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Correction de GEOMETRIE DANS L'ESPACE - Fiche 4

Navigation vers les corrections: @ @ @ & ®

3
@ 1. a. (d) passepar A (5;-2;2) eta pour vecteur directeur u (l)

2
x=3t+5
donc (d) a pour représentation paramétrique Y =-t—2 avec te R. — Vous pouveg cheisin la letire que vous vsuleg pour le paramitre.
z2=2t+2

-5
b. (BC) passepar B (4;-2;3) etapour vecteur directeur BC ( 2 )
0
x=-5s+4
donc (BC) a pour représentation paramétrique | Yy =2s-2 avec se R.
z=3
Xx=-5s5-1
On awwit pu ausei choisin le point C et on awrait ew alons | Y = 28 avec s € R qui est une autre neprisentation poramétrigue de la.
z=3

méme droite.

Etavee CB comme vectewr dinectour, on await ew d autres neprisentotions.

6

t=-=3
{ 5=-1+2t 2
2. ¢ 1-9=3t o 9._9_
1=2-t t=73=3
t=3
donc le systéme est vérifié
donc M e (d).
-2
t=—=-1
{3 =—1+2t 2
. 3=-3t o _3_
3=2-t t=53=-1
t=5
donc le systéme n'est pas vérifié
donc N ¢ (d) .

3,6
3. a. D'aprés sa représentation paramétrique, (d;) a pour vecteur directeur Uz (1,5j .

-3
2,4
D'aprés sa représentation paramétrique, (d,) a pour vecteur directeur ty| -1 |.
2
36 _
24" 15
15_
1 1,5
-3 _
> - -15

donc U1 =-1,5 U
donc U: et U sont colinéaires
donc (d;) et (d,) sont paralléles.

5
b. D'aprés sa représentation paramétrique, (ds) a pour vecteur directeur Uz (2) .
7

U .0 = 3,6x5+1,5x2 + (-3)x7
18+3-21
0

donc U; et Uz sont orthogonaux
donc (d;) et (ds) sont orthogonales.




Correction de GEOMETRIE DANS L'ESPACE - Fiche 4 page 2

4. a.  Miseen équation : — NWoublieg pas de le priciser.

-1+3s
M(x;y;z)e(A)n(A) &Y= 6t—5 et{y=—3+2 avec t et s réels

z=1+3t z=5s+4

{1+3t_55+4f>Jmpwtméem&ndananA@a] dquation.

t=1-3s Je te nemplace dans la 2™ dguation.

@{6(1 3s)-5=-s+2
1

=4

ime .

quation.
Je trowe wne valeur de S .

+3t=5s+4 — > Jdegilelnd
_20
17

t=1-3x(-15

1
17
1+3t=5s+4

S Je@'mgaotadlaw@a]mé%xmﬁonetgabwweumuaﬂwmda t.

L4320 17,60 _77
17 ARTAEY] 5 o
Or, 5><(— ) e 5 ,68_63 — Je teste les dewx volewns dans U équation gelde.
17 17 17

donc la 3°™ équation n'est pas vérifige.

Le systéme est faux,
donc (A;) et (Az) ne sont pas sécantes.

b. Mise en équation :
Xx=-1+3s X=-r—4
M(x:y:2) € (A2 N (A3) @{y=s+2 et {y=r+1 avec s et r réels
z=5s+4 z2=-2r
-1+3s=-r—-4
—s+2=r+1
55+4=-2r

{ “1+3(—r+1)=-r-4

=4

s=-r+1
5s+4=-2r

<

s-f3+1-7
5s+4=-2r

{5x(72) +4="10+4=6
r
2x3=6

donc la 3°™ équation est vérifiée.

=4

Le systeme est vrai,
donc (A;) et (As) sont sécantes.

y= 7(7(2))+ 2=4 — Jinjecte la valowr S =2 dans la reprisentation de (A;) powr Browver les coondonnies du point
z2=5%x(-2)+4=-6

donc le point d'intersection a pour coordonnées (—7;4;-6).

{x=1+3><(2) =7

x=-3-4=7
On awwait pu aussi tnjecter la valewr ©=3 dans le systime de (As) - {y:3+1:4 et on towe bien sin lo. méme chose.
7=-2x3=-6

@ 1 Loappimation est pausse.
Voir Uenercice D 4. a. .

2. Lappiumation est vnaie.
Voir Uenercice (D 3. b. .

3. Lappiunation eot fausse.
Voir Uenencice D 1. powr trouver les neprisentations paramétriques.
Voir Uenencice @ 4. a. powr montren qu’'elles ne sont pas sécantes.

4.+ Lagpiumation 1 eot vraie.
e chercheg pas une neprésentation paramitrique de (AB) 1 D abond, ¢ est long ot vous avey de grande chance de ne pas towver la méme que colle
proposde, done ¢est du femps perdu...
Voin Cenercice D 2. powr vénifien que A et B uénipiont Lo systime.
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*  Lapgiumation 2 est vraie.
Voir Uenercice (3. b. .

*  Lappiumation 3 est fausce.
Voir Uenercice ) 4. a. .
Rappelons que, pour étne coplanaines, dewr droites doivent Stne soit sdcantes soit paralleles.
On sait qu’elles ne eont pas paralldles can, d'aprds U agbinmation 2, elles eont onthogenales.
T0 suppit done de véniien qu’eles sont sicantes.

@ L exencice va. nows faire démentren quelque chose que nous savons déd'd, que dewx dw.gerw.ﬂus du cube se coupent...

1
1. ¢ OnaB(0;0;0)et BH = BA"+ BC + BF donc BH (1)
1

(BH) passe par B et a pour vecteur directeur BH
x=1t+0 X=t

donc (BH) apour représentation paramétrique { y =1t+0 < {y=t avecteR.
z=1t+0 z=t

s _ 5~ , B>

¢ OnaA(l;0;0)et BG'= BC'+ BF donc G(0;1;1).

0-1 -1
AG (10) donc AG (1)
1-0 1

(AG) passe par A et a pour vecteur directeur AG
x=-1s+1 Xx=-s+1
donc (AG) apour représentation paramétrique { y=1s+0 <«

z=1s+0 Z=5$

2. Mise en équation :

=t Xx=-s+1
M(x;y;z) e (BH)N(AG) < =t et {y=s avec t et s réels
=t

Pas &’ dquotion gelée d. véipion |
Le systéme est vrai,
donc (BH) et (AG) sont sécantes.

c=1
2
y= % — Los coondonndes du. point d'intorsection se trowvent instantandment en injoctant la valewn t= % dans la. neprésentation de (BH) .
=1
2
A . . 1.1.1
donc le point d'intersection a pour coordonnées (5 5 5) .

y=s avec se R.

—2-0 -2
@ 1 W( 2-1 ) donc W(l)
-1-(-1) 0
(AB) passe par A et a pour vecteur directeur AB
x=-2s+0 X=-25
donc (AB) a pour représentation paramétrique {y =1s+1 < {

z=0s-1 z=-1

1
2. D'aprés sa représentation paramétrique, & a pour vecteur directeur o ( 1 ) .
-1
2 gl

donc U et AB~ ne sont pas colinéaires
donc & et (AB) ne sont pas paralléles.

y=s+lavecseR. — t st dgjo. pris comme paromitne de U .
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3.

Mise en équation :

M(x;y;z2)e(AB)nY <

1+1=2
Or,
1+0=1

z=-1-t

donc la 2°™ équation n'est pas vérifiée.

Le systéme est faux,
donc (AB) et &' ne sont pas sécantes.

X=-2+t
y=s+1 etyy=1+t avec s et t réels

a. et d. sont pausses can les vectowns directeurs donnds pan les neprisentotions poramitriques ne sont pas colindaires o u.

Pow b. et c., on a la méme direction. T0 neste donc d vénifien laquelle passe por A .

En nemplogont X, y et z parles coondonnies de A, on obtient {

Réponse c.

t=1

t=-2

t=1 powr b. et

{

t=-1
t=-1 pow C..
t=-1

Owee les deux vectowns directeuws MN et U, on voit fout de suite ogu'UZA ne sont pas colindaines, done b. et d. eont hausses.

Lo produit scalaine. MN". U donne O done les dasites sont onthogenales.
Mais attention, elles powwaient €' ¢t tout en dtant sécantes |

On est done obligé de tiwver une représentation poramétrique de (MN) , pax exemple avee  MN™ et M, on obtient {

Puis voin si le A%Atinw {

Réponse a.

2+t=2s-1

—t=-4s+2

-1-t=6s+3

o5t vdnific... Et i ne 0est pas |

x=25-1
y=-4s+2 avec s € R,
z=6s+3

On 0. intdndt & vinifion C. fout de suife, can ol elle est unaie, ¢'est torming |
Mais elle est pauvsce... Dommage...

Owee les deur vectouns dinectewrs, on voit tout de suite oou'fﬂA ne sont pas colindoines, done a. est pausse.

Seuhaitons que leo dewx vecteurs dinectouns ne sont pas enthogenaur, ce qui eliminero lo. d. et donnera. la. népense.

Malthewreusement, ils sont onthogonaux.
Et comme poun 4.2, , les dnoifes sont onthegonales mais elles pounaient Ete edcantes ef alons coplanaines.

Finafement, o systime {

Réponse d.

t+1=k+1
2t-1=k+3
3t+2=-k+4

n'est pas viufi...

a. Lo question est ts foacile mais encone paut-i touver le point et lo vectowr directour qui ont &té utilieds...

OnaB(1;0;0), D(0;1;0) donc DB (0—1

1-0

0-0

(DB) passe par D et a pour vecteur directeur DB

donc (DB) a pour représentation paramétrique {

b. Tt &’ agit en pait de trouver {

Ona A(0;0;0) et AG = AB +

>

X=t

1
)donc DB (—1
0

Yy =1 comme neprisentation paramstnique.

z=t

e

e

(AG) passe par A et a pour vecteur directeur AG

donc (AG) a pour représentation paramétrique {

1
AD + AE donc AG (1)
1

z=t

)

x=1s+0 X=$
y=-1s+1 < Jy=1-s < avecseR.
z=0s+0 z=0

Xx=1t+0 x=t
y=1t+0 < yy=t avecte R
z=1t+0

donc les points de la droite (AG) sont les points de coordonnées (t;t;t) avec t réel.
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t-s t-s
2. MN (t(ls)) donc MN (t+sl)_
t-0 t

{(MN)J_(AG)
(MN) L (DB)
{MN’. AG =0
MN’. DB’ =0
{(t—s)x1+(t+s 1)x1+tx1=0
=
(t—s)x1+(t+s—1)x(-1)+tx0=0
{3t 1=0
=
2s+1=0
1
t=3
= S—l
)
1
{M(E 1—— 0) et donc M(— E))
=
1.1.1
N(3:3:3)

donc MN? = (t—s)2+(t+s—1)2+t?
t2-2ts+s%+t2+ 52+ 25— 2t— 25+ 1 +t?
3t*-2t+2s?-2s+1

Méthede 1 : pour les couragewr qui s souviennent comment on cade la. porme canonigue

3[tZ—ZX%XH(%)2*(%)2]+2[52*2x%x5+(%)27(%)2]+1

3[(t—1>2—1]+2[(s—%)
1,
2

3(t73)27_+2( 72)27

1,2 12,1
3(t—3) +2(572) 3.

Méthode 2 - pour les prudent qui préfinent nepantin de Uexpression donnde et netrouver MN?

Dautre part, 3(t7%)2+2(57%)2+% 3(t272><t><%+(%)2)+2(5272XSX%+(%)2)+é

3t 2t+é+25 _os+

I\DIH
@IH

3t2_2t+2s2—-2s+1
= MN?

=

b. MN est minimale lorsque 3(t—%)2+2(s—

N

) = est minimal.

03

Cela se produit lorsque les deux polynémes (t— %) et (s— % ) 2 atteignent leur minimum
c'est-a-dire lorsque t= E et s= l.
3 2

) et ladroite (MN) est perpendiculaire aux deux droites (AG) et (DB).

D'apres la question 2., on a alors M (% i 1- O) et N(

(A)IH
wIH
Wl




