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v L’intersection de deux plans.
v L’angle entre deux plans.

v/ La distance d’un point a un plan.



La distance d’un point a un

est aussi la distance entre deux plans paralleles.



S1 on a des vecteurs directeurs d’un plan, 1l est tacile de trouver
un vecteur normal.

dy, d2 . A=dy Ado

Et 'inverse maintenant?

n —> dl = nRu
Existe-t-1l un vecteur do = WAV
perpe.ndlcul.alre an Ici. on peut prendre
¢l qui ne soit pas n’importe quel vecteur
dans le plan? non nul!

NON!



Irouver une équation vectorielle du plan d’équation

L — 2y + 92 =8

Ona 77 = (3,—2,5) est un vecteur normal au plan.

I A .
1\ =nANi=1|3 -2 5| =(0,5,2) Et un point?
1 0 O
_ g
. O K R 3
0O 1 O

8
(z,y,2) = (5,0, O> +1r(0,5,2) + s(—5,0,3)



Faites les exercices suivants

p-152, # 4 et 16



Comment faire pour trouver 'intersection entre
une droite et un plan?

[’équation vectorielle d’un droite

D : (ZC,y,Z) — (p17p27p3) +t(d17d27d3)

nous donne un point sur la droite pour chaque valeur du parametre t

Tous triplet de nombres qui satistait I’'équation

axr + by +cz=e  appartient au plan

Pour trouver 'intersection, 1l sutht de trouver la valeur du
parametre t pour qu’un point de la droite satistasse a I’équation
du plan.

a(pr + tdy) 4+ b(pa + tds) + c(ps + tds) = e



Faites les exercices suivants

p.-153 # 10



S1 deux plans se
croisent, alors 'intersection
sera une droite.

PiNPy =D

Auquel cas la direction de
cette droite est donnée par:

—

d = 11 A\ Tig
car d L iy, donc d | P

et d L s, donc d || Ps

P




S1 deux plans ne se
croisent pas,

PL NPy =)

alors leurs vecteurs normaux
sont paralleles.

1y || iz !

Et donc, onpa que ><

ﬁl/\ﬁgzo




On nomme I’angle entre
deux plans 'angle diedre.




ngle entre deux plans correspond a ’angle
entre les vecteurs normaux.

a =6+ 90°
B =90° -0
y=a—F—0

= (0 +90°) —(90° —0) — 0



Faites les exercices suivants

p.154 # 15 et 17
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V' Les systéemes d’équations linéaires.

v/ Un algorithme pour les résoudre.



Definition | Une équation linéaire est n'importe quelle
expression de la forme:

A1T1 + a2+ + ATy = C

ou @;,Cc € R etles T; sontdes variables.

Définition ' Une solution de ’équation linéaire
a1T1 + a2x2 + -+ ATy = C

est un n-uplet (bl, ba, ..., bn) c R" tel que

CL1b1—|—CL2b2—|—”°—|—CLnbn:C

Résoudre une équation hinéaire revient a trouver ’ensemble de
toutes ses solutions.



Défmition Un systéme d’équations linéaires est un ensemble
d’équations linéaires. On met une accolade au début
pour les délimiter.

WOHTY T ARy T T AR
.a@xl_ @$2_-"'_-a@$n

C1

@)

i + agara + o agar = cn

Les indices 1c1 servent a indiquer a quelle variable et a quelle
cquation un coethicient appartient.

Deéfinition ' Une solution d’un systéme d’équations linéaires
est un n-uplet qui est solution de chaque équation
du systeme.



Le systeme d’équations 2z + 3
linéaires suivant (3x —y =p2\)
- 7 1
a comme solution TREET
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On a vue comment résoudre un systeme d’équations linéaires
a deux équations et a deux 1nconnues ainst qu’a
trois équations et a trois inconnues a ’aide de la regle de Cramer.

On aimerait avolr une méthode pour résoudre des systemes
d’équations a n équations et a m Inconnues.



Qu’est-ce qu’on peut faire avec une équation sans changer ’ensemble

solution?

a=~> c=d
a=b — a+tc=b-+c — a+c=b+d
a=b — a—c=b-—c —> a—c=b-—d
a=b — a-c=b-c —> a-c=0b-d

a b a b
a,:b — — = — — - —

C C C d



Pour comprendre la méthode, regardons ce qu’on peut faire
a un systeme d’équations sans changer ’ensemble solution.

1. Interchanger deux équations

)
a11T1 + @122 + -+ + ATy = C1 a21T1 + Q299 + +++ + A2 Ty = Co
a21T1 + G222 + - -+ + A2, Ty = C2 a11T1 + a12T2 + - - + ATy = C1
Am1T1 T Gm2T2 T T GmnTn = Cm . Am11] T AGm2T2 T+ T AmnTn = Cmy

2. Multiplier une équation par une constante

)
1171 + @122 + - -+ + A1 Ty = C1 day1x1 + 4araxe + - - - +dax, = 4cq
a21X1 + Q222 + *++ + A2, Ty = Co a21X1 + A22T2 + *++ + A2pnTy = Co

Am1T1 T Gm2T2 T+ GmpnTn = Cm L Am11 T Am2T2 + T AmnTn = Cy



-

3. Additionner a une équation un multiple d’une autre.

)
a11T1 + 122 + -+ -+ A1pTy = C1

A21T1 + 222 + -+ - + A2, Ty = C2

Am1T1 + Am2T2 + -+ + AynTp = Cm

a1y + a12T2
(@21 +4a11)rr + (a2 + 4ais)ws

Am1T1 + Am2T2

_|_
_|_

_|_



— = A N

|

(3)3

{ (9+2§

{ (11%

(22 + (-2

T
145

. 11)

y =i
(B)(=Ly =/3)2
+ By =]l
+ (=34 3) —)16—|—1
—=\(11)1

r 4| 334+ (-2-0)ly =M1+ (-2-7)

1
11

e
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Lorsqu’on résout un systeme d’équations, tout le travail ce fait sur les
coethicients des variables et sur les constantes.

On ne perd pas d'information sur

e systeme d’équations linéaires si

’on ne conserve c

27
3T

ue ces nombres.

9 3 Matrice
3 1 des coethcients
9 311 Matrice
( 3 —1192 ) augmentée




Pour résoudre le systeme, on peut utiliser les trois opérations qu’on
vient de voir et qui ne modifient pas ’ensemble solution.

Par contre, on doit les traduire en opération
sur les lignes des matrices.



1. Interchanger deux lignes L; < L,

a b| c L1+ Lo d e|f
def) > a b|c

2. Multiplier une ligne par une constante L; — kL;
a b| c Li—kLq ka kb | kc
d el f / d e| f

5. Additionner a une higne un multiple d’une autre. L; — L; + kL,

(CL b C> Ll—>Ll—|—l€Lz> a+kd b+ke|c+kf
d el f d e f




Faites les exercices suivants

p.173 # 1



Pour résoudre un systeme, on utilise les opérations ligne pour
obtenir un systeme é¢quivalent dont la solution est facilement lisible.

{gi + 3y =1 _} (2 31>

+ (-ly =2

Lo L 53\ Lemla-sl (1 %
3 —1|2 0 —+

Ly 22 ( 1 3 1% ) Li—L,— L2 ( 1 0| 3 sz )
0 1 — = 0 1 — 75
1 0 T ) 7
_ 11 — —
— [ 11
( 0 1| —+3




2T
3T




dr+3y—4z =25

—2r+y—z =
r+oy—2z =1
3 3 —4/|5 1 5
2 1 -1|7 | ILi=ls, | -2 1
1 5 —2/1 3 3

Ly—Ls—3Ly 0 11 -5|9

Ly——Ls, 0 1 3]|-11

1 5
La— 38 0 1 3| —11
0 0 1|-—-%

3 3
—2 1
1 5
1
7 Lo—Lo+214 R
5)
1
Lo—La+L3 0
0
1
L3—>L3—|—12L2\ O
0
1 5 =2
— 0 1 3
0 O 1

—4
—1
—2

I 5
0 11
3 3

5
—1

—12

5
1
0

—2
3
38

—11
65
19

\‘l

—2
—9
—4

-2 1
-3 | 11
2| 2

—11
—130

Ne)



dr+3y—4z =25

—2r+y—z =
r+dy—2z =1
x4+ oy — 2z =1
Or +y+ 3z = —11
__ _ 65
Ox +0y +2 = —35

65
— 11 -3 ( ——
=113 (=5)

1 -5 H + 2
r=1—-9o(——
19

1
—11
__ 65

19

209+ 195

1 \ L \
I r

19470 — 130

19

—11
65
19

41

19



Pour quelles valeurs de x et de y
’équation 0 = 8 est-elle vérifice?

Aucune!

Donc, le systeme d’équations linéaires n’a pas de solution.



I -2
Lo—La+2L1
' ( 0 0

LLa deuxieme équation est toujours vraie donc nutile.

Donc, les points de cette droite
r— 2y =3

forment 'ensemble solution du systeme d’équations.



=€ <« Deux droites dans le plan

— f Une solution de ce systeme est un point de 'intersection
de ces deux droites.

Deux droites Deux droites
paralleles distinctes paralleles confondues

Deux droites sécantes

Il y a une solution Il n’y a pas Il y a une infinité
unique. de solution. de solutions.



Faites les exercices suivants

p.175 # 3
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N

v/ La distance d’un point a un plan.

V' Systeme d’équations linéaires
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p.173, #1,2,84a 11



