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Chapitre 8 : Les vecteurs du plan

Durée du chapitre selon le programme scolaire : 5 semaines (20 heures
de cours)

Objectif général : L’'apprenant doit étre capable de définir un vecteur a
partir d'une translation, d'effectuer des opérations géométriques et
analytiques (somme, produit par un réel), de manipuler les coordonnées
dans divers types de repéres, et d'utiliser la colinéarité pour démontrer
rigoureusement le parallélisme de droites ou I'alignement de points.
Nom du créateur : Equipe maths

Date de création : Avril 2026
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Mathematiques Seconde

[. INTRODUCTION, HISTOIRE ET
APPROCHE PHYSIQUE
1. Origine historigue de la notion

Le terme « vecteur » tire son origine du latin vehere, signifiant « conduire » ou
« transporter » . Bien que les concepts de glissement géométrique soient
anciens, c'est le mathématicien irlandais William Rowan Hamilton

(1805-1865) qui a introduit formellement le terme .La notation actuelle AB
avec une fleche supérieure n'a été adoptée de maniere standardisée que vers
1960 12, 13.

2.L'approche par physique

Forces et déplacements, En mathématiques comme en physique, un vecteur
sert a modéliser une grandeur orientée. Contrairement a une grandeur
scalaire (un simple nombre comme une température), une grandeur
vectorielle

nécessite plusieurs informations pour étre définie .

Analogie du caddie : Pour décrire I'action de pousser un caddie, il ne suffit pas
de connaitre l'intensité de la poussée ; il faut préciser la direction (la ligne
droite suivie) et le sens (vers l'avant ou l'arriere).

La résultante : Si deux forces s'exercent sur un méme objet, le mouvement
final dépend de la "somme" de ces deux vecteurs.

Projet : Du tableau noir a la classe numérique Nom du créateur : Equipe maths
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E: Force 1 (Bleu)
A _ . 52: Force 2 (Rouge)
Schema 1 : Analogie physique &:Résultante (Vert, Epais)

II. LA TRANSLATION ET LA DEFINITION DU
VECTEUR

1. Définition géométrigue par la transformation

| |Soient A et B deux points distincts du plan. La translation qui transforme
A en B est une transformation qui "fait glisser" chaque point du plan selon

le méme modéle que le trajet de A vers B.

Définition formelle : A tout point M du plan, cette translation associe
l'unique point M' tel que les segments [AM] et [BM] ont le méme milieu.

- : On dit que cette translation est de vecteur AB.

2. Les trois caractéristigues fondamentales

Projet : Du tableau noir a la classe numérique Nom du créateur : Equipe maths



’@3 educmad ’@ accesmad

N
Un vecteur non nul u est caractérisé par un triplet d'informations
indissociables :

La direction : C'est la droite (AB), ou toute droite paralléle a celle-ci. Elle
définit "l'inclinaison" du déplacement.

Le sens : Il indique de quel c6té de la droite on se déplace (de A vers B).
Une direction posséde toujours deux sens possibles.

La norme : C'est la longueur du segment AB, notée ||AB]|. C'est une valeur
de distance, donc toujours positive ou nulle.

Schéma 2 : Caractéristiques du vecteur

B
direction
AB sens

\—norme

Projet : Du tableau noir a la classe numérique Nom du créateur : Equipe maths
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[II. LATRANSLATION ET LA DEFINITION DU

VECTEUR
1.Les trois caractéristigues fondamentales

Un vecteur n'est pas lié a une position fixe dans le plan. On peut le dessiner
n'importe ou, tant que ses trois caractéristiques restent identiques.

On dit qu'un vecteur admet une infinité de représentants.

SCHEMA D’ENSEMBLE : INFINITE DE REPRESENTANTS D’UN VECTEUR

Vecteur Libre Infinité de Représentants Equipollents
*Un vecteur unique, U, admet une infinité de fléches (représentants) identiques*.
B B D, Py
Sens—\ o A/B1 A/Bz 0/01 /F: Q,
! : ()rigi'ne_Aj, Origine Ay, B
Direction Extrémité B, Extrémité B,
\ c/ D, A Q.
Orig[iéne 6% grigine CWiJ
=2 Extrémité D xtrémité
orv /" 1
- A] B1
' Norme\—Accolade =
A/ B
Qrigine A,,
R | Eiremis,
E)Lﬂecteur libre (la classe d’équivalence).
AB, CD, ... : Les représentants équipollents (bipoints).
Translation de AB vers CD : conserve la norme, le sens, la direction.

2. Propriétés de I'égalité
Des vecteurs AB et CD sont égaux s'ls décrivent la méme translation.
Propriété fondamentale : AB=CD i et seulement sile quadrilatére ABDC est
un paraliélogramme.

Projet : Du tableau noir a la classe numérique Nom du créateur : Equipe maths
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_ : L'égalité - implique que les diagonales AD et

BC ont le méme milieu .

SCHEMA GEOMETRIQUE : AB = CD < ABDC est un parallélogramme

Vecteurs Egaux Quadrilatére ABDC est un Parallélogramme
Propriété : AB=CD si, et seulement si, ABDC est un parallélogramme.
B
AB
E < EQUIVALENCE
cD D
A A

Condition : AB = CD. Conclusion : ABDC est un parallélogramme.
(Méme direction, méme sens, méme | < Les cdtés opposés (AB and CD, AC and BD) sont
norme/accolade, comme d dans paralléles et de méme longueur.
Schéma D’ENSEMBLE, <[2>). Et les diagonales AD and BC se coupent en leur milieu.

3.Caractérisation du milieu

Le point I est le milieu du segment AB si et seulement si :

Projet : Du tableau noir a la classe numérique Nom du créateur : Equipe maths
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Schéma 3 : Egalité et Parallélogramme

_—

A AB B

—

CD
C D

Les vecteurs AB et CD sont égaux en norme,
direction, et sens, comme illustré en rouge.

IV. Somme de vecteurs et relation de chasles
1. Définition de la somme

- -

La somme de deux vecteurs u et v est le vecteur associé a la composition
(I'enchainement) des deux translations correspondantes.

Projet : Du tableau noir a la classe numérique Nom du créateur : Equipe maths
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Schéma 4 : Construction de la Somme

Figure A: Méthode “Chasles”
(Vecteurs a la suite)

— C

U+v=AC

Vecteurs positionnés bout-a-bout.

La somme AC est le déplacement
total de A vers C.

Figure B: Méthode du Parallélogramme
(Origine commune)

0

Deux vecteurs partant de I'origine O.
La somme est la diagonale du parallélogramme
formé par leurs représentants.

2.L.a Relation de Chasles
C'est la régle fondamentale pour additionner des vecteurs "bout & bout".

- : Pour tous points A, B et C du plan :

Projet : Du tableau noir a la classe numérique

Nom du créateur : Equipe maths
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RELATION DE CHASLES : SCHEMA EXPLICATIF (A, B, C)

—_

B BC C

AB

Z0OM distance vs vecteur

g Note importante : Pour les distances physiques
AB + BC = AC est vrai uniquement si B est aligné

Ac entre A et C. Ce schéma montre le cas général,
ol les vecteurs composent le mouvement.

Distancees

vecteur

A Interprétation Physique (Déplacement)
> > > /\K;‘
c

AB + BC = AC (Vecteurs) i ot

Le déplacement total de A vers C est le méme,

= C’est |a Relation de Chasles.|  peuimporte e point intermediaire B.
AC est la somme de AB et BG.

Interprétation : Le déplacement total de A vers C est le méme que de passer
par |'étape intermédiaire .

3.La Regle du Parallélogramme

Cette méthode est utilisée quand les deux vecteurs partent du méme point
d'origine.

-: Si -et - alors leur somme -est le vecteur .tel

que ABDC soit un parallélogramme.

Projet : Du tableau noir a la classe numérique Nom du créateur : Equipe maths
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V. VECTEURS OPPOSES. DIFFERENCE ET

VECTEUR NUL
1.Le Vecteur Nul

Lorsque |'origine et I'extrémité d'un vecteur sont confondues (A=B), on
obtient le vecteur nul, noté 6.

2.Le Vecteur Opposé

L'opposé du vecteur I , noté - , est le vecteur qui possede la méme
direction et la méme norme, mais un sens contraire.

3.Soustraction de vecteurs

Soustraire un vecteur revient mathématiquement a ajouter son opposé.

Formute:

Projet : Du tableau noir a la classe numérique Nom du créateur : Equipe maths
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Vecteurs Opposés
u
o i X
'
< >
S
—u

Les deux fleches ont la méme longueur et sont paralleles. La fleche vers la
droite est u (Bleu), celle vers la gauche est —u (Rouge). Elles sont opposées.

VI. MULTIPLICATION D'UN VECTEUR PAR UN
REEL

1. Définition du produit scalaire

Soit un vecteur I et un nombre réel k (appelé scalaire). Le produit .est un
nouveau vecteur défini:

-: identique a celle de I
- : identique a I si -; contraire a I si -

- : la longueur est multipliée par la valeur absolue de

Projet : Du tableau noir a la classe numérique Nom du créateur : Equipe maths
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2.Regles de calcul(Distributivité)

- -

Pour tous réels k et m tous vecteurs w et u,on a:

- - - -

k(w +u) = kw +ku

EFFETS DU COEFFICIENT k SUR LE VECTEUR U

Vecteur de Référence U

. ~— it J
Norme de référence
Ce vecteur est notre réference.

Vecteur 2u (Double Longueur)

>

N

o,
Double de la norme
Le coefficient k=2 double la longueur et conserve le sens.

Vecteur -1,5u (Sens Inverse, Longueur 1.5x)
N - J
Norme * 1.5
Le coefficient k=-1.5 inverse le sens et multiplie la longueur par 1.5.

VII. GEOMETRIE REPEREE : BASES ET
REPERES
1.Base du plan

On appelle base du plan tout couple (u,v)de deux vecteurs non nuls et n'ayant
pas la méme direction (non colinéaires).

- -

Base orthogonale : si les directions de u et w sont perpendiculaires.

Projet : Du tableau noir a la classe numérique Nom du créateur : Equipe maths
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Base orthonormee : si elle est orthogonale et que ||.

2.Décomposition d'un vecteur Théoreme

Pour tout vecteur v, il existe un unique couple de réels (x,y) tel que u =x +y.

ﬁ
Les nombres x et y sont les coordonnées du vecteur u dans la base.

3. Notion de Repere

- >

Un repere (0O,i,j ) estla donnée d'un point fixe O (I'origine) et d'une base.

Repere : Coordinaties (y)
u

A

y unités deT

Axe des abscisses (x)

Ae oc

—

0 v
Décomposition de Chasles (Figure A) Décomposition du Parallélogramme (Figure B)

VIII. CALCULS ANALYTIQUES ET
COORDONNEES

1.Coordonnées d'un vecteur a partir de deux
points dans un repéere

Projet : Du tableau noir a la classe numérique Nom du créateur : Equipe maths
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on a les points A(X_A; Y_A) et B(B; yB) alors le vecteur AP a pour
coordonnées 6, 77-79 :\vec{AB} \begin{pmatrix} x B-xA\\y_B-y_A

\end{pmatrix}

Régle mnémotechnique : Coordonnées de I'extrémité moins coordonnées de

|'origine.

2.Coordonnées du milieu

Soient J (x,y) et 1; (Lk) on a:

A
B(8,6
6 !( )
4 |
2 i>yB'YA=6'2=4
2
XB‘XA=8'2=6
>
e 3 4 § 6.0 8

Calcul des composantes du vecteur AB

AB(VB'VA]_(“]

Projet : Du tableau noir a la classe numérique

Nom du créateur : Equipe maths
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X. NORME ET DISTANCE DANS UN REPERE

ORTHONORME

1.Norme d'un vecteur

Dans une base orthonormée, la _se calcule par la
formule issue du théoreme de Pythagore _

2.Distance entre deux points

5
La distance entre deux points A et B correspond a la norme du vecteur AB.

Attention : Cette formule est fausse si le repére n'est pas orthonormé.
3.Lien avec le théoréme de Pythaqgore

Le déplacement horizontal x et y vertical forment les deux cotés de I'angle
droit d'un triangle dont le vecteur est I'hypoténuse 77, 89, 91.

Projet : Du tableau noir a la classe numérique Nom du créateur : Equipe maths
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DISTANCE ET THEOREME DE PYTHAGORE

6‘ Calcul de la distance AB g5
4
—vy.=4
; Y8~ YA
2 Sl Hypoténuse (Distance AB):
PR fread )(CB)(Z ;
ol Bl P B B § Xg - Xp)? Y8~ Ya
g B)? = (6)° + (4)? i

AB)2=36+16=52
AB = /52 < /

X. COLINEARITE, DETERMINANT ET

APPLICATIONS
1.Définition de la colinéarité

_ : Il existe un réel k tel que u = ku.
Par convention, [ IGUMIMNCSHCONNCAICINOUSH SN CCHEUIS.

Projet : Du tableau noir a la classe numérique Nom du créateur : Equipe maths
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2.Le Déterminant (Critere analytique)

PIOBHEIEISIIBIEIE | Dcux vecteurs sont colinéaires si et seulement si leur
déterminant est nul.

Projet : Du tableau noir a la classe numérique Nom du créateur : Equipe maths
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