Cours de mathématiques

Droites et Systemes

1 Equation d’une droite

Propriété. Pour toute droite du plan muni d’un repere (O, 7, 7), il existe une équation appelée
équation réduite vérifie par les coordonnées (x;y) de ses points. Elle est de la forme y = ax+b
ou T = c.

Démonstration. On considére une droite (AB) avec A(za;ya) et B(zp;yg). Si M (x;y) appar-
—

tient a la droite (AB) alors les vecteurs AB et AM sont colinéaires :

E(xB—xA> m(x—xA>
YB — YA Y— YA
D’ou :
(xp —xa)(y—ya) = (yB—ya)(r—1z4)
(rp —xa)y = (yB—ya)z +ya(rp —xa) —za(yB —ya)
_ YB—YA YyB—ya

— Sizg # xp alors y = ar + b en posant a = ZE—24 e b:yA—xAH.
— Sizga=xpalors 0= (yp —ya)r —xa(yp —ya) = (ygp — ya)(x —x4) or comme A # B,
ya #yp doll x = x4 et x = ¢ en posant ¢ = T 4.
|
— —
Exemple. On considére les points A(—2;4) et B(3;—1) dans un repére (O, i, j ) et on cherche
l’équation de la droite (AB) :

Soit M (x;y), les vecteurs suivants sont colinéaires :

)

(%) i (55%)
-5 y—4
Dot :
5(y—4) = —-5x+2)
5y —20 = —bx—10
oy = —ox+ 10
y = —x+2

Propriété. Deux droites D1 et Dy d’équations respectives y = a1x + by et y = asx + by sont
paralléles si et seulement si a1 = as.

Démonstration. En remplagant x par 0 et 1 dans I’équation de la droite D;, on obtient deux
points de la droite : A(0;b1) et B(1;a1 + b1). De méme, les points C(0;b3) et D(1;as + by) sont
deux points de la droite Ds. Les droites D; et Dy sont paralleles si et seulement si les vecteurs
suivants sont colinéaires :

@<1> @<1>
al a2

Soit a1 = as. O
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Remarque 1. On a montré que le vecteur de coordonnées 1 et a “dirige” la droite d’équation
y = ax+b, on appelle pour cette raison a le coeflicient directeur de la droite. La droite d’équation
y = ax—+b coupe 'axe des ordonnées au point de coordonnées 0 et b, on appelle pour cette raison
b I’ordonnée a l'origine.

Remarque 2. On a montré dans la démonstration de la premiére propriété que le coefficient
directeur d’une droite (AB) est dans le cas ot x4 # xp :

Yy —ya  accroissement des ordonnées
a= =

TR — XA accroissement des abscisses

2 Systemes linéaires d’équations a deux inconnues

Définition. On appelle systéme linéaire d’équations d deux inconnues T ety un systéme d’équa-
tions de la forme :
{ ar+by =
a2+ by = c2

Résoudre ce systeme, c’est trouver tous les couples (x;y) vérifiant les deuzx équations.

Interprétation graphique. Chacune des deux équations du systéme correspond a I’équation
d’une droite, résoudre le systeme revient a chercher les coordonnées des points d’intersection de
ces deux droites.

Trois configurations sont possibles :

— Les deux droites sont sécantes : le systeme admet une unique solution.
— Les deux droites sont paralléles : le systéme n’admet aucune solution.
— Les deux droites sont confondues : le systéeme admet une infinité de solutions.

Exemple. Considérons le systéeme suivant :

{ r+y = 5 (B
2y—x = 4 (Ey)

(E1) peut se mettre sous la forme y = —x + 5 : équation réduite d’une droite D;.
(E2) peut se mettre sous la forme y = § 4 2 : équation réduite d’une droite D;.

N

D1 et Dy sont sécantes en un point I de coordonnées (2;3) qui est le couple solution du systéme.
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