
Interrogation 4B
Vérification d’acquisition du cours

Exercice 1

Soit −→u un vecteur du plan et B =
(−→a ,

−→
b
)

une base du plan, que signifie « −→u a pour coordonnées (α, β) dans
B » ?

Cela signifie que −→u = α−→a + β
−→
b et que c’est la seule écriture possible de ce type.

Exercice 2

Donner la définition du barycentre de deux points pondérés (A,α) et (B, β) en précisant les hypothèses.

Si α+ β ̸= 0, alors le barycentre du système pondéré est l’unique point du plan G

tel que α
−→
GA+ β

−−→
GB =

−→
0 .

Exercice 3

Soit t ∈ R, simplifier les expressions suivantes, en les exprimant à l’aide de cos(t), sin(t) ou d’une valeur exacte.

1. cos(π + t) = − cos(t)

2. sin(π − t) = sin(t)

3. sin (π/2 + t) = cos(t)

4. cos (π/2 − t) = sin(t)

5. cos(−t) = cos(t)

6. cos(10π − t) = cos(t)

7. cos(2t) = cos2(t)− sin2(t)

8. sin(2t) = 2 sin(t) cos(t)

Interrogation 4B
Vérification d’acquisition du cours

Exercice 1
Donner l’expression du produit scalaire en coordonnées en précisant toutes les notations et hypothèses.

Soient −→u et −→v de coordonnées respectives (x, y) et (x′, y′) dans une base ortho-
normée (−→ı ,−→ȷ ). Alors −→u · −→v = xx′ + yy′.

Exercice 2

Soit t ∈ R, simplifier les expressions suivantes, en les exprimant à l’aide de cos(t), sin(t) ou d’une valeur exacte.

1. sin(π + t) = − sin(t)

2. cos(π − t) = − cos(t)

3. cos (π/2 + t) = − sin(t)

4. sin (π/2 − t) = cos(t)

5. sin(−t) = − sin(t)

6. sin(10π − t) = − sin(t)

7. sin(2t) = 2 sin(t) cos(t)

8. cos(2t) = cos2(t)− sin2(t)

Exercice 3

Donner la définition des coordonnées du vecteur −→w dans la base (−→e1 ,−→e2)

Il existe un unique couple (x, y) ∈ R2 tel que −→w = x−→e1 + y−→e2 , alors on dit que

Mat(w) =

(
x
y

)
.


