
TES spé géométrie dans l'espae : systèmes d'équations paramétriques 1/ 2Géométrie dans l'espae :systèmes d'équations paramétriquesIntrodution :On appelle système d'équations paramétriques (ou parfois équations paramétriques) tout système résolu dontles solutions (x, y et z pour la géométrie dans l'espae) dépendent de paramètre(s) (un ou deux paramètresdans le as de la géométrie dans l'espae).I) Équation de droiteGéométriquement, une droite de l'espae est déterminée par un point et un veteur direteur ou omme étantl'intersetion de deux plans non parallèles. Pour le alul, haun de es points de vue va induire un ertaintype de alul : un système d'équations paramétriques ou un système de deux équations artésiennes de plans1) Droite déterminée par un point et un veteur direteurSi D est la droite passant par le point A (xA, yA, zA) et admettant −→u (x~u, y~u, z~u) omme veteur direteur, alorsun système d'équations paramétriques de la droite D est :










x = xA + λx~u

y = yA + λ y~u

z = zA + λ z~u

ave λ ∈ REn e�et, un point M (x, y, z) appartient à la droite (D) ssi les veteurs −−→AM et −→u sont olinéaires, ssi il existe
λ ∈ R tels que −−→

AM = λ
−→
u .Puisque −−→

AM





x − xA

y − yA

z − zA



 et −→u 



x~u

y~u

z~u



, on a −−→
AM = λ

−→
u ssi











x − xA = λx~u

y − yA = λ y~u

z − zA = λ z~u

⇐⇒











x = xA + λx~u

y = yA + λ y~u

z = zA + λ z~uExemple :










x = 1 + 4λ

y = 2 + 2λ

z = 3 − λ

représente la droite passant par le point A (1, 2, 3) et de veteur direteur −→u (4, 2,−1)2) Droite déterminée omme intersetion de deux plansSi une droite de l'espae est déterminée par l'intersetion de deux plans non parallèles alors elle est dé�ne parun système de deux équations artésiennes de plans. Ces plans étant non parallèles.On a don un système non résolu de deux équations à trois inonnues :
{

ax + by + cz = d

a′x + b′y + c′z = d′Remarque : Les plans admettant omme équations artésiennes ax+by+cz = d et a′x+b′y+c′z = d′ admettentrespetivement −→u (a, b, c) et −→u′ (a′, b′, c′) omme veteur normal. Les plans ne sont pas parallèles ssi les veteurs
−→
u et −→u′ ne sont pas olinéaires.Exemple :Les points M (x, y, z) véri�ant le système {

x + y + z = 3

x − y + 2z = 0
représentent l'intersetion des plans P et Q, où

P a pour équation artésienne x + y + z = 3, et Q a pour équation artésienne x − y + 2z = 0.
P admet omme veteur normal −→u (1, 1, 1) et Q admet omme veteur normal −→u′ (1,−1, 2).



TES spé géométrie dans l'espae : systèmes d'équations paramétriques 2/ 2Les oordonnées de −→u et de −→u′ ne sont pas proportionnelles, es veteurs ne sont don pas olinéaires, les plans
P et Q ne sont pas parallèles ; leur intersetion est don une droite.remarque : L'inonvenient ave e système, 'est qu'on ne onnait pas de points de la droite. Pour e faire, ilfaut et il su�t d'imposer l'une des oordonnées et de résoudre le système a�n de trouver les deux autres. Parexemple, si on impose x = 0, on trouve y = 2 et z = 1. Don la droite passe par le point B (0, 2, 1).3) Méthodes de alul
• Pour passer d'un système d'équations paramétriques à un système de deux équations artésiennes, il fautet il su�t de trouver deux ombinaisons linéaires qui permettent d'éliminer le paramètre.Exemple :Si (x, y, z) véri�ent le système 









x = 1 + 4λ

y = 2 + 2λ

z = 3 − λ

alors x − 2y = −3 et x + 4z = 13don la droite (D) peut être aussi dé�nie par le système {

x − 2y = −3

x + 4z = 13

• Pour passer d'un système de deux équations artésiennes à un système d'équations paramétriques, il fautet il su�t de hoisir l'une des inonnues (x, y ou z) omme paramètre, puis de résoudre le système.Exemple :
{

x + y + z = 3

x − y + 2z = 0
on hoisit z omme paramètre : le système est équivalent à {

x + y = 3 − z

x − y = −2z
ssi
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z = zPar onséquent, les points dont les oordonnées véri�ent le sytème {

x + y + z = 3

x − y + 2z = 0
sont les points de ladroite passant par A

(

3

2
,
3

2
, 0

) et de veteur direteur −→u (

−3

2
,
1

2
, 1

).II) Équation de plan1) Plan déterminé par un point et deux veteursSi P est un plan admettant omme repère (A,
−→
u ,

−→
v ), ave −→u et −→v non olinéaires, alors un système d'équationsparamétriques du plan P est :











x = xA + α x~u + β x~v

y = yA + α y~u + β y~v

z = zA + α z~u + β z~v

ave α et β réelsEn e�et, un point M (x, y, z) appartient au plan P ssi les veteurs −−→AM , −→u et −→v sont oplanaires. Cei a lieussi il existe α et β réels tels que −−→
AM = α

−→
u + β

−→
v .Puisque −−→

AM





x − xA

y − yA

z − zA



 et α
−→
u





α x~u

α y~u

α z~u



 et β
−→
v





β x~v

β y~v

β z~v



, on a −−→
AM = α

−→
u + β

−→
v ssi











x − xA = α x~u + β x~v

y − yA = α y~u + β y~v

z − zA = α z~u + β z~v

⇐⇒











x = xA + α x~u + β x~v

y = yA + α y~u + β y~v

z = zA + α z~u + β z~vExemple : 









x = 2 + 3α + 5β

y = 3 + 2α + 6β

z = 4 + α − β

est l'équation artésienne du plan dé�ni par le repère (A,
−→
u ,

−→
v ). Ave

A (2, 3, 4) et −→u (3, 2, 1) et −→v (5, 6,−1).


