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GEOMETRIE VECTORIELLE PLANE

Le vecteur est un outil mathématique utilisé principalement en mécanique pour représenter une force, une vitesse,…..On le retrouve également en électricité pour représenter une tension ou un courant en régime alternatif sinusoïdale.
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Vecteur


1-1
Introduction
[image: image16.wmf]A

B

r

v

1


[image: image17.wmf]r

v

1

r

v

2

2 km/h



1-2
Caractéristiques d'un vecteur
Le vecteur   EQ \o(\s\up9(o); v1) représentant la vitesse du bateau v1 peut-être représenté par un couple de points (A;B). A est l'origine, B est l'extrémité.

On peut également désigner le vecteur   EQ \o(\s\up9(o); v1) par   EQ \o(\s\up9(r);AB).

De manière générale un vecteur est caractérisé par :
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· une direction

Pour   EQ \o(\s\up9(o); v1) la direction (AB)

· un sens


Pour   EQ \o(\s\up9(o); v1) de A vers B

· une longueur

La longueur du segment [AB]


1-3
Norme d'un vecteur
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2-
Opérations sur les vecteurs


2-1
Somme de deux vecteurs
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Remarques : 

· L'ensemble ABCD forme un parallélogramme

· On pourrait connaître la vitesse V du bateau en mesurant la taille du vecteur et en se reportant à l’échelle. Ici, V = 6,7 CARSPECIAUX 180 \f "Symbol"\h 2 = 13,4 km/h


2-2
Relation de Chasles
Pour tous points A, B, C, on peut écrire la relation suivante,

[image: image23.wmf]  EQ \o(\s\up9(r);AB) +   EQ \o(\s\up9(r);BC) =   EQ \o(\s\up9(r);AC)

2-3
Vecteur nul, vecteurs opposés





2-4
Egalité de deux vecteurs
Deux vecteurs   EQ \o(\s\up9(o); v1) et   EQ \o(\s\up9(o); v2) sont égaux s'ils ont : 

· même direction

· même sens

· même norme  EQ \o(|; |)  EQ \o(\s\up9(o); v1) EQ \o(|; |) =  EQ \o(|; |)  EQ \o(\s\up9(o); v2) EQ \o(|; |)
Les deux bateaux vont à la même vitesse, dans la même direction et dans le même sens.


2-5
Multiplication d'un vecteur par un nombre réel

De manière générale, la multiplication d'un vecteur   EQ \o(\s\up9(o);v) par un nombre réel k non nul donne un vecteur   EQ \o(\s\up9(o);u) = k  EQ \o(\s\up9(o);v) qui a :

· même direction que le vecteur   EQ \o(\s\up9(o);v)
· même sens si k ( 0     et un sens contraire si k ( 0

· pour norme 
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Remarque : Deux vecteurs ayant même direction sont dit colinéaires.

Propriétés :

· Si   EQ \o(\s\up9(o);u) et   EQ \o(\s\up9(o);v) sont colinéaires alors il existe un nombre k tel que   EQ \o(\s\up9(o);v) = k   EQ \o(\s\up9(o);u).

· Si   EQ \o(\s\up9(o);u) et   EQ \o(\s\up9(o);v) sont liés par la relation   EQ \o(\s\up9(o);v) = k   EQ \o(\s\up9(o);u) alors ils sont alors colinéaires.

3-
Exercices

Voir livre utilisé par la classe
4-
Vecteurs dans un repère du plan


4-1
Repère orthonormal
Un repère (O ;   EQ \o(\s\up9(o);i);   EQ \o(\s\up9(o);j)) orthogonal, c'est à dire où (Ox) ( (Oy), est dit orthonormal si 
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4-2
Coordonnées d’un vecteur dans un repère orthonormal
Soit les points A et B de coordonnées (xA ; yA) et (xB ; yB) dans un repère (O ;   EQ \o(\s\up9(o);i);   EQ \o(\s\up9(o);j)). 

Ils définissent le vecteur   EQ \o(\s\up9(o);u) =   EQ \o(\s\up9(r);AB). 
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       xA                              xB
Le vecteur   EQ \o(\s\up9(o);u) =   EQ \o(\s\up9(r);AB) a pour coordonnées,

X = xB – xA  et  Y = yB - yA
On peut noter que   EQ \o(\s\up9(o);u)= X  EQ \o(\s\up9(o);i) + Y  EQ \o(\s\up9(o);j)   Le vecteur   EQ \o(\s\up9(o);u) peut se décomposer en une composante horizontale (un nombre de fois   EQ \o(\s\up9(o);i)) et une composante verticale (un nombre de fois   EQ \o(\s\up9(o);j)).

On note donc,
  EQ \o(\s\up9(r);AB)  eq \b(\a\ac\hs4\co 2(xB;- xA;yB;- yA;))   ou     EQ \o(\s\up9(o);u)  eq \b(\a\ac\hs4\co 1(X;Y;))

4-3
Norme du vecteur   EQ \o(\s\up9(r);AB) (pas réellement au programme de BEP)

AB = 
[image: image6.wmf]AB

=   EQ \r((xB – xA)2 + (yB – yA)2)

4-4
Coordonnées du vecteur résultant de la somme de deux vecteurs
Soit les vecteurs 
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(x ; y) et 
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(x’ ; y’). On admet que le vecteur 
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 a pour coordonnées,
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  eq \b(\a\ac\hs4\co 1(x + x';y + y';))

4-5
Coordonnées du vecteur   EQ \o(\s\up9(o);u)
Soit  nombre réel,

On admet que si   EQ \o(\s\up9(o);u) (X ; Y) alors le vecteur    EQ \o(\s\up9(o);u) a pour coordonnées,   EQ \o(\s\up9(o);u) (X ; Y)


4-6
Colinéarité de deux vecteurs du plan
Soit k un nombre réel. Si 
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(x ; y) et 
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(x’ ; y’),   EQ \o(\s\up9(o);u) et   EQ \o(\s\up9(o);v) sont colinéaires si 


  EQ \o(\s\up9(o);v) = k  EQ \o(\s\up9(o);u)   et    eq \b\lc\{(\a\ac\hs4\co 1(x' = kx;y' = ky;))

4-7
Exercices
Voir livre de la classe.
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On constate que �  EQ \o(\s\up9(o); v2)�  = 2�  EQ \o(\s\up9(o); v1)�, et que les normes des vecteurs sont tels que


� EQ \o(|; |)��  EQ \o(\s\up9(o); v2)�� EQ \o(|; |)� = 2 � EQ \o(|; |)��  EQ \o(\s\up9(o); v1)�� EQ \o(|; |)�


Les vecteurs �  EQ \o(\s\up9(o); v2)� et �  EQ \o(\s\up9(o); v1)� ont même direction, même sens, mais des normes différentes. 





Cela peut se traduire par le fait que le bateau 2 va dans le même sens et deux fois plus vite que le bateau 1.





Y�  EQ \o(\s\up9(o);j)�





X�  EQ \o(\s\up9(o);i)�
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Imaginons maintenant que la bateau, poussé par le vent à une vitesse v1, soit confronté à un courant de marée face à lui de vitesse v2 égale à v1. 


On place les points A et B tels que �  EQ \o(\s\up9(o); v1)� = �  EQ \o(\s\up9(r);AB)�. On a donc �  EQ \o(\s\up9(o); v2)� = �  EQ \o(\s\up9(r);BA)�.


Le bateau va donc réellement à la vitesse �  EQ \o(\s\up9(r);v1)� + �  EQ \o(\s\up9(r);v2)�, soit �  EQ \o(\s\up9(r);AB)� + �  EQ \o(\s\up9(r);BA)�.


D'après la relation de Chasles on peut écrire  �  EQ \o(\s\up9(r);AB)� + �  EQ \o(\s\up9(r);BA)� = �  EQ \o(\s\up9(r);AA)�


�  EQ \o(\s\up9(r);AA)� est le vecteur nul noté �  EQ \o(\s\up9(o);0)�.





On a donc �  EQ \o(\s\up9(r);AB)� + �  EQ \o(\s\up9(r);BA)� = �  EQ \o(\s\up9(o);0)�  soit              �  EQ \o(\s\up9(r);AB)� = -�  EQ \o(\s\up9(r);BA)� = -�  EQ \o(\s\up9(o); v2)�








Les vecteurs �  EQ \o(\s\up9(r);v1)� et -�  EQ \o(\s\up9(r);v1)� sont dit opposés. Ils ont même direction, même norme, mais des sens opposés.
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Le bateau, poussé sur le côté par le courant, ne suit pas la trajectoire du vecteur �  EQ \o(\s\up9(r);v1)�. 


Pour connaître la vraie direction suivie par le bateau, ainsi que sa vitesse de déplacement, il suffit de disposer les deux vecteurs "bout à bout". On place les points A, B, C tels que   


�  EQ \o(\s\up9(r);v1)� = �  EQ \o(\s\up9(r);AB)�   et �  EQ \o(\s\up9(r);v2)�= �  EQ \o(\s\up9(r);BC)� .


On obtient ainsi la somme �  EQ \o(\s\up9(r);v1)� + �  EQ \o(\s\up9(r);v2)� = �  EQ \o(\s\up9(o);V)� = �  EQ \o(\s\up9(r);AC)�


Le bateau suit donc la direction donnée par la droite AC, dans le sens de A  (( C, à la vitesse V.








La longueur du segment [AB] est appelée norme du vecteur �  EQ \o(\s\up9(r);AB)�. La norme est notée � INCORPORER Equation.3  ���. Dans le cas où �  EQ \o(\s\up9(o); v1)� = �  EQ \o(\s\up9(r);AB)� on peut écrire      � EQ \o(|; |)��  EQ \o(\s\up9(o); v1)�� EQ \o(|; |)� = � INCORPORER Equation.3  ��� = AB


On peut ainsi différencier la vitesse du courant et la vitesse du bateau. Il suffirait de donner une échelle comme suit.


La vitesse du bateau est donc deux fois plus importante que celle du courant.
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Un bateau navigue à une vitesse v1, alors qu’il subit un courant de travers de vitesse v2. On peut représenter ces vitesses par des flèches. 


Ces flèches s'appellent des "vecteurs".











�  EQ \o(\s\up9(o);u)�
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�  EQ \o(\s\up7(r);V2)�







�  EQ \o(\s\up7(r);V1)�







�  EQ \o(\s\up7(o);V)�
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