Chapitre 5
Géométrie 3D

I Modes de repérages

R-(©0e.e.8)

Repére cartésien
Coordonnées cylindriques :

A
z Pas d'unicité des coordonnées.

Si li(f) =cosfe + sirfe, alors OM =r.G(6) + ze,

— E M M (O,€,) > M a pour coordonnées : (0, 0, z) avec 8 quelconque
% g : M(r,0,z) => x=rcosfd, y=rsind,z=z
@
! Y
x 0 \\\:
m

Coordonnées sphériques :

A
V4

r= HWH : O est le méme qu'en coordonnées cylindriques

@ : angle NON orienté entre % et OM

0< @ <77 et O définissent la demi-droite [OM)

OM =rsing code +r sip sile, +r cage,
X=rsing cod

Y
OM(r,0,¢)= 1y =rsing sind
Z=rCcosp
IT Produits scalaires
G0V - 0Y=0  GV=|d|[v|cos@v) : GV=xx+yy+zz' (base orthonormale directe)

ITT Produit vectoriel
Bonhomme d'Ampére :

Main droite sur j regarde i, la téte en k
Si on permute 2 vecteurs, la base change.

v

k
/ ]
|

Produit vectoriel :
agdv= ||U||||\7||Sin012 ||ﬂ D\7|| est l'aire du parallélogramme construit sur U et V

U et V sont colinéaires > ULIV=0
(G,V,0 V) est une base orthonormée directe

X X
y'y
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]+ K Le produit vectoriel n'est pas associatif
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IV Déterminant
Det(d,v,w) = (U 0OV)wW /I\ Attention a l'ordre des vecteurs /I\

X x' x'

Det(0,v,W)=|y y" y'

z 7' z
X X X X
Det(G;V,wW) = y yl " y"'+ z"
Z Z Z Z y vy

Reégle de Sarrus :

=Xy z¥XYy'z+x"yz=zy X"=z2'y"x—-z"yx'

Si on échange 2 vecteurs ; le déterminant change pour son opposé. Le déterminant est une application antisymétrique.
Si 2 vecteurs sont égaux, Det(U,v,w) =0

et(U v, (W, +wW,)) = Det(u,v,w,)+ Det (i,v,w,)

Det(U,V,AW) = Det (AU,V,wW) = Det (U ,AV W)= ADet @ v W)

Si U, V et W sont coplanaires, Det(U,V,w) =0

Det(d,v,w) # 0 =& (U,V,W)forment une base (directe ou indirecte)
Det(G,V,wW)>0 = (U,V,W)forme une base directe

Det(U,v,w)< 0 = (U,V,W)forme une base indirecte
|Det(U V,W | =1 volume du parallélépipéde.

V plans de I'espace
U et V non colinéaires

n Oa tous vecteurs de Tsi NOUGetnOV
\ . . . , P
@ U a toutes droites de J si @ [ 2 droites sécantes de J

Un plan est définit par : (A,0,V) ; (AB,C) : (@1,@2) sécantes ; (A ) Nvecteur normal

x AM = qt + L£V
X=X, tau, + By,
Représentation paramétrique ;1 Y = Y, +au, + BV, | avec U(U;,U,,U,) ; V(V,,V,,V,) i A%, Yo, Z,) et M(X,Y,2)
z=z,+au,+ By,

xax+by+cz+d =0

_ -d
Plan : vecteur normal fi(a,b,C) passant par A(?,0,0j

d
X+—
a a
y ||b[=0 = équation du plan
z
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M DT@ Det(m,l],V) = 0 donne une équation cartésienne de T
1) gj//g)' ssTa'=Ja,b'=4Ab,c'=Ac
P P . . . .
2) =% ssta'=4a,b'=Ab,c'=Ac, d'=Ad

3) gPeT gP "sécants > LCP N LCP "est une droite dirigée par f A

Ecart angulaire entre gje'r P- (n,n"

Si N et N' sont normés :
cosd=fifiY) > 95[0;’5’}
PaPeron

‘m-ﬁ‘ _|ax, +by, +cz,+d|

I~ Varbc

dm P =

VI Droites dans I'espace
Une droite : @(A, U) : 2 points ; 2 plans sécants

Représentation paramétrique :
X=X, +au

@(A,U) =Y = Yo tau,, AlX, Yo, 2p), U(Uy,U,,U;), M(X, Y, 2)
z=1z,+au,

- Une droite dans I'espace : ax +by +cz+d =0 ; ax+by+cz+d =0

AM DGH

|a

Perpendiculaires communes :
ADD et a0D" A est dirigé par 600"

Daa) dmd =

Aire de AMNP =Hm DUH

VIT Spheéres :
AM = R (A centre de la sphér‘eff M sur la sphere)

(x=a)+ (y=b)*+ (2-cP=R?

Intersection sphere ffef plan g):

Si d(A,gj) >R, EF N 93 est vide.

Si d(A,g)) = R, ff N g) est un singleton : g)esf tangente a Ef
Si d(A,gj) <R, EF N 93 est un cercle.

Equation du plan tangente a ffpar‘ dédoublement des termes.
X, + Yo + 22y —a(X+ X;) ~b(y+ Yo ~c(z-2) +d =0
Sphere et droite.

2 sphéres : Ef) N Ef) non nulle SST : |R— R'| <0O0'sR+R'

Nicolas MAILLARD - PCSI 2006 / 2007 — Chrestien de Troyes (Troyes)

http://nicolas.sup.fr



