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2G2 - GEOMETRIE ANALYTIQUE

Cours (1/3)

CONTENUS

CAPACITES ATTENDUES

COMMENTAIRES

Coordonnées d’un point du plan.

Abscisse et ordonnée d'un point dans le plan
rapporté a un repére orthonormé.

Distance de deux points du plan.

Milieu d’'un segment.

Repérer un point donné du plan, placer un point
connaissant ses coordonnées.

Calculer la distance de deux points connaissant
leurs coordonnées.

Calculer les coordonnées
segment.

du milieu dun

Un repére orthonormé du plan est défini par
trois points (O, I, J) formant un triangle
rectangle isocéle de sommet O.

A l'occasion de certains travaux, on pourra
utiliser des repéres non orthonormés.

Coordonnées d’'un vecteur dans un repére.
Connaitre les coordonnées Somme de deux
vecteurs.

Produit d'un vecteur par un nombre réel.

Connaitre les coordonnées (xs — Xa ; Ys — Ya ) du

—>
vecteur AB .

Calculer les coordonnées de la somme de deux
vecteurs dans un repére.

Utiliser la notation )\7

- .
Pour le vecteur » de coordonnées (a, b) dans

N —
un repere, le vecteur Au est le vecteur de
coordonnées (Aa ; Ab) dans le méme repére. Le

vecteur N ainsi défini est indépendant du
repere.

Configurations du plan.
Triangles, quadrilatéres, cercles..

Pour résoudre des problemes :

Utiliser les propriétés des triangles, des

quadrilatéres, des cercles.

Utiliser les propriétés des symétries axiale ou
centrale

Les activités des éléves prennent appui sur les
propriétés étudiées au college et peuvent
s’enrichir des apports de la géométrie repérée.
Le cadre de la géométrie repérée offre la
possibilité de traduire numériquement des
propriétés géométriques et permet de résoudre
certains problémes par la mise en

oeuvre d'algorithmes simples
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I. REPERE DU PLAN

a. Définition 3
=
Soit O, I, J trois points non alignés du plan. J
........ 0

(O, 1, J) forme alors un repere du plan I T e
O est l'origine du repeére. ’ P T

. . - - —_— 5 — =
Parfois, on parle de repere (O, i, j)enposant: OI = i et O = ;

Remarque :
Si OIJ est un triangle isocele rectangle en O, alors le Repére est OrthoNormé (R.O.N.)

b. Repérage d’'un point
—>
On repere un point M par le « trajet » qui meéne a lui a partir de l'origine, en exprimant le vecteur OM en

—_— —
fonction des vecteurs unitaires OI et OJ.

Si OM = xOI + y0]J, alors x et y sont les coordonnées de M et on note M(x ; y).

Exemple :
A
Dans le repére (O, I, J) on a M(4 ; 3) M
4 est I'abscisse de M
3 est 'ordonnée de M ] A
A

II. COORDONNEES D'UN VECTEUR DANS UN R.O.N.
a. Définition
Soit (O, I, J) un repére du plan.

- . - — —> , ,
Pour tout vecteur u, il existe un couple (x ; y) tel que u = x OI + y O] que I'on appelle ses coordonnées.
Les notations suivantes sont équivalentes :

o Uiy

- w(3)

Exemple : A
%
Dans le repére (O, I, ) ona u(3; -2) SEsoS
- N A4
3 est I'abscisse de u j b
%
-2 est 'ordonnée de u
>
0 I

b. Egalité vectorielle
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. - (x - x
Soit deux vecteurs u (y) et v (y,)

o x=x
u = v sietseulementsi \ et

4

y=y

c. Opérations sur les vecteurs

’

. - (x - (x ,
Soit deux vecteurs u (y) et v Ny et A un nombre réel. Alors on a :

- 2 (x+x - = (x=x -
u-+v ’ u-—v ’ Au
+y -y

ﬁ
d. Calcul des coordonnées d'un vecteur AB
Soit A(Xa; ya) et B(xg; ys) deux points distincts.

N -
Alors le vecteur AB a pour coordonnées : (XB_ Xi‘) A
Ys—Y A
Exemple : ]
. —>(5-2
SiA2;1)etB(5; -1) Alors AB 1-1
— /3 0 I
a8 (3)
e. Milieu d'un segment

Soit A(Xa; Ya) et B(xg; ys) deux points.

. (XatXx +
Alors le milieu I du segment [AB] a pour coordonnees( A 2 o - ) y")

III. VECTEURS COLINEAIRES.

- -
Théoréme: u @) et v G') sont colinéaires si et seulement si xy’—x’y =0

- (3 - (2 .
Exemple: Montrons que u (6) et v (4) sont colineaires.

- -
xy'—xy=3x4-2x6=12-12=0donc u et v sont colinéaires.

IV. DISTANCE ENTRE DEUX POINTS DANS UN
REPERE ORTHONORME. A

Soient A (Xa; Ya) et B (Xg; Yys) deux points
situés dans un repére orthonormé du plan.

En appliquant le théoreme de Pythagore au
triangle rectangle ABM, on a :

AB2 = AM2 + BM?2

XB — Xa

& AB2 = (Xg — Xa)2 + (Vg — Ya)2

e

& AB =\(Xg — Xa)2 + (Y& — Ya)2

\ 4




