Les transformations du plan

I) Les transformations vues au collége
1) La translation

Définition et notation 5 "
Le pointM a pour image le poidl' par la translation de vecteursignifie que /

MM' = G. M
On noteM' =ty(M) (dans ce cad/ est I'antécédent dé' party)

«Siti# 0 alorst;n'a pas de point invariant (ou un point invariampelé aussi point fixe, est confondu

avec son image) A

« Siti= 0 alors tout point est invariart, est I'application identique du plan.
Propriétés de la translation

SiA' =ty(A) etB' = ty(B) alorsA'B' = AB
ABB'A'est un parallélogramme.

2) La symétrie centrale
Définition et notation
Le pointM a pour image le poifdl' par la symétrie de centtesignifie quel est le
milieu de MM'].

On noteM' = 5(M) M
* | est 'unique point invariant dg
* SiM' =g(M) alorsM = s(M")
Propriétés de la symétrie centrale

SiA'=g5(A) etB' =5(B) alorsA'B' = -AB
ABA'B'est un parallélogramme de ceritre

3) La réflexion
Définition et notation
Le pointM a pour image le poildl' par la réflexion d'axel) (ou symétrie d'axed)) signifie que
M =M'si MO(D)
(D) est la médiatrice du segmeMN'] si M(D)
On noteM' = spy(M).

D M
* Un pointM est invariant pagp) si et seulement 84C1(D) ©)
* SiM' = 5p)(M) alorsM = sp)(M")
4) La rotation M

Définition et notation
Un pointM a pour image le poil' par la rotation de centteet d'anglex signifie que :
M=M siM=1
IM = IM' etMIM' =a (en respectant l'orientation des angled) i | -\+
On noteM' = R(l,a) ou plus simplemen?l' = R(M)
« Sia = 0 alors tout point est invariarR(l,0) est I'application identique du
plan.
* Sia # 0 alors le centreest I'unique point invariant d&(,a) a
* Sia = 180° alordx(l,180) est la symétrie de centre M |
* Sia =90° ou -90° alor&(l,a) correspond a un quart de tour.




II) Propriétés de ces transformations

1) Isométrie

Une isométrie est une transformation qui conseggalistances (et donc les aires et les volumes)
Les translations, les réflexions, les rotationegsymétries centrales sont des isométries

F1
2) Image d'un point d'intersection de deux figures F2
Soit une transformatiohet deux figures-; et F, se coupant M ¢
en M. Alors M', l'image deM part, est lintersection des T~

figuresF;' =t(F1) etFy' =t(F2)
C'est-a-dire, sifl} = Fin Foalors M} = F;' n '

3) Image de points alignés

Soit A, B et C trois points ek un réel tel que\_é = kAB (A,B et C sont donc
alignés) etA', B' et C' leurs images respectives par une translation, une
réflexion, une rotation ou une symétrie centrale, B

Alors A'_é' = kA'_fB'

Conséquenceslimage du milieu deAB] est le milieu deA'B
l'image du segmenAB] est le segmen®yB|
I'image de la droiteAB) est la droite A'B’)

Remarque Dans le cas particulier d'une translation ounel'symétrie centrale, I'image d'une dro@g (
est une droitel§') paralléle aD).

4) Images de figures usuelles

Par une translation, une réflexion, une rotatiomoe symétrie centrale, I'image d'une figle ((riangle,
cercle, parallélogramme, rectangle, etc ...) estfiguge ') de méme nature, de mémes dimensions et
de méme aire.

Ces transformations conservent le parallélismehbgonalité, les angles géométriques et le comtaire

les figure (tangentes).

Une translation, une symétrie centrale ou une iostatonservent les angles orientés tandis qu'une
réflexion le transforme en son oppose.



