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Exercice 1: C
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Exercice 2 :

2 0 | (o
1) M(f)= ! Les images de =, et €,=

1
0 ——=
2

1
sont : E et 1
0

1 2 La transformation f est une symétrie
V3+1 orthogonale d'axe formant un angle de 30° avec

Cela correspond a une symétrie centrale de centre origine composée avec une
homothétie de rapport 1/2. L'ordre des transformations donne le méme
0 1) Les images de €,= 0 0

résultat ici.
2) M(f)= et |1,
1 0 0 1 1 0

Les deux vecteurs de bases sont échangés par cette transformation linéaire,

sont :

et 52:(

donc elle correspond a une symétrie d'axe de 45° passant par l'origine,
d'équation x, = x;. /

3 i
2| Les images de 52(1) et 5:(0 sont : : et
1 "o > ' _@{
2 2

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

3) M(f)=

™1

7
)

|

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.

R
2 =2
Les deux vecteurs de bases sont tournés de —135° dans le sens
trigonométrique et agrandis d'un facteur 2. Cette transformation correspond

sont :

4) M(f)=

¥ /
5l g

Les images de 51:((1)) et 52:((1)

|

>

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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Exercice 3 :
1) R Les images de ¢,= (1) et &,= || sont: _%”55) et (_8”55) .
AN L : : . 105 =05
N A a matrice de cette transformation est : M (f)= 05 05
\ A Y, )
é’z\' " e Cela correspond a une projection sur l'axe d'équation : x, = —x;.
>
AN
& 1. V3
2) ¢’ € Limagede & =|!| est [cos(30°) |_|2
1 0 . =
20° X sin (30°) 1
2
30° _ g 1
€ - |0 —sin(30°) |_| 2
L1 = t: = =
image de e, (1) es c0s(30°) ﬁ
2
NER
: . _| 2 2
La matrice de cette transformation est : M ( f ) T \/3 .
2 2
Cela correspond a une rotation d'angle de 30°.
Exercice 4 :

41) fl{x; y)|=(4x—y ;=3x+2y), donc M(f)=

4 -1
-3 2/

On cherche I'image D' de la droite D d'équation : 2x + 3y = 4.

Nous avons vu que l'image par une transformation linéaire d'une droite est une droite.
L'image d'un vecteur position est un vecteur position de la droite image.

L'image d'un vecteur directeur est un vecteur directeur de la droite image.

Deux points de la droite sont : (2, 0) et (5, —2).

Une fagon de faire est de trouver une équation vectorielle de la droite :

F=(2;004r(3;-2) AER.

Un vecteur position de la droite image D' est: f((2;0)) =(4-2—0,; —3-240)=(8 ; —6)
Un vecteur directeur de D' est: f((3; —=2))=(4-3—(-2); —3-3+2:(=2)) = (14 ; —13)

Donc une équation vectorielle de D’ est: v =(8 ,; —6)+A-(14 ; —13)

rLER.

Une autre facon de faire est de trouver un deuxiéme vecteur position de la droite image D'.

Pour A =—1, on trouve un autre vecteur position de la droite D: (=1, 2).
fl=1; 2))=(4(=1)—1-2; =3-(=1)+2-2) =(=6 ; 7) est un autre point de D".
Donc V, =(8,;, —6)—(—=6;7)=(14; —13) estun vecteur directeur de D".

Et on retrouve I'équation vectorielle de la droite image D".
v=(8,—6)+\-(14 ; —13)

MER que l'on peut écrire w = (8 ; —6)+A-(14 ; —13)

rER

Pour mettre en évidence que c'est I'équation de la droite image D".

L'équation cartésienne de la droite image D' est: 13 x+ 14y =20
On prend le vecteur directeur, on change le signe d'une des composantes, ce qui donne les coefficients
de y etde x. Ensuite, on remplace x et y par les coordonnées d'un point pour obtenir le terme

constant.



juin 2015 CORRGE Matrices Transformations linéaires, série 02 page 3

4.2) Lamatrice correspondante a une rotation d'angle de 60° s'écrit :
cos(a) —sin(a)

MR, )=
(R.) sin(a)  cos(a)/”
) . 0,5 —0,866
' o MR |~ ’ 2
Donc la matrice de rotation d'angle 60° est (R.) ( 0.866 0.5 )
Maintenant, les images du carré sont faciles a
calculer, elles sont : 0‘
0,5 —O 866 4 —-7,196
0, 866 —0.464
( -0, 866) ( ) ( 5, 4646) 91
0, 866 —1,464 & 2
( —086)( 2):( 6196)
O 866 6 1,268 @ 60°
—0 866 ( 2\ _ [—4,464 s JEEREI —
0 866 4 0,268 -10 = 3 1
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Exercice 5 :

S ) vk w3
o wrlr B =@ =7 2 2= (28] )
Ml(g= ) = mla (B0 = mighael 31 =[5 28| = (2049 = (%)

Pour la suite, on écrira parfois £ (b) aulieude M (f(b)).
2[5 B [R)(10-9) (19
PEO= s Tl e T
b= rey=(" 201072 ) (1),
(S og)b)=f(g(b))= 3 10l 21 Flos—1 | =sg |

-1 2\(5 =3 -1 5
. ion s M(fog)= _ _ , . . '
Pour information (feg) ( 3 1 ] ( 5 1 ] ( 17 8] pas nécessaire de faire ce calcul

5 3) (-1 2 -14 7 ) _ _
M(gof)= 5 113 = | 5| Pasnécessaire de faire ce calcul.

2\ On cherche |@ X, o] (@) -1 2)(x -x, +2x, -2
ad = d)= . = =
) Oncherche X, e aue 3 1)(x 3x, +x, 3

) -x, +2x, =-2 _ ~ (x V
On peut résoudre : Solution : @ = =
%2

‘
3x,+ x,=3 —%}
x

R I N

Autre maniére : (
X

Exercice 6 :
2 -1 0 -1
1) 1"/I(f)=(_1 4] et, c.f. ex. 4.2 avec y=—x, M(g)=(_1 0]'
2) @a=(2:1) et b=(0;3)
(2 -1)(2) (3 (2 (O[3
o5 ) e S HR)
(0 —1)(2) (-1 [0 (O[3
I 0 1 RS GO Y Y
4




