141 1.0n aﬁ(Z :0;2),u(-3;2;1)etv(-2;1;0).
On recherche deux réels a et B tels que AB=au+ B v. Cela se traduit par le systéme :
—3a — 2B =2

20 +B =0.
a +0B=2
On extrait les deux derniéres équations et on résout le systéme obtenu :
{20( +B=0
a=2

On obtient alors o= 2 et f = —4.

I1 faut a présent s’assurer que la premicre égalité est vérifiée par ces valeurs :
—-30-2B=-3%X2—-2x(—4)=—-6+ 8=2cequiconvient.

Ainsi AB = 2 % — 4 % donc les vecteurs AB, i et & sont coplanaires.

2. On appelle C le point de la droite d tel que AC=1eton appelle D le point de la droite d ’

tel que BD = 3. Puisque les vecteurs AB, 4 et ¥ sont coplanaires, les points A, B, C et D sont
aussi coplanaires donc les droites d et d * sont coplanaires.

De plus, zz = 0 mais z; # 0 donc les vecteurs 1 et v ne sont pas colinéaires.

Comme les droites d et d * sont coplanaires mais pas paralléles,

d et d ’ sont forcément sécantes.

x=-1-3t
3. Une représentation paramétrique de d est{ y=3+2t avecteR
z=-3+t
x=1-2k
et une représentation paramétrique de d ’ est { y=3+k aveck e R.
z=-1
On recherche le couple (t ; k) de réels solution du systeme :
-1-3t=1-2k —3t+2k =2
{ 3+2t=3+k .Cesystémeéquivauta{Zt—k =0
-3+t=-1 t=2
—3X2+4+2k=2 k=4
soit a { 2%x2—k=0 donca {k = 4, ce qui convient.
t=2 t=2
Le systeme a donc pour solution le couple (2 ; 4).
Par conséquent, d et d ’ sont sécantes en un point C.
C est le point de d de parametre 2 et C est aussi le point de d > de paramétre 4.
On remplace, par exemple, t par 2 dans la représentation paramétrique de d :
XC=—1—3X2 XC=—7
{yc=3+2x2 d’oﬁ{yc=7 :
Zc = —3+4+2 Zc = -1



