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Intersection et parallélisme
Proposition 10.1
L’intersection de deux variétés affines V1 et V2 est soit vide soit une
variété affine. Dans ce cas on a −−−−→V1 ∩ V2 =

−→
V1 ∩

−→
V2.

Définition 10.2
Deux variétés affines V1 et V2 sont parallèles si −→V1 ⊂

−→
V2 ou −→V2 ⊂

−→
V1. On

note V1//V2.

L’idée :

V2

A B V1

C D

−→
AB =

−→
CD

EA
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Propriétés

Proposition 10.3

1 Si V1 ∩ V2 6= ∅ et V1//V2 alors V1 ⊂ V2 ou V2 ⊂ V1 ;
2 Si dimV1 = dimV2, alors V1//V2 si, et seulement si −→V1 =

−→
V2 ;

3 Dans ce dernier cas, si de plus V1 ∩ V2 6= ∅, alors V1 = V2 ;
4 Soient V une variété affine et A ∈ A. Il existe une unique variété
affine VA telle que

• A ∈ VA ;
• VA//V ;
• dimVA = dimV.
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Positions relatives de droites en dimensions 2 et 3
Deux droites sont dites sécantes si leur intersection est un singleton.

Proposition 10.4
Soit A un espace affine de dimension 2. Deux droites de A sont soit
parallèles soit sécantes.

Définition 10.5
Dans un espace affine A de dimension 3, deux droites sont gauches si
elles ne sont ni parallèles, ni sécantes.

Donc en dimension 3 : des droites sont parallèles, sécantes ou gauches.

Proposition 10.6
Soit dimA = 3. Soient 2 droites d1 = A+〉u〈, d2 = A+〉v〈.

• Si la famille (u, v) est linéairement dépendante, alors d1//d2 ;

• Si (u, v) est linéairement indépendante et (u, v ,
−→
AB) est linéairement

dépendante, alors d1 et d2 sont sécantes.

• Si la famille (u, v ,
−→
AB) est linéairement indépendante, alors d1 et d2 sont

gauches.
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Positions relatives de droites et plans en dimension 3

Soit un espace affine A de dimension 3.

Proposition 10.7
Si deux plans ne sont pas parallèles, leur intersection est une droite.

Proposition 10.8
Soit d une droite et π un plan dans un espace affine de dimension 3. Soit
d et π sont parallèles, soit leur intersection est un singleton.
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Repères et coordonnées
Définition 10.9 (Repères)
Un repère R de A est un couple (O;B) où O est un point de A appelé
origine du repère et où B est une base de −→A appelée base du repère.

Définition 10.10
Les coordonnées d’un point X quelconque de A dans le repère R = (O;B)
sont les composantes de

−→
OX dans B. On note X : (x1, . . . , xn)∼.

Proposition 10.11
Soit un repère R = (O; (b1, . . . , bn)) d’un espace affine. Le passage aux
coordonnées dans R est une bijection ΦR de A dans Rn : on a

ΦR(P) = ΦB(
−→
OP).

Alors P admet pour coordonnées (p1, . . . , pn)∼ dans R si, et seulement si,
P = O + p1b1 + · · ·+ pnbn.6
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Première utilisation
Proposition 10.12
Soit R = (O;B) un repère d’un espace affine. L’application ΦR est
affine : on a

ΦR(
r∑

i=1
λiPi ) =

r∑
i=1

λi ΦR(Pi )
1

pour tous points P1, . . . ,Pr et tous λ1, . . . , λr ∈ R tels que
∑r

i=1 λi = 1.

Proposition 10.13
Soit R = (O;B) un repère d’un espace affine de dimension n. On a

ΦB(
r∑

i=1
λiPi ) =

r∑
i=1

λi ΦR(Pi )

pour tous points P1, . . . ,Pr et tous λ1, . . . , λr ∈ R tels que
∑r

i=1 λi = 0.
1. On peut retenir que les coordonnées d’une combinaison affine sont la combinaison

affine des coordonnées.7
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Changements de repères
Soient deux repères R et R′ de A et P un point de A. Quels sont les
liens entre les coordonnées de P dans le repère R et ses coordonnées
dans R′ ?

Proposition 10.14
Les coordonnées (x1, . . . , xn)∼ et (x ′1, . . . , x ′n)∼ d’un même point P de A
A dans des repères R = (O; (b1, . . . , bn)) et R′ = (O′; (b′1, . . . , b′n)) sont
liées par les formulesx1

...
xn

 = AB′,B

x ′1
...
x ′n

 +

o′1
...
o′n

 et

x ′1
...
x ′n

 = AB,B′

x1
...
xn

 +

o1
...
on

 ,

Les matrices AB,B′ et AB′,B sont les matrices de changements de base
entre B et B′. De plus, (o1, . . . , on)∼ sont les coordonnées de O dans R′
et (o′1, . . . , o′n)∼ celles O′ dans R.
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