Dans un repére orthonormé direct, on donne les droites :

_ _ X+2y+2=0
D: X=y+z= 1et D" 1
2X+y—-2=0 x—y—z:§

Déterminer une représentation paramétrique de la droite A
perpendiculaire commune a D et D' (on déterminera {H } =DNA et

{K}:D'HA).

Analyse

Déterminer les coordonnées des points H et K revient & déterminer les valeurs de 6 inconnues
aux total. Pour obtenir les équations permettant de déterminer ces 6 valeurs, on traduit les
conditions que doivent satisfaire les points H et K :

e HestunpointdeD.

e Kestunpointde D'.

e Ladroite A est perpendiculaire aux droitesD et D".

Résolution

Dans un premier temps, nous allons déterminer des vecteurs directeurs G et G' de D et D'
respectivement.

A partir du systéme d’équations cartésiennes caractérisant D, on peut facilement obtenir une
représentation paramétrique de cette droite :

X—-y+z=-1 X—-y=-1-2
=
2x+y—-2z=0 2X+y=12

X—y=-1-z X—y=-1-z
=
2x+y+(x-y)=z+(-1-2) 3x=-1
y=1+Xx+z y:1—1+z x=—1
= 1 o 3 o 3
X=73 x=—1t y=g+z
3 3
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On en déduit finalement qu’une représentation paramétrique de D est :

2
=—+7Z zeR
y 3

Ainsi, la droite D passe par le point de coordonnées (—% ; % ; Oj et admet pour vecteur

directeur: G(0;1;1).
On peut également effectuer la remarque suivante : tous les points de la droite D ont pour

abscisse —%. La droite D est incluse dans le plan d’équation x = —%.

De fagon similaire :

X+2y+2=0 X+2y=-2
1< 1<
X=y—7Z=— X—V=27+—
y 2 Y 2
1 1
x—y:z+5 X—y=z+=
17 i 1
x+2y—(x—y)=—z—(z+—j 3y=—27-=
2 2
1 1 2 1 11
X==+Yy+z X=—+-—2-=+1Z X==+=-12
2 3 6
= = =
g2, 7|, 12, L2,
6 3 6 3 6

2
=————1 zeR
y 3 €

Ainsi, la droite D' passe par le point de coordonnées (1 ; —% ; O] et admet pour vecteur

. , 1 2 e
directeur le vecteur de coordonnées : (5 ; 3 ;1 |. Pour simplifier les calculs, nous retenons :

u'(1;-2;3).
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Les points H et K sont parfaitement déterminés par le systéme suivant :
HeD
KeD'
(HK)LD
(HK) LD’

En posant H(X, ; Y i 24) €8 K(Xc; Vi s 2 ), ona HK (X =X, 5 Vi = Vi s Z — 2, ) PUIS, le
repére considéré étant orthonorme, on a:

(HK) HK.G =0
{(HK)J_D' {HK.U'=O
@{(XK—XH)x0+( — Y )x1+(z, —2,4)x1=0
(X =% ) ¥ 1+ (Y = Vi )x(—2) + (2 —2,4)x3=0
@{yK—yH+ZK—ZH=0
X =Xy —2Yy +2Y, +32, -3z, =0

En utilisant les représentations paramétriques des droites D et D' obtenues précédemment, il
vient :

1
XHZ—E
2
HeD Y =3+
KeD' L ln=lit,
(HK)LD T "3 3%
. 1 2
HK) L D __1_%,
( ) Yk 6 3¢
Y = Ynu +2¢ =2, =0
X =Xy —2Y +2y, +32, -3z, =0
1
XH=—§
2
yH:§+ZH
11
XK:§+§ZK
< (9) 1 2
yK=—g—§ZK
1 2 2
5 3 §+zH +2,-2,=0
s
3 3 3 6 3 3
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Les deux derniéres équations ne comportent plus que les inconnues z,, et z, . Nous les
déterminons en résolvant séparément le systeme correspondant :

1 2 2
_E_EZK_ §+zH +2,-2,=0
1 1 1 1 2 2
—+=7, |-|—=1|-2|-—=——=12, |+2| =+2z, |+32,-32,=0
(33KM3J(63KJ (3 j © o
—22H+£ZK=§ 5 62H—zK—2(3zH—14zK):—§—2><7
37 6 62, -2 =—7 2
= 14 7<:> 2 5
-z, +?ZK =—§ 3z, -14z, =7 6z, — 2, :_E
5 33 11
" —zK+282K:—§—14<:> 27zK:—? - Qsz—?
) _1(2 _§] . 1, _§] , _1(2 _Ej
el 2 1 ) 1
, 1 , 1 , 1
18 K 18 K18
, _1( _Ej _l(_E_Ej _1 (_Ej
N ) "oel 18 2 "6\ 18
, 1
P
- 18
_ 1
o7
Onaalors:
1 _ 1 1
xH=_5 Xy = 3 xH=—§
2 2 14 4
yH:§+ZH H_E_E yH_E
1 1 . 1 1{ 11 7
X =—+=2Z K=§ 3% 718 Xg =—
(5)e 3 3¢ 54
1 ZZ 1 2 11 13
__ 1 ¢ Tt _f e
e AT <754
_u 11 _u
“ 18 ST 18
14 14 14
y=—77 Z,=—— y=—23
27 HT T 27

En définitive, on a :

3 271 27 54 54 18
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Il en découle : HK l_(_ij;g_i;_ﬁ_(_ﬂj , soit :
54 3) 54 27 18

W(ﬁ;i:—ij
54'54" 54

Il vient : W:%W avec W(5;1;-1).

Finalement la droite (HK) est la droite passant par H et de vecteur directeur W(5;1;-1).
Elle admet ainsi la représentation paramétrique suivante :

1

X =——+5t
3
A y:i+t teR
27
__ 1
27

Résultat final

Une représentation paramétrique de la droite A perpendiculaire commune aux droites

X—y+z=-1 X+2y+2=0
D: et D" 1
2x+y—-2=0 x—y—z:E
est :
x_—£+&
3
A y=:£+t teR
27
L
27

Complément

Disposant des coordonnées du vecteur HK , on calcule facilement la longueur HK
correspondant a la distance entre les droitesD et D".
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En tenant compte de W:%W et W(5;1;-1), il vient :

= [FR|= ]= S S 5 -2 S

PanaMaths

x3v3 _ 53

d(D,D")=

53

18

[6 - 6]

54

18
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