Compléments sur les vecteurs : coordonnées et colinéarité.

1. Coordonnées

1.1. Coordonnées d’un vecteur

Définition 1.

—~ Deéfnition 1) ~
Dans un repére (O; 1, J), on considére la transla-
tion de vecteur @ qui translate l’origine O en un
point M de coordonnées (a;b).

Dans la base (7, 7)7 les coordonnées du vecteur 1
sont les coordonnées du point M. On a & = OM
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et on note U

Propriété 1.

Deux vecteurs sont égaux si et seulement si ces vecteurs ont les mémes coordonnées. ’
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Si le vecteur @ a pour coordonnées o ,
b
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alors le vecteur opposé a pour coordonnées : ‘}, @
1
_ +u
g ( _Z dans la méme base.
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Propriété 4.

Dans un repere (O; I,J_); si le point A a pour coordonnées (za;ya) et B(xp;yn) alors les
coordonnées du vecteur AB sont

( T8 A > dans la base ((71),(TJ))
YB — YA

preuve Soit A, B et M de ggrdonnées respectives (za;ya), (zB;yB) et (zar;ynm) dans un
repére (O;1,J) tels que OM = AB et OM BA est un parallélogramme.

Donc [AM] et [OB] ont méme milieu.

rA+2xMmM _ TB+TO
2 - 2 . TA+2xTM =B : TM =ITB — TA
soit soit
ya+ym _ yB+Yyo Yya +ym =YB YM =YB — YA
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On retrouve la propriété :
Dans le plan muni d’un repére orthonormé, si on note (xa;ya) et (x5;yn) les coordonnées des
points A et B, la distance entre deux points A et B est donnée par la formule suivante :

AB = |AB)| = \/ (s — 24 + (v5 — ya)’

1.2. Coordonnées du vecteur somme

Propriété 5.
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Somme de deux vecteurs : Si © et v sont deux vecteurs de coordonnées respectives <
Y
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et ( y, ),

alors les coordonnées du vecteur sommewu + U sont (
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Conséquence : Coordonnées du vecteur différence

). dans la méme base.

Définition 2.

Soustraire un vecteur, c’est additionner son opposé.

Propriété 6.
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Différence de deux vecteurs : Si @ et ¥ sont deux vecteurs de coordonnées respectives
Y
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alors les coordonnées du vecteur différencew — U sont <
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0 > dans la méme base.
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methode Repérer un point défini par une somme vectorielle
Dans un repére orthogonal (O; I, J), on place l@oinﬁé@;ﬁ; B(4;-1),C(5;3) et D(—2;—1).
Quelles sont les coordonnées du point E tel que AE = AD +CB?
On cherche les coordonnées (zg;yr) du point E tel que AE = AD + CB.
Donc le couple (zg;yE) est solution du systéme :
{ g —xa=(xp—x4)+ (B — xC) it { tp—2=(-2—-2)+ (4—5)
ye —ya = (yp —ya) + (ys — yo) yp—3=(-1-3)+(-1-3)
rp —2= -5 . rg=-54+2=-3
{ yp —3=—8 Ot { yp=—-8+3=—5
Les coordonnées du point E sont (—3; —5).

soit



