
SOS maths - Tale - TD3 ————————————

Correction 1

Les deux droites (d) et (d′) sont sécantes si, et seulement si,

il existe deux valeurs des paramètres t et t′ dé�nissant les

coordonnées d'un même point.

Ainsi, ces deux valeurs sont solutions du système :
−t = 4 + t′

−1− t = 3 + t′

5 + 3t = −1

=⇒


−t− t′ = 4

−t− t′ = 4

3t = −6

De la troisième équation, on obtient la valeur de t :
3t = −6

t =
−6

3
t = −2

En utilisant cette valeur dans la première équation, on a :

− t− t′ = 4

− (−2)− t′ = 4

2− t′ = 4

− t′ = 2

t′ = −2

Le couple (−2 ;−2) véri�e toutes les équations du système,

on en déduit que les droites s'interceptent. En utilisant le

paramètre −2 dans la représentation de la droite (d), on ob-

tient les coordonnées du points d'intersection des droites (d)
et (d′) :

x = −(−2) = 2

y = −1− (−2) = 1

z = 5 + 3×(−2) = −1

Ainsi : M
(
2 ; 1 ;−1

)
Correction 2

1. Déterminons les coordonnés des deux vecteurs suivants :

−−→
AB (xB − xA ; yB − yA ; zB − zA)

=
(
1− 2 ; 0− 0 ; 3− (−1)

)
=

(
−1 ; 0 ; 3 + 1

)
=

(
−1 ; 0 ; 4

)
−→
AC (xC − xA ; yC − yA ; zC − zA)

=
(
2− 2 ; 1− 0 ; 1− (−1)

)
=

(
0 ; 1 ; 1 + 1

)
=

(
0 ; 1 ; 2

)
En observant les abscisses des coordonnées de ces deux

vecteurs, on en déduit qu'il n'existe pas de réel α véri�-

ant l'égalité :−−→
AB = α·

−→
AC

On en déduit que les vecteurs
−−→
AB et

−→
AC ne sont pas

colinéaires : les points A, B et C dé�nissent un plan.

2. Tout point du plan M véri�e la relation vectorielle :
−−→
AM = t·

−−→
AB + t′·

−→
AC où t∈R, t′∈R

Le vecteur
−−→
AM admet pour coordonnées :−−→

AM (xM − xA ; yM − yA ; zM − zA)

=
(
x− 2 ; y ; z − (−1)

)
=

(
x− 2 ; y ; z + 1

)
Pour tout point du M du plan (ABC), le vecteur

−−→
AM

est un vecteur de ce plan. Ainsi, on a l'existence de

deux réels t et t′ véri�ant l'égalité vectorielle :−−→
AM = t·

−−→
AB + t′·

−→
AC

Ainsi, le vecteur
−−→
AM a pour coordonnées :

−−→
AM

�
t×(−1) + t′×0 ; t×0 + t′×1 ; t×4 + t′×2

�
=
�
−t ; t′ ; 4t+ 2t′

�
Par identi�cation des deux écritures des coordonnées du

vecteur
−−→
AM , on en déduit le système d'équations suiv-

ant : x− 2 = −t
y = t′

z + 1 = 4t+ 2t′
=⇒

 x = −t+ 2
y = t′

z = 4t+ 2t′ − 1

3. Pour que le point D appartiennent au plan (ABC), le
système ci-dessous doit admettre une solution : 1 = −t+ 2

−2 = t′

−1 = 4t+ 2t′ − 1

De la première et seconde ligne, on obtient facilement la

valeur d'un couple (t ; t′) qui est (1 ;−2). Il reste à véri-

�er que ce couple soit également solution de la troisième

équation :

4t+ 2t′ − 1 = 4×1 + 2×(−2)− 1 = 4− 4− 1 = −1

On en déduit que le couple (1 ;−2) est solution de ce

système : le point D est un point du plan (ABC).

Correction 3

On a les coordonnées de vecteurs :−−→
AB = (xB − xA ; yB − yA ; zB − zA) =

(
−5 ; 3 ;−2

)
−→
AC = (xC − xA ; yC − yA ; zC − zA) =

(
−4 ;−1 ;−1

)
−−→
AD = (xD − xA ; yD − yA ; zD − zA)

=
(
5−3 ; 8−(−1) ; 4−5

)
=
(
2 ; 9 ;−1

)
Pour étudier la coplanaiarité des point A, B, C et D, il faut

étudier l'équation suivante :

α·
−−→
AB + β·

−→
AC + γ·

−−→
AD =

−→
0

En étudions pour chaque coordonnées cette équation, on ob-

tient l'expression : α·(−5) + β·(−4) + γ·2 = 0
α·3 + β·(−1) + γ·9 = 0

α·(−2) + β·(−1) + γ·(−1) = 0

=⇒

 −5α − 4β + 2γ = 0
3α − β + 9γ = 0

−2α − β − γ = 0
=⇒

 30α + 24β − 12γ = 0
30α − 10β + 90γ = 0
30α + 15β + 15γ = 0

=⇒

 30α+ 24β − 12γ = 0
34β − 102γ = 0
9β − 27γ = 0

=⇒

 30α+ 24β − 12γ = 0
β − 3γ = 0
β − 3γ = 0

=⇒
§

30α + 24β − 12γ = 0
3γ = −β

En choisissant la valeur β=3, on obtient :

=⇒
§

30α+ 24β − 12γ = 0
−3γ =−3

=⇒
§

30α+ 72− 12×1 = 0
γ = 1

=⇒
§

30α = 60
γ = 1

=⇒
§

α = 2
γ = 1

Ainsi, l'équation vectorielle admet notamment le triplet(
2 ; 3 ; 1

)
non-nul pour solution : on en déduit que les qua-

tre points ne sont pas coplanaires.

Correction 4
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E�ectuons le calcul des distances de chacun des côtés du tri-

angle ABC :

AB2 = (xB − xA)
2 + (yB − yA)

2 + (yB − yA)
2

= (−10)2 + (−3)2 + (−5)2 = 100 + 9 + 25 = 134

AC2 = (xC − xA)
2 + (yC − yA)

2 + (yC − yA)
2

= (−2)2 + 22 + 12 = 4 + 4 + 1 = 9

BC2 = (xC − xB)
2 + (yC − yB)

2 + (yC − yB)
2

= 82 + 52 + 62 = 64 + 25 + 36 = 125

On remarque l'égalité : AB2=AC2+BC2.

D'après la réciproque du théorème de Pythagore, le triangle

ABC est rectangle en C.

Correction 5

1. On a les coordonnées suivantes des vecteurs :

−−→
AB = (xB − xA ; yB − yA ; zB − zA)

=
(
1− (−2) ; 2− 0 ; − 1− 1

)
=

(
3 ; 2 ; − 2

)
−→
AC =

(
−2− (−2) ; 2− 0 ; 2− 1

)
=

(
0 ; 2 ; 1

)
On a le produit scalaire suivant :−−→

AB ·
−→
AC = 3×0 + 2×2 + (−2)×1 = 0 + 4− 2 = 2

On a les longueurs suivantes :

AB =
È(

xB − xA

)2
+
(
yB − yA

)2
+
(
zB − zA

)2
=
È(

1− (−2)
)2

+
(
2− 0

)2
+

(
−1− 1

)2
=

√
9 + 4 + 4 =

√
17

AC =
√
02 + 22 + 12 =

√
0 + 4 + 1 =

√
5

2. On a la dé�nition suivante du produit scalaire :
−−→
AB ·

−→
AC =

∥∥−−→AB
∥∥ ·

∥∥−→AC
∥∥ · cos

�−−→
AB ;

−→
AC

�
2 =

√
17×

√
5× cos

�−−→
AB ;

−→
AC

�
cos

�−−→
AB ;

−→
AC

�
=

2√
17 ·

√
5

A l'aide des relations trigonométriques inverses :�−−→
AB ;

−→
AC

�
= cos−1

( 2√
17 ·

√
5

)
≈ 77,47

Ainsi, au degré près, on a la mesure suivante :ÕBAC = 77o

3. La mesure de l'angle ÕBAC n'est pas un angle plat ; on

en déduit que les points A, B et C ne sont pas alignés.

Correction 6

Déterminons les coordonnées des vecteurs suivants :
−−→
EF (xF − xE ; yF − yE ; zF − zE)

=
�
1− 2 ;−1− 1 ; 2− (−3)

�
=

(
−1 ;−2 ; 5

)
−−→
EG (xG − xE ; yG − yE ; zG − zE)

=
�
−1− 2 ; 3− 1 ; 1− (−3)

�
=

(
−3 ; 2 ; 4

)
On a les deux distances suivantes :

EF =
È(

xF − xE

)2
+
(
yF − yE

)2
+
(
zF − zE

)2
=
È(

−1
)2

+
(
−2

)2
+ 52 =

√
1 + 4 + 25 =

√
30

EG =
È(

xG − xE

)2
+

(
yG − yE

)2
+

(
zG − zE

)2
=
È
(−3)2 + 22 + 42 =

√
9 + 4 + 16 =

√
29

Le produit scalaire des vecteurs
−−→
EF et

−−→
EG peut s'exprimer

de deux façons :

−−→
EF ·

−−→
EG = −1×(−3)+(−2)×2+5×4 = 3−4+20 = 19

−−→
EF ·

−−→
EG = EF×EG× cos

�−−→
EF ;

−−→
EG

�
=

√
30×

√
29× cos

�−−→
EF ;

−−→
EG

�
En identi�ant les deux résultats obtenus pour le produit

scalaire de ces vecteurs, on obtient :

19 =
√
30·

√
29· cos

�−−→
EF ;

−−→
EG

�
cos

�−−→
EF ;

−−→
EG

�
=

19√
30·

√
29

cos

�−−→
EF ;

−−→
EG

�
≈ 0,6442�−−→

EF ;
−−→
EG

�
≈ cos−1

(
0,6442

)
�−−→
EF ;

−−→
EG

�
≈ 49,897o�−−→

EF ;
−−→
EG

�
≈ 50o

L'a�rmation est donc vraie.

Correction 7

Déterminons les coordonnées des deux vecteurs suivants :−−→
AB (xB − xA ; yB − yA ; zB − zA)

=
(
1−1 ; 1−0 ; 1−0

)
=
(
0 ; 1 ; 1

)
−→
AC (yC − yA ; yC − yA ; zC − zA)

=
(
7−1 ; 2−0 ;−1−0

)
=
(
6 ; 2 ;−1

)
La comparaison des abscisses de ces deux vecteurs permet

de montrer que les deux vecteurs
−−→
AB et

−→
AC ne sont pas

colinéaires entre eux.

E�ectuons les deux produits scalaires suivants :−−→
AB · −→u = 0×(−1) + 1×2 + 1×(−2) = 0 + 2− 2 = 0

−→
AC · −→u = 6×(−1) + 2×2 + (−1)×(−2)

− 6 + 4 + 2 = 0

Le vecteur
−→
u est orthogonal à deux vecteurs non-colinéaires

du plan (ABC), on en déduit que le vecteur
−→
u est orthogonal

au plan (ABC).

Correction 8

1. On a les coordonnées des deux vecteurs suivantes :

−−→
AB (xB − xA ; yB − yA ; zB − zA)

=
(
7−1 ;−1−(−1) ;−2−4

)
=
(
6 ; 0 ;−6

)
−→
AC (xC − xA ; yC − yA ; zC − zA)

=
(
1−1 ; 5−(−1) ;−2−4

)
=
(
0 ; 6 ;−6

)
On remarque facilement que les deux vecteurs

−−→
AB et−→

AC sont non-colinéaires : les points A, B et C ne sont

pas alignés et forment donc un plan.

2. Pour montrer que le vecteur
−→
n est orthogonal au plan, il

su�t de montrer que ce vecteur est orthogonal à chacun

des vecteurs
−−→
AB et

−→
AC :

−−→
AB · −→n = 6×1 + 0×1 + (−6)×1 = 6 + 0− 6 = 0
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−→
AC · −→n = 0×1 + 6×1 + (−6)×1 = 0 + 6− 6 = 0

On en déduit que le vecteur
−→
n est un vecteur orthogo-

nal aux deux vecteurs
−−→
AB et

−→
AC : le vecteur

−→
n est un

vecteur normal au plan (ABC).

3. Le vecteur
−→
n étant un vecteur orthogonal au plan

(ABC), on en déduit que le plan (ABC) admet pour

équation cartésienne, l'équation suivante :

x+ y + z + d = 0 où d∈R
Le point A appartenant au plan (ABC), ses coor-

données véri�ent l'équation cartésienne de ce plan :

xA + yA + zA + d = 0

1 + (−1) + 4 + d = 0

4 + d = 0

d = −4

Le plan (ABC) admet pour équation cartésienne :

x+ y + z − 4 = 0

Correction 9

Le plan médiateur du segment [AB] est le plan perpendic-

ulaire à la droite (AB) passant par le milieu I du segment

[AB].

Les coordonnées du point I sont données par la formule :

I

�
xA + xB

2
;
yA + yB

2
;
zA + zB

2

�

=

�
2 + (−1)

2
;
(−3) + 1

2
;
(−1) + 0

2

�

=

�
1

2
;
−2

2
;−1

2

�
=

�
1

2
;−1 ;−1

2

�
Le vecteur

−−→
AB a pour coordonnées :−−→

AB (xB − xA ; yB − yA ; zB − zA)

=
�
−1−2 ; 1−(−3) ; 0−(−1)

�
=
(
−3 ; 1+3 ; 1

)
=
(
−3 ; 4 ; 1

)
Le vecteur

−−→
AB est un vecteur normal au plan médiateur du

segment [AB] ; l'équation cartésienne de ce plan est de la

forme :

− 3·x+ 4·y + z + d = 0 où d∈R
Le point I appartenant à ce plan, ses coordonnées véri-

�ent l'équation de ce plan :

− 3·xI + 4·yI + zI + d = 0

− 3×1

2
+ 4×(−1) +

(
−1

2

)
+ d = 0

− 3

2
− 4− 1

2
+ d = 0

− 2− 4 + d = 0

− 6 + d = 0

d = 6

Ainsi, le plan médiateur du segment [AB] admet pour ex-

pression :

−3·x+ 4·y + z + 6 = 0

Correction 10

1. Déterminons les coordonnées des deux vecteurs suiv-

ants :
−−→
AB (xB − xA ; yB − yA ; zB − zA)

=
(
3−1 ;−1−1 ; 2−(−2)

)
=
(
2 ;−2 ; 2+2

)
=
(
2 ;−2 ; 4

)

−→
AC (xC − xA ; yC − yA ; zC − zA)

=
(
0−1 ; 2−1 ; 1−(−2)

)
=
(
−1 ; 1 ; 1+2

)
=
(
−1 ; 1 ; 3

)
Considérons le système suivant :

2 = k×(−1)

−2 = k×1

4 = k×3
Ce système n'admettant pas de solution, on en déduit

que les vecteurs
−−→
AB et

−→
AC ne sont pas colinéaires.

Les points A, B et C dé�nissent un plan.

2. Considérons
−→
u (x ; y ; z) normal au plan (ABC). Ainsi,

le vecteur
−→
u doit être orthogonal aux deux vecteurs

−−→
AB

et
−→
AC. On en déduit les deux équations suivantes :−−→

AB · −→u = 0
2x− 2y + 4z = 0

−→
AC · −→u = 0

− x+ y + 3z = 0

Ainsi, les coordonnées du vecteur
−→
u doivent véri�er le

système d'équations suivant :§
2x − 2y + 4z = 0
−x + y + 3z = 0

=⇒
§

2x − 2y + 4z = 0
−2x + 2y + 6z = 0

Par addition membre à membre des deux équations, on

obtient l'équation :

10z = 0
z = 0

Le système d'équation devient :§
2x − 2y = 0
−x + y = 0

La seconde équation permet d'obtenir l'expression de x
en fonction de y :

− x+ y = 0

− x = −y
x = y

Ainsi, le vecteur
−→
u a pour coordonnées :

−→
u
(
x ;x ; 0

)
En prenant x=1, on obtient un vecteur

−→
u normal au

plan (ABC) et à coordonnées entières :
−→
u
(
1 ; 1 ; 0

)
3. Le vecteur

−→
u
(
1 ; 1 ; 0

)
étant normal au plan (ABC), ce

plan admet pour équation cartésienne :

x+ y + d = 0 où d∈R
Le point D appartenant au plan (ABC), ses coordon-
nées véri�ent l'équation du plan :

xD + yD + d = 0

1 + 1 + d = 0

2 + d = 0

d = −2

Le plan (ABC) admet pour équation cartésienne :

x+ y − 2 = 0

Correction 11

On a :
x + 2y − z = −2

3x + y + 2z = −1

x − y + 3z = 3

=⇒


3x + 6y − 3z = −6

3x + y + 2z = −1

3x − 3y + 9z = 9

=⇒


3x+6y− 3z= −6

5y− 5z= −5

9y−12z=−15

=⇒


3x+ 6y− 3z= −6

45y−45z=−45

45y−60z=−75
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=⇒


3x+ 6y− 3z= −6

45y−45z=−45

15z= 30

=⇒


3x+ 6y− 3z= −6

45y−45z=−45

z= 2

=⇒


3x+ 6y−3z= −6

45y−90=−45

z= 2

=⇒


3x+ 6y−3z=−6

45y = 45

z= 2

=⇒


3x + 6y − 3z = −6

y = 1

z = 2

=⇒


3x + 6 − 6 = −6

y = 1

z = 2

=⇒


3x = −6

y = 1

z = 2

=⇒


x = −2

y = 1

z = 2

Correction 12

On a :
3x + y − z = 1

x − y + 2z = 2

−x + 5y − 9z = −5

=⇒


3x + y − z = 1

3x − 3y + 6z = 6

3x − 15y + 27z = 15

=⇒


3x+ y− z= 1

4y− 7z= −5

16y−28z=−14

=⇒


3x+ y− z= 1

16y−28z=−20

16y−28z=−14

Par addition des deux dernières équations, on obtient :

0y − 0z = −6
Cette équation ne peut avoir de solution.
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