
 

 

:    Soit  𝑀 =
1

2
(

2 −1 1
−1 −4 −2
1 −2 0

)  , la matrice associée à  

une certaine forme quadratique 𝑄 définie dans ℝ3. 

1- Déterminer le noyau de 𝑄.  
2- 𝑄 est-elle définie ? Justifier. 

3- Soit W le sous espace vectoriel de ℝ3 engendré par (0,0,1). 

Déterminer une base de l’orthogonal de W pour 𝑄. 

4- Quel est le signe de 𝑄?  

 

 

:  On note par 𝑥 = (𝑥1, 𝑥2) et  𝑦 = (𝑦1, 𝑦2) deux vecteurs de ℝ2.  

Soit 𝜑(𝑥, 𝑦) = 𝑥1𝑦1 − 𝑥2𝑦2 une forme bilinéaire.  

1- Dire si 𝜑 est symétrique ou pas (justifier) puis déterminer son rang.  

2- Dire si 𝜑 est dégénérée ou pas (justifier) puis déterminer son cône isotrope.  

Dans ℝ4 on considère la forme quadratique q définie par :  

𝑞(𝑥, 𝑦, 𝑧, 𝑡) = 𝑥𝑦 + 𝑥𝑧 − 𝑥𝑡 + 𝑦𝑧 + 𝑦𝑡 

1- Décomposer q comme combinaison linéaire de carrés de formes linéaires indépendantes. 

2- Donner un exemple de vecteur v de ℝ4 non nul tel que q(v)=0. 

 

 

 Soit 𝑠 = (1, 3, 5) un vecteur de ℝ3, espace euclidien muni du produit  

scalaire canonique, et soit K un plan de ℝ3 engendré par  𝑡 = (1, 3, −2) et 𝑟 = (5, 1, 4).  

1- La famille (t, r) est-elle une base du sous espace K ? 

2- On veut ortho-normaliser (t, r). Comment procéder ?   

3- Soit 𝑠̌ le projeté orthogonal du vecteur s sur K. Déterminer les composantes de 𝑠̌. 

4- Enoncer un résultat d’existence et d’unicité de 𝑠̌ dans K vérifiant   

q = s - 𝑠̌, où q ∈ 𝐾⊥ , puis déterminer q. 
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