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Semestre 2 Devoir 1

MATHEMATIQUES POUR PC 2
Corrigé du devoir 1

Soient R, . la rotation de centre zy = xo + iyo et d’angle o, T, la translation de vecteur v, S, g la
réflexion par rapport a la droite qui passe par le point z; = x1 + iy; et qui fait un angle § avec l'axe
des x, et H) ’homothétie de rapport A.
/!

Pour chacune de ces transformations, on appellera (;) les coordonnées d’un point M du plan et <;§,>
les coordonnées de son image M’. Rappeler dans chaque cas par quelles formules matricielles on peut

/
obtenir <Z,> en fonction de (;j), et par quelles formules on obtient I'affixe z’ = x’ + iy’ en fonction de
z =+ 1y.

Réponses :
/ — Q] —
Pour la rotation : (z/) = <$O) + (Cf)sa s a) (:B a:o) et
y Yo sina  cosa Y — Yo
/
Pour la translation de vecteur v = (”U1> : (x,) = (m) + (vl) et ’ 2 =z + (v1 +iv2) ‘
v2 Y Y U2
PP £ N £ 71 cos(2B)  sin(28) T — 1
Pour la réflexion : (y') = (yl) + (sin(QB) —cos(28) v—un et

, - (' _ (XA 0\ [z P
Pour ’homothétie de centre O et de rapport A : (y') = (O )\) (y) et .

2 =z + eia(z — 20) ‘

2 =z 4P (z - z1) ‘
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Déterminer les composées deux a deux des transformations considérées a la question 1, et remplir le
tableau suivant :

Réponses :
On utilise plutot les affixes. Par exemple pour calculer z”” = R, 4 (Rzg,a(2)) on calcule d’abord 2z’ = Rz, «(2) :
2 =20+ eia(z — 20)

et on en déduit

n
|

"= 2+ (2 — 22)
= 204 e (20 — 22) + €@t (2 — 2)
= ety 4 29 + e (zp — z2) — etlaty) 4.
C’est une rotation d’angle « + v parce qu’elle est de la forme 2" = az + b avec a = €*(®+7) . Pour calculer son centre c’est
& dire son point fixe, on appelle ¢1 son affixe et on fait

d=c1 & zte(20—2)+e@t(e; —2) =1

29 + eV (20 — 22) — etlat7) 5
1 — eila+y) '

c1 =

Pour R., yoT, :

" ey
Co =29+ ———
1

2 =20+ e (24 v —22) = ez 4 eTv + 22(1 — €'7), c’est une rotation de centre =
—e

et d’angle ~.

Pour R, 0S5, 3

P ei(25+7)2+22+e”(z1—zg)—ei@ﬁ‘*”il, c’est de la forme agz+b3 avec az = e¥(28+7) et| by = 29 + em(zl —2z2) — eH(26+7) 5, R




on peut donc le mettre sous la forme d’une symétrie glissée T, o SCB’L,Jr% avec

U3

2

bs + e¥(26+7)pg

et |c3 = —

symétrie est glissée parce que le vecteur de translation, d’affixe vs, est parallele & ’axe de symétrie).

Pour R., yo H) :

/ iy 1_ei7

2 =z + €7 (Az — z2) et m-mzz.

Pour Ty o R.j,a ¢

2 =20 +e'¥(z—z0)+wet|cs =20+ —r |
1—e'™

Pour T, oTy :

Cest Typw-

Pour Ty, 085, 8 ¢

2 =21 4+ e?P(z — 71) + w, symétrie glissée,

Pour T, o Hy :

Z=Xz+wet

Pour S.; 50 Rz, ¢

2 =

bs
cg = — |.
875

Pour S, 50Ty :

et | ce

21— 2Pz +w
2

23 + €2 (20 +e (2 — %)) — 23), symétrie glissée, | bg = z3 + eQi‘S(ZO —e”

i

a?o — 53) A

246 - 26 5 246 -
; v+ e“*%v z3 —e“*°z3 +e“"°v
2 =23 +e2“$(2+17723), symétrie glissée, | vg = — et|cyg = %
Pour S;;505.,,8:
2i8 (5. _ ,—2iB,. _ =
. . z3 + e z e z Z
2/223+€27‘5 (214’6_216(2:721)723) et | cip = 3 1(_1621.(576) 1 3)
Pour S, 50 H) :
26 5
o z3 —e?0z3
2 =23+ €202z —2z3) et|c11 =
( ) 1+
Pour Hyo Ry o :
, . l_eia
2 = 20+ €e'*(z — 29)) et | c12 = ——— 2o
w( ( ) e

v8

bs + 61’(25—&)58

2

(la

et



Pour H,oT, :

2 = p(z+v) et

€13 =

Qv

Pour H,08S., 3 :

2 =p (21 +e¥B(z—z1)) et

Pour H;, o Hj :

2 = Mz,

cla = T
o R.y,a Ty Sz1.8 Hy
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