5 |Formes linéaires sur un espace euclidien

5.1 Représentation des formes linéaires

Théoréme de représentation des formes linéaires.

Soit ¢ une forme linéaire sur un espace euclidien E. Alors il existe un unique vecteur a € E tel
que :

Vz € E, ¢(z) = (a,z)
En d’autres termes, en dimension finie, toute forme linéaire peut étre représentée & 'aide d’un
produit scalaire.
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Remarque. Soit H un hyperplan. Alors il existe une forme linéaire non nulle ¢ telle que H = Kerp. On
applique a ¢ le théoréme précédent, et on a la définition suivante :
Définition. Lorsque H = Ker ¢, ol ¢ # 0, le vecteur a est orthogonal & I’hyperplan H = Ker ¢. On
dit que a est un vecteur normal a H.
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Remarque. Les vecteurs orthogonaux a H sont alors les vecteurs colinéaires a a.
Exemple. Qu’obtient-on en appliquant le théoreme précédent a la forme linéaire :

va @ Ro[X] — R
P — Pf(a)

pour les produits scalaires usuels de R,[X]?



Corollaire. On conserve les notations précédentes.
aj
Si E est muni d'une base orthonormée, et que a a pour coordonnées A = : |, alors une

an
équation de H est donnée par :
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5.2 Distance a un hyperplan, a une droite

Théoréme.

Soit H un hyperplan de E, et a un vecteur normal de H. Alors pour tout =z € F, on a :

d(z, H) = |<ﬁ;ﬁﬁ>|

Soit D un droite vectorielle de E, dirigée par un vecteur a. Alors, pour tout z € E, on a :

dz(ma D) = ”1"”2 - dQ(LD,DJ')
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