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I- Vecteurs égaux.

Remarque : la norme d'un vecteur u  se note ∥u∥ .

Dans le cas d'un vecteur défini par deux points, on remarque que

∥AB∥ =AB. u=v

(Prendre garde à l'ordre des points)

(L'extrémité de l'un des deux vecteurs égaux est l'origine de l'autre)

II- Somme de vecteurs. Construction de la somme de deux vecteurs :

Pour construire la somme de deux vecteurs, on place l'origine du second à l'extrémité du premier, le vecteur

somme est alors celui qui a pour origine l'origine du premier et pour extrémité l'extrémité du second (peu

importe lequel on choisit comme premier et lequel on choisit comme second),

Commutativité de la somme vectorielle : on peut additionner deux vecteurs dans

l'ordre qu'on veut, le vecteur somme est le même.

Associativité : pour additionner 3 vecteurs, on peut faire les regroupements que l'on

veut, par exemple additionner les deux premiers, puis ajouter le troisième, ou

additionner le second et le troisième, puis les additionner au premier. Mais cette

propriété peut s'étendre à un plus grand nombre de vecteurs dans une même somme.
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« On peut se rendre de A à C en faisant étape par B. »

Ainsi on a, par exemple, ABBA = AA=0

III- Produit d'un vecteur par un réel.

Remarques : uu=2u . uuu=3u .

u  et son opposé – u  ont même direction et même norme, mais sont de sens contraires.

IV- Vecteurs colinéaires.
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relatifs des deux vecteurs.

V- Base du plan.

Exemple dans une base quelconque (c'est-à-dire non orthogonale et non orthonormale) : Pour déterminer les

coordonnées des vecteurs u  et v  dans la base ( i , j ), on les décompose suivant la direction de i  (ici :

horizontale) et suivant celle de j .
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Remarque : Pour calculer les coordonnées du milieu

d'un segment, on fait la moyenne des coordonnées de

ses extrémités.

Pour calculer les coordonnées d'un vecteur, on fait :

« coordonnées de l'arrivée – coordonnées du départ »

ce qui donne le bilan du déplacement.

Quant à la formule suivante, elle n'est valable qu'en

repère orthonormé (comme toutes les propriétés où

interviennent longueurs et mesures d'angles) :

Elle est issue du théorème de Pythagore.
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