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Devoir-Maison 6 - CORRECTION

Dans tout ce qui suit, l’espace est rapporté à un repère orthonormé R =
(O;−→i ,−→j ,

−→
k ). Les différentes coordonnées seront données dans ce dernier.

Exercice 0.1. On considère les trois vecteurs −→u

1
2
1

 ,−→u

−3
−1
2

 et −→w

3
3
1

.

1. (a) Montrer que la famille B = (−→u ,−→v ,−→w ) est une base de vecteurs
de l’espace.
B = (−→u ,−→v ,−→w ) est une base de vecteurs de l’espace si et seule-
ment si les trois vecteurs ne sont pas coplanaires, si et seulement
si [−→u ,−→v ,−→w ] 6= 0.
Après calcul, en utilisant par exemple la règle de Sarrus, on ob-
tient, [−→u ,−→v ,−→w ] = 5 6= 0. B est donc bien une base de vecteurs
de l’espace.

(b) Soit −→t

 5
−3
3

. Déterminer trois réels α, β et γ tels que −→t =

α−→u + β−→v + γ−→w .
B étant une base de vecteurs de l’espace, tout vecteur −→t s’ex-
primer bien en fonction de −→u ,−→v et −→w . Il nous faut résoudre le

système


α− 3β + 3γ = 5
2α− β + 3γ = −3
α+ 2β + γ = 3

. En utilisant par exemple l’algo-

rithme de Gauss, on obtient :


α = −16
β = 4
γ = 11

d’où :

−→
t = −16−→u + 4−→v + 11−→w

2. (a) Soit le plan P passant par A(1; 1; 1) et de vecteurs directeurs −→u
et −→v . Montrer qu’une équation cartésienne de P est :

x− y + z − 1 = 0

Si −→u et −→v sont des vecteurs directeurs de P alors −→u ∧−→v est un
vecteur normal de P .

Après calcul, on obtient −→u ∧ −→v

 5
−5
5

. Une équation carté-

sienne de P est donc :
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P : 5x− 5y + 5z + d = 0

Or A(1; 1; 1) ∈P donc 5xA − 5yA + 5zA + d = 0⇔ 5− 5 + 5 =
d⇔ d = −5 d’où :

P : 5x− 5y + 5z − 5 = 0⇔ x− y + z − 1 = 0

(b) Calculer la distance du point B(1; 3;−1) au plan P.

d(B,P) = |xB−yB+zB−1|√
11+12+11 = |1−3−1−1|√

3 = 4
√

3
3

3. Soit la droite D passant par B et de vecteur directeur −→w . Quelles sont
les positions relatives de la droite D et du plan P ? Déterminer les
coordonnées de l’éventuel point d’intersection.

On sait que −→w est un vecteur directeur de D et que −→n

 1
−1
1

 est un

vecteur normal de P.
−→w · −→n = 1 6= 0 donc la droite et le plan ne sont pas parallèles. Ils sont
donc sécants en un point C(x; y; z).

On sait que D :


x = 1 + 3t
y = 3 + 3t
z = −1 + t

donc C ∈ D∩P ⇔


x = 1 + 3t
y = 3 + 3t
z = −1 + t
x− y + z − 1 = 0

⇔


x = 1 + 3t
y = 3 + 3t
z = −1 + t
1 + 3t− 3− 3t− 1 + t− 1 = 0

⇔


x = 1 + 3× 4 = 13
y = 3 + 3× 4 = 15
z = −1 + 4 = 3
t = 4

Donc C(13; 15; 3) est le point d’intersection de la droite et du plan.

Exercice 0.2. Soient −→u

 1
−1
0

 et la droite D passant par 0 dont −→u est un

vecteur directeur.
1. Soit M(a; b; c). Démontrer que les coordonnées de M ′, projeté ortho-

gonal de M sur D sont : (a−b
2 ; b−a

2 ; 0).
Le point M ′ est le point d’intersection entre :
• le plan P ′ passant par M et de vecteur normal −→u

• la droite D :


x = t
y = −t
z = 0

P ′ : x− y + d = 0 or M(a; b; c) ∈P ′ donc a− b+ d = 0⇔ d = b− a
et P ′ : x− y + b− a = 0.
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Donc :

M ′ ∈P ′ ∩D ⇔ t− (−t) + b− a = 0⇔ t = a−b
2 .

Il vient : M ′(a−b
2 ; b−a

2 ; 0)
2. En déduire les coordonnées du point M ′′, projeté orthogonal de M sur

le plan P passant par 0 et de vecteur normal −→u .
On sait que −−→OM =

−−→
0M ′ +

−−−→
M ′M =

−−→
0M ′ +

−−−→
OM ′′.

D’où
−−−→
OM ′′ = −−→0M −

−−−→
OM ′ et M ′′(xM − xM ′ , yM − yM ′ , zM − zM ′) ⇔

M ′′(a− a−b
2 ; b− b−a

2 ; c)⇔M ′′(a+b
2 ; a+b

2 ; c).
2ème méthode : M ′′ est le point d’intersection de la droite

D ′ :


x = a+ t
y = b− t
z = c

de vecteur directeur −→u passant par M et du plan

P ′ : x− y = 0

de vecteur normal −→u passant par O.
On obtient t = b−a

2 , d’où M ′′(a+b
2 ; a+b

2 ; c) en remplaçant dans le sys-
tème d’équations paramétriques de D ′.
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