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Vecteurs.
Colinéarité7CH

AP
IT

RE

Activité 1

2  a) En C3 on obtient 0. 

Les vecteurs RAB et RCD sont colinéaires.
b) On peut prendre pour coordonnées de D : (5 ; 3) ; (–1 ; 0) ;
(7 ; 4) ; etc. 
Chaque fois, les vecteurs EAB et RCD sont colinéaires.

3  XY’ – X’Y = 0.

Activité 2

1  b) ru(5 ; 0) et rv(1 ; 3). 

Ces vecteurs ne sont pas colinéaires.

2  b) RAD = aru + brv. 

Pour a = 
1
3

 et b = 
4
3

 : RAD = 
1
3

 RAB + 
4
3

 RAC.

3  « RAB et RAC sont des vecteurs non colinéaires. Pour tout 
point M, il existe un couple unique de nombres (a ; b) tels 
que YAM = aRAB + bRAC ».

Dans le repère (A ; ZAJ, ZAI) :
J(1 ; 0), I(0 ; 1), B(4 ; 0), D(0 ; 3), C(4 ; 3) et K�4 ; 

3
2 �.

La droite (LK) a pour coeffi cient directeur 
y

I
 – y

J

x
I
 – x

J

 = 
1
–1

 = –1, 

donc (LK) a une équation de la forme y = – x + p.
Or K ∈ (LK) ; 

donc 
3
2

 = – 4 + p, soit p = 
11
2

, 

d’où : y = – x + 
11
2

.

Or L a pour ordonnée 3, donc son abscisse est telle que 

3 = – x + 
11
2

 soit x = 
5
2

, et L a pour coordonnées � 5
2

 ; 3�.
La droite (IK) a pour équation y = 

1
8

 x + 1 et (JL) a pour 
équation y = 2x – 2.
L’intersection de ces deux droites est M� 8

5
 ; 

6
5 �.

De plus, la droite (AC) a pour équation y = 
3
4

 x, et 
M ∈ (AC).
Donc les trois droites sont concourantes.

ACTIVITÉS (page 167)

PROBLÈME OUVERT
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1  1. RAB(2 ; 5) et YAM(x + 2 ; 1).
« A, M, B alignés » équivaut à 2 – 5(x + 2) = 0 soit x = – 

8
5

.

2. YCM�– 
8
5

 – 2 ; 0 – (– 3)� soit YCM�– 
18
5

 ; 3� ; RBD(6 ; – 5). 

On a EBD = – 
5
3

 YCM, donc les droites (BD) et (CM) sont 
parallèles.

2  « M ∈ (AB) » équivaut à « EAB et TAM colinéaires ».

EAB(2 ; 5) et YAM�– 3 ; – 
15
2 �, 

donc YAM = – 
3
2

 EAB et M est un point de (AB).

3  EAB(4 ; 1) et ECD(4 ; – 3 – y).
« (AB) // (CD) » équivaut à « EAB et ECD colinéaires » 
soit – 12 – 4y – 4 = 0. Il en résulte que y = – 4.

4  EAB(8 ; 2) et ECD(4 ; y + 4).
« EAB et ECD colinéaires » équivaut à 8y + 32 – 8 = 0 
soit y = – 3.

5  1. TMA + 2TMB = TMA + 2RMA + 2EAB = 3 EMA + 2EAB
donc – 3TAM + 2 EAB = EAB soit 3 YAM = EAB.
2. Les vecteurs YAM et EAB sont colinéaires donc M est un 
point de la droite (AB).

A M B

6  1. On construit E tel que EAE = 3EAB + 2 EAC puis D tel 

que RAD = 
1
5

 EAE.

2. a) 5RAD = 5 RAB + 5 RBD = 3 RAB + 2 RAC 
donc 5 RBD = – 2RAB + 2 RAC = 2( EBA + RAC) = 2 RBC.

b) RBD = 
2
5

 RBC donc RBC et RBD sont colinéaires et B, C, D 

sont alignés.

7  1. 

2. a) uIJ = EAJ – ZAI = 2 EAB + TAC – EAB – 2 EAC
 = EAB – EAC = ECA + EAB = ECB.
b) iIJ = ECB, donc les droites (IJ) et (BC) sont parallèles.

8  TAG = EAE + EAF = 3EAB + 3EAD = 3(EAB + TAD) = 3EAC, 
donc TAG et TAC sont colinéaires et A, G, C sont alignés.

9  1. iIJ = pIB + ABJ = – 
1
2

 EBA + 
3
5

 EBC ;

pIL = pIA + TAC = 
1
2

 ZBA + 3TAC = 
1
2

 EBA + 3(EBC – EBA)

 = – 
5
2

 EBA + 3RBC = 5�– 
1
2

 EBA + 
3
5

 RBC� = 5iIJ.

Donc iIL et iIJ sont colinéaires et les points I, J, L sont 
alignés.

10  a) d a une équation de la forme : 3x – 2y + c = 0.
Or A ∈ d, donc 3 × (– 2) – 2 × 5 + c = 0 soit c = 16.
d a donc pour équation : 3x – 2y + 16 = 0.

b) d a une équation de la forme y = 
2
3

 x + p.
Or A(– 5 ; 3) ∈ d,

donc 3 = – 
10
3

 + p et p = 
19
3

.

Donc d a pour équation : y = 
2
3

 x + 
19
3

.

11  EAB(2 ; 3) est un vecteur directeur de d donc d a une 
équation de la forme 3x – 2y + c = 0.
Or C(– 4 ; 6) ∈ d, donc 3 × – 4 – 2 × 6 + c = 0.
Il en résulte que c = 24 et d a pour équation : 3x – 2y + 24 + 0.

12  Δ a une équation de la forme 2x – 3y + c = 0.
Or A(–1 ; 2) ∈ Δ, donc 2(–1) – 3 × 2 + c = 0 et c = 8.
Donc Δ a pour équation : 2x – 3y + 8 = 0.

13  a) d
1
 = (AA’) avec A’(2 ; –1).

b) d
2
 = (BB’) avec B’�3 ; 

9
2 �.

c) d
3
 = (CD) avec C(1 ; –1) et D(5 ; 4).

y

x

14  15y = 10x – 3 soit 10x – 15y – 3 = 0.
Le vecteur rv(15 ; 10) est un vecteur directeur de d,

donc ru = 
1
5

 rv soit ru(3 ; 2) est aussi un vecteur directeur de d.

EXERCICES Application (page 172)



15  a) EAB(4 ; 2) donc (AB) a une équation de la forme 
2x – 4y + c = 0.
Or B(2 ; 5) ∈ (AB), donc 4 – 20 + c = 0 soit c = 16.
(AB) a pour équation 2x – 4y + 16 = 0 ou x – 2y + 8 = 0.
b) EOA(– 2 ; 3) est un vecteur de Δ, donc Δ a une équation de 
la forme : 3x + 2y + c = 0.
Or C(3 ; 1) ∈ Δ, donc 9 + 2 + c = 0 et c = –11.
Ainsi, Δ a pour équation : 3x + 2y – 11 = 0.

16  a) d a une équation de la forme 2x – y + c = 0 et 
A(0 ; 1) ∈ d ; donc c = 1 et d a pour équation 2x – y + 1 = 0.

b) De même, Δ a pour équation 
4
5

 x – 
5
7

 y – 
9
20

 = 0 ou 
28x – 25y – 9 = 0.

17  a) d a pour équation x – 7y + 17 = 0.

b) I a pour coordonnées � 3
2

 ; 
3
2 � et pIA� 5

2
 ; 

3
2 � ;

donc d a pour équation : 3x – 5y + 3 = 0.

18  RAB(3 ; 4) et RAC(– 9 ; –12) ; RAC = – 3 RAB donc RAC et 
RAB sont colinéaires, et C est un point de la droite (AB).

19  Soit I le milieu de [AC] ; 

I a pour coordonnées � 3
2

 ; 
1
2 � et pIB�– 

7
2

 ; 
1
2 �.

pIB est un vecteur directeur de la médiane qui passe par B. 
Elle a pour équation x + 7y – 5 = 0.

20  a) ru� 4
7

 ; 1� et ru’�1 ; 
5
3 � ; 

4
7

 × 
5
3

 – 1 × 1 = 
20
21

 – 1 = – 
1
21

 ≠ 0, 

donc d et Δ ne sont pas parallèles.
b) ru(– 4,5 ; 3) et ru’(– 3 ; 2) ; – 4,5 × 2 – (3)(– 3) = – 9 + 9 = 0, 
donc d et Δ sont parallèles.
c) ru(3 ; 2) et ru’(0,6 ; 0,4) ; 3 × 0,4 – 2 × 0,6 = 0, 
donc d et Δ sont parallèles.

21  1. La droite d’équation 5x – 2y – 4 = 0 a pour vecteur 
directeur ru(2 ; 5).
La droite d’équation y = – 2,5x + 0,5 ou 2,5x + y – 0,5 = 0 a 
pour vecteur directeur ru’(–1 ; 2,5).
2 × 2,5 + 1 × 5 = 10 ≠ 0, donc ces deux droites sont sécantes.
2. 

x

y
4

3

2

-1

-2

1

0
0-1-2 1 2 3

Leur point d’intersection A a pour coordonnées � 1
2

 ; – 
3
4 �.

22  La droite (AB) a pour coeffi cient directeur 

m = 
5 – 2
3 + 1

 = 
3
4

 et d’ a pour coeffi cient 0,75 = 
3
4

.

Ainsi, d et d’ sont parallèles.

23  d a pour vecteur directeur ru(3 ; 2) et Δ a pour vecteur 
directeur rv(2 ; m) ; 

d // Δ ⇔ 3m – 4 = 0 ⇔ m = 
4
3

.

24  d a pour vecteur directeur (1 ; – 3) et Δ a pour vecteur 
directeur (m – 3 ; 1 – 2m).
d // Δ ⇔ 1 – 2m + 3m – 9 = 0 ⇔ m = 8.

25  1. 

2. a) On se place dans le repère (A ; RAB, RAC).

• RAP = 
1
3

 RAB ⇔ P� 1
3

 ; 0�.
• RCQ = 

1
3

 ECA ⇔ ECA + TAQ = 
1
3

 ECA ⇔ TAQ = 
2
3

 TAC ; 

donc Q�0 ; 
2
3 �.

• ECR = ECA + EAR et ECR = – 
1
3

 ECB = – 
1
3

 (ECA + EAB), 

donc EAR = – 
1
3

 EAB + 
4
3

 EAC, donc R�– 
1
3

 ; 
4
3 �.

b) On se place dans le repère (B ; EBC, EBA).

• EAP = 
1
3

 EAB ⇔ EAB + EBP = 
1
3

 EAB ⇔ EBP = 
2
3

 EBA ; 

donc P�0 ; 
2
3 �.

• ECR = – 
1
3

 ECB ⇔ ECB + EBR = – 
1
3

 ECB ⇔ EBR = 
4
3

 EBC ; 

donc R� 4
3

 ; 0�.
• ECQ = 

1
3

 ECA ⇔ ECA = 3ECQ ⇔ ECB + EBA = 3(ECB + EBQ) 

 ⇔ 3EBQ = 2EBC + EBA ⇔ EBQ = 
2
3

 EBC + 
1
3

 EBA ;

donc Q� 2
3

 ; 
1
3 �.

c) On se place dans le repère (C ; ECR, ECQ).
• R(1 ; 0) et Q(0 ; 1) (immédiat).

• EAP = 
1
3

 EAB ⇔ 3EAP = EAB ⇔ 3( EAC + ECP) = EAC + ECB 

 ⇔ 3ECP = 2 ECA + ECB.
Or ECA = 3ECQ et ECB = – 3ECR ; donc 3 ECP = 6ECQ – 3 ECR, 
soit ECP = – ECR + 2 ECQ.
Donc P(–1 ; 2).
3. a) et b) On choisit le repère (C ; ECR, ECQ) : ERQ(–1 ; 1) et 
ERP(– 2 ; 2). Donc ERP = 2ERQ, ce qui prouve que les points 
P, Q, R sont alignés.

76
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2. a) Ce choix n’est pas le plus pertinent.
3. Dans le repère (C ; ZCJ, ECK) : 
I(2 ; –1), J(1 ; 0), K(0 ; 1) ; 
donc ZJK(–1 ; 1) et uJI(1 ; –1).
Ainsi : ZJK = – uIJ, 
ce qui prouve que les points I, J, K sont alignés.

32  Étudier la position relative de trois droites
• L’outil :
– Équations de droites.
• L’objectif :
– Exploiter une stratégie pour démontrer que trois droites 
sont concourantes.
1. 

x

y

2. a) d
1
 a pour coeffi cient directeur : 1 ; 

d
2
 a pour coeffi cient directeur : 2 ; et d

3
 : 

3
2

.

Donc les droites ne sont pas parallèles deux à deux.

b) d
3
 a pour équation y = 

3
2

 x.

c)
  y = 

3
2

 x 
⇔

  y = 
3
2

 x 
⇔

  x = –10 
.

 � 2x – y + 5 = 0  � 2x – 
3
2

 x + 5 = 0  � y = –15

Le point M a pour coordonnées (–10 ; –15).
d) TAM(–13 ; –13) et RAB(4 ; 4), donc 4 TAM = –13 EAB.
TAM et EAB sont colinéaires, donc M ∈ (AB).

26  1. 

31  Choisir un repère
• L’outil :
– Colinéarité dans un repère.
• L’objectif :
– Exploiter les coordonnées dans un repère choisi.
1. 

2. Dans le repère (A ; ZAI, ZAJ) : B(4 ; 0), D(0 ; 3) et C(4 ; 3).
3. a) (DI) a pour équation : 3x + y – 3 = 0.
(BJ) a pour équation : x + 4y – 4 = 0.

b)  3x + y = 3 
⇔

  –12x – 4y = –12 
⇔

  –11x = – 8
 � x + 4y = 4  � x + 4y = 4  � 3x + y = 3.

Donc x = 
8
11

 et y = 3 – 
24
11

 = 
7
11

, 

et G a pour coordonnées � 8
11

 ; 
7
11�.

4. K(4 ; y) donc TAK(4 ; y) ; RAG� 8
11

 ; 
7
11�.

TAK et TAG sont colinéaires donc 4 × 
7
11

 – 
8
11

 = 0 soit y = 
7
2

.

Donc K a pour coordonnées �4 ; 
7
2 �.

EKB = – 
7
2

 ZAJ et RKC = – 
1
2

 ZAJ donc EKB = 7 RKC.

EXERCICES Activités de recherche (page 178)
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Le point G, intersection de ces deux droites, a pour coordon-

nées (x ; y) telles que y = 
1
2

 x et 3x + y – 3 = 0, soit y = 
1
2

 x 

et 3x + 
1
2

 x – 3 = 0.

Donc : x = 
6
7

 et y = 
3
7

. 

RBG a pour coordonnées �– 
1
7

 ; 
3
7 � et RBC(–1 ; 3).

Il en résulte que RBC = 7 RBG ou RBG = 
1
7

 RBC et k = 
1
7

.

37  TP – Étudier la position relative de trois droites
1. Voir page 180.
3. a) • TAM(a + 1 ; b + 1), RBQ(1 ; b) et ECP(a ; 1).
• EBQ colinéaire à ZCP équivaut à 1 – ab = 0 soit ab = 1.
De même, TAM colinéaire à RBQ équivaut à b(a + 1) – b – 1 = 0 
soit ab = 1.
Donc les trois vecteurs sont colinéaires si et seulement si 
ab = 1.
Ainsi, lorsque M est un point de �, les droites (AM), (BQ) 
et (CP) sont parallèles.
b) • (BQ) a une équation de la forme bx – y + c = 0.
B ∈ (BQ) donc – b + c = 0 soit c = b.
Donc (BQ) a pour équation bx – y + b = 0.
• De même, (CP) a pour équation x – ay – a = 0.
• Les coordonnées de N vérifi ent le système
 bx – y = – b 

qui équivaut à
  – abx + ay = ab 

si a ≠ 0� x – ay = a  � x – ay = a

soit
  x(1 – ab) = a(1 + b)

 � y = 
x – a

a

donc x = 
a(1 + b)
1 – ab

 et y = 
b(1 + a)
1 – ab

.

Si a = 0, x = 0 et y = b.

• YAM(a + 1 ; b + 1) et RAN� a + 1
1 – ab

 ; 
b + 1
1 – ab �.

(a + 1)� b + 1
1 – ab � – (b + 1)� a + 1

1 – ab � = 0, donc M, N, A sont 

trois points alignés.

38  TP – Droite mobile autour d’un point fi xe
1. Voir page 181.
3. a) • (AB) a pour équation x + y – 1 = 0 et (BC) a pour 
équation x – y + 1 = 0.
• Les coordonnées de M vérifi ent :
 x + y – 1 = 0 

soit
  x(1 + m) = 1

.� y = mx  � y = mx

Comme m ≠ –1, M a pour coordonnées � 1
1 + m

 ; 
m

1 + m �.
De même, N � 1

m – 1
 ; 

m
m – 1 � avec m ≠ 1.

b) • RCM a pour coordonnées �m + 2
m + 1

 ; 
m

1 + m � avec m ≠ –1, 
colinéaire à ru(2 + m ; m).
(CM) a une équation de la forme mx – (2 + m)y + c = 0 ; 
or C(–1 ; 0) ∈ (CM), donc c = m et (CM) a pour équation 
mx – (2 + m)y + m = 0.

c) RAN a pour coordonnées � 2 – m
m – 1

 ; 
m

m – 1 � avec m ≠ 1, 

donc colinéaire à rv(2 – m ; m).
La droite (AN) a pour équation mx – (2 – m)y – m = 0.

33  Étudier une confi guration
• Les outils :
– Colinéarité de vecteurs.
– Coordonnées du milieu d’un segment.
• Les objectifs :
– Exploiter les coordonnées dans un repère choisi.
– Savoir utiliser la colinéarité pour prouver un alignement 
et un parallélisme.
1. B(1 ; 0), D(0 ; 1) et C(1 ; 1).
2. a) M(m ; y) ; RDB(1 ; –1) et YDM(m ; y – 1), donc : 
D, B, M alignés ⇔ 1 × (y – 1) + m = 0 ⇔ y = 1 – m.
b) M est le milieu de [CN], donc x

C
 + x

N
 = 2x

M
 et y

C
 + y

N
 = 2y

M
, 

ce qui donne x
N
 = 2m – 1 et y

N
 = 1 – 2m.

c) P(0 ; 1 – 2m) et Q(2m – 1 ; 0).
d) TPM(m ; m), ZPQ(2m – 1 ; 2m – 1) et TAC(1 ; 1).
Ces trois vecteurs sont colinéaires, donc les points P, Q, M 
sont alignés et (PQ) est parallèle à (AC) donc garde une 
direction fi xe.

34  Narration de recherche

1. ZAJ = TAB – 2 TAC et pCI = ZAI – RAC = 
1
2

 EAB – TAC.

Soit AAJ = 2 ZCI donc les droites (AJ) et (IC) sont parallèles.
2. On peut aussi considérer le repère (A ; RAC, EAB).

C(1 ; 0), I�0 ; 
1
2 � et J(– 2 ; 1). 

Ainsi, pIC�1 ; – 
1
2 � et AAJ(– 2 ; 1), soit AAJ = 2ACI d’où la 

conclusion.

35  Narration de recherche
Dans le repère (B ; ABJ, ABI) : 

J(1 ; 0), I(0 ; 1), M(0 ; –1) et N(3 ; 0) ; donc K� 3
2

 ; – 
1
2 �.

uIJ(1 ; –1) et AIK� 3
2

 ; – 
3
2 �, donc AIK = 

3
2

 uIJ.

Ainsi, les vecteurs sont colinéaires et les points I, J, K sont 
alignés.

36  Narration de recherche
1. Dans le repère (A ; RAB, AAJ) : 

B(1 ; 0), J(0 ; 1), I� 3
4

 ; 0� et C(0 ; 3).

• 3 RBK = ZBJ.
3RAK = 3 RAB + 3 EBK = 3 EAB + ABJ = 3 EAB + ZAJ – EAB 
 = 2RAB + AAJ, 

donc K� 2
3

 ; 
1
3 �, ACI� 3

4
 ; – 3� et RCK� 2

3
 ; – 

8
3 � ; 

3
4

 × �– 
8
3 � – (– 3)� 2

3 � = – 2 + 2 = 0, 

donc les points C, I, K sont alignés.

2. RAK a pour coordonnées � 2
3

 ; 
1
3 � donc ru = 

3
2

 RAK a pour 

coordonnées �1 ; 
1
2 �.

Ainsi, la droite (AK) a pour coeffi cient directeur 
1
2

 et son 

équation réduite est y = 
1
2

 x.

De plus, (BC) a pour équation 3x + y – 3 = 0.
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soit, comme m ≠ 0 :
  y = 1 

.
 � x = 

2
m

Donc le point P appartient à la droite d’équation y = 1.

56  a) t = – 2 ; RMA = – 2TMB.

b) t = 
5
3

 ; RMA = 
5
3

 TMB.

c) t = 
2
5

 ; RMA = 
2
5

 TMB.

EXPRESSION D’UN VECTEUR 
EN FONCTION DE DEUX VECTEURS 

NON COLINÉAIRES

57  ru = 
3
2

 zi + 2 zj ; rv = zi – 3 zj ; yw = – 
3
2

 zi – 4 zj.

58  1. 

2. a) EAB + EBD = 3 EAB – 2 EAC,
donc EBD = 2( EAB – TAC) = 2 ECB.
b) EBD = 2ECB : les vecteurs sont colinéaires et B, D, C sont 
trois points alignés.

59  1. 

2. a) uIJ = pIA + ZAJ = – 
3
2

 RAB + 3 RAD.

AIC = AIB + RBC = – 
1
2

 RAB + RAD.

d) Les coordonnées de P vérifi ent :
 mx – (2 + m)y + m = 0 

équivaut à
  – 2my + 2m = 0� mx – (2 – m)y – m = 0  � mx – (2 – m)y – m = 0

DE TÊTE

39  A(0 ; 1) et B(–1 ; 0).

40  213 × 213 – 3 × 4 = 0, donc les vecteurs ru et rv sont 
colinéaires.

41  12 + 2x = 0 soit x = – 6.

42  y = 3x + 2.

43  ru(5 ; 2) et A ∈ d.

44  ru(3 ; – 2).

45  2ru + rv a pour coordonnées (– 5 ; 7).

VECTEURS COLINÉAIRES

46  a) ru = 3 rv : ces vecteurs sont colinéaires.
b) ru = – 6rv : ces vecteurs sont colinéaires.

47  ru� 1
2

 ; – 
3
4 �, rv(x ; –1) et 

1
2

 × (–1) + 
3
4

 (x) = 0.

Soit 
3
4

 x = 
1
2

 et x = 
2
3

.

48  Corrigé dans le manuel.

49  a) RAB� 3
2

 ; 1� et TAC� 1
4

 ; 
1
6 � ; RAB = 6TAC : ces vecteurs 

sont colinéaires.

50  YMN(5 ; 2) et RMP�x ; – 
3
5 � ; – 3 – 2x = 0 soit x = – 

3
2

.

51  RAB(– 5 ; –1) ; TAM(x – 3 ; – 2) ; RAN(– 3 ; y – 2).

RAB et YAM sont colinéaires : 10 + x – 3 = 0 soit x = – 7.

RAB et TAN sont colinéaires : 10 – 5y – 3 = 0 soit y = 
7
5

.

52  M(5 ; y) ; EAB(2 ; 2), TCM(3 ; y + 3).
(AB) // (CM) ⇔ 2y + 6 – 6 = 0 ⇔ y = 0.
Le point M a pour ordonnée 0.

53  Corrigé dans le manuel.

54  RAB(6 ; 2) et ROC(27 ; 9) ; 6 × 9 – 27 × 2 = 0 donc 
(AB) // (OC).

55  2. RBD = EBA + RAD = – RAB + 
3
5

 RAB + 
2
5

 RAC 

  = 
2
5

 (RAC – RAB) = 
2
5

 RBC.

Les points B, C, D sont donc alignés.

EXERCICES Entraînement (page 182)



2.
  7x – 3y + 2 = 0 

équivaut à
  x = 28

.
 � 5x – 2y – 8 = 0  � y = 66

75  1. RAB(6 ; 8) et ru(5 ; –1) ne sont pas colinéaires, donc 
d et Δ ne sont pas parallèles.
2. La droite (AB) a une équation de la forme 4x – 3y + c = 0.
Or A(0 ; – 2) ∈ d, donc c = – 6 
et d a pour équation 4x – 3y – 6 = 0.
• Δ a une équation de la forme – x – 5y + c = 0. 
Or C(– 2 ; 3) ∈ Δ, donc 2 – 15 + c = 0 d’où c = 13 
et Δ a pour équation x + 5y – 13 = 0.

•
  4x – 3y – 6 = 0 

équivaut à
  – 23y = – 46

 � x + 5y – 13 = 0  � x = 13 – 5y
soit y = 2 et x = 3.
Le point d’intersection a pour coordonnées (3 ; 2).

76  1. y

x

2. d
1
 a pour équation x – 2y + 2 = 0.

d
3
 a pour équation y = 

4
5

 x.

Les coordonnées (x ; y) du point M commun à ces deux 

droites vérifi ent : y = 
4
5

 x et – 
3
5

 x + 2 = 0, 

soit x = 
10
3

 et y = 
8
3

.

Donc M a pour coordonnées �10
3

 ; 
8
3 �.

On vérifi e que B, C, M sont alignés :

RBC(3 ; – 3) et YBM� 7
3

 ; – 
7
3 �, donc RBC et RBM sont colinéaires. 

Ainsi, les trois droites sont concourantes.

77  Corrigé dans le manuel.

78  1. RAB(– p ; q), donc (AB) a une équation de la forme 
qx + py + c = 0.
Or A(p ; 0) ∈ (AB), 
donc pq + c = 0 et (AB) a pour équation : qx + py – pq = 0.

Or pq ≠ 0, donc 
x
p

 + 
y
q

 – 1 = 0.

2. (CD) a pour équation 
x
3

 – 
y
2

 – 1 = 0, soit 2x – 3y – 6 = 0.

79  (AB) : 
x
5

 + 
y
4

 – 1 = 0 ; (CD) : 
x
2

 – 
y
3

 – 1 = 0.

Les coordonnées de M vérifi ent :

 4x + 5y – 20 = 0 
équivalent à

  x = 
70
23

 
.� 3x – 2y – 6 = 0  � y = 

36
23

b) iIJ = 3 AIC, donc I, J, C sont alignés.

60  Corrigé dans le manuel.

61  1. RBE = RBA + RAE = 3 RCD + 3RDE = 3( RCD + RDE) = 3RCE.

2. RBE et RCE sont colinéaires, donc B, E, C sont alignés.

62  1. RAP = RAB – 2( ZAI + AIC) = RAB – 2 AAI – 2 AIC.
2. a) 2AAI = RAB, donc RAP = – 2 AIC et les vecteurs RAP et AIC 
sont colinéaires.
b) Il en résulte que les droites (AP) et (CI) sont parallèles.

CHOISIR UN REPÈRE

63  Corrigé dans le manuel.

64  1. On choisit (C ; RCM, ECP).
2. M(1 ; 0) ; P(0 ; 1) ; B(0 ; – 2) ; D(3 ; 0) ; A(3 ; – 2).
YAM(– 2 ; 2) et RMP(–1 ; 1), 
donc YAM = 2 RMP et les points A, M, P sont alignés.

65  1. I� 1
2

 ; 0� ; J�0 ; 
5
4 � ; K(x ; y) avec 1 – x + 5(– x) = 0 

et – y + 5(1 – y) = 0, donc x = 
1
6

 et y = 
5
6

.

2. iIJ�– 
1
2

 ; 
5
4 � et AIK�– 

1
3

 ; 
5
6 � ; or – 

1
2

 × 
5
6

 + 
1
3

 × 
5
4

 = 0, 

donc I, J, K sont alignés.

66  Corrigé dans le manuel.

67  Dans le repère (A ; TAC, AAI) : 
C(1 ; 0), I(0 ; 1), J(4 ; 0) et B(0 ; 4).
Donc : AIC(1 ; –1) et ABJ(4 ; – 4).
Ainsi, ABJ = 4AIC, donc les droites (BJ) et (IC) sont parallèles.

ÉQUATIONS CARTÉSIENNES
DE DROITES

68  a) x – 3y + 14 = 0. b) y = 5. c) x = 1.

69  a) RAB(– 4 ; – 3) donc – 3x + 4y – 17 = 0.
b) 2x + 3y – 6 = 0. c) x = 4. d) y = – 2.

70  1. a) m = 
2
3

. b) 5
3

.

2. Si y = 
3
2

, 2x – 
9
2

 + 5 = 0 soit x = – 
1
4

.

71  1. C’est la droite d
2
.

2. d
1
 : 2x – 3y + 6 = 0 ;

d
3
 : 2x + 3y – 6 = 0 ;

d
4
 : 5x + 3y + 15 = 0.

72  Corrigé dans le manuel.

73  a) ru(2 ; 3) et A(–1 ; 1). b) ru(3 ; 1) et A(1 ; 0).

c) ru(– 3 ; 2) et A(3 ; 0). d) ru(8 ; 3) et A�0 ; 
7
4 �.

74  1. ru(3 ; 7), ru’(2 ; 5) et 3 × 5 – 2 × 7 = 1 ≠ 0 ; 
donc d et d’ sont sécantes.

80
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b) d a aussi pour équation 4x + y + 3 = 0 et d’ a aussi pour 

équation 4x + y – 
20
3

 = 0.

Les droites sont donc parallèles et distinctes.
c) d’ a aussi pour équation : x + 3y – 6 = 0 ; donc d et d’ 
sont confondues.

88  a) P ⇒ Q ; Q ⇒ P et P ⇔ Q.
b) Si RMA et RMB sont opposés, alors M est le milieu de 
[AB], donc AM = MB.
D’où P ⇒ Q.
• Mais MA = MB n’implique pas que M soit le milieu de 
[AB].
c) P n’implique pas Q ; exemple : CB = 2CA.
• Si C, A, B sont alignés, il existe k tel que ECA = kRCB donc 
CA = | k |CB.
Ainsi : Q ⇒ P.
d) d // d’ équivaut à ru(–1 ; m) et ru’(– m ; 1) sont colinéaires, 
équivaut à –1 × 1 – m × (– 4) = 0 soit mx = 1 ; donc P ⇔ Q.

89  1 VARIABLES
2  a1 EST_DU_TYPE NOMBRE
3  b1 EST_DU_TYPE NOMBRE
4  c1 EST_DU_TYPE NOMBRE
5  a2 EST_DU_TYPE NOMBRE
6  b2 EST_DU_TYPE NOMBRE
7  c2 EST_DU_TYPE NOMBRE
8 DEBUT_ALGORITHME
9  LIRE a1
10  LIRE b1
11  LIRE c1
12  LIRE a2
13  LIRE b2
14  LIRE c2
15  SI (a1*b2-a2*b1!=0) ALORS
16   DEBUT_SI
17    AFFICHER «les droites sont sécantes.»
18   FIN_SI
19   SINON
20    DEBUT_SINON
21    SI (a1*c2==a2*c1) ALORS
22     DEBUT_SI
23      AFFICHER «Les droites sont 

confondues.»
24     FIN_SI
25     SINON
26      DEBUT_SINON
27       AFFICHER «Les droites sont 

parallèles (disjointes).»
28      FIN SINON
29    FIN SINON
30 FIN ALGORITHME

AVEC LES TICE

90  2. a) M(m ; 0) et J(0 ; y) ; TAB(2 ; – 3) et EJM(m ; – y).

Donc – 2y + 3m = 0, y = 
3
2

 m donc J�0 ; 
3m
2 �.

I(x ; 0) ; TCM(m ; – 4) et ABI(x ; 3).

Donc 3m + 4x = 0, x = – 
3m
4

 et I�– 
3m
2

 ; 0�.
b) oIJ a pour coordonnées �3m

4
 ; 

3m
2 �, colinéaire à rv(1 ; 2), 

et RAC(2 ; 4) ; donc : RAC = 2 rv.
Conclusion : la droite (IJ) reste paralèle à (AC).

80  1. (DI) : 
x
3

 + 
y
4

 – 1 = 0 ou 4x + 3y – 12 = 0 ;

(BJ) : 
x
4

 + 
y
2

 – 1 = 0 soit x + 2y – 4 = 0.

Donc C, intersection de ces droites, a pour coordonnées 

�12
5

 ; 
4
5 �.

2. M� 6
5

 ; 
2
5 �, P� 3

2
 ; 1� et N(2 ; 2).

EPN� 1
2

 ; 1�, YMN� 4
5

 ; 
8
5 � et 

1
2

 × 
8
5

 – 1 × 
4
5

 = 0 ; donc les trois 

points sont alignés.

81  1. B� 3
2

 ; 0�, D(0 ; 2), C� 3
2

 ; 2� et K(1 ; 1).

2. (DI) a pour équation : x + 
y
2

 – 1 = 0 soit 2x + y – 2 = 0 ; 

(BJ) a pour équation : 
2
3

 x + y – 1 = 0 soit 2x + 3y – 3 = 0.

Donc M a pour coordonnées � 3
4

 ; 
1
2 �.

3. RKC� 1
2

 ; 1� et YKM�– 
1
4

 ; – 
1
2 �, donc RKC = – 2 YKM.

Les vecteurs RKC et YKM sont colinéaires, donc les points K, 
C, M sont alignés.

82  1. A’(0 ; 2), C’(0 ; –1), B(1 ; 0) et K� 1
2

 ; 
1
2 �.

UA’K� 1
2

 ; – 
3
2 � et IC’K� 1

2
 ; 

3
2 �.

Donc la droite (A’K) a une équation de la forme :
– 3x – y + c = 0.
Or A’ ∈ (A’K), donc c = 2 et (A’K) a pour équation :
3x + y – 2 = 0.
2. a) De même, on démontre que (C’K) a pour équation 
3x – y – 1 = 0.
(A’K) coupe (AB) en I d’ordonnée nulle, donc I� x

3
 ; 0� et 

de même, J� 1
3

 ; 0�.
b) Il en résulte que : AAJ = iJI = pIB.

POSITION RELATIVE 
DE DEUX DROITES

83  Δ a une équation de la forme 3x – 2y + c = 0 et 
A(–1 ; 4) ∈ Δ ; donc c = 11 et Δ a pour équation :
3x – 2y + 11 = 0.

84  Δ a une équation de la forme y = 
2
3

 x + c 

et A(– 3 ; 5) ∈ Δ ; donc c = 7 et Δ a pour équation y = 
2
3

 x + 7.

85  Corrigé dans le manuel.

86  d a pour vecteur directeur ru = (3 ; m) et Δ a pour 
vecteur directeur ru’(2 ; 3).
d // Δ ⇔ ru et ru’ colinéaires ⇔ 2m = 9 ⇔ m = 

9
2

.

87  a) 2x – y + 5 = 0 et 3x – 5y + 6 = 0 sont sécantes car 

ru(1 ; 2) et ru’(5 ; 3) ne sont pas colinéaires.

Le point d’intersection a pour coordonnées �19
7

 ; 
73
7 �.
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ROC Restitution organisée de connaissances

91  1. EAB(x
B
 – x

A
 ; y

B
 – y

A
) et TAM(x – x

A
 ; y – y

A
).

M ∈ (AB) ⇔ (x – x
A
)(y

B
 – y

A
) – (y – y

A
)(x

B
 – x

A
) = 0 

 ⇔ (y
B
 – y

A
) x – (x

B
 – x

A
) y + x

B
y

A
 – x

A
y

B
 = 0 [1]

2. En appliquant [1] :
(AB) a pour équation : 2x – 6y + 12 + 10 = 0, 
soit x – 3y + 11 = 0.
Donc M(–11 ; 0) et N�0 ; 

11
3 �.

Prendre toutes les initiatives

92   ru + rv = 2 yw 
⇔

  ru + rv = 2 yw
 � – 3ru + rv = 4 yw (–1)  � 4ru = – 2 yw

   
⇔

  ru = – 
1
2

 yw

    � rv = 
5
2

 yw.
Donc rv = – 5ru.

95  1. Dans le repère (A ; EAB, RAC) : B(1 ; 0) et C(0 ; 1), 
donc RBC(1 ; –1).

Avec O(x ; y) : TBO = 
1
3

 RBC ⇔ x – 1 = 
1
3

 × (–1) et y = 
1
3

 × 1.

D’où O� 2
3

 ; 
1
3 �.

2. a) d
1
 a pour équation y = mx – m et d

2
 a pour équation 

y = mx + 1.
b) I a pour abscisse 

2
3

 et pour ordonnée 
2
3

 m – m = – 
1
3

 m ;

J a pour ordonnée 
1
3

 et pour abscisse x = – 
2

3m
.

Donc AAI� 2
3

 ; – 
1
3

 m� et AAJ�– 
2

3m
 ; 

1
3 �.

Ainsi, AAI = – mAAJ et les points A, I, J sont alignés.

96  d
1
 a pour équation 2x – 3y + 1 = 0 et d

2
 a pour équation 

x + 2y – 6 = 0.
d

1
 et d

2
 se coupent au point M�16

7
 ; 

13
7 �.

Les trois droites sont concourantes si et seulement si yw 
et TCM sont colinéaires.

Or, TCM a pour coordonnées �– 
12
7

 ; 
27
7 � : TCM est colinéaire 

au vecteur yw(4 ; – 9)�TCM = – 
3
7

 yw�.
97  1. B(3 ; 0), D(0 ; 4), C(3 ; 4), L� 1

2
 ; 4� et K�3 ; 

3
2 �.

2. a) (AC) a pour équation y = 
4
3

 x et (IL) a pour équation 
8x + y – 8 = 0.
Ces droites se coupent en M de coordonnées � 6

7
 ; 

8
7 �.

b) ZJK�3 ; 
1
2 � et ZJM� 6

7
 ; 

1
7 � ; 

donc ZJK = 
7
2

 ZJM et les trois droites sont concourantes.

93  EPQ = APA + TAQ = TAQ – EAP 
  = (m + 1) EAB + EBC – EAB – mTAC 
  = (m + 1) EAB + EAC – EAB – EAB – mEAC 
  = (m – 1) ( EAB – TAC) = (m – 1) ECB.
Donc, si m ≠ 1, EPQ est colinéaire à ECB.
Si m = 1, alors EAP = EAB + EAC et TAQ = 2 EAB + EAC, 
donc EAQ = EAB + EAP, soit TAQ – EAP = EAB. Ainsi, EPQ = EAB.

94  Dans le repère (A ; AAI, AAJ) : 

I(1 ; 0), J(0 ; 1), B(4 ; 0) et C�0 ; 
3
2 � ; 

(BC) a pour équation 
x
4

 + 
2
3

 y – 1 = 0 

soit 3x + 8y – 12 = 0 ;
(IJ) a pour équation x + y – 1 = 0.

Donc K a pour coordonnées �– 
4
5

 ; 
9
5 �.

Ainsi, EKB�24
5

 ; – 
9
5 � et EBC�– 4 ; 

3
2 �, donc EKB = – 

6
5

 EBC.

ZKJ� 4
5

 ; – 
4
5 � et oIJ(–1 ; 1), donc ZKJ = – 

4
5

 uIJ.

98  I(t ; 0), J(0 ; 1 – t) et K(– t ; 1 + t).
Donc oIJ(– t ; 1 – t) et ZIK(– 2t ; 1 + t).
Les points I, J, K sont alignés si et seulement si 
– t(1 + t) + 2t(1 – t) = 0 soit :
– 3t2 + t = 0 ou t(1 – 3t) = 0. Or t ≠ 0, donc t = 

1
3

.

99  1. Ces lignes ont pour but d’éliminer le cas où 
l’utilisateur a saisi les coordonnées de deux points 
confondus.
2. 

20 a PREND_LA_VALEUR yN–yM
21 b PREND_LA_VALEUR xM–xN
22 c PREND_LA_VALEUR xN*yM–xM*yN

3. L’équation proposée par le logiciel est 2x + 3y – 9 = 0.

100  1. 

2. a) oIJ = ABJ – ABI = 
3
5

 TBC – 
1
2

 RBA.

En effet : 2 AJB + 3 AJB + 3 TBC = t0 donc ABJ = 
3
5

 TBC.

pIL = AIA + ZAL = 
1
2

 EBA + 3TAC car 3 ELA + 3TAC = 2 ZLA, 

donc AAL = 3TAC ; 

d’où oIL = 
1
2

 ABA + 3RAB + 3 TBC = – 
5
2

 EBA + 3RBC.

b) Il en résulte que oIL = 5 uIJ et les points I, J, L sont alignés.

EXERCICES Approfondissement (page 187)
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101  1. O� 1
2

 ; 
1
2 �, M�– 

1
2

 ; 
3
2 � et K(1 ; –1).

G est tel que TAG = 
2
3

 TAO, 

donc G a pour coordonnées : � 1
3

 ; 
1
3 �.

2. P a pour coordonnées (0 ; y), 

donc TMP� 1
2

 ; y – 
3
2 � et TMC� 3

2
 ; 

1
2 �.

M, P, C sont alignés, donc 
1
4

 – 
3
2

 �y – 
3
2 � = 0 soit y = 

4
3

.

Donc P a pour coordonnées �0 ; 
4
3 �.

• Q a pour coordonnées (x ; 0), 

donc TMQ�x + 
1
2

 ; – 
3
2 �, et TMG� 5

6
 ; – 

7
6 �.

M, Q, G sont alignés, donc – 
7
6

 �x + 
1
2 � + 

3
2

 × 
5
6

 = 0 

soit x = 
4
7

.

Donc Q a pour coordonnées � 4
7

 ; 0�.
3. EPK a pour coordonnées �1 ; – 

7
3 � et TQK� 3

7
 ; –1�.

Donc RPK et TQK sont colinéaires et les points P, Q, K sont 
alignés.

102  1. a) A(a ; 0), B(0 ; b), A’(a ; 1) et B’(1 ; b) ; 
donc TA’B(– a ; b – 1) et TAB’(1 – a ; b).
TA’B et TAB’ colinéaires ⇔ – ab – (1 – a)(b – 1) = 0 
 ⇔ – ab – b + ab + 1 – a = 0 
 ⇔ a + b = 1.
b) Dans ce cas : TA’B(– a ; – a), IA’B’(b ; b) et TOK(1 ; 1).
Ces trois vecteurs sont colinéaires, donc les droites sont 
parallèles.
2. a) La droite (OK) a pour équation y = x.
b) (A’B) a une équation de la forme (b – 1)x + ay + c = 0.
Or B(0 ; b) ∈ (A’A), donc c = – ab. D’où le résultat.
c) y = x et (b – 1)x + ay – ab = 0 
donc y = x et (a + b – 1)x = ab.
Comme a + b ≠ 1, M a pour coordonnées :

� ab
a + b – 1

 ; 
ab

a + b – 1�.
3. YAB’(1 – a ; b) et TAM� a – a2

a + b – 1
 ; 

ab
a + b – 1�.

Or 
(1 – a)ab
a + b – 1

 – 
(a – a2)b
a + b – 1

 = 0, donc A, B’, M sont alignés.

Il en résulte que les trois droites sont concourantes.

103  • Démontrer
1. a) AJB + AJC = iJI + pIB + iJI + AIC = 2 iJI car AIB + AIC = r0.
b) 2oJI = – 2 AJA donc 2AJA + AJB + AJC = t0.
2. YMN = 2 EMJ + 2 AJA + RMJ + AJB + RMJ + ZJC ; 
d’où TMN = 4 EMJ.
Il en résulte que, M, N, J sont alignés et la droite (MN) 
passe par le point fi xe J quand M varie.
• Prolongement
1. « YMN et RBD colinéaires » équivaut à « EMJ et RBD 
colinéaires ».
L’ensemble des points M est donc la droite d passant par J 
et parallèle à (BD).

2. B(4 ; 0), D(0 ; 3), C(4 ; 3), I�4 ; 
3
2 � et J�2 ; 

3
4 � ; RBD(– 4 ; 3).

Donc d a une équation de la forme : 3x + 4y + c = 0 avec 
J ∈ d donc c = – 9 et d a pour équation 3x + 4y – 9 = 0.

104  1. ru(1 ; – m) est un vecteur directeur de d et ru ≠ t0 
pour tout m.
Donc l’affi rmation est vraie.
2. y = 3 – mx ; donc pour tout x, il existe y unique tel que 
M ∈ d

m
.

Donc l’affi rmation est vraie.
3. Elle est fausse car si m = 0, y = 3 et x est quelconque.
4. Faux, car si M(0 ; y

0
), il n’existe pas m unique.

5. Vraie, car A(0 ; 3) appartient à d
m
 pour tout m.

105  Démontrer

a) TAN
0
 = 2 TAC et IAN

2
 = 4 RAB.

PN
0
N

2
 = YAN

2
 – IAN

0
 

 = 4EAB – 2 TAC 

 = 2(2RAB – TAC).

b) ON
0
N = TAN – IAN

0
 

 = 2kTAB + (2 – k)TAC – 2 TAC 

 = k(2EAB – TAC).

c) IN
0
N = 

k
2

 PN
0
N

2
, donc ces vecteurs sont colinéaires.

N décrit la droite (N
0
N

2
).

106  1. a) 11 = 
3x + 2y

5
 soit 3x + 2y – 55 = 0.

b) L’ensemble des couples (x ; y) sont les coordonnées 
entières des points du segment [CD] contenus dans le carré 
de côté 20.
c) 

2. m = 
24 + 26

5
 = 10 ; donc M appartient à la droite 

d’équation 3x + 2y – 50 = 0.
Les points sont sur le segment [AB].
3. Par le calcul
a) Comme 3x + 2y = 50, on obtient :

y = 
50 – 3x

2
, x ∈ [0 ; 20] et y ∈ [0 ; 20].
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b) Pour que y soit un entier, il faut que 50 – 3x soit un 
multiple de 2, donc que x soit pair.

c) Si x = 2k, y = 
50 – 6k

2
 = 25 – 3k.

• pour k = 0 et k = 1 : y > 20, donc impossible ;
• k = 2 : x = 4 et y = 19 ;
• k = 3 : x = 6 et y = 16 ;
• k = 4 : x = 8 et y = 13 ;
• k = 5 : x = 10 et y = 10 ;
• k = 6 : x = 12 et y = 7 ;
• k = 7 : x = 14 et y = 4 ;
• k = 8 : x = 16 et y = 1.

107  a) (x – 3y + 1)2 = (y – 4x + 2)2 
⇔ (x – 3y + 1 – y + 4x – 2)(x – 3y + 1 + y – 4x + 2) = 0 
⇔ 5x – 4y – 1 = 0 ou – 3x – 2y + 3 = 0.
On obtient deux droites.

y

x

b) Si y � 0, x – 3y + 1 = 0 ; 
si y � 0, x + 3y + 1 = 0.

A  1. a) b) 

2. Les droites (AN), (MC) et (BP) semblent parallèles.

3. a) • M(x ; y) ; YMB(– 3 – x ; 1 – y) et TMA(– x ; 4 – y).

2TMB + TMA = t0 ⇔ – 6 – 2x – x = 0 et 1 – y + 4 – y = 0.

Ainsi, M a donc pour coordonnées (– 2 ; 2).

On obtient deux demi-droites.
y

x

108  ru = 3 ri + 2 rj, rv = ri – 3 rj et uw = 2 ri + 5 rj.
yw = aru + brv 
⇔ a(3ri + 2 rj) + b(ri – 3 rj) = (3a + b)ri + (2a – 3b)rj = 2 ri + 5 rj

⇔
  3a + b = 2

 � 2a – 3b = 5
⇔ a = 1 et b = –1.

109  1. APA = α APA + α EAB soit (α – 1) EAP = α EAB ; 

donc P� α
α – 1

 ; 0�.
• ERA + TAC = γ ERA ; donc R�0 ; 

1
1 – γ �.

• RQA + RAB = β RQA + β RAC soit (1 – β)RAQ = RAB – β RAC ; 

donc Q� 1
1 – β

 ; – 
β

1 – β�.
2. ZPR�– 

α
α – 1

 ; 
1

1 – γ � et EPQ� αβ – 1
(1 – β)(α – 1)

 ; – 
β

1 – β�.
P, Q, R alignés ⇔ 

αβ
(α – 1)(1 – β)

 – 
αβ – 1

(1 – β)(α – 1)(1 – γ)
 = 0 

 ⇔ 
αβ(1 – γ) – αβ + 1

(1 – β)(α – 1)(1 – γ)
 = 0 

 ⇔ αβγ = 1.

• P(x ; y) ; ECP(x – 2 ; y) et ECA(– 2 ; 4).

ECP = – 
1
2

 ECA ⇔ x – 2 = 1 et y = – 2.

Ainsi, P a pour coordonnées (3 ; – 2).
• N(x ; y) ; RCN(x – 2 ; y) et RCB(– 5 ; 1).
RCN = – 2ECB ⇔ x – 2 = 10 et y = – 2.
Donc N a pour coordonnées (12 ; – 2).
b) RAN(12 ; – 6), TCM(– 4 ; 2) et EBP(6 ; – 3).
Les trois vecteurs sont colinéaires à ru(2 ; –1).
Il en résulte que les droites sont parallèles.

B  1. a) A(–1 ; –1) ; B(1 ; –1) ; C(1 ; 1) ; D(–1 ; 1).

b) M�– 
1
4

 ; 0� et N�0 ; – 
1
3 �.

2. a) YDM� 3
4

 ; –1� et RDN�1 ; – 
4
3 � ; YDM = 

3
4

 RDN, 

donc les points D, M, N sont alignés.
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b) YAM� 3
4

 ; 1� et RCN�–1 ; – 
4
3 � ; YAM = – 

3
2

 RCN, 

donc les droites (AM) et (CN) sont parallèles.

C  1. a) RGA + RGC = ZGI + pIA + ZGI + pIC.
Or pIA + pIC = t0. D’où le résultat.
b) RGA + 2RGB + RGC = 2 RGB + 2 AGI = t0 soit RGB = – AGI.
Donc G est le milieu de [BI].
2. a) 

b) RAD = 2( RAG + RGB) + RAG + RGC = 3 RAG + (2 RGB + RGC).
Or 2 RGB + RGC = – RGA = RAG.
Donc RAD = 4 RAG. 
Les points A, D, G sont donc alignés.

D  1. On choisit le repère (A ; RAB, AAI) afi n d’avoir, pour 
les points essentiels, des coordonnées simples.

2. a) B(1 ; 0), I(0 ; 1), C(0 ; 2) et J� 1
2

 ; 
1
2 �.

b) ACJ� 1
2

 ; – 
3
2 � et RCK(k ; – 2). Les vecteurs ACJ et RCK sont 

colinéaires donc – 
1
2

 × 2 – k�– 
3
2 � = 0 soit k = 

2
3

 

donc RAK = 
2
3

 RAB.

E  1. I� 1
3

 ; 0�, K�0 ; 
3
5 � et J(x ; y).

Donc : AAJ(x ; y – 1) et RAC(1 ; –1).
4AAJ = RAC ⇔ 4x = 1 et 4y – 4 = –1.

Donc J� 1
4

 ; 
3
4 �.

2. (AI) a pour équation 
x
1
3

 + y – 1 = 0 soit 3x + y – 1 = 0.

(CK) a pour équation 
x
1

 + 
y
3
5

 – 1 = 0 soit x + 
5
3

 y – 1 = 0 

ou 3x + 5y – 3 = 0.
Les coordonnées (x ; y) de M, intersection de ces deux 
droites, vérifi ent :

 3x + y – 1 = 0 
⇔

  4y – 2 = 0� 3x + 5y – 3 = 0  � 3x + y – 1 = 0

soit M� 1
6

 ; 
1
2 �.

La droite (BJ) a pour équation y = 3x.
Les coordonnées de M vérifi ent cette équation donc B, 
M, J sont alignés et les droites (AI), (BJ) et (CK) sont 
concourantes.

F  1. 

2. a) RAD = – 
1
2

 EAB + 
1
3

 RAC ;

donc dans le repère (A ; EAB, RAC) : D�– 
1
2

 ; 
1
3 �.

b) K(0 ; y) ; RBK(–1 ; y) et RBD�– 
3
2

 ; 
1
3 �.

Les points B, K, D sont alignés donc (–1)� 1
3 � – y�– 

3
2 � = 0, 

soit – 
1
3

 = – 
3
2

 y et y = 
2
9

, donc RAK = 
2
9

 RAC.

G  I(0 ; –1), J(5 ; 2) et K(– 5 ; y).

RBC(– 6 ; – 6) et RBK(– 9 ; y – 5).
y

x

Les vecteurs RBC et RBK sont colinéaires donc : 
– 6(y – 5) – (– 6)(– 9) = 0 soit y – 5 = – 9 soit y = – 4.
Donc : K(– 5 ; – 4).
Ainsi, oIJ(5 ; 3) et AIK(– 5 ; – 3) ; 
donc oIJ = – AIK et les points I, J, K sont alignés.


