Transformation dans le plan
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Transformation dans le plan

Les orientations pédagogiques 1

Capacités attendues

Rappel : symétrie axiale, symétrie
centrale et translation ;

L’homothétie ;

Propriété caractéristique de la translation

et celle de Thomothétie, cas de la

symétrie centrale ;

Conservation du coefficient de

colinéarité de deux vecteurs;
Distance et transformations précédentes ;

ﬂ Images de certaines figures géométriques
(segment, droite, demi-droite, cercle,

A o\

angle).

Reconnaitre les figures isométriques et
les figures semblables a 1’aide de la
translation, de la symétrie axiale et

I’homothétie.

Résoudre des problemes géométriques a
I’aide de la translation, de la symétrie

axiale et ’homothétie.

pace(

Les Recommandations pédagogiques

Les extensions

On donnera un rappel de la symétrie
axiale, la symétrie centrale et de la
translation a partir d’activités et
d’exercices, et on donnera les définitions
vectorielle et affine de ces

transformations;

L’introduction de I’homothétie se fera, a
partir d’exemples, de la méme maniere

que les transformations précédentes ;

La logique;

Les ensembles ;
Barycentre

Les applications;
Groupe;

E Géométrie dans I’espace;

Les nombres complexes




Section I ® SYMETRIE CENTRALE- SYMETRIE AXIALE - TRANSLATION

u SYMETRIE CENTRALE- SYMETRIE AXIALE - TRANSLATION

Rappels KN

Soit ABCD un losange de centre O et I et J les milieux respectifs de [AB] et [AD].

1| Construire une figure convenable.
Déterminer les symétriques des points A, B et O par rapport a O.
I3 En déduire le symétrique de la droite (AB) par rapport 2 O.

]

Déterminer les symétriques des points B, O et I par rapport a la droite (AC).
m En déduire le symétrique de la droite (OI) par rapport a la droite (AC).

n Déterminer I’image du point A par la translation de vecteur B% .

Montrer que : = %ﬁ

m En déduire I’'image du point B par la translation de vecteur I_} .

BB

E Déterminer 1’image du segment [BO] par la translation de vecteur 7

o)~

S eye y . N - |
Définitions

Symétrie axiale

) Définition \ 4 - ‘ ‘

Soit (D) une droite dans plan.

La symétrie axiale d’axe (D) est la transformation plane qui, a tout point
M du plan, associe 1’unique point M’ tel que la droite (D) soit la média-
trice du segment [MM'].

On dit que M’ est I'image de M par La symétrie axiale d’axe (D) et on
écrit : M' = S(p)(M).
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Section I ® SYMETRIE CENTRALE- SYMETRIE AXIALE - TRANSLATION

[ Remarque

Pour tout point M de (D), ona: Spy(M) =M.
On dit que tous les points de (D) sont invariants par la symétrie axiale d’axe (D).

Symétrie centrale

P> Définition F @ N

Soit O un point du plan.

La symétrie centrale de centre O est la transformation plane qui, a tout
point M du plan, associe I’'unique point M’ tel que le point O soit le
milieu du segment [MM'].

On dit que M’ est I'image de M par la symétrie centrale de centre O et
on écrit : M’ = Sp(M).

-

U Remarque

L’unique point invariant par la symétrie centrale est son centre.

Translation

» Définition
La translation de vecteur # est la transformation plane , a tout point M
du plan, associe I’unique point M’ tel que MM’ = .
On dit que M’ est I'image de M par la translation de vecteur U et on
écrit : 1y (M) =M.
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Section II @ Homothétie

) 4

[ Remarque

> Siu # 0, la translation n’a aucun point invariant.

» Tous les points du plan sont invariants par la translation tg-

Application

Soit 7 un vecteur du plan.
ABCD est un quadrilatere du plan tel que B est I'image de A par la transaltion de vecteur U et D est
I’image de C par la translation de vecteur 2.

Montrer que : @ = %@

Soit 7 le molieu du segment [CD]. Montrer que ABIC est un prallelogramme.

m Homothétie

Soit OAB un triangle.

Construire les points M, N et P tels que : W = 25;4), 0_])\7 = —25§ et 5? = %&i

—
On a OM = 20A , on dit que M est limage de A par I’homothétie de cebtre O et de rapport
k=2.

Que représente le point N par rapport au point B et le point P par rapport au point A.

agsr e 5.
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Construire le point Q I’'image de B par I’homthétie de centre O et de rapport k = —1.

P> Définition
Soit O un point dans le plan et k € R*.
L’homothétie de centre O et de rapport k est transformation du plan qui, a tout point M, associe

—
I’unique point M’ tel que : OM' = kOM.
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Section II @ Homothétie

) 4

On dit que M’ est I'image de M par I’homothétie de centre O et de rapport k et on écrit : M' = h(M).

W |
k<0

k>0 — i

U Remarque

Soit & une homothétie de centre O et de rapport & tel que k € R*.
» Sik =1, alors tous les points du plan sont invaraints par /.

Si k # 0, alors le point O est le seul point invariant par /.

yiel e ...
Q
x§
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>
» Sik = —1, alors & est la symétrie centrale de centre O.
» Si |k| > 1, alors A est un grandissement de rapport |k|.
» Si |k| < 1, alors A est une réduction de rapport ||.

Application

Exprimer vectoriellement la proposition suivante : B est I'image de C par I’homothétie / de
centre A et de rapport k = —%.

Exprimer la relation vectorielle J? = §ﬁ par une homothétie.

Déterminer le centre et le rapport de I’homothétie 4’ qui transforme A en B dans les cas sui-
vants :

> 2MA+4AB=T0.

» ME=—1BA.
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Section III @ Propriété caractéristique de : la translation - I’homothétie

m Propriété caractéristique de : la translation - I’homo-

t

Propriété caractéristique de la translation Y

Propriété

Soit 7" une transformation plane.

T est une translation si et seulement si pour tous M et N du plan, on a : M'n’ = MN tels que
T(M)=M etT(N)=N".

( Conséquence

Soit - une translation et M’ et N’ les images respectives de M et N par ;. on a :

» M'N’ = MN. On dit que la translation conserve la distance.
» (M'N')//(MN).

Application

Soit ABC un triangle et / un point du segment [BC] tel que Bl = %l%

Construire B’ et C’ les images respectives de B et C par la translation de vecteur Al.
Déterminer la nature du quadrilatere BCC'B’.

Propriété caractérist@le de Phomothétie |

Propriété

Soit T une transformation plane et k € R*\ {1}.

—
T it> une homothétie de rapport k si et seulment si pour tous points M et N du plan, on a : M'n’ =
kMN tels que T(M)=M"etT(N)=N'.

( Conséquence

Soit 4 une homothétie de rapport k € R*\ {1} et M’ et N’ les images respectives de M et N par h. on
a:

» M'N’' = |k|MN. On dit que ’homothétie ne conserve pas la distance.
» (M'N')//(MN).
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Application
ABCD est un trapéze tel que : (AB)//(CD) et AB = %CD.

Déterminer le centre et le rapport de I’homothétie 4 qui transforme A en D et transforme B en
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Section IV e Prpriétés

Déterminer le centre et le rapport de I’homothétie /' qui transforme A en C et transforme B en
D.

P | B Vv
Conservation de coefficient de colinéarité de deux valeurs

Soit T une transformation plane et o € R*.
Soient A, B, C et D tels que A # B des points du plan et A’, B', C' et D’ leurs images respectives par

T.
— —
Si CD = aAB, alors C'D' = aA'B'.
On dit que les transformations usuelles conservent le coéfficient de colinéarité de deux vecteurs.
|

( Conséquence

1
‘
S
—
('
[
(' N
n

Soit T une transformation plane.

» Si A, B et C sont trois points alignés, alors leurs images respectives A’, B’ et C' sont aussi
alignés.

» Si [ estle milieu du segment [AB] et A’, B’ et I les images respectives par T de A, B et I, alors
I’ est le milieu du segment [A'B/].

» Les transformations conservent le parallelisme de deux droites.

Application
ABC est un triangle et I le milieu de [BC].

- 15 : / ' LG N 2? e 2% : oF
On considere les points B et C* du plan définis par : AB" = $AB et AC" = 5AC et soit J le milieu de
[B'C].
A I’aide d’une homothétie, montrer que les points A, I et J sont alignés.

{Jon&VM mesure d’un angle géométrique |

Propriété
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Soit 7" une transformation plane.

SOient A, B et C des points du plan et A’, B’ et C’ ses images respectives par 7. on a : BAC =BA'C.
On dit que les transformation usuelles conservent la mesure d’un angle géométrique.

( Conséquence

Les transformation usuelles conservent 1’orthogonalité de deux droites. ]
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Section IV e Prpriétés

OABC est un rectangle.
On considere ¢ la translation de vecteur 20?.
Soient O', A’, B’ et C' les images respectives de O, A, B et C par t.
Montrer que O'A’B'C’ est un rectangle.

— — =
On considere les points M et N du plan définis par : OM = %&{ et ON = 20'A'.

Montrer que : CM = C'N.

Conservation de I’intersection de deux droites

Propriété

Soit T une transformation plane.
Soient (D) et (A) deux droites sécantes en A et (D) et (A’) leurs images respectives par 7 .alors :
Les droites (D’) et (A’) sont sécantes.

On dit que les transformations usuelles conservent I’intersection de deux droites.
\

Application

ABCD est un parallélogramme. / un point de [BD] différent de B et D. J est I’intersection de (A[) et
(BC) et K est I'intersection de (Al) et (CD).
On considere & I’homothétie de centre / et transforme B en D.

Faire une figure.
Déterminer h(A) et h(J).
Montrer que : JA2 = IJ x IK.

| 7 __ .
_ ]
=
|
___

Image d’un cercle par une transformation plane

» Soit T une transforamtion plane différente a une homothétie.
L’image du cercle C(I,R) de centre [ et de rayon R par T est le cercle cercle C(I',R) tel que
T()=1T.

» Soit & une homothétie de rapport & tel que k € R*.

L’image du cercle C(I,R) de centre I et de rayon R par h est le cercle cercle C(I’, [k|R) tel
que T(I)=1T.

\ N

ABCD est un parallelogramme et / et J sont deux points du plan tels que : C_’} = %@ et ﬁ = D? .
Construire une figure convenable.
Montrer que la droite (BJ) est I'image de la droite (Al) par la translation de vecteur AB.

Soit 4 I’homthétie de centre I et transforme B en C.
Montrer que i ((AB)) = (CD).

J
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Section IV e Prpriétés

Montrer que le rapport de 4 est k = —2.
_>
Soit K I’'image de J par h. Montrer que : 1?} — ZA? et Al = —%C?
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