑏 = 2
𝑎 = 1

  ⇔   {
−1 + 4 = 3
𝑏 = 2
𝑎 = 1

 

Le système a bien une solution, et on a 𝑪𝑭⃗⃗⃗⃗  ⃗ = 𝑪𝑬⃗⃗⃗⃗  ⃗ + 𝟐𝑪𝑭⃗⃗⃗⃗  ⃗ 

c. Les vecteurs 𝐶𝐷⃗⃗⃗⃗  ⃗;  𝐶𝐸 ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  𝑒𝑡 𝐶𝐹⃗⃗⃗⃗  ⃗sont coplanaires, donc les points 𝐶, 𝐷, 𝐸 et 𝐹sont aussi coplanaires. 

 

2. a. 𝑢⃗ − 3𝑣 + 2𝑤⃗⃗ = (
−5
−6
7
) − 3(

1
−2
3
) + 2(

4
0
1
) = (

−5 − 3 + 8
−6 + 6 + 0
7 − 9 + 2

) = (
0
0
0
) = 0⃗  

b. 𝑢⃗ − 3𝑣 + 2𝑤⃗⃗ = 0⃗  ⇔   𝑢⃗ = 3𝑣 − 2𝑤⃗⃗     donc les vecteurs 𝑢⃗ , 𝑣  et 𝑤⃗⃗  sont coplanaires 

 
 
 
 

 
 


	2. Dans un repère ,𝑂,,𝑖.,,𝑗.,,𝑘.., on donne les points 𝐴,0;1;−2.  𝐵,−5;−2;1.   𝐶,10;1;0..
	a. Calculer les coordonnées de ,𝐵𝐴.  et de ,𝐴𝐶..
	b. Calculer la longueur 𝐴𝐶.
	c. On appelle 𝑅 le milieu de ,𝐵𝐶.. Calculer ses coordonnées.
	d. On définit le point 𝑀 par l’égalité :
	Calculer les coordonnées de 𝑀.

	2. Dans un repère ,𝑂,,𝑖.,,𝑗.,,𝑘.., on donne les points 𝑀,5;−3;2.  𝑁,−1;0;4.   𝑃,3;−2;1..
	a. Calculer les coordonnées de ,𝑁𝑃.  et de ,𝑃𝑀..
	b. Calculer la longueur 𝑁𝑃.
	c. On appelle 𝑆 le milieu de ,𝑀𝑁.. Calculer ses coordonnées.
	d. On définit le point 𝐾 par l’égalité :
	Calculer les coordonnées de 𝐾.

	2. Soit 𝛼 un nombre réel. Dans un repère ,𝑂,,𝑖.,,𝑗.,,𝑘.., on donne les points 𝐾,−3;4;α.  𝑅,2;4;1−α.   𝐺,α;2;−1..
	a. Exprimer les coordonnées de ,𝐺𝑅.  et de ,𝐾𝐺. en fonction de 𝛼.
	b. Exprimer la longueur 𝐺𝑅 en fonction de α. Simplifier l’expression obtenue.
	c. On appelle 𝐼 le milieu de ,𝐾𝑅.. Exprimer ses coordonnées en fonction de 𝛼.
	d. On définit le point 𝑀 par l’égalité :
	Exprimer les coordonnées de 𝑀 en fonction de 𝛼.

	2. Dans un repère ,𝑂,,𝑖.,,𝑗.,,𝑘.., on donne les points 𝑅,−2;3;5.  𝑇,−1;0;−2.   𝐹,6;−1;2..
	a. Calculer les coordonnées de ,𝑅𝑇..
	b. Calculer la longueur 𝑅𝑇.
	c. On appelle 𝑀 le milieu de ,𝑇𝐹.. Calculer ses coordonnées.
	d. On définit le point 𝑁 par l’égalité  ,𝑇𝑁.=−2,𝑅𝑇..  Calculer les coordonnées de 𝑁.

	1. Les vecteurs ,𝑎.,,2-−,2.-,1-,2.... et ,𝑏.,,2,2.-−2-1.. sont-ils colinéaires ?  Si oui, déterminer une relation de colinéarité liant ces deux vecteurs.
	2. On donne :   𝐴(−3 ; 2 ; 1) ; 𝐵(2 ; −13 ; 4) et 𝐶(−6 ; 14 ; 2).    Ces trois points sont-ils alignés ?
	3. On donne les coordonnées de quatre points mobiles en fonction du temps 𝑡 (en secondes) : 𝐴,𝑡;𝑡−1;0. ; 𝐵,2;3𝑡 ;𝑡. ; 𝐶,6;3 ;2𝑡. et 𝐷,3𝑡;−6𝑡;−𝑡.. Montrer que les droites ,𝐴𝐵. et ,𝐶𝐷. restent à tout instant parallèles.
	1. Les vecteurs ,𝑎.,,21-7-−,1-3... et ,𝑏.,,9-3-−,1-7... sont-ils colinéaires ?  Si oui, déterminer une relation de colinéarité liant ces deux vecteurs.
	2. On donne :   𝐴(3 ; 1 ; −3) ; 𝐵(4 ; 0 ; 1) ; 𝐶(5 ; −2 ;0) et 𝐷,−4;−1;10..    ,𝐴𝐶. et ,𝐵𝐷. sont-elles parallèles ?
	3. On donne les coordonnées de trois points mobiles en fonction du temps 𝑡 (en secondes) : 𝐴,1+𝑡;1−𝑡;2. ; 𝐵,𝑡+4;3−𝑡 ;1. et 𝐶,4𝑡+1;1+𝑡 ;2−𝑡.. Montrer que ces trois points restent à tout instant alignés.
	1. Soit 𝛼 un nombre réel.  Les vecteurs ,𝑢.,,𝛼-𝛼+1-−1.. et ,𝑣.,,,𝛼-2.−𝛼-,𝛼-2.−1-1−𝛼.. sont-ils colinéaires ?  Si oui, déterminer une relation de colinéarité liant ces deux vecteurs.
	2. On donne :   𝐴(−1;4;5) ; 𝐵(−4;7;11) ; 𝐶(2;3;0) et 𝐷,7;−2;−10..    ,𝐴𝐵. et ,𝐶𝐷. sont-elles parallèles ?
	3. On donne les coordonnées de trois points mobiles en fonction du temps 𝑡 (en secondes) : 𝐴,−2;2𝑡;𝑡. ; 𝐵,0;1+𝑡;0. et 𝐶,−2𝑡;1+,𝑡-2.;,𝑡-2... Montrer que ces trois points restent à tout instant alignés.
	1. Les vecteurs ,𝑎.,,1-3. ; −2 ; −,2-3.. et ,𝑏.,,1-2. ; −3 ; −1. sont-ils colinéaires ?  Si oui, déterminer une relation de colinéarité liant ces deux vecteurs.
	2. On donne les coordonnées de deux points fixes 𝐴,1;0;2. et 𝐵,−1;3;1. et d’un point mobile en fonction du temps 𝑡 (en secondes) : 𝐶,3+2𝑡;−3−3𝑡 ;3+𝑡.. Montrer que ces trois points restent à tout instant alignés.
	3. On donne :   𝐴(1 ; −2 ; −1) ; 𝐵(−1 ;3 ;2) ; 𝐸(−7 ; −3 ;1) et 𝐹,4;1;0..    ,𝐴𝐹. et ,𝐵𝐸. sont-elles parallèles ?
	1. On considère les points 𝐾,−1;−2;0. et 𝐻,3;−1;−2.. Déterminer une représentation paramétrique de la droite ,𝐻𝐾..
	2. On considère la droite 𝛿 dont une représentation paramétrique est :
	a. Donner les coordonnées de deux points distincts de la droite 𝛿.
	b. Donner les coordonnées d’un vecteur directeur de la droite 𝛿.
	c. On considère les points 𝑀,−2;−3;10. et 𝑁,10;−3;−12.. Les points 𝑀 et 𝑁 appartiennent-ils à la droite 𝛿 ?

	1. On considère les points 𝑅,2;−3;1. et 𝑇,4;2;−1.. Déterminer une représentation paramétrique de la droite ,𝑅𝑇..
	2. On considère la droite Δ dont une représentation paramétrique est :
	a. Donner les coordonnées de deux points distincts de la droite Δ.
	b. Donner les coordonnées d’un vecteur directeur de la droite Δ.
	c. On considère les points 𝑀,−4;5;2. et 𝑁,−19;13;−2.. Les points 𝑀 et 𝑁 appartiennent-ils à la droite Δ ?

	1. On considère les points 𝐸,3;2;−1. et 𝐹,−2;−3;0.. Déterminer une représentation paramétrique de la droite ,𝐸𝐹..
	2. On considère la droite Δ dont une représentation paramétrique est :
	a. Donner les coordonnées de deux points distincts de la droite Δ.
	b. Donner les coordonnées d’un vecteur directeur de la droite Δ.
	c. On considère les points 𝑀,12;−3;−44. et 𝑁,−4;2;20.. Les points 𝑀 et 𝑁 appartiennent-ils à la droite Δ ?

	1. On considère les points 𝑀,2;−1;1. et 𝑁,0;−2;3.. Déterminer une représentation paramétrique de la droite ,𝑀𝑁..
	2. On considère la droite 𝛿 dont une représentation paramétrique est :
	a. Donner les coordonnées de deux points distincts de la droite 𝛿.
	b. Donner les coordonnées d’un vecteur directeur de la droite 𝛿.
	c. Le point 𝑀,5;3;−28. appartient-il à la droite 𝛿 ?

	1. On considère les points 𝐴,−2;0;1., 𝐵,4;−2;1., 𝐶,−4;−6;3. et 𝐷,2;2;0..
	a. Calculer les coordonnées du vecteur ,𝑢.=,𝐴𝐵.−2,𝐴𝐷. ainsi que les coordonnées du vecteur ,𝐴𝐶..
	b. Que peut-on en déduire à propos des points 𝐴, 𝐵, 𝐶 et 𝐷 ?

	2. On considère les vecteurs ,𝑢.,,3-−1-2.., ,𝑣.,,−1-0-3.. et ,𝑤.,,2-1-1...
	a. Les vecteurs ,𝑢. et ,𝑤. sont-ils colinéaires ?
	b. Existe-t-il deux réels 𝛼 et 𝛽 tels que ,𝑢.=𝛼,𝑣.+𝛽,𝑤. ?
	c. Qu’en déduit-on à propos des vecteurs ,𝑢., ,𝑣. et ,𝑤. ?

	1. On considère les points 𝐴,1;−1;2., 𝐵,7;−5;2., 𝐶,−1;2;1. et 𝐷,8;−4;1..
	a. Calculer les coordonnées du vecteur ,3-2.,𝐴𝐵.+,𝐴𝐶.−,𝐴𝐷..
	b. Que peut-on en déduire à propos des points 𝐴, 𝐵, 𝐶 et 𝐷 ?

	2. On considère les vecteurs ,𝑢.,,2-1-0.., ,𝑣.,,1-−1-1.. et ,𝑤.,,−1-3-2...
	a. Les vecteurs ,𝑢. et ,𝑣. sont-ils colinéaires ?
	b. Existe-t-il deux réels 𝛼 et 𝛽 tels que ,𝑢.=𝛼,𝑣.+𝛽,𝑤. ?
	c. Qu’en déduit-on à propos des vecteurs ,𝑢., ,𝑣. et ,𝑤. ?

	1. On considère les points 𝐴,1;2;−1., 𝐵,3;3;−1., 𝐶,1;5;−3. et 𝐷,2;7;−4..
	a. Calculer les coordonnées du vecteur ,𝑢.=,𝐴𝐵.−2,𝐴𝐷. ainsi que les coordonnées du vecteur ,𝐴𝐶..
	b. Que peut-on en déduire à propos des points 𝐴, 𝐵, 𝐶 et 𝐷 ?

	2. On considère les vecteurs ,𝑢.,,4-−1-2.., ,𝑣.,,−1-1-1.. et ,𝑤.,,2-−2-−1...
	a. Les vecteurs ,𝑢. et ,𝑤. sont-ils colinéaires ?
	b. Existe-t-il deux réels 𝑚 et 𝑛 tels que ,𝑢.=𝑚,𝑣.+𝑛,𝑤. ?
	c. Qu’en déduit-on à propos des vecteurs ,𝑢., ,𝑣. et ,𝑤. ?

	1. On considère les points 𝐶,3; −1;4., 𝐷,5;0;4., 𝐸,2; −1;5. et 𝐹,6;1;5..
	a.  Calculer les coordonnées des vecteurs ,𝐶𝐷.; ,𝐶𝐸 .𝑒𝑡 ,𝐶𝐹. . Les vecteurs ,𝐶𝐷. 𝑒𝑡 ,𝐶𝐸. sont-ils colinéaires ?
	b.  Existe-t-il deux réels 𝑎 et 𝑏 tels que ,𝐶𝐹.=𝑎,𝐶𝐸.+𝑏,𝐶𝐹.
	c.  Que peut-on en déduire à propos des points 𝐶, 𝐷, 𝐸 et 𝐹 ?

	2. On considère les vecteurs ,𝑢.,,−5-−6-7.., ,𝑣.,,1-−2-3.. et ,𝑤.,,4-0-1...
	a.  Montrer qu’on a :  ,𝑢.−3,𝑣.+2,𝑤.=,0.
	b.  Qu’en déduit-on à propos des vecteurs

	1. a. 𝐷,0;0;1., 𝐻,0;0;0., 𝐶,0;1;1., 𝐵,1;1;1., 𝐼,0;,1-2.;0. et 𝐾,,1-2.;0;1..
	b. ,𝐷𝐻.,0;0;−1., ,𝐶𝐵.,1;0;0., ,𝐶𝐽.,0;0;−,1-2.., ,𝐸𝐶.,−1;1;1. et ,𝐽𝐾.,,1-2.;−1;,1-2...
	c. ,𝑢.,1;0;−4. et ,𝑣.,5;1;,1-3...

	2. a. On trouve : ,𝐵𝐴.,,,𝑥-𝐴.−,𝑥-𝐵.-,𝑦-𝐴.−,𝑦-𝐵.-,𝑧-𝐴.−,𝑧-𝐵...=,,5-3-−3..  et ,𝐴𝐶.,,10-0-2...
	b. 𝐴𝐶=,,,,𝑥-,𝐴𝐶...-2.+,,,𝑦-,𝐴𝐶...-2.+,,,𝑧-,𝐴𝐶...-2..=,100+0+4.=,104.=2,26..
	c. On trouve :
	d. Soit ,𝑥;𝑦;𝑧. les coordonnées du point 𝑀. On a :
	On a donc :  𝑀,−30;−5;0..

	1. a. 𝐷,0;0;−1., 𝐶,1;0;0., 𝑀,0;0;0., 𝑅,,1-2.;,1-2.;0. et 𝑇,−,1-2.;0;,1-2...
	b. ,𝑀𝐵.,0;0;1., ,𝑇𝑀.,,1-2.;0;−,1-2.., ,𝑅𝐵.,−,1-2.;−,1-2.;1., ,𝐴𝑅.,,3-2.;,1-2.;0. et ,𝑅𝑇.,−1;−,1-2.;,1-2...
	c. ,𝑢.,−1;0;5. et ,𝑣.,2;−1;−3..

	2. a. On trouve : ,𝑁𝑃.,,,𝑥-𝑃.−,𝑥-𝑁.-,𝑦-𝑃.−,𝑦-𝑁.-,𝑧-𝑃.−,𝑧-𝑁...=,,4-−2-−3..  et ,𝑃𝑀.,,2-−1-1...
	b. 𝑁𝑃=,,,,𝑥-,𝑁𝑃...-2.+,,,𝑦-,𝑁𝑃...-2.+,,,𝑧-,𝑁𝑃...-2..=,16+4+9.=,29..
	c.  On trouve :
	d. Soit ,𝑥;𝑦;𝑧. les coordonnées du point 𝐾. On a :
	On a donc :  𝐾,13;−7;−4..

	1. a. 𝐺,0;1;0., 𝑇,0;0;0., 𝐸,0;−1;1., 𝐷,1;−1;0., 𝐴,1;−1;1. et 𝐵,1;1;1..
	b. ,𝑁𝑇.,−1;0;0., ,𝐺𝑀.,1;−1;1., ,𝐸𝐵.,1;2;0., ,𝐶𝐸.,−1;−2;1. et ,𝐴𝑇.,−1;1;−1..
	c. ,𝑢.,5;−1;0. et ,𝑣.,−7;−1;2..

	2. a. On trouve : ,𝐺𝑅.,,,𝑥-𝑅.−,𝑥-𝐺.-,𝑦-𝑅.−,𝑦-𝐺.-,𝑧-𝑅.−,𝑧-𝐺...=,,2−α-2-2−α..  et ,𝐾𝐺.,,α+3-−2-−1−α...
	b. 𝐺𝑅=,,,,𝑥-,𝐺𝑅...-2.+,,,𝑦-,𝐺𝑅...-2.+,,,𝑧-,𝐺𝑅...-2..=,,,2−𝛼.-2.+4+,,2−𝛼.-2..=,12−8𝛼+2,𝛼-2...
	c.  On trouve :
	d. Soit ,𝑥;𝑦;𝑧. les coordonnées du point 𝑀. On a :
	On a donc :  𝑀,−𝛼−1;6;2..

	1. a. On obtient : 𝑰,𝟎;𝟎;𝟏., 𝑭,𝟏;𝟏;𝟏., 𝑯,−𝟏;𝟎;𝟏., 𝑪,−𝟏;𝟏;𝟎. et 𝑷,𝟏;𝟏;,𝟏-𝟐...
	b. On obtient : ,𝐸𝐶.,,−𝟐-𝟏-−𝟏.., ,𝐽𝐾.,,𝟎-𝟎-−𝟏.. et ,𝐻𝑃.,,𝟐-𝟏-−,𝟏-𝟐....                 c. ,𝑣.,,𝟐-,𝟏-𝟕.-−𝟏...

	2. a. ,𝑅𝑇.,,𝟏-−𝟑-−𝟕...                  b. 𝑅𝑇=,1+9+49.=,𝟓𝟗..                 c. 𝑴,,𝟓-𝟐.;−,𝟏-𝟐.;𝟎..
	d. Soit 𝑁(𝑥;𝑦;𝑧). On a :   ,𝑇𝑁.=−2,𝑅𝑇.⇔,,𝑥+1-𝑦-𝑧+2..=−2,,1-−3-−7..=,,−2-6-14..⇔𝑵,−𝟑;𝟔;𝟏𝟐.

	1. On a ,,𝑥-,𝑏..-,𝑥-,𝑎...=,2,2.-2.=,2. ;  ,,𝑦-,𝑏..-,𝑦-,𝑎...=,−2-−,2..=,,,,2..-2.-,2..=,2.   et  ,,𝑧-,𝑏..-,𝑧-,𝑎...=,1-1/,2..=,2.. Attention : il est interdit d’utiliser une valeur approchée (1,414) pour démontrer une égalité. On a donc : ,�..
	2. On a : ,𝐴𝐵.,,5-−15-3..  et ,𝐴𝐶.,,−3-12-1... On a ,,𝑧-,𝐴𝐵..-,𝑧-,𝐴𝐶...≠,,𝑥-,𝐴𝐵..-,𝑥-,𝐴𝐶...   donc ,𝐴𝐵. et ,𝐴𝐶. ne sont pas colinéaires, donc 𝐴, 𝐵 et 𝐶 ne sont pas alignés.
	3. On a : ,𝐴𝐵.,,2−𝑡-2𝑡+1-𝑡.. et ,𝐶𝐷.,,3𝑡−6-−6𝑡−3-−3𝑡...  On constate donc que ,𝐶𝐷.=−3,𝐴𝐵.  donc ,𝐴𝐵. et ,𝐶𝐷. sont effectivement parallèles.
	1. On a ,,𝑥-,𝑏..-,𝑥-,𝑎...=,9-21.=,3-7. ;  ,,𝑦-,𝑏..-,𝑦-,𝑎...=,3-7.   et  ,,𝑧-,𝑏..-,𝑧-,𝑎...=,−1/7-−1/3.=,3-7.. Attention : il est interdit d’utiliser une valeur approchée pour démontrer une égalité. On a donc : ,𝑏.=,3-7.,𝑎.  (ou ,𝑎.=,7-3....
	2. On a : ,𝐴𝐶.,,2-−3-3..  et ,𝐵𝐷.,,−8-−1-9... On a ,,𝑦-,𝐵𝐷..-,𝑦-,𝐴𝐶...≠,,𝑥-,𝐵𝐷..-,𝑥-,𝐴𝐶...   donc ,𝐵𝐷. et ,𝐴𝐶. ne sont pas colinéaires, donc ,𝐴𝐶. et ,𝐵𝐷. ne sont pas parallèles.
	3. On a : ,𝐴𝐵.,,3-2-−1.. et ,𝐴𝐶.,,3𝑡-2𝑡-−𝑡...  On constate donc que ,𝐴𝐶.=𝑡 ,𝐴𝐵.  donc les points 𝐴, 𝐵 et 𝐶 sont alignés.
	1. On a :   ,,𝑥-,𝑢..-,𝑥-,𝑣...=,,α-2.−α-α.=α−1 ;  ,,𝑦-,𝑢..-,𝑦-,𝑣...=,,α-2.−1-α+1.=,,α−1.,α+1.-α+1.=𝛼−1   et  ,,𝑧-,𝑢..-,𝑧-,𝑣...=,1−α-−1.=−1+α=α−1.  On a donc : ,𝑣.=,α−1.,𝑢.    donc ,𝑢. et ,𝑣. sont colinéaires.
	2. On a : ,𝐴𝐵.,,−3-3-6..  et ,𝐶𝐷.,,5-−5-−10... On a ,𝐴𝐵.=3,,−1-1-2.. et ,𝐶𝐷.=−5,,−1-1-2.. donc ,𝐶𝐷.=−,5-3.,𝐴𝐵.   donc ,𝐴𝐵. et ,𝐶𝐷. sont colinéaires, donc ,𝐴𝐵. et ,𝐶𝐷. sont parallèles.
	3. On a : ,𝐴𝐵.,,2-1−𝑡-−𝑡.. et ,𝐴𝐶.,,−2𝑡+2-1−2𝑡+,𝑡-2.-,𝑡-2.−𝑡...   On a :   ,,𝑥-,𝐴𝐶..-,𝑥-,𝐴𝐵...=−𝑡+1 ; ,,𝑦-,𝐴𝐶..-,𝑦-,𝐴𝐵...=,1−2𝑡+,𝑡-2.-1−𝑡.=,,,1−𝑡.-2.-1−𝑡.=1−𝑡   et  ,,𝑧-,𝐴𝐶..-,𝑧-,𝐴𝐵...=−𝑡+1 On constate donc que ,𝐴...
	1. On a ,𝑏.=,3-2.,𝑎. donc ,𝑎. et ,𝑏. sont colinéaires.
	2. On a : ,𝐴𝐵.,,−2-3-−1.. et ,𝐴𝐶.,,2+2𝑡-−3−3𝑡-1+𝑡...   On a ,,𝑥-,𝐴𝐶..-,𝑥-,𝐴𝐵...=,2+2𝑡-−2.=−1−𝑡   ;   ,,𝑦-,𝐴𝐶..-,𝑦-,𝐴𝐵...=,−3−3𝑡-3.=−1−𝑡   et  ,,𝑧-,𝐴𝐶..-,𝑧-,𝐴𝐵...=,1+𝑡-−1.=−1−𝑡   On observe donc que ,𝐴𝐶.=−,1+𝑡.,𝐴𝐵. :...
	3. On a : ,𝐴𝐹.,,3-3-1..  et ,𝐵𝐸.,,−6-−6-−1...
	On a :  ,,𝑥-,𝐵𝐸..-,𝑥-,𝐴𝐹...≠,,𝑧-,𝐵𝐸..-,𝑧-,𝐴𝐹...  donc ,𝐴𝐹. et ,𝐵𝐸. ne sont pas colinéaires,
	donc ,𝐴𝐹. et ,𝐵𝐸. ne sont pas parallèles.
	1. On a : ,𝐾𝐻.,,4-1-−2..    donc ,𝐻𝐾. : ,,&𝑥=−1+4𝑡-&𝑦=−2+𝑡-&𝑧=−2𝑡..,   𝑡∈ℝ  (en partant de 𝐾)                         ou   ,,&𝑥=3+4𝑠-&𝑦=−1+𝑠-&𝑧=−2−2𝑠..,   𝑠∈ℝ    (en partant de 𝐻) On peut aussi utiliser le vecteur ,𝐻𝐾. à la place...
	2. a. On donne par exemple :        pour 𝑡=0,  𝐴,3;−3;0.       et pour 𝑡=1,  𝐵,4;−3;−2..
	b. On donne par exemple :  ,𝑢.,,1-0-−2...
	c. Pour 𝑀, on résout :  ,,&−2=3+𝑡-&−3=−3-&10=−2𝑡..⇔,,𝑡=−5-𝑡=−5..        le système a une solution, donc 𝑀∈𝛿.  Pour 𝑁, on résout : ,,&10=3+𝑡-&−3=−3-&−12=−2𝑡..⇔,,𝑡=7-𝑡=6..       le système n’a pas de solution, donc 𝑁∉𝛿.

	1. On a : ,𝑅𝑇.,,2-5-−2..    donc ,𝑅𝑇. : ,,&𝑥=2+2𝑡-&𝑦=−3+5𝑡-&𝑧=1−2𝑡..,   𝑡∈ℝ  (en partant de 𝑅)                         ou   ,,&𝑥=4+2𝑠-&𝑦=2+5𝑠-&𝑧=−1−2𝑠..,   𝑠∈ℝ    (en partant de 𝑇) On peut aussi utiliser le vecteur ,𝑇𝑅. à la plac...
	2. a. On donne par exemple :        pour 𝑡=0,  𝐴,1;1;2.       et pour 𝑡=1,  𝐵,6;−2;3..
	b. On donne par exemple :  ,𝑢.,,5-−3-1...
	c. Pour 𝑀, on résout :  ,,&−4=5𝑡+1-&5=1−3𝑡-&2=2+𝑡..⇔,,𝑡=−1-𝑡=−4/3-𝑡=0..        le système na pas de une solution, donc 𝑀∉Δ.  Pour 𝑁, on résout : ,,&−19=5𝑡+1-&13=1−3𝑡-&−2=2+𝑡..⇔,,𝑡=−4-𝑡=−4-𝑡=−4..       le système a une solution, donc 𝑁∈Δ.

	1. On a : ,𝐸𝐹.,,−5-−5-1..    donc ,𝐸𝐹. : ,,&𝑥=3−5𝑡-&𝑦=2−5𝑡-&𝑧=−1+𝑡..,   𝑡∈ℝ  (en partant de 𝐸)                         ou   ,,&𝑥=−2−5𝑠-&𝑦=−3−5𝑠-&𝑧=𝑠..,   𝑠∈ℝ    (en partant de 𝐹) On peut aussi utiliser le vecteur ,𝐹𝐸. à la place ...
	2. a. On donne par exemple :        pour 𝑡=0,  𝐴,3;0;1.       et pour 𝑡=3,  𝐵,0;1;16..
	b. On donne par exemple :  ,𝑢.,,−1-,1-3.-5..    ou  ,𝑣.=3,𝑢.=,,−3-1-15...
	c. Pour 𝑀, on résout :  ,,&12=3−𝜆-&−3=,𝜆-3.-&−44=5𝜆+1..⇔,,𝑡=−9-𝑡=−9-𝑡=−9..        le système a une solution, donc 𝑀∈Δ.  Pour 𝑁, on résout : ,,&−4=3−𝜆-&2=,𝜆-3.-&20=5𝜆+1..⇔,,𝑡=7-𝑡=6-𝑡=19/5..       le système n’a pas de solution, donc 𝑁∉Δ.

	1. On a ,𝑀𝑁.,,−2-−1-2.. donc une ,𝑀𝑁. a pour représentation paramétrique :    ,𝑀𝑁. : ,,&𝒙=𝟐−𝟐𝒕-&𝒚=−𝟏−𝒕-&𝒛=𝟏+𝟐𝒕..  , 𝑡∈ℝ
	2. a. Par exemple : 𝐴,𝟓;−𝟏;𝟎. et 𝐵,𝟓;−𝟐;𝟕..           b. Par exemple : ,𝑢.,,𝟎-−𝟏-𝟕...
	c. On résout :  ,,&5=5-&3=−1−𝑡-&−28=7𝑡..⇔,,&5=5-&𝑡=−4-&𝑡=−4..
	Le système a donc une solution donc 𝑴∈𝜹.

	1. a. On a : ,𝑢.=,𝐴𝐵.−2,𝐴𝐷.=,,6-−2-0..−2,,4-2-−1..=,,−2-−6-2.. et ,𝐴𝐶.,,−2-−6-2...
	b. On a :  ,𝐴𝐶.=,𝐴𝐵.−2,𝐴𝐷.   donc les vecteurs ,𝐴𝐶., ,𝐴𝐵. et ,𝐴𝐷. sont coplanaires, donc les points 𝐴, 𝐵, 𝐶 et 𝐷 sont aussi coplanaires.

	2. a. On a ,,𝑥-,𝑤..-,𝑥-,𝑢...≠,,𝑦-,𝑤..-,𝑦-,𝑢...  donc les vecteurs ,𝑢. et ,𝑤. ne sont pas colinéaires.
	b. On résout : ,𝑢.=𝛼,𝑣.+𝛽,𝑤.⇔,,3-−1-2..=𝛼,,−1-0-3..+𝛽,,2-1-1..⇔,,−𝛼+2𝛽&=3-𝛽&=−1-3𝛼+𝛽&=2..⇔,,𝛼&=−5-𝛽&=−1-𝛼&=1.. Il est donc impossible de trouver deux réels 𝛼 et 𝛽 tels que ,𝑢.=𝛼,𝑣.+𝛽,𝑤..
	c. Les vecteurs ,𝑣. et ,𝑤. étant non nuls, c’est donc que les trois vecteurs ne sont pas coplanaires : ils forment une base de l’espace.

	1. a. ,3-2.,𝐴𝐵.+,𝐴𝐶.−,𝐴𝐷.=,3-2.,,6-−4-0..+,,−2-3-−1..−,,7-−3-−1..=,,9-−6-0..+,,−9-6-0..=,,0-0-0...
	b. On a :  ,3-2.,𝐴𝐵.+,𝐴𝐶.−,𝐴𝐷.=,0.⇒,𝐴𝐷.=,3-2.,𝐴𝐵.+,𝐴𝐶.   donc les vecteurs ,𝐴𝐶., ,𝐴𝐵. et ,𝐴𝐷. sont coplanaires, donc les points 𝐴, 𝐵, 𝐶 et 𝐷 sont aussi coplanaires.

	2. a. On a ,,𝑥-,𝑣..-,𝑥-,𝑢...≠,,𝑦-,𝑣..-,𝑦-,𝑢...  donc les vecteurs ,𝑢. et ,𝑣. ne sont pas colinéaires.
	b. On résout :
	Il est donc impossible de trouver deux réels 𝛼 et 𝛽 tels que ,𝑢.=𝛼,𝑣.+𝛽,𝑤..
	c. Les vecteurs ,𝑣. et ,𝑤. étant non nuls, c’est donc que les trois vecteurs ne sont pas coplanaires : ils forment une base de l’espace.

	1. a. On a : ,𝑢.=,𝐴𝐵.−2,𝐴𝐷.=,,2-1-0..−2,,1-5-−3..=,,0-−9-6.. et ,𝐴𝐶.,,0-3-−2...
	b. On a :  ,𝐴𝐵.−2,𝐴𝐷.=−3,𝐴𝐶.⇒,𝐴𝐵.=2,𝐴𝐷.−3,𝐴𝐶.   donc les vecteurs ,𝐴𝐶., ,𝐴𝐵. et ,𝐴𝐷. sont coplanaires, donc les points 𝐴, 𝐵, 𝐶 et 𝐷 sont aussi coplanaires.

	2. a. On a ,,𝑥-,𝑤..-,𝑥-,𝑢...≠,,𝑦-,𝑤..-,𝑦-,𝑢...  donc les vecteurs ,𝑢. et ,𝑤. ne sont pas colinéaires.
	b. On résout :
	Il est donc impossible de trouver deux réels 𝑚 et 𝑛 tels que ,𝑢.=𝑚,𝑣.+𝑛,𝑤..
	c. Les vecteurs ,𝑣. et ,𝑤. étant non nuls, c’est donc que les trois vecteurs ne sont pas coplanaires : ils forment une base de l’espace.

	1. a. ,𝐶𝐷.=,,2-1-0..        ,𝐶𝐸.=,,−1-0-1..   et  ,𝐶𝐹.=,,3-2-1..
	,𝐶𝐷. et  ,𝐶𝐸. ne sont pas colinéaires, car l’ordonnée de ,𝐶𝐸. est nulle et non celle de ,𝐶𝐷.
	b.  ,𝐶𝐹.=𝑎,𝐶𝐸.+𝑏,𝐶𝐹. ⇔   ,,3-2-1..=𝑎,,−1-0-1..+𝑏,,2-1-0.. ⇔  ,,−𝑎+2𝑏=3-𝑏=2-𝑎=1..  ⇔  ,,−1+4=3-𝑏=2-𝑎=1..
	Le système a bien une solution, et on a ,𝑪𝑭.=,𝑪𝑬.+𝟐,𝑪𝑭.
	c. Les vecteurs ,𝐶𝐷.; ,𝐶𝐸 .𝑒𝑡 ,𝐶𝐹.sont coplanaires, donc les points 𝐶, 𝐷, 𝐸 et 𝐹sont aussi coplanaires.

	2. a. ,𝑢.−3,𝑣.+2,𝑤.=,,−5-−6-7..−3,,1-−2-3..+2,,4-0-1..=,,−5−3+8-−6+6+0-7−9+2..=,,0-0-0..=,0.
	b. ,𝑢.−3,𝑣.+2,𝑤.=,0. ⇔  ,𝑢.=3,𝑣.−2,𝑤.    donc les vecteurs ,𝑢., ,𝑣. et ,𝑤. sont coplanaires
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    u →  (    − 5   − 6   7 )


    v →  (    1   − 2   3 )


    w →  (    4   0   1 )


    u → − 3   v → + 2   w → =  0 →


     ( B G )


   ( C F )


     ( C G )


   ( B D )


     ( A E )


   ( B F )


   ( A D )


   ( G F )


  ( H G )


  ( A B C )


  ( E C )


  ( A B D )


  C


    ( E B )


  ( D C G )


    ( K D )


  ( A B C )


    ( A B C )


  ( C F G )


   ( B C )


    ( E F G )


  ( A C D )


    ( A K F )


  ( D H G )


    ( A E F )


  ( B C D )


   ( A B )


     ( A M )


   ( L K )


     ( H J )


   ( B C )


     ( A B )


   ( L K )


   ( E B )


   ( L D )


    ( B H )


  ( D K C )


  H


  ( A M )


  ( I J K )


    ( J M )


  ( E H K )


  ( C E )


  ( A D H )


  E


    ( D M C )


  ( I J K )


    ( D B M )


  ( L A C )


   ( A C )


    ( A I J )


  ( H L C )


    ( K A L )


  ( D H E )


   ( A L )


     ( E D )


   ( C F )


     ( D F )


   ( E A )


     ( P B )


   ( D F )


  P


   ( P H )


   ( F B )


    ( P F )


  ( A E H )


  D


  ( D F )


  ( B P H )


    ( E C )


  ( G H D )


  C


  ( A F )


  ( G C D )


    ( E F G )


  ( H D C )


   ( G H )


    ( A E F )


  ( B C D )


   ( A B )


    ( A E D )


  ( B C G )


    ( F E D )


  ( P B H )


   ( F D )


   ( A H )


   ( G B )


     ( H P )


   ( E C )


   ( G F )


   ( D C )


   ( A D )


   ( H B )


  ( C E )


  ( G F H )


  𝑬


  ( E B )


  ( G D C )


                ( B P )


  ( 𝑬 𝑯 𝑪 )


    ( H P )


  ( A D C )


  𝑩


  ( E F B )


  ( A D C )


   ( 𝑨 𝑩 )


    ( E A D )


  ( B G C )


              ( B E H )


  ( G D C )


   ( 𝑯 𝑪 )


    ( B E G )


  ( F G C )


   ( 𝑮 𝑩 )


  D  ( 0 ; 0 ; 1 )


  H  ( 0 ; 0 ; 0 )


  C  ( 0 ; 1 ; 1 )


  B  ( 1 ; 1 ; 1 )


  I  ( 0 ;  1 2 ; 0 )


  K  (  1 2 ; 0 ; 1 )


    D H →  ( 0 ; 0 ; − 1 )


    C B →  ( 1 ; 0 ; 0 )


    C J →  ( 0 ; 0 ; −  1 2 )


    E C →  ( − 1 ; 1 ; 1 )


    J K →  (  1 2 ; − 1 ;  1 2 )


    u →  ( 1 ; 0 ; − 4 )


    v →  ( 5 ; 1 ;  1 3 )


    B A →  (      x  A −   x  B     y  A −   y  B     z  A −   z  B ) =  (    5   3   − 3 )


    A C →  (    10   0   2 )


  A C =     (   x    A C → ) 2 +    (   y    A C → ) 2 +    (   z    A C → ) 2 =  100 + 0 + 4 =  104 = 2  26


  R  (     x  B +   x  C 2 ;     y  B +   y  C 2 ;     z  B +   z  C 2 ) =  (  5 2 ; −  1 2 ;  1 2 )


   ( x ; y ; z )


  M


    M B → =   B A → + 2   A C →


  ⇔  (    − 5 − x   − 2 − y   1 − z ) =  (    5   3   − 3 ) + 2  (    10   0   2 )


  ⇔  (    − 5 − x   − 2 − y   1 − z ) =  (    5   3   − 3 ) + 2  (    10   0   2 )


  ⇔  (    − 5 − x   − 2 − y   1 − z ) =  (    25   3   1 )         ⇔  (    x   y   z ) =  (    − 30   − 5   0 )


  ⇔  (    − 5 − x   − 2 − y   1 − z ) =  (    25   3   1 )         ⇔  (    x   y   z ) =  (    − 30   − 5   0 )


  M  ( − 30 ; − 5 ; 0 )


  D  ( 0 ; 0 ; − 1 )


  C  ( 1 ; 0 ; 0 )


  M  ( 0 ; 0 ; 0 )


  R  (  1 2 ;  1 2 ; 0 )


  T  ( −  1 2 ; 0 ;  1 2 )


    M B →  ( 0 ; 0 ; 1 )


    T M →  (  1 2 ; 0 ; −  1 2 )


    R B →  ( −  1 2 ; −  1 2 ; 1 )


    A R →  (  3 2 ;  1 2 ; 0 )


    R T →  ( − 1 ; −  1 2 ;  1 2 )


    u →  ( − 1 ; 0 ; 5 )


    v →  ( 2 ; − 1 ; − 3 )


    N P →  (      x  P −   x  N     y  P −   y  N     z  P −   z  N ) =  (    4   − 2   − 3 )


    P M →  (    2   − 1   1 )


  N P =     (   x    N P → ) 2 +    (   y    N P → ) 2 +    (   z    N P → ) 2 =  16 + 4 + 9 =  29


  S  (     x  M +   x  N 2 ;     y  M +   y  N 2 ;     z  M +   z  N 2 ) =  ( 2 ; −  3 2 ; 3 )


   ( x ; y ; z )


  K


    N K → = 3   N P → +   P M →


  ⇔  (    x + 1   y   z − 4 ) = 3  (    4   − 2   − 3 ) +  (    2   − 1   1 )


  ⇔  (    x + 1   y   z − 4 ) = 3  (    4   − 2   − 3 ) +  (    2   − 1   1 )


  ⇔  (    x + 1   y   z − 4 ) =  (    14   − 7   − 8 )         ⇔  (    x   y   z ) =  (    13   − 7   − 4 )


  ⇔  (    x + 1   y   z − 4 ) =  (    14   − 7   − 8 )         ⇔  (    x   y   z ) =  (    13   − 7   − 4 )


  K  ( 13 ; − 7 ; − 4 )


  G  ( 0 ; 1 ; 0 )


  T  ( 0 ; 0 ; 0 )


  E  ( 0 ; − 1 ; 1 )


  D  ( 1 ; − 1 ; 0 )


  A  ( 1 ; − 1 ; 1 )


  B  ( 1 ; 1 ; 1 )


    N T →  ( − 1 ; 0 ; 0 )


    G M →  ( 1 ; − 1 ; 1 )


    E B →  ( 1 ; 2 ; 0 )


    C E →  ( − 1 ; − 2 ; 1 )


    A T →  ( − 1 ; 1 ; − 1 )


    u →  ( 5 ; − 1 ; 0 )


    v →  ( − 7 ; − 1 ; 2 )


    G R →  (      x  R −   x  G     y  R −   y  G     z  R −   z  G ) =  (    2 − α   2   2 − α )


    K G →  (    α + 3   − 2   − 1 − α )


  G R =     (   x    G R → ) 2 +    (   y    G R → ) 2 +    (   z    G R → ) 2 =     ( 2 − 𝛼 ) 2 + 4 +    ( 2 − 𝛼 ) 2 =  12 − 8 𝛼 + 2   𝛼 2


  I  (     x  K +   x  R 2 ;     y  K +   y  R 2 ;     z  K +   z  R 2 ) =  ( −  1 2 ; 4 ;  1 2 )


   ( x ; y ; z )


  M


    M G → =   K G → −   G R →


  ⇔  (    𝛼 − x   2 − y   − 1 − z ) =  (    α + 3   − 2   − 1 − α ) −  (    2 − α   2   2 − α )


  ⇔  (    𝛼 − x   2 − y   − 1 − z ) =  (    α + 3   − 2   − 1 − α ) −  (    2 − α   2   2 − α )


  ⇔  (    𝛼 − x   2 − y   − 1 − z ) =  (    2 𝛼 + 1   − 4   − 3 )         ⇔  (    x   y   z ) =  (    − 𝛼 − 1   6   2 )


  ⇔  (    𝛼 − x   2 − y   − 1 − z ) =  (    2 𝛼 + 1   − 4   − 3 )         ⇔  (    x   y   z ) =  (    − 𝛼 − 1   6   2 )


  M  ( − 𝛼 − 1 ; 6 ; 2 )


  𝑰  ( 𝟎 ; 𝟎 ; 𝟏 )


  𝑭  ( 𝟏 ; 𝟏 ; 𝟏 )


  𝑯  ( − 𝟏 ; 𝟎 ; 𝟏 )


  𝑪  ( − 𝟏 ; 𝟏 ; 𝟎 )


  𝑷  ( 𝟏 ; 𝟏 ;   𝟏  𝟐 )


    E C →  (    − 𝟐   𝟏   − 𝟏 )


    J K →  (    𝟎   𝟎   − 𝟏 )


    H P →  (    𝟐   𝟏   −   𝟏  𝟐 )


    v →  (    𝟐     𝟏  𝟕   − 𝟏 )


    R T →  (    𝟏   − 𝟑   − 𝟕 )


  R T =  1 + 9 + 49 =  𝟓 𝟗


  𝑴  (   𝟓  𝟐 ; −   𝟏  𝟐 ; 𝟎 )


  N ( x ; y ; z )


    T N → = − 2   R T → ⇔  (    x + 1   y   z + 2 ) = − 2  (    1   − 3   − 7 ) =  (    − 2   6   14 ) ⇔ 𝑵  ( − 𝟑 ; 𝟔 ; 𝟏 𝟐 )


      x    b →    x    a → =   2  2 2 =  2


      y    b →    y    a → =   − 2  −  2 =      (  2 ) 2   2 =  2


      z    b →    z    a → =  1  1 /  2 =  2


    b → =  2   a →


    a →


    b →


    A B →  (    5   − 15   3 )


    A C →  (    − 3   12   1 )


      z    A B →    z    A C → ≠     x    A B →    x    A C →


    A B →


    A C →


  A


  B


  C


    A B →  (    2 − t   2 t + 1   t )


    C D →  (    3 t − 6   − 6 t − 3   − 3 t )


    C D → = − 3   A B →


   ( A B )


   ( C D )


      x    b →    x    a → =  9 21 =  3 7


      y    b →    y    a → =  3 7


      z    b →    z    a → =   − 1 / 7  − 1 / 3 =  3 7


    b → =  3 7   a →


    a → =  7 3   b →


    a →


    b →


    A C →  (    2   − 3   3 )


    B D →  (    − 8   − 1   9 )


      y    B D →    y    A C → ≠     x    B D →    x    A C →


    B D →


    A C →


   ( A C )


   ( B D )


    A B →  (    3   2   − 1 )


    A C →  (    3 t   2 t   − t )


    A C → = t     A B →


  A


  B


  C


      x    u →    x    v → =    α 2 − α α = α − 1


      y    u →    y    v → =    α 2 − 1  α + 1 =    ( α − 1 )  ( α + 1 )  α + 1 = 𝛼 − 1


      z    u →    z    v → =   1 − α  − 1 = − 1 + α = α − 1


    v → =  ( α − 1 )   u →


    u →


    v →


    A B →  (    − 3   3   6 )


    C D →  (    5   − 5   − 10 )


    A B → = 3  (    − 1   1   2 )


    C D → = − 5  (    − 1   1   2 )


    C D → = −  5 3   A B →


    A B →


    C D →


   ( A B )


   ( C D )


    A B →  (    2   1 − t   − t )


    A C →  (    − 2 t + 2   1 − 2 t +   t 2     t 2 − t )


      x    A C →    x    A B → = − t + 1


      y    A C →    y    A B → =   1 − 2 t +   t 2  1 − t =      ( 1 − t ) 2  1 − t = 1 − t


      z    A C →    z    A B → = − t + 1


    A C → =  ( 1 − t )     A B →


  A


  B


  C


    b → =  3 2   a →


    a →


    b →


    A B →  (    − 2   3   − 1 )


    A C →  (    2 + 2 t   − 3 − 3 t   1 + t )


      x    A C →    x    A B → =   2 + 2 t  − 2 = − 1 − t


      y    A C →    y    A B → =   − 3 − 3 t 3 = − 1 − t


      z    A C →    z    A B → =   1 + t  − 1 = − 1 − t


    A C → = −  ( 1 + t )   A B →


    A B →


    A C →


  A


  B


  C


    A F →  (    3   3   1 )


    B E →  (    − 6   − 6   − 1 )


      x    B E →    x    A F → ≠     z    B E →    z    A F →


    A F →


    B E →


   ( A F )


   ( B E )


    K H →  (    4   1   − 2 )


   ( H K )   :    {     x = − 1 + 4 t    y = − 2 + t    z = − 2 t ,       t ∈ ℝ


  K


   {     x = 3 + 4 s    y = − 1 + s    z = − 2 − 2 s ,       s ∈ ℝ


  H


    H K →


    K H →


  t = 0


  A  ( 3 ; − 3 ; 0 )


  t = 1


  B  ( 4 ; − 3 ; − 2 )


    u →  (    1   0   − 2 )


  M


   {     − 2 = 3 + t    − 3 = − 3    10 = − 2 t ⇔  {    t = − 5   t = − 5


  M ∈ 𝛿


  N


   {     10 = 3 + t    − 3 = − 3    − 12 = − 2 t ⇔  {    t = 7   t = 6


  N ∉ 𝛿


    R T →  (    2   5   − 2 )


   ( R T )   :    {     x = 2 + 2 t    y = − 3 + 5 t    z = 1 − 2 t ,       t ∈ ℝ


  R


   {     x = 4 + 2 s    y = 2 + 5 s    z = − 1 − 2 s ,       s ∈ ℝ


  T


    T R →


    R T →


  t = 0


  A  ( 1 ; 1 ; 2 )


  t = 1


  B  ( 6 ; − 2 ; 3 )


    u →  (    5   − 3   1 )


  M


   {     − 4 = 5 t + 1    5 = 1 − 3 t    2 = 2 + t ⇔  {    t = − 1   t = − 4 / 3   t = 0


  M ∉ Δ


  N


   {     − 19 = 5 t + 1    13 = 1 − 3 t    − 2 = 2 + t ⇔  {    t = − 4   t = − 4   t = − 4


  N ∈ Δ


    E F →  (    − 5   − 5   1 )


   ( E F )   :    {     x = 3 − 5 t    y = 2 − 5 t    z = − 1 + t ,       t ∈ ℝ


  E


   {     x = − 2 − 5 s    y = − 3 − 5 s    z = s ,       s ∈ ℝ


  F


    F E →


    E F →


  t = 0


  A  ( 3 ; 0 ; 1 )


  t = 3


  B  ( 0 ; 1 ; 16 )


    u →  (    − 1    1 3   5 )


    v → = 3   u → =  (    − 3   1   15 )


  M


   {     12 = 3 − 𝜆    − 3 =   𝜆 3    − 44 = 5 𝜆 + 1 ⇔  {    t = − 9   t = − 9   t = − 9


  M ∈ Δ


  N


   {     − 4 = 3 − 𝜆    2 =   𝜆 3    20 = 5 𝜆 + 1 ⇔  {    t = 7   t = 6   t = 19 / 5


  N ∉ Δ


    M N →  (    − 2   − 1   2 )


   ( M N )


   ( M N )   :    {     𝒙 = 𝟐 − 𝟐 𝒕    𝒚 = − 𝟏 − 𝒕    𝒛 = 𝟏 + 𝟐 𝒕     ,   t ∈ ℝ


  A  ( 𝟓 ; − 𝟏 ; 𝟎 )


  B  ( 𝟓 ; − 𝟐 ; 𝟕 )


    u →  (    𝟎   − 𝟏   𝟕 )


   {     5 = 5    3 = − 1 − t    − 28 = 7 t ⇔  {     5 = 5    t = − 4    t = − 4


  𝑴 ∈ 𝜹


    u → =   A B → − 2   A D → =  (    6   − 2   0 ) − 2  (    4   2   − 1 ) =  (    − 2   − 6   2 )


    A C →  (    − 2   − 6   2 )


    A C → =   A B → − 2   A D →


    A C →


    A B →


    A D →


  A


  B


  C


  D


      x    w →    x    u → ≠     y    w →    y    u →


    u →


    w →


    u → = 𝛼   v → + 𝛽   w → ⇔  (    3   − 1   2 ) = 𝛼  (    − 1   0   3 ) + 𝛽  (    2   1   1 ) ⇔  {    − 𝛼 + 2 𝛽  = 3   𝛽  = − 1   3 𝛼 + 𝛽  = 2 ⇔  {    𝛼  = − 5   𝛽  = − 1   𝛼  = 1


  𝛼


  𝛽


    u → = 𝛼   v → + 𝛽   w →


    v →


    w →  


   3 2   A B → +   A C → −   A D → =  3 2  (    6   − 4   0 ) +  (    − 2   3   − 1 ) −  (    7   − 3   − 1 ) =  (    9   − 6   0 ) +  (    − 9   6   0 ) =  (    0   0   0 )


   3 2   A B → +   A C → −   A D → =  0 → ⇒   A D → =  3 2   A B → +   A C →


    A C →


    A B →


    A D →


  A


  B


  C


  D


      x    v →    x    u → ≠     y    v →    y    u →


    u →


    v →


    u → = 𝛼   v → + 𝛽   w → ⇔  (    2   1   0 ) = 𝛼  (    1   − 1   1 ) + 𝛽  (    − 1   3   2 ) ⇔  {    𝛼 − 𝛽  = 2   − 𝛼 + 3 𝛽  = 1   𝛼 + 2 𝛽  = 0 ⇔  {    − 3 𝛽  = 2   5 𝛽  = 1   𝛼  = − 2 𝛽 ⇒  {        𝛽  = −  2 3   𝛽  =  1 5


  𝛼


  𝛽


    u → = 𝛼   v → + 𝛽   w →


    v →


    w →  


    u → =   A B → − 2   A D → =  (    2   1   0 ) − 2  (    1   5   − 3 ) =  (    0   − 9   6 )


    A C →  (    0   3   − 2 )


    A B → − 2   A D → = − 3   A C → ⇒   A B → = 2   A D → − 3   A C →


    A C →


    A B →


    A D →


  A


  B


  C


  D


      x    w →    x    u → ≠     y    w →    y    u →


    u →


    w →


    u → = m   v → + n   w → ⇔  (    4   − 1   2 ) = m  (    − 1   1   1 ) + n  (    2   − 2   − 1 ) ⇔  {    − m + 2 n  = 4   m − 2 n  = − 1   m − n  = 2 ⇒  {     m = 2 + n    − 2 + n = 4    2 − n = − 1 ⇒  {    n = 6   n = 3


  m


  n


    u → = m   v → + n   w →


    v →


    w →  


    C D → =  (    2   1   0 )                   C E → =  (    − 1   0   1 )


    C F → =  (    3   2   1 )


    C D →


    C E →


    C E →


    C D →


    C F → = a   C E → + b   C F →   ⇔        (    3   2   1 ) = a  (    − 1   0   1 ) + b  (    2   1   0 )   ⇔      {    − a + 2 b = 3   b = 2   a = 1     ⇔      {    − 1 + 4 = 3   b = 2   a = 1


    𝑪 𝑭 → =   𝑪 𝑬 → + 𝟐   𝑪 𝑭 →


    C D → ;     C E   → e t     C F →


  C


  D


  E


  F


    u → − 3   v → + 2   w → =  (    − 5   − 6   7 ) − 3  (    1   − 2   3 ) + 2  (    4   0   1 ) =  (    − 5 − 3 + 8   − 6 + 6 + 0   7 − 9 + 2 ) =  (    0   0   0 ) =  0 →


    u → − 3   v → + 2   w → =  0 →   ⇔       u → = 3   v → − 2   w →


    u → ,     v →  


    w →


  A B C D E F G H


  M


  N


  T


  R


   [ A B ]


   [ D C ]


   [ G H ]


   [ E F ]


   ( T ,   T N → ,   T G → ,   T R → )


  G


  T


  E


  D


  A


  B


    N T →


    G M →


    E B →


    C E →


    A T →


    u → = 5   T N → −   T G →


    v → = 2   T R → +   G T → − 7   T N →


    u →


    v →


  𝛼


   ( O ,   i → ,   j → ,   k → )


  K  ( − 3 ; 4 ; α )


  R  ( 2 ; 4 ; 1 − α )


  G  ( α ; 2 ; − 1 )


    G R →


    K G →


  𝛼


  G R


  I


   [ K R ]


  𝛼


  M


    M G → =   K G → −   G R →


  M


  𝛼


  A B C D E F G H


  I


  J ,


  K


  L


  P


   [ E H ]


   [ F G ]


   [ B C ]


   [ A D ]


   [ B F ]


   ( L ,   L A → ,   L K → ,   L I → )


  I


  F


  H


  C


  P


    E C →


    J K →


    H P →


    v → = −  1 7   K L → + 2   L A → −   L I →


   ( O ,   i → ,   j → ,   k → )


  R  ( − 2 ; 3 ; 5 )


  T  ( − 1 ; 0 ; − 2 )


  F  ( 6 ; − 1 ; 2 )


    R T →


  R T


  M


   [ T F ]


  N


    T N → = − 2   R T →


  N


  P


  A B C D E F G H


  I


  J


  K


   [ H G ]


   [ G C ]


   [ A D ]


   ( H ,   H E → ,   H G → ,   H D → )


  D


  H


  C


  B


  I


  K


    D H →


    C B →


    C J →


    E C →


    J K →


    u → =   H E → − 4   H D →


    v → =  1 3   H D → + 5   H E → −   G H →


    u →


    v →


   ( O ,   i → ,   j → ,   k → )


  A  ( 0 ; 1 ; − 2 )


  B  ( − 5 ; − 2 ; 1 )


  C  ( 10 ; 1 ; 0 )


    B A →


    A C →


  A C


  R


   [ B C ]


  M


    M B → =   B A → + 2   A C →


  M


  A B C D E


  R


  T


   [ E C ]


   [ A B ]


   ( M ,   M C → ,   M E → ,   M B → )


  D


  C


  M


  R


  T


    M B →


    T M →


    R B →


    A R →


    R T →


    u → = 5   M B → −   M C →


    v → = 2   M C → +   E M → − 3   M B →


    u →


    v →


   ( O ,   i → ,   j → ,   k → )


  M  ( 5 ; − 3 ; 2 )


  N  ( − 1 ; 0 ; 4 )


  P  ( 3 ; − 2 ; 1 )


    N P →


    P M →


  N P


  S


   [ M N ]


  K


    N K → = 3   N P → +   P M →


  K


  P


  A B C D E F G H


  A B F E


  D C G H


  K ∈  [ A B ]


     ( B G )


   ( C F )


     ( C G )


   ( B D )


   ( A E )


   ( B F )


   ( A D )


   ( G F )


    ( H G )


  ( A B C )


  ( E C )


  ( A B D )


  ( E B )


  ( D C G )


    ( K D )


  ( A B C )


    ( A B C )


  ( C F G )


    ( E F G )


  ( A C D )


    ( A F K )


  ( D H G )


    ( A E F )


  ( B C D )


  G


  H


  D


  E


  F


  A


  B


  C


  K


  A B E D C H


   ( I J K )


   ( A B C )


  M ∈  ( B C )


  L ∈  ( I J K )


     ( A M )
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