
 

 

Vecteurs (2/2) 

 

 

BTS CPI Co-enseignement 
 

Page 1 sur 2 

Produit scalaire (dot product) de deux vecteurs :  

 

 

C’est un nombre réel : 𝐔⃗⃗ . 𝐕⃗⃗ = ‖𝐔⃗⃗ ‖ × ‖𝐕⃗⃗ ‖ × 𝐜𝐨𝐬(𝐔⃗⃗ , 𝐕⃗⃗ ). 

𝑆𝑖 𝑉1
⃗⃗  ⃗ |

𝑋1

𝑌1
𝑍1

 𝑒𝑡 𝑉2
⃗⃗  ⃗ |

𝑋2

𝑌2

𝑍2

 𝑎𝑙𝑜𝑟𝑠 𝑉1
⃗⃗  ⃗. 𝑉2

⃗⃗  ⃗ = 𝑿𝟏𝑿𝟐 + 𝒀𝟏𝒀𝟐 + 𝒁𝟏𝒁𝟐 

 

 

 

Propriétés : 

• 𝑈⃗⃗ . 𝑉⃗ = 0        𝑠𝑖             𝑈⃗⃗ = 0       𝑜𝑢        𝑉⃗ = 0          𝑜𝑢           (𝑈⃗⃗ . 𝑉⃗ ) =
𝜋

2
+ 𝑘𝜋 (=signifie que 

𝑈⃗⃗  est perpendiculaire à 𝑉⃗ ) 

• Dans une base orthonormée ℬ(𝑥 , 𝑦 , 𝑧 ) : 𝑥 . 𝑥 = 𝑦 . 𝑦 = 𝑧 . 𝑧 = 1 

𝑥 . 𝑦 = 𝑦 . 𝑧 = 𝑧 . 𝑥 = 0 

 

• La composante de 𝐹  sur l’axe x est le résultat du produit 

scalaire de 𝐹  et du vecteur unitaire 𝑖  : 𝐹𝑥 = 𝐹 ∙ 𝑖  

 

 

 

 

 

 

Equiprojectivité de 

vecteurs : 

Si A et B sont deux 

points distincts d’un 

solide, la projection 

orthogonale du 

vecteur vitesse du 

point A sur la droite 

(AB) est égale à la 

projection 

orthogonale du vecteur vitesse du point B sur la 

même droite (AB)  
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Produit vectoriel (cross product) de deux vecteurs : 

 

Le produit vectoriel 𝑉1
⃗⃗  ⃗ × 𝑉2

⃗⃗  ⃗ = 𝑉1
⃗⃗  ⃗ ∧ 𝑉2

⃗⃗  ⃗ = 𝑊⃗⃗⃗  est tel que : 

• Le support de 𝑊⃗⃗⃗  est perpendiculaire au plan (𝑽𝟏
⃗⃗ ⃗⃗  , 𝑽𝟐

⃗⃗ ⃗⃗  ). 

• Le sens de 𝑊⃗⃗⃗  est tel que le trièdre (𝑉1
⃗⃗  ⃗, 𝑉2

⃗⃗  ⃗, 𝑊⃗⃗⃗ ) soit direct. 

• La norme de 𝑊⃗⃗⃗  a pour valeur  

‖𝑾⃗⃗⃗⃗ ‖ = ‖𝑽𝟏
⃗⃗ ⃗⃗  ‖ × ‖𝑽𝟐

⃗⃗ ⃗⃗  ‖ × |𝐬𝐢𝐧(𝑽𝟏
⃗⃗ ⃗⃗  , 𝑽𝟐

⃗⃗ ⃗⃗  )|. 

 

Expression analytique : 

𝑆𝑖 𝑉1
⃗⃗  ⃗ |

𝑋1

𝑌1
𝑍1

 𝑒𝑡 𝑉2
⃗⃗  ⃗ |

𝑋2

𝑌2

𝑍2

 𝑎𝑙𝑜𝑟𝑠 𝑉1
⃗⃗  ⃗⋀𝑉2

⃗⃗  ⃗ |
𝒀𝟏. 𝒁𝟐 − 𝒀𝟐. 𝒁𝟏

𝒁𝟏. 𝑿𝟐 − 𝒁𝟐. 𝑿𝟏

𝑿𝟏. 𝒀𝟐 − 𝑿𝟐. 𝒀𝟏

 

 

Méthode de calcul : 

 

 

 

 

 

 

 

 

Propriétés : 

• Antisymétrie : 𝑈⃗⃗ ⋀𝑉⃗ = −(𝑉⃗ ⋀𝑈⃗⃗ ). 

• Cas de nullité : 𝑈⃗⃗ ⋀𝑉⃗ = 0 𝑠𝑖 𝑈⃗⃗ = 0 𝑜𝑢 𝑉⃗ = 0 𝑜𝑢 (𝑈⃗⃗ , 𝑉⃗ ) = 0 + 𝑘𝜋 (vecteurs colinéaires). 

• Vecteurs d’une base orthonormée ℬ(𝑥 , 𝑦 , 𝑧 ) :  𝑥 ⋀𝑥 = 𝑦 ⋀𝑦 = 𝑧 ⋀𝑧 = 0⃗  

                                                                          𝑥 ⋀𝑦 = 𝑧  ;  𝑦 ⋀𝑧 = 𝑥  ; 𝑧 ⋀𝑥 = 𝑦  
 

Calcul du moment d’une force : 

       𝑀⃗⃗ = 𝐷⃗⃗ ∧ 𝐹  

 

 

 

 

 

 

 

Champ des vecteurs vitesse d’un solide en 
rotation : 

𝑉𝑖⃗⃗ = 𝑂𝑚𝑖
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ∧ 𝜔⃗⃗  

La norme du 
vecteur V croit 

proportionnellement au rayon R et à la 
vitesse de rotation de la pièce ω (V=ω.R 
avec V en m/s, ω en rad/s et R en mètre) 

 


