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Notations 
Des écritures telles que :  ab, AB, m1m2, M1M2, …  désignent toujours des 
vecteurs ; mais on utilisera aussi les écritures :  b-a , B-A, u, I, X, … 
[a,b]  désigne un segment ,  (ab)  désigne une droite. 
 
Pour représenter des vecteurs par leurs composantes, on écrira indifféremment :  

(x,y)    ,    (x,y,z)    ,    (x1, x2,…, xn)    avec des virgules 

ou :     ,          ,            (notation matricielle) 

(les notations sans virgules   (x  y)  ,  (x  y  z)  ,  (x1  x2  …  xn)  représentent 
d’autres objets mathématiques). 




