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FORMULAIRE A TROUS  NOMBRES COMPLEXES 
Soient 𝒂, 𝒛 , 𝒛’, 𝒛𝟏, … , 𝒛𝒏, 𝑼, 𝑽, ∆ 𝒆𝒕 𝜹 des nombres complexes. 

𝒏 un entier naturel et 𝒑 un entier relatif  

𝒓 un réel strictement positif , 𝜶, 𝜷, 𝒙, 𝒚 , 𝜽 𝒆𝒕 𝜽′ des réels. 

Le plan est muni d’un repère orthonormé direct (𝑶, 𝒊, 𝒋).  

RAPPEL : 𝜽 ≡  𝜽′[𝟐𝝅] signifie que :                       

LES FORMULES (**) ne SONT VALABLES que si 𝒛 𝒆𝒕/𝒐𝒖  𝒛’ sont NON NULS . 

 

𝒛 = 𝒙⏟
𝑹𝒆(𝒛)

+ 𝒊 𝒚⏟
𝑰𝒎(𝒛)

tq 𝑥  𝑒𝑡  𝑦 réels , est la forme                           de 𝑧.   

𝑀 est le point du plan d’affixe 𝑧 = 𝑥 + 𝑖𝑦  lorsque                           

𝑢⃗⃗  est le vecteur d’affixe 𝑧 = 𝑥 + 𝑖𝑦  lorsque                            

 

• 𝒛 = 𝟎  si et ssi                           si et ssi                           

• 𝒛 = 𝒛’ 

 si et ssi                            

si et ssi                            

• 𝑅𝑒(𝑧 + 𝑧’) =                         et 𝐼𝑚(𝑧 + 𝑧’) =                          

• Si 𝜶 ∈                          alors 𝑅𝑒(𝛼𝑧) =                          et 𝐼𝑚(𝛼𝑧) =                          

• Généralisation : Si 𝛼1, . . , 𝛼𝑛  sont                           alors 𝑅𝑒(∑ 𝛼𝑘𝑧𝑘
𝑛
𝑘=1 ) =                          et    𝐼𝑚(∑ 𝛼𝑘𝑧𝑘

𝑛
𝑘=1 ) =                           . 

 

• 𝒛̅ =⏞
𝒅𝒆𝒇

𝒙 − 𝒊𝒚.    

• 𝑧̿ =                             et   𝑧 × 𝑧̅ =                         ∈                          

• 𝑅𝑒(𝑧) =                          𝑒𝑡   𝐼𝑚(𝑧) =                          . 

• 𝑧 + 𝑧′̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅̅ =                          et                           = 𝑧̅ × 𝑧′̅  et (
𝑧

𝑧′
)

̅̅ ̅̅ ̅
=                 si 𝑧′ ≠ 0  et si 𝛼 ∈                       , 𝑎𝑙𝑜𝑟𝑠  𝛼𝑧̅̅ ̅ =                         .  

Généralisation  ∑ 𝑧𝑘
𝑛
𝑘=1
̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅̅ =                           𝑒𝑡 ∏ 𝑧𝑘

𝑛
𝑘=1

̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅̅ ̅̅ =                          et 𝑧𝑛̅̅ ̅ =                         .  

 

|𝒛| =⏞
𝒅𝒆𝒇

√𝒙𝟐 + 𝒚² = √𝒛𝒛̅ = 𝑶𝑴 = ‖𝒖⃗⃗⃗‖. 
• Si 𝑧 est réel alors le module de 𝑧 est la valeur absolue de 𝑧.  

• |𝑧̅| = |−𝑧| = |𝑧| 

• |𝑅𝑒(𝑧)| ≤ |𝑧| et  |𝐼𝑚(𝑧)| ≤ |𝑧|. 

• |𝑧𝑧′| =                         , et si 𝑧 non nul alors,     |
1

𝑧
|  =                               et  |

𝑧′

𝑧
|  =                           .   Et   

  1

𝑧
=                            (**) 

• Si 𝛼 ∈ ℝ+ , 𝑎𝑙𝑜𝑟𝑠  |𝛼𝑧| = 𝛼|𝑧|.  𝐸𝑛 𝑝𝑎𝑟𝑡𝑖𝑐𝑢𝑙𝑖𝑒𝑟,
𝑧

|𝑧|
 est de module 1  (**). 

•                                                                            INEGALITES TRIANGULAIRES 

• |𝑧 + 𝑧′| = |𝑧| + |𝑧′| si et ssi                           

• Généralisation :  |∏ 𝑧𝑘
𝑛
𝑘=1 | =                           ,    |𝑧𝑛| = |𝑧|𝑛  et  |∑ 𝑧𝑘

𝑛
𝑘=1 |                          

 

Pour tout réel 𝜽 , on pose  𝒆𝒊𝜽 =⏞
𝒅𝒆𝒇

𝒄𝒐𝒔(𝜽) + 𝒊𝒔𝒊𝒏(𝜽) . 

• 𝑒𝑖(2𝑝𝜋) =                   ,                  = −1  , ,             =
1

2
(1 + √3𝑖)    ,                 =

1

√2
(1 + 𝑖)                =

1

2
(√3 − 𝑖)    ,               = −𝑖 .  

• Les complexes de module 1 sont                                                                                                                                                             

• |𝑒𝑖𝜃| =                                                                        

• 𝑒𝑖𝜃 = 𝑒𝑖𝜃
′
 si et ssi                                                                         

• 𝑒𝑖𝜃𝑒𝑖𝜃
′
=                                                                       . 

• 𝑒𝑖(−𝜃) =                  =                 ≡⏞
𝑛𝑜𝑡𝑎𝑡𝑖𝑜𝑛

                        et     
𝑒𝑖𝜃

𝑒𝑖𝜃
′ =                                                                       . 

•                                                                                                        EULER  

•                                                                                                       IDENTITES DU LOSANGE 

•                                                                                                       MOIVRE  

( 
𝑒𝑖𝜃+𝑒−𝑖𝜃

2
)
𝑛

=                 ≠           = 𝑅𝑒((𝑐𝑜𝑠𝜃 + 𝑖𝑠𝑖𝑛𝜃)𝑛)    et   𝐼𝑚((𝑐𝑜𝑠𝜃 + 𝑖𝑠𝑖𝑛𝜃)𝑛) =                  ≠                       = ( 
𝑒𝑖𝜃−𝑒−𝑖𝜃

2𝑖
)
𝑛
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Si 𝒛 non nul , 𝒂𝒓𝒈(𝒛) =⏞
𝒅𝒆𝒇

                                                     . Les arguments de 𝑧 sont                                                       . L’argument 

principal de 𝑧 est                                                . 

• 𝑧 = 𝑟⏟
∈ℝ+∗

𝑒𝑖𝜃⏟
𝑒𝑥𝑝𝑜.
𝑖𝑚𝑎𝑔𝑖.

 si et ssi                                                            ) 

𝒔𝒊 𝒛 ≠ 𝟎 𝒂𝒍𝒐𝒓𝒔 𝒛 = 𝒓⏟
∈ℝ+∗

× 𝒆𝒊𝜽⏟
𝒆𝒙𝒑𝒐.
𝒊𝒎𝒂𝒈.

= |𝒛|𝒆𝒊𝒂𝒓𝒈(𝒛)est la forme                                                 de 𝒛 .  

• 𝑀 est le point du plan d’affixe 𝑧 = 𝑟⏟
∈ℝ+∗

𝑒𝑖𝜃⏟
𝑒𝑥𝑝𝑜.
𝑖𝑚𝑎𝑔𝑖.

  lorsque                                                  

𝑢⃗⃗  est le vecteur d’affixe 𝑧 = 𝑟⏟
∈ℝ+∗

𝑒𝑖𝜃⏟
𝑒𝑥𝑝𝑜.
𝑖𝑚𝑎𝑔𝑖.

lorsque                   

• 𝑠𝑖 𝑧 𝑒𝑡 𝑧′𝑠𝑜𝑛𝑡                              𝑎𝑙𝑜𝑟𝑠 𝑧 = 𝑧′ ⇔                                                                             

• 𝑠𝑖 𝑧 𝑒𝑡 𝑧′𝑠𝑜𝑛𝑡                              𝑎𝑙𝑜𝑟𝑠 𝑎𝑟𝑔(𝑧 × 𝑧′) ≡                                               

• 𝑠𝑖 𝑧 𝑒𝑠𝑡                                         𝑎𝑙𝑜𝑟𝑠 𝑎𝑟𝑔 (
1

𝑧
) ≡                                               

• 𝑠𝑖 𝑧 𝑒𝑡 𝑧′𝑠𝑜𝑛𝑡                              𝑎𝑙𝑜𝑟𝑠 𝑎𝑟𝑔 (
𝑧

𝑧′
) ≡                                              (**) 

• 𝑠𝑖 𝑧 𝑒𝑠𝑡                                          𝑒𝑡  𝑝 ∈               𝑎𝑙𝑜𝑟𝑠 𝑎𝑟𝑔(𝑧𝑝) ≡                                               

Généralisation : arg(∏ 𝑧𝑘
𝑛
𝑘=1 ) ≡                                               

• Pout tout réel 𝜃, Arctan(𝜃) est                                           

Si 𝑥 > 0, alors arg(𝑧) ≡                                              .  Si 𝑥 < 0, alors arg(𝑧) ≡                                               

Si 𝑥 = 0  et 𝑦 > 0 alors                                               Si 𝑥 = 0 et 𝑦 < 0 alors                                                

 

𝑧 = 𝛼⏟
∈ℝ

× 𝑒𝑖𝜃⏟
𝑒𝑥𝑝𝑜.
𝑖𝑚𝑎𝑔.

est une forme quasi- trigo.  de 𝑧 .  

• si α > 0 alors |𝑧| =                   𝑒𝑡 arg(𝑧) ≡                        . si α < 0 alors |𝑧| =               𝑒𝑡 arg(𝑧) ≡                            

si α = 0 alors |𝑧|                                               𝑒𝑡 arg(𝑧)                                                
𝑅𝑒(𝑧) =                                                 𝑒𝑡 𝐼𝑚(𝑧) =                                                . 

 

𝑒𝑧 = 𝑒𝑥+𝑖𝑦 =⏞
𝒅𝒆𝒇

                                               =                                                . 

• 𝑒𝑧 ≠                                                  ,      |𝑒𝑧| =                                                 𝑒𝑡 arg(𝑒𝑧) ≡                                                 

• 𝑒𝑧 = 𝑒𝑧
′
 𝑠𝑖 𝑒𝑡 𝑠𝑠𝑖                                                 

• 𝑒𝑧 × 𝑒𝑧
′
=                             ,      𝑒−𝑧 =                   ,         𝑒𝑧̅̅ ̅ =                          ,     𝑒𝑧

′−𝑧 =                    ,        (𝑒𝑧)𝑝 =                  .  

 

𝛿 𝑒𝑠𝑡 𝑢𝑛𝑒 𝑟𝑎𝑐𝑖𝑛𝑒 𝑐𝑎𝑟𝑟é𝑒 (𝑐𝑝𝑥𝑒)𝑑𝑒 ∆ lorsque                                                . 

• Si  ∆= 0 alors 𝛿2 = 0 ⇔                                                

Si ∆= 𝑟𝑒𝑖𝜃 ≠ 0 alors ,  𝛿2 = ∆ ⇔𝛿 =                                               et 𝛿 =                                                

Si  ∆= 𝑎 + 𝑖𝑏 alors  𝛿 = 𝑥 + 𝑖𝑦  et  𝛿2 = ∆ ⇔{

                                 
                           
                             

 

 

Soit 𝑃(𝑧) = 𝑎𝑧2 + 𝑏𝑧 +  𝑐 𝑜ù 𝑎, 𝑏, 𝑐 𝑐𝑝𝑥𝑒𝑠 𝑒𝑡 𝑎 ≠ 0 

et  ∆= 𝑏2 − 4𝑎𝑐 =             . Alors (𝐸) a une unique solution si ∆= 0 et deux solutions distinctes si ∆≠ 0 . Ses solutions 

(confondues si ∆= 0 ) sont 𝑧1 =               𝑒𝑡 𝑧2 =                 .  

Et ∀𝑧 ∈ ℂ, 𝑎𝑧2 + 𝑏𝑧 + 𝑐 =                                    ⏟            
𝑓𝑜𝑟𝑚𝑒 𝑐𝑎𝑛𝑜𝑛𝑖𝑞𝑢𝑒

 =                                     ⏟            
𝑓𝑜𝑟𝑚𝑒 𝑓𝑎𝑐𝑡𝑜𝑟𝑖𝑠é𝑒

 

Et 𝑧1 + 𝑧2 =                   𝑒𝑡 𝑧1 × 𝑧2 =                 . 

Réciproquement, 𝑆𝑖 𝑧 𝑒𝑡 𝑤 sont des cpxes tels que :  𝑧 + 𝑤 = 𝑈  𝑒𝑡 𝑧 × 𝑤 = 𝑉 alors 𝑧 𝑒𝑡 𝑤 sont les racines 𝑃(𝑡) =                

 

Soit 𝑷(𝒛) = 𝒂𝟎 + 𝒂𝟏𝒛 +⋯+ 𝒂𝒏𝒛
𝒏 𝒖𝒏𝒆 𝒇𝒐𝒏𝒄𝒕𝒊𝒐𝒏 𝒑𝒐𝒍𝒚𝒏𝒐𝒎𝒊𝒂𝒍𝒆 à 𝒄𝒐𝒆𝒇𝒇𝒊𝒄𝒊𝒆𝒏𝒕𝒔 𝒂𝟎, … , 𝒂𝒏 𝒄𝒐𝒎𝒑𝒍𝒆𝒙𝒆𝒔 .  

• 𝑠𝑖 𝑃 n′est pas la fonction nulle alors 𝑑𝑒𝑔(𝑃) =                                    . La fonction nulle ( 𝑖. 𝑒.  𝑎0 = ⋯ = 𝑎𝑛 = 0) a pour degré           . 

• 𝑆𝑖 𝑃 n' est pas la fonction nulle et 𝜔 est une racine de 𝑃 (𝑖. 𝑒. 𝑃(𝜔) = 0) alors                                                                        

                                                                                                                                    

• 𝑆𝑖 𝑃 est                                                    et 𝜔 est une racine                              de 𝑃 alors                              est aussi racine de 𝑃.                       

• 𝑆𝑖 𝑃 n′ est pas la fonction nulle alors le nombre de racines de 𝑃 est                             . Et la fonction nulle est la 

                                                                                               
 

 



Soit  𝒏 un entier naturel non nul et 𝒂 un nombre complexe.  𝒛 est une racine 𝒏𝒊è𝒎𝒆 𝒄𝒐𝒎𝒑𝒍𝒆𝒙𝒆 de 𝒂 lorsque                            

• Les racines 𝒏ièmes (complexes) de l’unité (i.e. de 𝒂 = 𝟏) sont                                                                    .  

• La somme des racines 𝑛ièmes de l’unité est                          dès que                           

• Les images de ces racines 𝑛ièmes de l’unité                                                                                                                                   

• Racines troisièmes de l’unité sont                           où 𝑗 =                         et 𝑗2 =             =            et  1 + 𝑗 + 𝑗2 =                          

Alors, ∀𝑝 ∈                         ,  𝑗3𝑝 =                          , 𝑗3𝑝+1 =                             𝑒𝑡   𝑗3𝑝+2 =                         .  

• Tout complexe 𝑎 = 𝑟𝑒𝑖𝜃  non nul possède                                                               qui sont                                                                             

• Si 𝑧0 est une racine 𝑛ième particulière du complexe non nul 𝑎, alors les racines 𝑛ièmes de 𝑎 sont 

                                                                                                                                                                            

• 𝒛 est réel  si et ssi                            

si et ssi                            

sietssi                            

sietssi                            

sietssi                           

si et ssi                           

• 𝒛 imaginaire pur si et ssi                           

sietssi                            

si et ssi                           

sietssi                           

sietssi                           

si et ssi                          

 𝒛 est réel positif   

si et ssi                            

sietssi                           

sietssi                            

si et ssi                           

 
Soit 𝑀 point de coordonnées (𝑥, 𝑦) 𝑒𝑡 𝑢⃗⃗ = 𝑎 = 𝑥𝑖 + 𝑦𝑗. Alors 𝑧 = 𝐴𝑓𝑓(𝑀) =                           =𝐴𝑓𝑓(𝑢⃗⃗) 
Soit 𝑀’ un autre point et 𝑣⃗ un autre vecteur du plan.  Soit 𝐴 , 𝐵, 𝐶, 𝐷 des points distincts d’affixe 𝑎, 𝑏, 𝑐, 𝑑.  

• 𝑀 = 𝑀′⟺                           et     𝑢⃗⃗ =  𝑣⃗⟺                          

• 𝑠𝑖 𝛼 𝑒𝑡 𝛽 𝑠𝑜𝑛𝑡 𝑑𝑒𝑠 𝑟é𝑒𝑙𝑠 𝑎𝑙𝑜𝑟𝑠 𝐴𝑓𝑓(𝛼𝑢⃗⃗ + 𝛽𝑣⃗) =                          

• 𝑂𝑀 =                         =                             et  𝑠𝑖 𝑀 ≠ 0 𝑎𝑙𝑜𝑟𝑠  (𝑖, 𝑂𝑀⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗̂) ≡                                  . 

• ‖𝑢⃗⃗‖ =                         =                             et  𝑠𝑖 𝑢⃗⃗ ≠ 0⃗⃗ 𝑎𝑙𝑜𝑟𝑠  (𝑖, 𝑢̂⃗⃗) ≡                            

• 𝐴𝑓𝑓 (𝑀𝑀′⃗⃗⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗⃗⃗ ) =                     . 

• 𝑀𝑀′ =                          𝑒𝑡  𝑠𝑖 𝑀 ≠ 𝑀′𝑎𝑙𝑜𝑟𝑠 (𝑖,𝑀𝑀′⃗⃗⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗̂⃗ ) ≡                                 [2𝜋] 

• 𝑠𝑖 𝑢⃗⃗  ≠ 0⃗⃗  𝑒𝑡 𝑣⃗ ≠ 0⃗⃗  𝑎𝑙𝑜𝑟𝑠 (𝑢⃗⃗, 𝑣̂⃗) ≡                                              𝑒𝑡    (𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ , 𝐶𝐷⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗
̂

) ≡                       

• 𝑀’ est l’image de 𝑀 par la translation de vecteur 𝑢⃗⃗ ⟺                                                          

• 𝑀’ est l’image de 𝑀 par l’homothétie de centre O et de rapport 𝑞 ∈ ℝ∗ ⟺ 𝑢⃗⃗ ⟺                                                             

• 𝑀’ est l’image de 𝑀 par la rotation de centre O et d’ angle 𝜃 ⟺                                                                                     

• 𝑀’ est l’image de 𝑀 par la composée de la rotation de centre O et d’ angle θ et de l’homothétie de centre O et de rapport 
 𝑞 ∈ ℝ∗ ⟺                                            

• 𝑀 𝑒𝑡 𝑀′sont symétrique par rapport à O ⟺                      

• 𝑀 𝑒𝑡 𝑀′sont symétrique par rapport à l’axe des abscisses ⟺                      

• 𝑀 𝑒𝑡 𝑀′sont symétrique par rapport à l’axe des ordonnées ⟺                       
• 𝑀 𝑒𝑡 𝑀′sont sur une même demi-droite d’origine O ⟺                                                                                                        ⟺ 

                                                                                       
• 𝑢⃗⃗ 𝑒𝑡  𝑣⃗ sont colinéaires                                                                                                                            ⟺

                                                               
• 𝑢⃗⃗ 𝑒𝑡  𝑣⃗ sont orthogonaux ⟺                                                                                         

• 𝑀 est sur le cercle de centre 𝐴 et de rayon 𝑟⟺                                                                         

• 𝑀 est sur le cercle de diamètre [𝐴, 𝐵] ⟺                                                                              

• 𝑀 est sur la médiatrice de  [𝐴, 𝐵] ⟺                                                                                    

 


