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Exercice 1 : ( Examen 2024)

Soit E un k-espace vectoriel, q une forme quadratique sur E et f sa forme polaire.

1. Montrer les identités ∀(x, y) ∈ E × E : f (x, y) = 1
4

[
q(x + y) − q(x − y)

]
2. En déduire l’équivalence suivante :

q(x) = q(y)⇔ f (x + y, x − y) = 0

Exercice 2 :

Soit q une forme quadratique définie sur R3 par :

q((x1, x2, x3)) = x2
2 − 3x2

3 + 2x1x2 − 4x1x3 + x2x3.

1. Déterminer la forme polaire associée à q .

2. Déterminer la matrice de q dans la base canonique de R3.

3. Déterminer ker(q) le noyau de q et r1(q) le rang de q.

4. q est-elle non dégénérée?

Exercice 3 :

Soit dansM3(R) la matrice A =

 1 5 0
5 3 −3
0 −3 8


1. Déterminer q la forme quadratique associée.

2. Déterminer f la forme bilinéaire symétrique définie sur R3 dont A est
la matrice associée de f dans la base canonique de R3.

3. Soit B′ = {(1, 0, 0); (−1, 1, 0); (−1, 1, 1)} une base de de R3.
- Montrer que B′ est une base orthogonal.

4. Déterminer F⊥ où F =
{
(x, y, z) ∈ R3 : x + y = 0, z = 0

}
.

Exercice 3 :(Intérrogation 2022)

Soit la matrice A =

 2 1 0
1 −1 1
0 1 5


1. Déterminer f la forme bilinéaire symétrique définie sur R3 dont A est la matrice

associée de f dans la base canonique de R3.

2. Déterminer q la forme quadratique associée.

3. Montrer que q est non dégénérée.



2

.

Exercice 4 :

On définit les formes quadratiques suivantes dans R3 :

1. q1(X) = x2
1 − x2

2 + 2x2x3 − 4x1x3.

2. q2(X) = 3x1x2 + 2x1x3 + x2x3.

3. q3(X) = x2
2 − 3x2

3 + 2x1x2 − 4x1x3 + x2x3.

Donner les réductions de Gauss et en déduire la signature et le rang et une base
orthogonal de chacune.
Exercice 5 :

Soit q une forme quadratique définie sur R3 par :

q((x1, x2, x3)) = x1x2 − x2x3 + 2x1x3.

1. Déterminer la matrice de q dans la base canonique de R3et déduire sa rang.

2. Montrer que ε1 =
(

1
2 ,

1
2 , 0
)
, ε2 =

(
1
2 ,−

1
2 , 0
)
, ε3 = (1, 2, 1) forment une base

orthogonale de R3.

3. Déduire une forme réduite de q et s1(q) la signature deq.

4. Déterminer un vecteur isotrope pour q.

Exercice 6 : ( Examen 2024)

Soit fα la forme bilinéaire définie sur R3
×R3 par

fα
(
(x1, x2, x3), (y1, y2, y3)

)
= αx1y1 + 2x2y2 − αx3y3 − x1y3 − y1x3

1. Déterminer qα la forme quadratique associée a fα.

2. En appliquant l’algorithme de Gauss, décomposer qα sous forme de carrés.

3. Déterminer, suivant les valeurs du paramètre α, le rang et la signature de qα.

4. On suppose α , 0, déterminer une base orthogonal pour qα.

Exercice 7 : ( Examen 2016)

Soit qα la forme quadratique définie sur R par

qα(x1, x2, x3) = x2
1 + (1 + α)x2

2 + (1 + α + α2)x2
3 + 2x1x2 − 2αx2x3

1. Déterminer la matrice Aα associée à qα dans la base canonique de R3.

2. Déterminer les valeurs de α pour les quelles qα est non dégénérée.

3. Donner une réduction de Gauss de qα.

4. Déterminer suivant les valeurs de α la signature de qα.

5. Déterminer une base orthogonal pour qα.


