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On dit que les vecteurs 𝑖 et 𝑗 forment une base de l’ensemble des vecteurs du plan, s’ils ne 

sont pas colinéaires. 

Soit (𝑖, 𝑗) une base des vecteurs du plan. Dans laquelle on a les vecteurs �⃗⃗� (𝑥
𝑦

) et  �⃗� (𝑥′
𝑦′

) où 

𝑥, 𝑦, 𝑥′et 𝑦′ sont des réels. 

Dans la base (𝑖, 𝑗) : �⃗⃗� = �⃗� si et seulement si {
𝑥 = 𝑥′
𝑦 = 𝑦′

 .  

�⃗⃗� + �⃗� a pour coordonnées �⃗⃗� + �⃗� (𝑥+𝑥′
𝑦+𝑦′

). Pour tout réel 𝑘, 𝑘�⃗⃗� (𝑘𝑥
𝑘𝑦

). 

 

Soit (𝑖, 𝑗) une base des vecteurs du plan.  

Quel que soit le vecteur �⃗⃗� du plan, il existe un unique couple de  

réels (𝑥 ; 𝑦) tel que �⃗⃗� = 𝑥𝑖 + 𝑦𝑗. Ce couple s’appelle les 
corodonnées du vecteur �⃗⃗�.  

𝑥 est son abscisse. et 𝑦 son ordonnée.  
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Soit 𝑂 un point du plan et (𝑖, 𝑗) une base des vecteurs du plan.  
On dit que le triplet (𝑂, 𝑖, 𝑗) est un repère du plan et 𝑂 est l’origine du repère. 

La droite passant par O et dirigée par 𝑖 est appelée axe des abscisses. 

La droite passant par O et dirigée par 𝑗 est appelée axe des ordonnées. 

.  
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Soit (𝑂, 𝑖, 𝑗) un repère du plan et 𝐴 un point quelconque du plan. 

Les coordonnées du point 𝐴 dans le repère (𝑂, 𝑖, 𝑗) sont les  

coordonnées du vecteur 𝑂𝐴 ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗dans la base (𝑖, 𝑗). 

.  
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 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗
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Exemple : Calculer ‖𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ ‖, ‖𝐵𝐶⃗⃗⃗⃗⃗⃗ ‖ et les coordonnées des points 𝐽 et 𝐾 milieux respectifs de [𝐴𝐵] et [𝐵𝐶] 

sachant que le repère (𝑂, 𝑖, 𝑗) est orthonormé. 

 

 

Définition  

 

 

Soient les points 𝐴 (𝑥𝐴
𝑦𝐴

) et 𝐵 (𝑥𝐵
𝑦𝐵

) dans le repère  (𝑂, 𝑖, 𝑗)  

Les coordonnées du vecteur  𝑨𝑩⃗⃗⃗⃗⃗⃗⃗(………….
………….

) dans la base (𝑖, 𝑗). 

.  

  

Soit 𝑂 un point du plan et (𝑖, 𝑗) une base des vecteurs du plan et soient les vecteurs �⃗⃗� (𝑥
𝑦

) 

et  �⃗� (𝑥′
𝑦′

) 𝑥, 𝑦, 𝑥′et 𝑦′ sont des réels. Le déterminant des vecteurs �⃗⃗� et �⃗� est le réel 

det(�⃗⃗�, �⃗�) = 𝑥𝑦′ − 𝑥′𝑦 . On le note aussi |
𝑥 𝑥′
𝑦 𝑦′

|. 

Soient les points 𝐴 (𝑥𝐴
𝑦𝐴

) et 𝐵 (𝑥𝐵
𝑦𝐵

) dans un repère  (𝑂, 𝑖, 𝑗) orthonormé. Alors : 

• ‖𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ ‖ = √(𝑥𝐵 − 𝑥𝐴)2 + (𝑦𝐵 − 𝑦𝐴)²   

• 𝐼 milieu de [𝐴𝐵] équivaut à {
𝑥𝐼 =

𝑥𝐴+𝑥𝐵

2

𝑦𝐼 =
𝑦𝐴+𝑦𝐵

2

 



 
  5 

Théorème  

 

Démonstration : 73 page 211 LLS 

 

Propriétés  

 

 

 

 

Exemples : 

 

Conclure. 

 

 

• Les droites (𝐴𝐵) et (𝐶𝐷) sont parallèles si et seulement si les vecteurs 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  et 𝐶𝐷⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  sont 

colinéaires (et donc leur déterminant est nul). 

• Trois points du plan sont alignés si et seulement si les vecteurs 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  et 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗⃗⃗  sont 

colinéaires (et donc leur déterminant est nul). 

Deux vecteurs sont colinéaires si et seulement si leur déterminant est nul. 


