
Géométrie 2nd Vecteurs 

 

 1  – Le vecteur 𝒌. 𝒗⃗⃗  

Définition 1 : Soit 𝑣 (𝑥
𝑦
) un vecteur et soit 𝑘 un nombre réel alors 𝑘. 𝑣  est le vecteur de coordonnées (𝑘𝑥

𝑘𝑦
). 

Exemple 1 : On considère le vecteur 𝑣 (6
3
). Déterminer les coordonnées des vecteurs suivants puis 

représenter-les à l’aide du quadrillage ci-contre : 

•  2 𝑣 = (2×6
2×3) = (12

6 )  

•  
1

3
𝑣 = (1/3×6

1/3×3
) = (2

1) 

•  −3 𝑣 = (−3×6
−3×3) = (−18

9 ) 

•   −
1

2
 𝑣 = (−0.5×6

−0.5×3) = ( −3
−1.5) 

•   1,5 𝑣 = (1.5×6
1.5×3) = ( 9

4.5) 

•   0 𝑣 = (0×6
0×3) = (0

0) = 0⃗⃗  

Remarque : Tous ces vecteurs ont même directions.  

Propriété 1 : Soit 𝑣  un vecteur et 𝑘 un nombre réel. 

• La longueur de 𝑘. 𝑣  est égale à 𝑘-fois celle de 𝑣  : ‖𝑘. 𝑣 ‖ = |𝑘| × ‖𝑣 ‖ 

• Si 𝑘 > 0 alors 𝑘. 𝑣  a le même sens que 𝑣 . Si 𝑘 < 0 alors 𝑘. 𝑣  et 𝑣  sont dans le sens contraire. 

Remarque : Le vecteur −1. 𝑣  coïncide avec le vecteur opposé −𝑣  du vecteur 𝑣  

Propriété 2 : On considère deux vecteurs 𝑢⃗ , 𝑣  et 𝑘 et 𝑘′ deux nombres réels. On a les propriétés suivantes : 

(1) 0. 𝑢⃗ = 0⃗        (2) 𝑘. 0⃗ = 0⃗    

(3) 𝑘. (𝑢⃗ + 𝑣 ) = 𝑘. 𝑢⃗ + 𝑘. 𝑣      (4) (𝑘 + 𝑘′). 𝑢⃗ = 𝑘. 𝑢⃗ + 𝑘′. 𝑢⃗  

(5) 𝑘. (𝑘′. 𝑢⃗ ) = (𝑘. 𝑘′). 𝑢⃗  

 

 2  – Décomposition d’un vecteur dans une base. 

Propriété 3 : Soit 𝑖  et 𝑗  deux vecteurs qui ne sont pas dans la même direction.  

Pour tout vecteur 𝑣 , il existe deux réels 𝑥 et 𝑦 tel que 𝑣 = 𝑥. 𝑖 + 𝑦. 𝑗 .  

 

Définition 2 : On dit dans ce cas que le vecteur 𝑣  a pour coordonnées (𝑥
𝑦
) dans la base (𝑖 ; 𝑗 )  

Remarques : 

• Soit (𝑂; 𝐼; 𝐽) un repère du plan et 𝑣  un vecteur. On pose 𝑖 = 𝑂𝐼⃗⃗⃗⃗  et 𝑗 = 𝑂𝐽⃗⃗⃗⃗ .  

   Dans ce cas les coordonnées de 𝑣  coincide avec celles dans la base (𝑖 ; 𝑗 ). 

• Un vecteur n’a pas les mêmes coordonnées dans deux bases différentes. 

Exemple 2 : • 𝑣 = 3𝑖 + 2𝑗  donc 𝑣  a pour coordonnées (3
2
) dans la base (𝑖 ; 𝑗 ). 

       • 𝑣  a pour coordonnées (4
5
) dans la base (𝑂𝐼⃗⃗⃗⃗ ; 𝑂𝐽⃗⃗⃗⃗ ). 
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