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TRANSFORMATIONS DU PLAN

) Symeétries, translation et rotation :

A) Symétrie centrale :

Le point M’est I'image du point M par la symétde centre le point O

signifie que le point O est le milieu du segm{&mi1’].

Définition :

La figure A’ B'C’'D’E’ est I'image de la figure ABCE par la symétrie

centrale de centre le point O.
Le point M’ est I'image du point M par la symétd’axe la droited

signifie que la droit® est la médiatrice du segment [MM’].

Définition :

B) Symétrie axiale :

La figure A’B'C’'D’E’ est I'image de la figure ABCDBpar la symétrie

axiale d’axe la droit@.



Transformer une figure par translation reviela faire glisser.
Ce glissement est défini par une direction,emsst une longueur.

C) Translation :
Définition :
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On dit que la figure A’'B'C’D’E’ est I'image de lagure ABCDE par
la rotation de centre O, d’angle 120° et de semnait®

Remarque :
La rotation de centre O est d’angle 180° est laétgimcentrale de

centre O.

E) Propriétés :

Les symétries (centrale et axiale), les translatgtries rotations
conservent I'alignement, les mesures des anglesmgueurs

et les aires.

F) Applications des translations et d#atrons :

1) Lafrise :

Une frise est constituée d’'un motif qui est reprodans une seule
direction par translation.
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2) Le pavage :
Un pavage est constitué d’'un motif qui est reprbdans deux directions
par des translations et qui recouvre le plan saws hi superposition.
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3) Larosace :

Une rosace est constituée d’'un motif qui est reytqausieurs fois par
rotation.
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) Les homothéties :

1) Définition :
Soit un point O et k un nombre relatif.
L'image du point A par 'homothétie de centre Qletrapport k est le
point A’ tel que :
- Si k est positif, le point A’ appartient a la dednbite [OA)
et OA' = kx OA.
- Si k est négatif, le point A’ appartient a la dednbite [AO)
et 0A'= —kx 0A.

- k négatif e

Exemple :
a) Soit deux points A et O tels que la distaii@& = 4cm. Construire

le point A’, image du point A par ’lhomothétie dentre O et de

rapport 1,5.

b) Soit deux points B et O tels que la dista@® = 8Canstruire
le point B’, image du point B par ’lhomothétie dentre O et de
rapport - 0,6.

c) Soit deux points C et O tels que la distat@= S5@wonstruire
le point C’, image du point C par 'homothétie agmtre O et de
rapport —1.

Que constatez-vous ?



2) Propriété :

a) Propriéte :

Une homothétie est un cas particulier des agraedisnts et des
réductions.

Par une homothétie, les mesures des angles sm#reéns tandis que
les longueurs sont proportionnelles.

b) Exemple:
Le trapeze MNOP est I'image du trapéze ABCD paritiothétie de
centre |.
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1) Déterminer la mesure de I'ang#®NO. Justifier.
2) Calculer la distance OP. Justifier.



