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Chapitre X                                         Equations de droites et systèmes 

I-Vecteur directeur d'une droite et équations cartésiennes d'une droite 

Définition  

A B D

𝑢⃗ 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ D

Illustration : 

Remarque :

𝑢⃗ D 𝑢⃗ D. 

Exemple A B 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗
...

...

 
 
 

AB 𝑢⃗ 
...

...

 
 
 

𝑣 
...

...

 
 
 

Propriété 

A 𝑢⃗ 

D 𝑢⃗ 

D 



Exercice 1 O 𝑖  𝑗 

a) D A 𝑢⃗ 
3

2

− 
 
 

 

b)  B 𝑖  
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Remarque importante  

D  𝑢⃗ 'u

D  𝑢⃗ 'u

D  𝑢⃗ 'u

D 

  Théorème XL   

Quelle que soit la droite D du plan, il existe trois réels a, b et c, tels que, pour tout point M(x ; y) du 

plan, M appartient à la droite D si et seulement si : ax +by +c = 0. 

De plus, le vecteur
...

...
u
 
 
 

est un vecteur directeur de la droite D

Preuve :  



Définition 

D

ax +by +c = 0 a ; b équation cartésienne D

𝑢⃗ 
...

...

 
 
 

Remarques 

• M xM ; yM D ax +by +c

M

M ax +by +c = 0

• x +2y +5

4x +8y +20 = 0

0,5x +y +2,5 = 0, -3x – 6y –15 = 0 etc

 

Exercice 2 

D x + 2y – 3=0. 

a) D, 

D D
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b) B D C



Exercice 3 

D

𝑢⃗ 
3

4

− 
 
 



II – Equation réduite d'une droite 

D A 𝑗 
0

1

 
 
 

O 𝑖  𝑗 
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 x 

O 𝑖  𝑗 

d x +2y – 1 = 0.

y d



Propriété et définition 

• D non verticale y = mx + p

l'équation réduite D

• verticale x = k k

réduite y est isolé y = mx + p.

même droite verticale ont la même abscisse

x = k. 

Preuve :  

D ax + by +c 

𝑢⃗ 
b

a

− 
 
 

D. 

D 𝑗 
0

1

 
 
 

𝑢⃗ 
b

a

− 
 
 

det 𝑢⃗  ; 𝑗 

0
0

1

b

a

−
  b 1 0 0a −   b b

ax +by + c by -ax – c b

b y =  
-ax−c

b
 =-

𝑎

𝑏
x +









-  
c

b
 . 

m = -  
a

b
  et p = -  

c

b
  on obtient : y = mx + p. 
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Si  𝑗 
0

1

 
 
 



b a = 1 donc a =1 et b = 0) : 1x +0y + c = 0 où c est un réel, donc x + c = 0 donc x = -c.                                                  

En posant k = -c, on obtient pour équation de  : x = k.  

Remarques

Fondamental D y = mx +p  𝑢⃗ 
...

...

 
 
 

D. 

Exemple 

D -10x +5y +15

O 𝑖  𝑗  y =  
1

3
 x



Remarque D y = mx + p f

f(x) = mx+p

Propriété  

D y = mx+p.

A(xA ; yA) et B(xB ; yB) D

m

Preuve et illustration



Définition m coefficient directeur pente D

m D

p D D 

Illustration 
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

Exemple 

D1 y = -3x +1

D2 y = x – 2

D3 y = 3

D4 3x – 4y +11 = 0.



Remarque fondamentale

Exercice 4 

D K



Exercice 5 

A B



Exercice 6 

D A B



Exercice 7 (clé) 
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Exercice 8 (clé) 



Rappel D 

• D 

• D 

• D 

Etudier la position relative de deux droites

Propriété 

D 

sont toutes les deux verticales ou bien ont le même coefficient directeur .  

 

Preuve  :  
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Remarque D y = mx +p  y = m'x +p’,

• D 

• D 

•  D 

Exercice9  

1) d1  a pour équation : y =3x–4 et d2  a pour équation : y = 3x+8. 

2) 1 a pour équation : y = 2x + 3 et 2 a pour équation : 6x – 3y + 9 = 0. 

3) D1 a pour équation : y = x et D2 a pour équation : y = -x +1. 

 

  
 

Remarque  

III –  Systèmes linéaires de deux équations à deux inconnues  

 
Un exemple d'introduction  :  

 

 

Mise en équation  :   

 

 

 

 

 

 

Définition 

x y
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Par exemple  :  
2 4 5

0, 2 11,3

x y

x y

+ = −


+ =
    

1
5 2 0

4

2 5 13,1 0

x y

x y


+ − =


− + + =

 
Définition 

solution couple x ; y chacune des deux égalités

vraie

2 5 0

3 2 0

x y

x y

+ − =


− − =

précédent

Méthode

Une question légitime seul 

Définition 

Résoudre un système déterminer couples de solution

équivalents même ensemble de solutions.

transforme système équivalent
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 Résolution d'un système par la méthode de substitution 

3 1 0

3 2 0

x y

x y

− + =


+ + =

Méthode de substitution

 

Exercice 10 

{
𝑥 − 5𝑦 = 2
7𝑥 + 𝑦 = 12
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Remarque x y

3 2 7 0

5 6 11 0

x y

x y

+ + =


+ − =

 Résolution d'un système par la méthode de combinaison linéaire.

 

 
Méthode de combinaison  :  

Application à la résolution de problèmes  

Exercice 11  



Exercice 12
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Remarque importante

S {
3𝑥 − 𝑦 + 1 = 0
𝑥 + 3𝑦 + 2 = 0

D 3x –y D x +3y + 2

M(x ;y) D D x ; y

S. 

 
Ainsi, résoudre le système S revient géométriquement à déterminer les ……………………. des 

éventuels………………………………………………………. 

Propriété 

b
u

a

− 
 
 

'

'

b
v

a

− 
 
 

det(𝒖⃗⃗ 𝒗⃗⃗ 
'

'

b b

a a

− −
ba' –(-b')a = ab' – a'b.

La nullité ou non nullité du déterminant précédent nous permet de dire : 

1ercas :                                                             

2ème cas :    ab' – a'b =0. 
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 𝒖⃗⃗   et  𝒗⃗⃗  sont colinéaires. 

d et d' sont  parallèles au sens large. 

Plus précisément : si le tableau suivant est un tableau de proportionnalité, alors les droites d et d' sont 

confondues. 

 

Illustration : 

Sinon elles sont strictement parallèles. 

Illustration : 

 

Exercice 13 

d1 2x + y d2

3x + 4y



Exercice 14 

f  f f

g 

  

 

 h h h

a) h

b) h (d) y = x

 

 

 

a b c 

a' b' c' 


