EQUATIONS DE DROITES ET SYSTEMES.

I EQUATIONS DE DROITES
1° Equation de droite

Dans un repére, toute droite - a une équation de la forme L

. 1 Y r (
y=mx+p,si ©/ estnon parallele a I'axe des ordonnées ; );
x=c,sl © estparallele a I'axe des ordonnées. J

P o .

2° Une droite £ a pour équationv=ax+b +

m est le coefficient directeur de ~

p l'ordonnée a I'origine .

3° Equation de la droite (AB)

1" méthode: A~ = ya=mxxa+p et BO 7~ = yp=mxp+p.
yAmea+p

our déterminer les réels m et p il faut résoudre le systéme : {
p p y YB =m XB —|— p

2itme éthode : calcul de m : m = 22—YA calcul de p:M0O < donc ya= YBZ YAy, + p
XB — XB XB — XB
Equationde ©:y=ya + (X —Xa) X YB— YA
XB — XB

3%™ méthode : M(x , y) 0 (AB) = AM (X o ) et AB (XB v ) colin€aires
Y—VYa YB—YaA

Equationde ©~: (X —xa) (yB—Ya) — (Y —Vya) X —Xa) =0 = y=ys + (X —Xu) X ﬁ

4° Equation d'une droite définie par un point par A et un vecteur non nul.

a) Définition

On appelle vecteur directeur d'une droite - tout vecteur non nul de méme direction que .

Si U est un vecteur directeur de la droite - , alors tout vecteur colinéaire & U est aussi un vecteur directeur de .
Si A et B sont deux points quelconques et distincts de * , alors AB est un vecteur directeur de * .

b) Droite passant par A de vecteur directeur U
La droite ~/ passant par A de vecteur directeur U est I'ensemble des points M tels que AM et i soient colinéaires
MO~ < AM et {i colinéaires.

¢) Equation de &7 droite passant par A(Xx, y4) de vecteur directeur b (z)
MO~ = AM (X_ XA) etu' (a) colinéaires = b(x—xa)—a(y—ya)=0
y=ya b
. b
Siaz0:b(x—xa)—a(y—ya) =0« y=yA+g(x—xA)
Sia=0:b(x—xa)—a(y—-ya) =0 e X=Xy

II DROITES PARALLELES.

1° Vecteur directeur et parallélisme
U et v sont deux vecteurs directeurs de la méme droite “~ si et seulement si U et V sont colinéaires

2° vecteur directeur et coefficient directeur
Dans un repére (O; 1, j)

) . , . 1 . ,
Si une droite a pour équation y = m x + p, alors le vecteur u (m) est un vecteur directeur de * .
. 1 . . . .
Si le vecteur U (mj est un vecteur directeur d'une droite © , alors m est le coefficient directeur de 7 .

. O a . . . b . .
Si le vecteur u [b) est un vecteur directeur d'une droite 7~ etsia Z 0 alors m = N est le coefficient directeur de -



3° Droites paralléles et coefficient directeur
Dans le plan muni d'un repére (O ; 1, j ), la droite © a pour équation y =m x + p et la droite ~ ' y=m'x +p".
Dire que v et 7/ 'sont parall¢les équivaut a dire que a=a'.

4° Droites perpendiculaires et coefficient directeur
Dans le plan muni d'un repére (O ; i, j ), la droite © a pour équation y =m x + p et la droite ~ ' y=m'x +p".
Dire que 7~ et 7/ 'sont perpendiculaires équivaut a dire que m X m' =— 1.

III SYSTEMES DE DEUX EQUATIONS LINEAIRES A DEUX INCONNUES ,

1° Définitions Interprétation géométrique
Des nombres réels a, b, c, a', b', c¢' étant donnés tels que a et b ne soient pas simultanément nuls ainsi que a' et b',

axtby=c (1 . o .
résoudre le systeme (S) : { a' x + b,}}/] _ ¢ §2§ de deux équations linéaires a deux inconnues], c'est trouver tous les

couples (x, y) de nombres réels vérifiant simultanément les relations (1) et (2). Ces couples sont aussi appelés
solutions du systéme.

2° Nombre de solutions d'un systéme

) . ax+tby=c
Soit (S) le systéme { A x+by= C,~alors (S) admet :
Soit aucun couple solution | Soit une infinité de couples solutions | Soit une solution unique
ab—a'b=0 ab—a'bz0

9 et Y ' sont strictement paralléles |Y et &' sont confondue 9 et Y ' sont sécantes

/
//
1
o //
(S) n'a’aucune solution (S) a une infinité de solutions (S) a uhe solution unique

Dand un plan est rapporté a un repére (O, 1, j), alors

. . L. . . . a
a x + by =c est une équation cartésienne de la droite ©/; d'équation réduite y = — b X +c

, . , . , . L g a'
a'x +b'y =c' est une équation cartésienne de la droite 7, d'équation réduite y = — b X +c'
Avec ces notations, trouver les couples (X, y) solutions de (S) revient a trouver les points M de coordonnées (X, y)
communs a9, etY, .

a) Premier cas : lab'—a'bz 0| Alors 7~ et 7, sont sécantes et ont un point commun unique : M(Xo, yo), donc

(S) a une solution et une seule : (xo, yo).

. . ) ) -b
b) Deuxiéme cas : |a b'—a'b=0 | Alors <1 et 7, sont paralléles, leurs vecteurs directeurs respectifs v [ a )

1
0| .« g e
et vz ( a' ) sont colinéaires
*si 7/ et 7, sont distinctes, donc strictement paralleles, elles n'ont aucun point commun, S n'a pas de solutions.
*si 7y et 7, sont confondues. S a une infinité de solutions

3° Méthodes de résolution

On commencera par calculera Xb'—a' xb

» Siaxb'—a' xb=0Chercherleréel ktelquea'=kaetb'=kb
si ¢'#k c: pas de solution

si ¢' =k c : infinité de solutions.

= Siaxb'—-a'xb#0

Alors (S) a une solution et une seule (xo0, yo).




Exemple : Soit le systéme (S) { ?lx X _31}5] y= é %3

Onaiciab'—a'b=2x(—15)—11 x (-3) =3 donc (S) a une solution et une seule : (xo, yo).

Méthode de substitution. La relation (L) donne2 x=3y—-1doncx=2—-y—-2.

Dans 11 x — 15 y = 2, on substitue alors a x cette valeur 2 y — 2 On obtient alors : 11 (2 y—2)—-15y=2
ce qui donne, apres simplification (2—15)y=2+2doncy=35. Avecx=2-y—-2ety=>5,il vientx =7.
En conclusion, la solution unique de (S) est (7, 5).

Méthode des combinaisons linéaires

2x-3y=-1 (L
On reprend le systéme (S) { 11Xx - 1}51 y=2 ELS Combinaison linéaire " 5L, — L, "

En multipliant L, par 5, il vient 10 x- — 15 y = — 5 puis en retranchant L, on voit disparaitre y

2x-3y=-1 (L 10x—15y=—5
{ngy:z ELS {11X+1§y:2:(11—10)x—(15—15)y=2—(—5):>x=7.

On termine avec 3 y =2 x + 1 pour obtenir y = 5.



