FICHE PRATIQUE :

Secondaire

VECTEURS

# Vecteurs

# Produit scalaire

# Transformation

Menu Exe-Mat (Graph 90+E) / RUN-MAT (Graph 35+E II)

JUMP JDELETEPMATVCT] AATH

Pour pouvoir travailler avec des vecteurs, il faut tout d'abord les

[DELETE/DEL-ALL] DIM [ CSV ) définir.
E
etUI‘ < Dans le menu RUN-MAT (Graph 35+E Il) / Exe-Mat (Graph
Vt B : N 90+E), nous allons sélectionner les matrices et les vecteurs :
Vet C :None (F3) { » MAT/VCT } (Graph 90+E) / { » MAT } (Graph 35+E II)
83% l[_:) ;ﬁggg {M & V }: basculer des matrices aux vecteurs
Vet F :None Nous allons ensuite déclarer nos vecteurs par leur dimension :
¥=V]| | (F3) {DIM} : dimension
E
V -
v Dimension mxn Nous entrons alors les dimensions du vecteur A :
v 3 lignes (m) et 1 colonne (n)
Vv
Vv = . .
Vot F ‘NeL Puis, nous validons avec la touche (Exg.
DELETE[DEL-ALL] DIM J NeY
(.E—\A Nous pouvons maintenant entrer les coordonnées du vecteur 4

: 2 dont le nom est affiché en haut a gauche de I'écran.

2 0}

3. I Nous pourrons renouveler l'opération pour les autres vecteurs :

1
0||B= C=(1 2 3
[ ROW_JCOLUMN/ sl (\{?) ( )

m LIST JMAT/VCTJOOMPLEX] CALC | STAT JI=NE]

[Mat [a>Ls Det | Trn [uzren D

[Feextity] Dim [Fill(] Ref [Rref M)

]
Vet C

-3Vet C
U

[1 2 3]

[-3 -6 -9]

Vot | DotP([irossPAnzle(UnitV (I3

A l'aide de la touche [EXT), revenons a I'écran principal.
Nous pouvons alors travailler avec les vecteurs créés grace la
touche puis :

(F2) { MAT/VCT } (Graph 90+E) / { » MAT } (Graph 35+E Il)
2 fois

Nous pouvons Vérifier le vecteur ¢
(F1) {Vct} : vecteur
C

Nous pouvons aussi déterminer les coordonnées du vecteur issu
de la multiplication du vecteur C par un scalaire (—3).

B
Vet A+Vet B

| 4

{ Vct | DotP(LrossP(Anzlo(UnitV (I

La calculatrice permet évidemment d'additionner des vecteurs.
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DotP(Vet A,Vet B) 2 Nous pouvons aussi calculer le produit scalaire de 2 vecteurs :

Angle(Vet A,Vet B) (F2) {DotP(}: produit scalaire

1

=7 . . . .

0 3 La calculatrice permet de déterminer I'angle formé par 2 vecteurs :
{Angle( } : angle formé par 2 vecteurs

R ERRBTRIITIERNC S | | Remarque - [unite de [angle dépendra des réglages du SETUP
[Vt | DotP{CrosshAng o UnitV (M) (radian, degré ou grade) ; indication en haut a gauche de I'écran.

B
CrossP(Vet A,Vet B()) Nous pouvons déterminer le produit vectoriel de 2 vecteurs :
(F3) {Cross( } : produit vectoriel

0
243
Nous obtenons alors les coordonnées d'un vecteur orthogonal
direct aux vecteurs 4 et B.

DotP((CrossP{ Angle(Unit V(I

[E]
Unitv(vet C)

14 14 314 Nous pouvons aussi construire le vecteur unitaire colinéaire au
7 14 vecteur C et de méme sens :

14
Norm(Vet C) iz (F5) {UnitV(} : vecteur unitaire orienté

4
IR & || | Apres avoir pressé la touche (Fg), nous allons calculer la norme du

. vecteur C :
g )
[Vt [DotP(CrossP(An le(UmtVflIIl 0 {Norm(} : norme du vecteur
dﬁﬁ) =

La calculatrice permet aussi de déterminer les coordonnées d'un
point apres avoir effectué des transformations géométriques.
Pour nos exemples, nous choisirons un point P :

B P (1) et son vecteur associé V (1)
Mat T+Vct V 2 2

[g] Prenons le cas d'une translation de vecteur directeur T (i)

Déclarons alors le vecteur V et la matrice T dans la calculatrice.
Il nous suffit alors d'effectuer I'addition de la matrice T et du vecteur

DotP( (CrossP(Anzle(UnitV (IS V pour obtenir les coordonnées du point P’ image du point P par la
transformation.

Remarque : dans le cas d'une translation, il est possible d'utiliser
un vecteur plutdt qu'une matrice.

Prenons le cas d'une rotation autour de O et d'angle g radians.
B FedlRedlanl Déclarons alors la matrice de rotation dans la calculatrice :

Mat RxVet V T T
1-2J3 R:<COS§ —sm;)

2 T bud
2+J§ Sll’l; COS;
2 Il nous suffit alors d'effectuer le produit de la matrice R par le

DotP( CrossP(Ang le(UnitV (S vecteur V pour obtenir les coordonnées du point P'image du point
P par la transformation.
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Prenons le cas des symétries par rapport a I'axe des abscisses et
par rapport a I'axe des ordonnées.

Déclarons alors les matrices de symétrie dans la calculatrice :
Mat XxVet V o A
? © [ 1 ] Symeétrie par rapport a (Ox) : X = ((1) _01)
_2 )
Mat yxVet V . Symeétrie par rapporta (Oy) : Y = ( 01 (1))

Il nous suffit alors d'effectuer le produit de la matrice X puis Y par le

[] U = . , . o .
AT EERATC = | | vecteur V pour obtenir les coordonnées du point P'image du point
P par la transformation.

Retrouvez toutes nos ressources pédagogiques sur www.casio-education.fr/be-fr/
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