


Exercice 3

Partie A

1. Soit M un point de l’espace. On note (x, y, z) les coordonnées de M.

M ∈ ∆ ⇔
−→
IM est colinéaire à −→

n ⇔ il existe un réel t tel que
−→
IM = t

−→
n

⇔ il existe un réel t tel que






x = xI + ta

y = yI + tb

z = zI + tc

.

un système d’équations paramétriques de ∆ est






x = xI + ta

y = yI + tb

z = zI + tc

, t ∈ R.

2. a) Puisque ∆ est la droite passant par I de vecteur directeur −→
n , il existe un réel k tel que

−→
IH = k

−→
n .

b) Les coordonnées de H sont (xI + ka, yI + kb, zI + kc).

H ∈ P ⇔ a(xI + ka) + b(yI + kb) + c(zI + kc) + d = 0 ⇔ k(a2 + b2 + c2) + axI + byI + czI + d = 0

⇔ k = −
axI + byI + czI + d

a2 + b2 + c2
(a2 + b2 + c2 6= 0 car (a, b, c) 6= (0, 0, 0)).

k = −
axI + byI + czI + d

a2 + b2 + c2
.

c) Mais alors

IH = ‖−→IH‖ = |k|.‖−→n ‖ =
|axI + byI + czI + d|

a2 + b2 + c2
×

√

a2 + b2 + c2 =
|axI + byI + czI + d|√

a2 + b2 + c2
.

IH =
|axI + byI + czI + d|√

a2 + b2 + c2
.

Partie B

1. Puisque le plan Q est tangent à la sphère S, on sait que le rayon de S est la distance de Ω au plan Q. Or

d(Ω, Q) =
|1 × 1 + (−1) × (−1) + 1 × 3 − 11|

√

12 + (−1)2 + 12
=

6√
3

= 2
√

3.

S est une sphère de rayon 2
√

3.

2. ∆ est la droite passant par Ω(1, −1, 3) et de vecteur directeur −→
u (1, −1, 1) (vecteur normal au plan Q). Un système

d’équations paramétriques de ∆ est donc






x = 1 + t

y = −1 − t

z = 3 + t

, t ∈ R.

3. Puisque Q est tangent à S, S et Q ont en commun un point et un seul qui est aussi le point d’intersection de Q et de
∆. Soient t un réel puis M(1 + t, −1 − t, 3 + t) un point quelconque de ∆.

M ∈ Q ⇔ (1 + t) − (−1 − t) + (3 + t) − 11 = 0 ⇔ 3t − 6 = 0 ⇔ t = 2.

Le point d’intersection de la sphère S et du plan Q est donc le point de coordonnées (3, −3, 5).
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