x =3—4t
1)d: jy=-2 , teR

z=1
. 2 x=1+4+2t
2)OnaST| 0 | vecteurdirecteur de (ST) donc, en choisissant le pointS: (ST): jy =—-2 , t€ER
—4 z=4—-4t
x=3+2t
Mais si vous choisissez T, on trouve une autre représentation (aussi bonne) (ST): {y=-2 , t€R
z = —4t
x=2-t
3)a)d: jy=—-1+2t, teR
z=4—-3t

b) Selon la valeur de t que vous allez choisir, vous allez trouver des points différents. Par exemple : pour
t = 1 on trouve le point M{(1; 1; 1) mais pour t = 2 on trouve M,(0; 3; —2) etc..

5=2-t t=-3 t=-3 . .
gl-7=-142t © l6=2t @ & 1-3=¢ Le systeme admet une solution, donc le
13 = 4 — 3¢ 9= _3¢t 3¢ point B appartienta d




Corrige Fxercice 13

I
S ~0

—_—

1) Droite (DC) passant par D(0; 0; 0) et de vecteur directeur DC teR

X
donc : 4y

z

x—1
donc : teR

Z—t

-1 x=1—-1t
donc :{y =1 , teR

z=1

—_—

0
Droite (AE) passant par A(1;0;0) et de vecteur directeur AE (O
1

—

Droite (FG) passant par F(1; 1; 1) et de vecteur directeur FG

0
0
_ (1 x=t
et droite (DB) passant par D(0; 0; 0) et de vecteur directeur DB | 1 | donc : y =t, teR
0 =0

1 x =
2) (AC) passe par A(0; 0; 1) et vecteur directeur AC = AB + BC = ( 0 ) donc :{y =0 ,teR
-1 z=1-1

0 x=0
(AD) passe par A(0; 0; 1) et de vecteur directeur AD = AB + BD = ( 1 ) donc : {y =t , teR
-1 z=1-1

3)Ona AM = 2AB — AE donc M(2;0;—-1)
et AN = AB + BN = AB + 24F = AB + 24B + 2BF = 34B + 24E donc N(3;0;2)

1 x=2+t
La droite (MN) passe par M(2; 0; —1) et a pour vecteur directeur MN (0) donc : {y =0 , teR
3 z=-1+3t

Corrigé Fxercice 14

1) a) Par exemple : pour t = 0 on trouve le point A(7;4; —5) et pourt = 2 on trouve le point B(8;2; 1)
1

1
- 2 .« . 7. . s . N — -
b) Un vecteur est u _1 | etonpeut choisir n'importe quel vecteur colinéaire a u parex. : v <—2) =2u

3 6
5=7+t —2="t 4=t
c) On cherche s'il y a une solution au systéme : 8§=4—t¢ S 4=t © 2_24 =t
17 = —5 + 3t 22 =3t 3t

Le systéme n’a pas de solution, donc le point Z(5; 8; 17) n’appartient pas a la droite

2) a) Ladroite d passe par le point A(—3; —5; 3) et a comme vecteur directeur u(2; —1; 3)
et la droite d’ passe par le point B(5; 1;2) et a comme vecteur directeur v(—4; 2; —6)

b) On remarque que ¥ = —2U : leurs vecteurs directeurs étant colinéaires, les droites sont paralléles






