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Sous-espaces affines

I STRUCTURE AFFINE : POINTS ET
VECTEURS

1 Généralités
On se permet alors d’ajouter un vecteur à un point : si

A ∈ E et v⃗ ∈ E⃗ , on a un unique B tel que v⃗ =−→
AB et on pose

alors
A+ v⃗ = A+−→

AB = B

2 Deux visions d’un même es-
pace vectoriel

On peut appliquer cela à n’importe espace vectoriel
E .

Les éléments de E pourront désigner, suivant le
contexte, soit des points (notés en majuscule A,B,C. . .),
soit des vecteurs (notés en minuscule u, v, w . . .).

On pose −→
AB = B−A.

Cela permet de retrouver A+−→
AB = B.

Les opérations suivantes ont un sens géométrique :
■ ajouter deux vecteurs (mais pas deux points) : on

obtient un vecteur,
■ ajouter un point à un vecteur (et non l’inverse) : on

obtient un point,
■ retrancher deux points : on obtient un vecteur.

II TRANSLATIONS D’UN ESPACE
VECTORIEL

Définition 1 : Translation
Soit E un espace vectoriel et u ∈ E un vecteur

fixé. On appelle translation de vecteur u l’appli-
cation

tu :
E −→ E

x 7−→ x +u

On note T (E) l’ensemble des translations de E .

III SOUS-ESPACE AFFINE D’UN ES-
PACE VECTORIEL

Définition 2 : Sous-espace affine, direction, di-
mension

On appelle sous-espace affine de E toute
partie F de E tel qu’il existe x0 ∈ E et F sous-
espace vectoriel de E tels que

F = x0 +F = {
x0 + y, y ∈ F

}
.

F est l’image de F par la translation de vecteur
x0.

Avec les notations affines :

F = A+ F⃗ = {
A+ v⃗ , v⃗ ∈ F⃗

}
où A est un point de E et F⃗ un sous-espace vec-
toriel de E .

F⃗ s’appelle la direction de F . Par définition,
la dimension de F est celle de F⃗ . Les vecteurs
de F⃗ sont appelés vecteurs directeurs de F .

Propriété 1 : Description de la direction

La direction

F⃗ =
{−→

AB = B−A
∣∣∣B ∈F

}
=

{−→
BC = C−B

∣∣∣B,C ∈F
}

du sous-espace affine F est unique.
En revanche, on peut remplacer A par n’im-

porte quel point de F .

Propriété 2 : Intersection de sous-espaces af-
fines

L’intersection de deux sous-espaces affines
F et G de direction F et G est soit vide, soit un
sous-espace affine de direction F ∩G.

Définition 3 : Parallélisme
Un sous-espaces affine F est dit parallèle à

une autre sous-espace affine G lorsque F⃗ ⊂ G⃗.
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IV SOLUTIONS DES PROBLÈMES LI-
NÉAIRES

Définition 4 : Problème linéaire
Un problème linéaire est un problème

conduisant à une équation du type u(x) = b où
u ∈ L (E ,F ) et b ∈ F un vecteur fixé, l’inconnue x
étant un vecteur de E .

Propriété 3 : Structure de l’ensemble des solu-
tions d’une équation linéaire

L’ensemble des solution de cette équation
est

■ soit vide (si b ∉ Imu)
■ soit un sous-espace affine de E de direc-

tion Keru, donc de la forme

x0 +Keru

où x0 est une solution particulière et Keru
est l’espace vectoriel des solutions de
l’équation homogène u(x) = 0F .
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