
139  I est le milieu de [BC] donc ses coordonnées sont (
𝑥𝐵+ 𝑥𝐶

2
 ;  

𝑦𝐵+ 𝑦𝐶

2
 ;  

𝑧𝐵+ 𝑧𝐶

2
) 

soit (
0 + 4

2
 ;  

−1 + 1

2
 ;  

3 + (−1)

2
). On en déduit que les coordonnées de I sont (2 ; 0 ; 1). 

 

 D est le symétrique de I par rapport au point A donc A est le milieu du segment [DI]. 

On en déduit que les vecteurs IA⃗⃗  ⃗ et AD⃗⃗⃗⃗  ⃗ sont égaux. 

Or IA⃗⃗  ⃗ (0 ; –2 ; 0) et AD⃗⃗⃗⃗  ⃗ (xD – xA ; yD – yA ; zD – zA) soit AD⃗⃗⃗⃗  ⃗(xD – 2 ; yD + 2 ; zD – 1). 

Le système {
𝑥D − 2
𝑦D + 2
𝑧D − 1

  
=
=
=

 
0

−2
0

 équivaut à {

𝑥D

𝑦D

𝑧D

  
=
=
=

 
2

−4
1

. 

Ainsi, les coordonnées du point D sont (2 ; –4 ; 1). 

 

 On a BE⃗⃗⃗⃗  ⃗ (xE – xB ; yE – yB ; zE – zB) soit BE⃗⃗⃗⃗  ⃗(xE ; yE + 1 ; zE – 3). 

On a aussi BC⃗⃗⃗⃗  ⃗ (4 ; 2 ; –4) et AC⃗⃗⃗⃗  ⃗ (2 ; 3 ; –2). 

Puisque BE⃗⃗⃗⃗  ⃗ = BC⃗⃗⃗⃗  ⃗ – 3 AC⃗⃗⃗⃗  ⃗, on résout le système : 

Le système {

𝑥E

𝑦E + 1
𝑧E − 3

  
=
=
=

 
4 − 𝟑 × 2
2 − 𝟑 × 3

−4 − 𝟑 × (−2)
 équivaut à {

𝑥E

𝑦E

𝑧E

  
=
=
=

 
−2

−7 − 1
2 + 3

. 

Ainsi, les coordonnées du point E sont (–2 ; –8 ; 5). 

 

 On a BF⃗⃗ ⃗⃗   (xF – xB ; yF – yB ; zF – zB) soit BF⃗⃗ ⃗⃗  (xF ; yF + 1 ; zF – 3). 

De plus, CF⃗⃗⃗⃗  (xF – xC ; yF – yC ; zF – zC) soit CF⃗⃗⃗⃗ (xF – 4 ; yF – 1 ; zF + 1). 

Puisque 3 BF⃗⃗ ⃗⃗   = 5 CF⃗⃗⃗⃗ , on résout le système : 

Le système {

𝟑 𝑥F

𝟑(𝑦F + 1)
𝟑(𝑧F − 3)

  

=
=
=

 

𝟓(𝑥F − 4)

𝟓(𝑦F − 1)
𝟓(𝑦F + 1)

 équivaut à {

3 𝑥F − 5 𝑥F

3 𝑦F − 5 𝑦F

3 𝑧F − 5 𝑧F

  

=
=
=

 
−20

−5 − 3
5 + 9

 

soit à {
−2 𝑥F

−2 𝑦F

−2 𝑧F

  
=
=
=

 
−20
−8
14

. 

Ainsi, les coordonnées du point F sont (10 ; 4 ; –7). 

 

5. On a EF⃗⃗⃗⃗  (12 ; 12 ; –12) et ED⃗⃗⃗⃗  ⃗ (4 ; 4 ; –4). 

On constate que EF⃗⃗⃗⃗  = 3 ED⃗⃗⃗⃗  ⃗ donc les vecteurs EF⃗⃗⃗⃗  et ED⃗⃗⃗⃗  ⃗ sont colinéaires. 

On peut en déduire que les points E, F et D sont alignés.  

 

 

  


