Université
de Liege "

Parallélisme, intersections de variétés affines,
reperes et coordonnées

Pierre Mathonet
Présentation provisoire

Département de Mathématique
Faculté des Sciences

Liege, le 13 mars 2013

Intersection et parallélisme
Proposition 10.1

L’intersection de deux variétés affines V; et V> est soit vide soit une
. NN
variété affine. Dans ce cas on a V1NV, =V N Vs,

Définition 10.2

L, . . L = - =
Deux variétés affines V; et V, sont paralléles si Vi C V5, ou V, C V;. On
note V1 //Vs.

L'idée :

A B V1 E

>

A
__AB=CB_
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Propriétés

Proposition 10.3

O SiViNY, + O etvl//Vz alors Vi C Vo ou Vo C Vg ;
@ SidimV; =dim )V, alors V1 // Vs si, et seulement si 17; = 17; c
® Dans ce dernier cas, si de plus Vi NV, # &, alors V1 = Vs ;

O Soient V une variété affine et A € A. Il existe une unique variété
affine V, telle que
e AE Vs,
o VA//V 5
e dimVy=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
paralléles soit sécantes.

Définition 10.5

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

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

Proposition 10.6
Soit dim A = 3. Soient 2 droites di = A+)u(, d» = A+)v(.
e Si la famille (u, v) est linéairement dépendante, alors dy /| d> ;

e Si(u,v) est linéairement indépendante et (u, v, /@) est linéairement
dépendante, alors di et d» sont sécantes.

e Sila famille (u, v, A§) est linéairement indépendante, alors d, et d» sont
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gauches.




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 paralléles, leur intersection est une droite.

Proposition 10.8

Soit d une droite et m un plan dans un espace affine de dimension 3. Soit
d et m sont paralléles, soit leur intersection est un singleton.
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Repéres et coordonnées
Définition 10.9 (Repéres)
Un repére R de A est un couple (O; B) ou O est un point de A appelé

origine du repére et ou B est une base de X appelée base du repére.

Définition 10.10

Les coordonnées d’un point X quelconque de A dans le repére R = (O; B)
sont les composantes de OX dans B. On note X : (x1,...,%,)".
Proposition 10.11

Soit un repére R = (O; (b1, ..., by)) d'un espace affine. Le passage aux
coordonnées dans R est une bijection 7 de A dansR" : on a

r(P) = ©5(0P).

Alors P admet pour coordonnées (px, ..., pn)~ dans R si, et seulement si,

P:O+p1b1++pnbn
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Premiere utilisation
Proposition 10.12

Soit R = (0; B) un repére d'un espace affine. L'application 5 est
affine : on a

oD AP) =D Ndr(P)?
i=1 i=1
pour tous points Py, ..., P, et tous \1,...,\, € R tels que Zle Ai=1.

Proposition 10.13

Soit R = (0O; B) un repére d'un espace affine de dimension n. On a
os() ANiP) =D Ndr(P)
i=1 i=1

pour tous points Py, ..., P, et tous \1,...,\, € R tels que Zle Ai=0.

1. On peut retenir que les coordonnées d'une combinaison affine sont la combinaison
affine des coordonnées.
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Changements de repéres

Soient deux repéres R et R’ de A et P un point de A. Quels sont les
liens entre les coordonnées de P dans le repére R et ses coordonnées
dans R'?

Proposition 10.14

~

Les coordonnées (xi,...,x,)~ et (x{,...,x,)~ d'un méme point P de A

A dans des repéres R = (O; (by, ..., b)) et R' = (O’; (by,..., b)) sont
liées par les formules

X1 Xy o1 X X1 o1
=Ags ||t et | f=Ass ] H] ]

/ / /
n X,

Xn X n

n Xn On

Les matrices Ag g et Ap. g sont les matrices de changements de base
entre B et B'. De plus, (o1,...,0,)~ sont les coordonnées de O dans R’
et (of,...,0,)~ celles O’ dans R.
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