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1. a. Vérifions que le triangle ART est isocèle en A:

Nous savons que:  A ( 6 ; 0 ; 2 ), R ( 6 ; 3 ; 4 ) et T ( 3 ; 0 ; 4 ).

Le triangle ART est isocèle en A ssi ses deux côtés AR et AT sont de 
même longueur   cad   ssi:  AR = AT.

Or ici:  • AR  =  
xR - xA

yR - yA

zR - zA

  = 
0
3
2

	 • AT  =  
xT - xA

yT - yA

zT - zA

  = 
- 3
0
2

 .

Et:  • AR = 0 2 + 3 2 + 22  = 13

	 • AT = ( - 3 ) 2 + 0 2 + 22  = 13 .

Donc AR = AT et par conséquent:  le triangle ART est isocèle en A.

1. b. Calculons le produit scalaire AR . AT :
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AR . AT  = ( 0 x ( - 3 ) ) + ( 3 x 0 ) + ( 2 x 2 ) = 4.

D’où:  AR . AT  = 4.

1. c. Déduisons-en une valeur approchée de l’angle RAT :

L’angle RAT noté  est tel que:  cos (   ) = AR  . AT
AR . AT

  ( cours )

	 <=>   cos (   ) = 4
13  x 13

	 cad   cos (   ) = 4
13

 .

A l’aide d’une calculatrice, nous trouvons:  RAT  =   72,1 o.

2. a. Justifions que le vecteur n  ( 2 ; - 2 ; 3 ) est un vecteur normal au plan ( ART ):

Les vecteurs AR  et AT  ont pour coordonnées: 
0
3
2

 et 
- 3
0
2

 .

Notons que:  x x AR = 0 x x x AT    et   z  AR   0 x z  AT   .

Les vecteurs AR  et AT  ne sont donc pas proportionnels et, par conséquent,  
ils ne sont pas colinéaires.

Les points A, R et T ne sont donc pas alignés et définissent le plan ( ART ).

Le vecteur n  ( 2 ; - 2 ; 3 ) est normal au plan ( ART ) ssi ce vecteur est 
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orthogonal aux deux vecteurs non colinéaires AR  et AT  du plan ( ART ).

Or:    
 n  et AR  sont orthogonaux ssi n  . AR  = 0

n  et AT  sont orthogonaux ssi n  . AT  = 0.

Nous avons:  • n  . AR  = ( 2 x 0 ) + ( ( - 2 ) x 3 ) + ( 3 x 2 ) = 0

	 • n  . AT  = ( 2 x ( - 3 ) ) + ( ( - 2 ) x 0 ) + ( 3 x 2 ) = 0.

Comme n  est orthogonal aux vecteurs AR et AT  :  le vecteur n  est nor-
mal au plan ( ART ).

2. b. Déduisons-en une équation cartésienne du plan ( ART ):

D’après le cours, une équation cartésienne d’un plan défini par un point  
A ( xxA ; yA ; zA ) et un vecteur normal n  ( a ; b ; c ) s’écrit:

a ( xx - xxA ) + b ( y - yA ) + c ( z - zA ) = 0.

Or ici:  • un vecteur normal est n  = 
2
- 2
3

	 • le point A ı ( ART ), avec A = 
6
0
2

 .

Ainsi, nous pouvons écrire:  a ( xx - xxA ) + b ( y - yA ) + c ( z - zA ) = 0

	 <=>   2 x ( x - 6 ) - 2 x ( y - 0 ) + 3 x ( z - 2 ) = 0

	 cad   2 xx - 2 y + 3 z - 18 = 0.
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Une équation cartésienne du plan ( ART ) est donc bien:  2 xx - 2 y + 3 z - 18 = 0.

3. a. Justifions la représentation paramétrique donnée dans l’énoncé:

La droite  est orthogonale au plan ( ART ) et passe par le point S.

D’après le cours, nous savons que:

	 • Soit A ( xxA ; yA ; zA ) un point de l’espace.

	 • Soit  u  ( a ; b ; c ) un vecteur non nul de l’espace.

	 • �La droite passant par A de vecteur directeur u  admet  
pour représentation paramétrique:

	

xx = xxA + t . a

y = yA + t . b  , t ıı ¨.

z = zA + t . c

Ici:  • la droite  passe par le point S 3 ; 5
2

 ; 0 

	 • un vecteur directeur u  de la droite  est:  u  = n  = 
2
- 2
3

 .

D’où une représentation paramétrique de la droite  passant par le point S  
et de vecteur directeur n  ( 2 ; - 2 ; 3 ) s’écrit:

xx = 3 + 2 x k

y = 5
2

 + ( - 2 ) x k  , k ıı ¨.

z = 0 + 3 x k
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Une représentation paramétrique de la droite  est donc:

	

xx = 3 + 2 k

y = 5
2

 - 2 k  , k ıı ¨.

z = 3 k

3. b. Démontrons que le point L a pour coordonnées 5 ; 1
2

 ; 3 :

Le point L est le point d’intersection de la droite  avec le plan ( ART ).

Les coordonnées du point L vérifient donc le système:

	

xL = 3 + 2 k	 ( 1 )

yL = 5
2

 - 2 k	 ( 2 )

zL = 3 k	 ( 3 )

2 xL - 2 yL + 3 zL - 18 = 0	 ( 4 )

  .

A l’aide des équations ( 1 ), ( 2 ) et ( 3 ), nous pouvons écrire:

( 4 )   <=>   2 xxL - 2 yL + 3 zL - 18 = 0   <=>   6 + 4 k - 5 + 4 k + 9 k - 18 = 0

	 <=>   17 k - 17 = 0

	 cad   k = 1.

Les coordonnées du point L sont donc:  • xxL = 3 + 2 x 1 = 5

	 • yL = 5
2

 - 2 x 1 = 1
2

  .
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6
	 • zL = 3 x 1 = 3

4. a. Montrons que pour tout t ıı [ 0 ; 1 ], N est un point du segment [ DK ]:

Baccalauréat Spécialité A. P. M. E. P.





x = 3+2k

y =
5

2
−2k

z = 3k

, avec k ∈R.

b. Soit L le point d’intersection de la droite ∆, avec le plan (ART).

Démontrer que L a pour coordonnées

�
5 ;

1

2
; 3

�
.

4. L’artiste installe un rail représenté par le segment [DK] ou K est le milieu du segment [EH].

Sur ce rail, il positionne une source lumineuse laser en un point N du segment [DK] et il oriente
ce second rayon laser vers le point S.

�

�

�

A

B

C

F

G

O

R

S

T

−→
ı

−→


−→
k

L

a. Montrer que, pour tout réel t de l’intervalle [0 ; 1], le point N de coordonnées (0 ; 8−4t ; 4t)
est un point du segment [DK].

b. Calculer les coordonnées exactes du point N tel que les deux rayons laser représentés par
les segments [SL] et [SN] soient perpendiculaires.

EXERCICE 4 (7 points) Thème : fonction logarithme népérien, probabilités

Cet exercice est un questionnaire à choix multiples (QCM) qui comprend six questions. Les six questions

sont indépendantes. Pour chacune des questions, une seule des quatre réponses est exacte. Le candidat

indiquera sur sa copie le numéro de la question suivi de la lettre correspondant à la réponse exacte.

Aucune justification n’est demandée.

Une réponse fausse, une réponse multiple ou une absence de réponse ne rapporte ni n’enlève aucun

point

Question 1

Le réel a est définie par a = ln(9)+ ln

��
3

3

�
+ ln

�
1

9

�
est égal à :

a. 1−
1

2
ln(3) b.

1

2
ln(3) c. 3ln(3)+

1

2
d. −

1

2
ln(3)

Question 2

On note (E ) l’équation suivante ln x + ln(x −10) = ln 3+ ln 7 d’inconnue le réel x.

a. 3 est solution de (E ).

Amérique du Nord 4 19 mai 2022

Ici:  • N a pour coordonnées ( 0 ; 8 - 4t ; 4 t ), t ıı [ 0 ; 1 ],

	 • D a pour coordonnées ( 0 ; 8 ; 0 ) car j  = 1
8

 OD ,

	 • E a pour coordonnées ( 0 ; 0 ; 4 ) car k  = 1
4

 OE ,

	 • H a pour coordonnées ( 0 ; 8 ; 4 ) car OH  = OD  + OE ,

	 • K a pour coordonnées ( 0 ; 4 ; 4 ) car K est le milieu du segment [ EH ].

• Pour t ı [ 0 ; 1 ], les vecteurs DK  et ND ont pour coordonnées respectives:

	

0
- 4
4

 et 
0

4 t
- 4 t

 .

E
K

N H

D
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Comme ND = - t x DK , les vecteurs DK  et ND sont proportionnels  
et donc colinéaires. Les points N, D et K sont par conséquent alignés.

• �Pour vérifier que N est un point du segment [ DK ], nous allons montrer que 

NK  . ND ≤ 0.

Or:  NK  =  
0

- 4 + 4 t
4 - 4 t

 , t ıı [ 0 ; 1 ].

Dans ces conditions:  NK  . ND = ( 0 x 0 ) + ( - 4 + 4 t ) x ( 4 t ) + ( 4 - 4 t ) x ( - 4 t )

	 = - 16 t + 16 t2 - 16 t + 16 t2

	 = 32 t x ( t - 1 ).

Comme t ıı [ 0 ; 1 ], 32 t x ( t - 1 ) ≤ 0 et donc:  N est bien un point du  
segment [ DK ].

4. b. Calculons les coordonnées exactes du point N:

Les coordonnées exactes du point N sont telles que les deux rayons laser  
représentés par les segments [ SL ] et [ SN ] soient perpendiculaires.

Les vecteurs SL et SN  ont pour coordonnées respectives:

	  

2
- 2
3

  et  

- 3
11
2

 - 4 t

4 t

 .

Les vecteurs SL et SN sont orthogonaux ssi:  SL  . SN  = 0.
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Or:  SL  . SN  = 0   <=>   2 x ( - 3 ) + ( - 2 ) x  11
2

 - 4 t  + 3 x ( 4 t) = 0

	 <=>   - 6 - 11 + 8 t + 12 t = 0

	 <=>   20 t - 17 = 0

	 cad   t = 17
20

 .

Avec t = 17
20

 ıı [ 0 ; 1 ], le vecteur SN  a donc pour coordonnées:

	  

- 3

11
2

 - 4 x  17
20

 

4 x  17
20

 
 

 = 

 

- 3

21
10

17
5

 

 .

Les coordonnées exactes du point N sont donc:

		 • xxN = xxS + ( - 3 ) = 3 - 3 = 0

	 • yN = yS + 21
10

 = 5
2

 + 21
10

 = 23
5

  .

	 • zN = zS + 17
5

 = 0 + 17
5

 = 17
5




