4eme Année Section : Mathématiques RECAPITULATIF
Proposé par:  Prof : Dhahbi. A Isomeétries, déplacement et antidéplacement

I - Geneéralites :

Le plan P est rapporté a un repére ecte (O, ;', } ).
1% Définition : :
On appelle isométrie toute applica lui méme qui conserve les distances.
Soit f une application du plan P da 1
fest une isométrie  signifie e
que pour tout points ‘ ges respectives A’ et B’ par f,ona: A'B’ = AB
Exemples: les translations, les rota étries axiales sont des isométries.

2% Propriétés caractéristiques :
Théoreme :
Soit f une application du plan P dan

f conserve le produit scalaire si et seulen
respectives A’ ,B’ et C’ parf,ona: . A'C'= 4B AC
Propriétes : ‘
Une isométrie est une bijection et ¢ Toque est une isometrie.
La composée de deux isometri 1 trie.
Une isometrie conserve 1’ali allelisme et le barycentre de deux points pondéres.
Une isométrie conserve les écarts angulaires en particulier 1’orthogonalité
Une isométrie transforme une d oite, un segment en un segment et un cercle en
un cercle . N
* Pour tout points A, B, C,D,E e an d’images respectives A’, B, C’, D", E’ et F’
par une isometrie et x et y de 4B =X CD +y EF = AB =x C'D' +y EF .
II - Isométries et points fixes :
1% Isométrie fixant trois points non ali
Théoréme :
Une 1sométrie du plan qui fixe troi lignés est égale a I’identité.
Corollaire :
Deux isométries du plan qui coinci oints non alignés sont égales.
2% Isométrie fixant deux points distincts:
Théoréme : -
Une 1sométrie du plan différent de I’identité et qui fixe deux points distincts est égale a la symétrie
orthogonale d’axe la droite ( AB ) .
3% Isométrie fixant un seul point :
Théoréme :
Une isométrie du plan fixant un seul” point est une rotation de centre A.
4% Isométrie ne fixant aucun point _:
Théoreme :
Soit f une isométrie du plan, O un pointdu plan d’image O’ par f.
11 existe une isomeétrie unique g telle q

Théoreme :
Toute isométrie du plan est translatic
d’une translation et d’une symétrie
Conséquence : '
Toute isométrie du plan est la composée d’au plus trois symétries orthogonales.
5% Classification des isométries :
On peut classer les isométries en deux catégories : celles qui conservent les mesures des angles orientés
appelés: déplacements et celle qui ne conservent pas les angles orientés appelés: antidéplacements
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RECAPITULATIF: Isométries du plan

f est une isométrie de P avec + A, B et C sont trois points non alignés = f =identité du plan

f est une isométrie de P avec

f est une isométrie de P avec AB= AC = f = ____ouf=S )
= R{A (4B.4C) med[BC]

f est une isométrie de P avec

f est une isométrie de P avec

1 cas :f est un déplacement : * Si (A—B,f

* S1 (E,B—C) ‘:-,-_;;;

* Si(4B,BC)

* f est une symetrie glissante =>f= S, 0 -
Pour chercher« on utilise f o f= - et A
u

III - Déplacements et antideplacements :
1% Propriétés :

* La composee de deux déplacements (resp. antidéplacement) est un déplacement.
* La composée d'un déplacement et d’un antidéplacement est un antidéplacement.
* Laréciproque d’un déplacement (resp. antidéplacement) est un déplacement (resp. antidéplacement)

1V - Déplacements :

1% Propriétés d’un déplacement :
Soit f une isomeétrie du plan P.
fest un déplacement <> f transforme un 1
fest un déplacement <> f est la composé:

2% Angle d’un déplacement : "

a) Théoreme :

Soit fun déplacement, pour tout points A, B C et D du plan d’images respectives A’, B’, C’et D’ par
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Théoréme :
Soit A, B, C et D quatre points du plan.
Si AB=CD et A=B alors il existe un unique antidéplacement du plan qui transforme A en C et Ben D.

*S1 med[AC]=med[BD] = A= f=

e
*Si med[AC] # med[BD] = fest une syme ':;-fa':f:_: =f= 1.0S, = Sp0t- ou 1 un vecteur
directeur# de D. Cherchons u et D.
SIA*C # B*D = (D)= (A*C B*D) ettt »G—2 5 C; = t.(A)=C1 =1 = AC, .
SiA *C = B *D, on essaye de déterminer un point de (D) autre que A et C .oubien g :
AL sCc—a 54
B/ yp_‘a ,p’ = g=t_o0
= g = S,ou A=med[BB’] =med[BC] = !
**Sif= S, 08, avec A1n Ar={I} = {=Rq1 @yavec

**8if= S, 08, avec A1//A; = f =1t ave

**8if=r.05, avec v # o, on a trois cas:
v

1 cas - Si v est un vecteur directeur de D a

directeur # et d’axe D.

2émecgs - Si v est orthogonal a D alors .= S, 05, ave
L

Doncf = t.0S, = S,08, 05,=

3¢mecgs : Si v n’est pas un vecteur directeur de }m t pas orthogonal a D= on décompose v

= v =y, + v, avec v, un vecteur directeur de D et v, un vecteur orthogonal & D

f=toSp=(t.01-)0S,=t-0(1-08,)=t-0 Sp avec D" //D.

Alors f est une symétrie glissante de vecteur directeur 171 et d’axe D’.

Pour une bonne réussite

nature : Dhahbi. A

RECAPITULATIF: Isométrie du »'~=




RECAPITULATIE: Isométries du plan

b) Théoréme :
* fest un déplacement d’angle nul < f est une translation.
* La composée de deux deplacements est un déplacement d’angle la somme des angles
* La réciproque dun déplacement est un déplacement d’angle opposé.
3% décomposition d’un déplacem métries orthogonales :
Théoréme :
La composée de deux symétries
paralleles est une translation de
Réciproquement, toute translati
symetries orthogonales d’ax
SiD parallele a D’alors S,
avecl € D;JeDet (IT) L(D
Théoréme :
La composée de deux symeétrie:
sécantes est une rotation de cen

D AD’={0} et 2(0I.0F)
Théoréme : y %
Soit A, B, C et D quatre points du pl
Si AB=CD et AzBalors i

* Si (4B,CD)=0[27]
* SI(E,ED) Ejr[zﬂ-] 4

sinon e (AB) N (CD) dan: i C
Exemple :

f =10 144 estun déplacemer ransforme A en C et B en D.

Veérifier qu’il est unique.
V - Antideéplacements : :
1%/ Propriétés d’un antidéplacement :
Soit f une isomeétrie du plan P.
f est un antidéplacement < f trans un repere orthonormeé direct en un repere orthonormé indirect

fest un antidéplacement <> f est la composée d’un nombre impair de symétries orthogonales .
2% Caractéristiques d’un antidéplace

Théoréme 1:
Un antidéplacement qui possede au s un point invariant est une symetrie orthogonale d’axe

passant par ce point
Théoréme 2:
Soit f un antidéplacement qui ne fixe aucun point. Il existe un seul vecteur non nul « et une droite unique D

tels que:f =t-0 8y=8 ot-c’est la fo ¢duite de f. f est appelé symétrie glissante de vecteuru et d’axe D.

Remargques :
*fof= .08, Spot. =

* Pour tout point M d’imag
ona:M*M’ € D
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