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Droites de l'espace 
 
 
Droite dirigée par un vecteur directeur 
 
On suppose l'espace rapporté à un repère orthonormé direct !𝑂; 𝚤, 𝚥, 𝑘)⃗ *. On considère une 
droite (D) passant par un point M0(x0, y0, z0) et de vecteur directeur 𝑢"⃗  dont les 
coordonnées vectorielles, dans la base !𝚤, 𝚥, 𝑘)⃗ *, sont : 
 

$
𝑎
𝑏
𝑐
( 

 
Position du problème : Comment caractériser la droite (D) ? 
 
 
Représentation paramétrique d'une droite de l'espace. 
 
Pour tout point M(x, y, z) de l'espace, MÎ(D) Û  𝑀!𝑀"""""""""⃗  et 𝑢"⃗  sont colinéaires Û Il existe 

un réel t tel que 𝑀!𝑀"""""""""⃗ = 𝑡𝑢"⃗   Û  ,
𝑥 − 𝑥!
𝑦 − 𝑦!
𝑧 − 𝑧!

1 = 𝑡 $
𝑎
𝑏
𝑐
(  Û  2

𝑥 − 𝑥! = 𝑎𝑡
𝑦 − 𝑦! = 𝑏𝑡
𝑧 − 𝑧! = 𝑐𝑡

  Û  

2
𝑥 = 𝑎𝑡 + 𝑥!
𝑦 = 𝑏𝑡 + 𝑦!
𝑧 = 𝑐𝑡 + 𝑧!

 

 
Le système ci-dessus est appelé représentation paramétrique de la droite (D). Ces trois 
relations donnent, pour une valeur du réel t, chacune des coordonnées d'un point de (D). 
 
Application 
 
On considère la droite (D) passant par le point A(2, -1, 3) et de vecteur directeur 𝑢"⃗  dont 
les coordonnées vectorielles, dans la base !𝚤, 𝚥, 𝑘)⃗ *, sont : 
 

,
4
1
5
1 

 
Pour tout point M(x, y, z) de l'espace, MÎ(D) Û 𝐴𝑀""""""⃗  et 𝑢"⃗  sont colinéaires Û Il existe un 

réel t tel que 𝐴𝑀""""""⃗ = 𝑡𝑢"⃗   Û  ,
𝑥 − 2

𝑦 − (−1)
𝑧 − 3

1 = 𝑡 ,
4
1
5
1  Û  2

𝑥 − 2 = 4𝑡
𝑦 + 1 = 𝑡
𝑧 − 3 = 5𝑡

 

Û  2
𝑥 = 4𝑡 + 2
𝑦 = 𝑡 − 1
𝑧 = 5𝑡 + 3

   Représentation paramétrique de la droite (D) 

 

Pour t = 0, on a : 2
𝑥 = 4(0) + 2 = 2
𝑦 = 0 − 1 = −1
𝑧 = 5(0) + 3 = 3

.  
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Nous retrouvons les coordonnées du point A de la droite (D). 
 

Pour t = 1, on a : 2
𝑥 = 4(1) + 2 = 6
𝑦 = 1 − 1 = 0
𝑧 = 5(1) + 3 = 8

.  

Nous trouvons les coordonnées d'un point que l'on nommera, par exemple, B de la 
droite. 
 

Pour t = − "
#
, on a : 

⎩
⎪
⎨

⎪
⎧𝑥 = 4(− "

#
) + 2 = 0

𝑦 = − "
#
− 1 = − $

#

𝑧 = 5(− "
#
) + 3 = "

#

.  

Nous trouvons les coordonnées d'un point que l'on nommera, par exemple, C de la 
droite. 
 
Déterminons 𝐴𝐵"""""⃗   

𝐴𝐵"""""⃗ = ,
𝑥% − 𝑥&
𝑦% − 𝑦&
𝑧% − 𝑧&

1 = ,
6 − 2

0 − (−1)
8 − 3

1 = ,
4
1
5
1 = 𝑢"⃗  

 
Nous retrouvons les coordonnées du vecteur directeur initial de la droite (D). 
 
 
Représentation de la droite (D) par un système d'équations cartésiennes.  
 

Le système (S) 2
𝑥 = 𝑎𝑡 + 𝑥!
𝑦 = 𝑏𝑡 + 𝑦!
𝑧 = 𝑐𝑡 + 𝑧!

 est équivalent à D

'('!
)

= 𝑡
𝑦 = 𝑏𝑡 + 𝑦!
𝑧 = 𝑐𝑡 + 𝑧!

 si a est non nul, par exemple. 

D'où : (S) équivaut à 

⎩
⎪
⎨

⎪
⎧

'('!
)

= 𝑡

𝑦 = 𝑏 E'('!
)
F + 𝑦!

𝑧 = 𝑐 E'('!
)
F + 𝑧!

, c.-à-d. à D

'('!
)

= 𝑡
−𝑏𝑥 + 𝑎𝑦 = −𝑏𝑥! + 𝑎𝑦!
−𝑐𝑥 + 𝑎𝑧 = −𝑐𝑥! + 𝑎𝑧!

 

 
Les deuxième et troisième équations ci-dessus sont les équations cartésiennes de deux 
plans, une droite étant définie comme l'intersection de deux plans dans l'espace. 
Dans l'application précédente : 
 

2
𝑥 = 4𝑡 + 2
𝑦 = 𝑡 − 1
𝑧 = 5𝑡 + 3

⟺2
𝑥 = 4𝑡 + 2
𝑦 + 1 = 𝑡
𝑧 = 5𝑡 + 3

⟺2
𝑥 = 4(𝑦 + 1) + 2

𝑦 + 1 = 𝑡
𝑧 = 5(𝑦 + 1) + 3

⟺ 2
𝑥 − 4𝑦 = 6
𝑦 + 1 = 𝑡

−5𝑦 + 𝑧 = 8
⟺

2
𝑥 − 4𝑦 − 6 = 0	(𝑃1)

𝑦 + 1 = 𝑡
5𝑦 − 𝑧 + 8 = 0	(𝑃2)

⟺ J𝑥 − 4𝑦 − 6 = 0	(𝑃1)
5𝑦 − 𝑧 + 8 = 0	(𝑃2)   Ce système caractérise la droite (D).  
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Exercices 
 
 
Exercice 1 
 

 
 
 
Exercice 2 
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Maquette 

 
Exercice 1 
 
La compréhension des questions peut être facilitée par la réalisation rapide d'une 
modélisation 3D de la situation. 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 


