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EXERCICE N°1

Dans le plan oreinté on considére un carré direct ABCD de centre O.
On désigne par :
I, J et K les milieux respectifs des segments [AB]; [BC] et [CD].
L est le milieu du segment [OC].
=So°R )
R C)
1/a) Déterminer ¢(l). En déduire que ¢ est une isométrie différente de

I'identité du plan.
b) Déterminer ¢(J) puis ¢(B).
c) Déterminer que ¢ est une rotation de centre J dont on précisera I'angle.
2/ Soit g I'isométrie définie par g = ¢ ° S(ac).
a) Caractériser S(JC) o S(JL) et S(JL) ° S(AC)-
b) Déduire que g = S(yc) » St.
¢) On désigne par A; et A, les médiatrices respectives de [JC] et [OJ].
Caractériser Sa, o Sa,. En déduire que g est une symétrie glissante
dont on précisera I'axe et le vecteur.
3/ Soit G le barycentre des poionts pondérés (O,2); (J,-1)et(l,1) et G

son image par ¢. Exprimer W en fonction de CJ et CK.

EXERCICE N°2

Dans la figure ci-contre on a : D, C
. ABCD est un carré de centre O

. |=A«B; J=AxDetK = B+ C A O K

Soit f une isométrie qui transforme
Aen D et Den C et dont 'ensemble
des points fixes n'est pas vide.

A 1 B

/a- Montrer que f admet un seul point fixe
b- Prouver alors que f est la rotation de centre O et d'angle %

2/ Soit h I'isométrie sans point fixe qui transforme Aen D et | en J.
a- Déterminer h(B).
b- Montrer que h est une symétrie glissante dont on déterminera
sont vecteur U et son axe A.

3/ Désignons par E=h(K).
4/ Posons ¢ = h™" o f,

a- Déterminer o(l) et ¢(A) puis caractériser ¢.
b- Déterminer T' = {M du plan tel que f(M) = h(M)}.
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CORRECTION D’EXERCICE N°1

A o D
| O ¢ K
L
l/ 1 A2
B g 4 C
A‘I

1/a) .1 =Bx A < S(I) = S(B) * S(A) & S(I) =D xC =K.
o(l) = S[R() ] = S() = K.
S et R sont deux isométries = ¢ = S o R est une isométrie
comme ¢(l) = K # | donc ¢ est distincte de |dp.

b)|:A*Be’[O:A*Cﬁ@:%B_C’:%ﬁ:H
donc IOO’A est un parallélogramme
de plus AI=AQO’ et (ﬂ, E”) = % [2n] donc AIOQ’ est un carré direct
On montre de méme IBJO est un carré direct.

Ainsi 1J=y21B = J21A = 10’ aussi (ﬁfl%j = (ﬁ—%j+(];5%hj [2n]

= % + [2n]

N

[J=10’
par suite TR < RJ) =0
(U,IO’) = L [21]
x+x ¢(J) =S[R(U) ] =S80 =J.
¢ ¢(B) = S[R(B) ] = S(O) car IBJO est un carré direct.
=0.
c) o(J) = J et ¢ = Idp donc ¢ est soit une rotation de centre J soit une
symétrie orthogonale d’'axe passant par J.
Supposons que ¢ est une symétrie ortogonale d’'axe A
o(B) = 0 = A =méd[BO] = (V)
p(l) = K= A = méd[IK] = (OJ)
Donc (IJ) = (OJ) ce qui est absurde.
Alors notre supposition est fausse par suite ¢ est une rotation de

centre J et d'angle 6 = (J_B)T))) [2r] = - caroe(B) =0
= - % [2r] car BJOI est un carré direct.
Enfintp=r, gy.
(-3)
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2/a) . (JC) N (JL) = {J} etz(J JC )z - I [2r]
= S(JC) OS(JL) = I'( B ) ®.
=

. Comme (AC)L(JL) alors Sy o Sac)=St.
b)g = ¢ °Sc) = (Swue) © Sw)) ° Siac)
=.Suc) e (Su) © Siac))
= S(JC) o S|.

¢) OJCK est un carré direct donc Ay et A, sont perpendiculaires
Alors Sa, o Sa, est la symétrie centrale de centre celui du carré
OJCK qui est L.
Ainsi SAQ o SA1 = SLf.
Par suite g-= S(JC) o (S,\2 o SAW) = (S(JC) o S/\2> o Sm
Comme A,=méd[JO] et on a déja (JC).L(JO) alors (JC)//A; et O =54,(J)

Ce quidonne Sqc) © Sa, = E’

Ainsi g =t o S4, et puisque JO est un vecteur directeur de Ay alors

g est la symétrie glissante d’axe A1 et de vecteur JO.

3/ Ona:
o) =K etold) =J
e(0O) = S[R(O)] = S(A) car IOLA est un carré direct
=C carO = AxC.
. G est le barycentre des points pendérés (O;2); (J,-1) et (I,1)
Et comme ¢ conserve le barycentre alors G’ est le barycentre des
points pondérés (C, 2) (J, —1) et (K, 1)

par suite CG’ = 2—CJ t5—g 7oK

Ieds feR

CORRECTION D’EXERCICE N°2

1/a- M est un point fixe par f
= M e med[AD] N med[DC] = {O} carf(A) =Detf(D)=C
= M=0
Conclusion : f admet un seul point fixe O.
b- f admet un seul point fixe O donc f est une rotation de centre O

et d'angle 6. Comme f(A) = D alors 0 = (O__E__O;B_)— [27]

puisque ABCD est un carré direct de centre O alors 6 = —% [27r].

Conclusion : f est la rotation de centre O et d’'angle _T’T
2/a-1=AxB < h(l)=h(A)*xh(B) = J=D=xh(B)

OrJ=D=x*xAdonch(B) = A
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b- h est une isométrie sans point fixe donc h est soit une translation soit
une symétrie glissante.
- Supposons que f est une translation de vecteur W.
f(A) = Ddonc W = AD
f(B) = Adonc BA = AD se qui est absurde
Donc notre supposition est fausse par suite f est une symétrie glissante.
.fof(B) = Ddonc t,z(B) = Dalors 20 = BD signifie que U = %ﬁj
f(B) =AdoncAxB=1¢€A
aussif(A) =DalorsAxD=Je€ A
Conclusion : A = (I1J).
3/a- K appartient a la droite perpendiculaire a (AB) en B
donc E = h(K) appartient a la droite perpendiculaire a h((AB)) = (DA)
enh(B) = Aalors E € (Al).

b-h(B) = Aeth(K) = E donc BK = AE alors AE = %BC

donc AE = %BA _ Al

Ainsi AE = AletE € (Al)donc A = E .
d/a- p(I) = h7 o f(l) = h'(J) = |
¢(A) = h7'[f(A)] =h7'(D) = A
. ¢ = h™" o f est une isométrie qui fixe A et | alors ¢ est soit I'identité du plan
soit la symétrie orthogonale d'axe (Al).
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