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Cette transformation est la composition
1-3 d'une symétrie axiale d'axe x, =x;,

2 suivie d'une rotation de —30° (c'est-a-dire
3+1 dune rotation de 30° dans le sens des
5 aiguilles d'une montre.
c.f. Ex 3.2 pour une autre interprétation.
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Exercice 2 :
1) M(f)=

Cela correspond a une symétrie centrale de centre origine composée avec une
homothétie de rapport 1/2. L'ordre des transformations donne le méme < >
résultat ici.

2 M) 0 1 Lo @ 1 (0 0 1 /7
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) 1 0 es 1mages de ¢ 0 et e 1 sont : 1 et 0l A v

Les deux vecteurs de bases sont échangés par cette transformation linéaire, Z_p
donc elle correspond a une symétrie d'axe de 45° passant par 'origine, ’ -
d'équation x, = x;. ,

A
_éz ? Les images de él:((l)j et €, = [0] sont : NG / A .

Les deux vecteurs de bases sont tournés de 60° dans le sens des aiguilles
d'une montre ou dans le sens trigonométrique inverse ou de —60° dans le sens
trigonométrique. Cette transformation correspond donc a une rotation de —60° >
dans le sens trigonométrique, autour de l'origine. C.f. table CRM pour les
matrices de rotation.

4) M(f )Z[:ﬁ _\/\/55] Les images de élz((lJ et ézz((l)] sont : [:ﬁ} ot [_\/\/Z;J_A

A

3) M(f)=

Les deux vecteurs de bases sont tournés de —135° dans le sens
trigonométrique et agrandis d'un facteur 2. Cette transformation correspond
donc a une rotation de —135° dans le sens trigonométrique, autour de l'origine
composée avec une homothétie de rapport 2. C.f. table CRM pour les
matrices de rotation.
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' o 1 . 0 0,5 _055
1) Les images de &= (Oj et &= (J sont: (_o,sj . ( 0,5 ] '
h N . : 0, > _0, :
N A La matrice de cette transformation est : M (f) = (_0, 5 0.5 j

> > Cela correspond a une projection sur l'axe d'équation : x, = —x;.

N
N
N

N . 1 /
_ ~ 1 cos(60°) A I -7
2) L'image de €, = est = f 7

0 in(60°) ) |3
sin(60°) \/_4

0y [ cos(309)) f% ///
J est: [—sin(30°)j_ Y g
A

La matrice de cette transformation est : M (f) = )
NG / ~ y
2 2

L'image de ¢, =[

Cela correspond a une symétrie axiale, d'axe de 30° : x; = tan(30°)-x;.
Pour une symétrie d'axe quelconque, c.f. ex. 4.2.
Exercice 4 :

1) f((xl;x2>):<4x1—x2;—3x1+2x2>, donc M(f)z(j3 _le

On cherche I'image D' de la droite D d'équation 2x + 3y =4.
On sait que cette image sera aussi une droite, qui passera par les images des points de D.

(2;0) et (-152) sont deux points de la droite D, donc f({2; 0)) =(4-2-0;-3-2+0)=(8;-6)
et [((-1:2))=(4-(-)-2;-3-(-1)+2:2)=(=6;7) sont deux points de la droite D',

-6-7
8—(-6)
Elle s'écrit aussi : 14y =—13x—-78+98 et donc : 13x+14y =20 ot ['¢quation cartésienne de D'.

-13
L'équation de la droite D' estdonc: ¥ = (x—=(-0))+7= 14 (x+6)+7,

On peut vérifier qu'un vecteur directeur de D est envoyé sur un vecteur directeur de D'.
¥, =(3;-2) estun vecteur directeur de D, car 2-(3)+3-(-2)=0.

De fagon générale, un vecteur directeur de la droite @-x+b-y=c est: v, = <b 5 a> .
f,)= f(<3 ; —2>) =(4-3-(-2);-3-3+2-(-2))=(14;-13) qui est bien un vecteur directeur de la
droite D'.

2)  La matrice correspondante a une symétrie axiale d'axe x; =a - x; ou x, =tan(q) - x; s'écrit :

1-a’ 2a
o | T | _(eosCa) sinCa)
¢ 2a 1—a® @@ sinRa) —cos(Ra) )

1+a° 1+a°
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Exercice 4.2, suite.

34
Done Ia matrice de la symétrie orthogonale daxe y—2v est S, =| > 5 |=[ ¢ 8
onc la matrice de la symétrie orthogonale d'axe y=2x est 9, = 43 0.8 0.6
5 5
Maintenant, les images du carré sont facile a calculer, elles sont :
—0,6 0,8) (—4) (2,4+4,8 7,2 0‘
0,8 0,6)\6) |-3,2+3,6 7
—0,6 0,8) (—4) ( 2,4+3,2 .
0,8 0,6)(4) \=32+2,4) I:I< Y
-0,6 0,8) (-2 1,2+4,8 6 ARENENENE
0,8 0,6)\6 “1,6+3,6) |2 KNE '\/0\
-0,6 0,8 . -2 _ 1,2+3,2 4,4 1o " y 5 Ting
0.8 06)(4) (-16+2.4) (08 4
/1 1s
/
//
/|
! ~10

Exercice 5 :

w12 v’ 3 52
(f)—( 1] ct (g)—f2 lj. —[J
1 2 2 2+6 8
o 16-(3 (3]0
8 40+9 49
(g2/)B)=g(f(B)) = ( N 3j (16_3J [BJ
P 5 -3
w o3 T (ZS D)
19 19-2 17
(f o 2)B) = f(g(b)) = ( IN 1) (57—1}2{—58]'
1 2)(5 -3 -1 5
J( jz( j pas nécessaire de faire ce calcul.

3 2 1 17 -8

5 =3\ (-1 2 -14 7 _ _
M(gof)= ) 13 = pas nécessaire de faire ce calcul.

Pour information : M (fog)= (

1 1 1 5

X, | @) -1 2) (x —Xx, + 2x2 -2
a)= : =

X, telque 3 1)(x, 3x, +x, 3

—X, +2x, =2 ) L o(x %
On peut résoudre : Solution : a = =
3+ x,=3 X —%

o(x)) (-1 2 (=2) 1 (1 =2)(-=2) 1(38
Autre maniere : = . = . - _.
X, 3 1 3 -7 -3 -1 3 7\ =3

2) On cherche a =(
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Exercice 6 :

0 -1
1) M(f)= {_ 4j et, c.f. ex. 4.2 avec x, =—x, M(g):(_l Oj'
2) @=(2;1) et b=(0;3)

ol D0 0
o’ D) et D)
(f o8)@)= f(g(a»:(2 J(%)(?

(feog)b)=f(gb)) = (

N
s L
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