Compléments sur les vecteurs

1. Multiplication d’un vecteur par un nombre réel k
1.1. Définition générale
_((Définition 1.)
e1nition \

Soit W = /@ un vecteur non nul et k£ un réel non nul, on définit le vecteur T =kd =
E par :

e A, Bet C sont alignés,
e sik >0, AC = kAB et B et C sont du méme coté par rapport a A,

e Sik<0, AC = —kAB et B et C sont de part et d’autre de A.
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Remarque 1 Si U =0o0uk=0alors ¥ = ?

Remarque 2 % et kU ont la méme direction. Leurs sens et leurs longueurs dépendent
de k. ||kZ|| = |k| x ||]|. avec |k| correspondant & la valeur absolue de k ( k si k > 0 et —k
si k< 0)

Norme d’un vecteur

Propriété 1. Illustration dans le cas ou

Dans le plan muni d’un repére ortho- zA < rp et ya < YB

normé, on note (z4;y4) et (zp;yp) les
coordonnées des points A et B. La dis- yB
tance entre deux points A et B est don-
née par la formule suivante :

AB = \/(ap — wa)* + (y5 — ya)? ya
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Propriété 2.

Soit % un vecteur de coordonnées <y> dans un repere du plan.

Le vecteur ¥ a pour norme : ||%|| = /22 + y2.

1.2. Coordonnées de vecteurs

Propriété 3.

0 — , T \ 4
Soit % un vecteur de coordonnées <y> dans un repere du plan et k£ un réel .

— , k A .
On admet que le vecteur ku a pour coordonnées ( k:;) dans ce méme repere .

Illustration quand £k >0et z >0et y > 0.

On suppose ¥ # 0.

On appelle : N
M le point tel que % = OM et,
N le point tel que k% = ON.

0
Alors : OM =~ k.(Attention, c’est un quotient
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de distances et NON de vecteurs!)
k est supposé positif dans cette démonstra-
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tion. Comme les coordonnées s’obtiennent
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grace aux paralleles aux axes, on peut appli-
quer le théoréme de Thalés et on obtient :
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D'ou zny = kxpy = kz.

De méme, yn = kyn = ky
Remarque 1. N est l'image de M par ’homothétie de centre O et de rapport k.

Exemple : Dans un repére orthogonal, construire le représentant d’origine A(1;4) du
— S 2
vecteur —0,5u avec U ( _3 )

- . 2
u a pour coordonnées 3 - AL1,5

Donc —0,5% a pour coordonnées A U

—0,5x 2 soit -1 14
—0,5 x (—3) 1,5 ) °
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Propriété 4.

—

,j),alorsu=x1 +yj.

9 , Z =
Soit @ un vecteur de coordonnées (y) dans une base ( i

-
7

Preuve : Soit ¥ un vecteur de coordonnées (Z) dans un repére du plan (0; 7, 7)
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- , 1 « N - , 0
Comme ¢ a pour coordonnées (O dans ce méme repére et j a pour coordonnées 1)

— —
alors le vecteur x4 + yj a pour coordonnées . Or, deux vecteurs sont égaux si et

- - - =
seulement si ils ont méme coordonnées donc ¥ =z ¢ +yj. Labase (i, j) suffit donc pour
donner les coordonnées d’un vecteur.

1.3. Regles opératoires

Propriété 5.
—(Propricté 5.) N

Pour tous vecteurs u et ¥ et et tous réels k et k’, on a :

—

o k(W +7)=ku+kv.

o (k+K)T =ku+K7u.

o k(K'U) = (kK.

N %

Ces propriétés se montrent facilement avec les coordonnées et résultent des propriétés sur
les nombres réels.

1.4. Application : Coordonnées du milieu d’un segment

Propriété 6.
—( } ~
Dans le plan muni d’un repére, on note (x4;ya) et (xp;ys) les coordonnées de A et
B.
Les coordonnées du milieu du segment [AB] sont données par la formule suivante :

TA+TB Ya+YB
2 ’ 2
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Cette propriété est valable dans n’importe quel type de repere.

EXERCICE 1.

Dans un repeére (O;1,J), on donne les points de coordonnées suivants :
R(-1;4); S(=2;1); T(3;0) et U(4;3).

1. Placer les points dans le repere (O; I, J).

2. Calculer les coordonnées du milieu du segment [RT] puis du segment [SU]. Conclure.
Correction

1.

TR+ XT —-1+3

2. — —1et
D 2 ¢
yR+yT_4+0_2
2 2 7

Donc les coordonnées du milieu du segment [RT] sont (1;2).
Ts+zy  —2+4

= =1let
2 2
ys+yU_1+3_2
2 2 7

Donc les coordonnées du milieu du segment [SU]| sont (1;2).

Les coordonnées des deux milieux sont les mémes donc il s’agit du méme point.

Le quadrilatére RSTU a ses diagonales [RT] et [SU] qui se coupent en leur milieu.
Donc RSTU est un parallélogramme.



