LES TRANSFORMATIONS GEOMETRIQUES

I- INTRODUCTION


La projection, la symétrie orthogonale, la symétrie centrale, la translation, la rotation sont des transformations géométriques du plan. L'image d'un point par l'une quelconque de ces transformations est un point.

II- LA PROJECTION


Si (D) et ( sont deux droites non parallèles, la projection sur (D) parallèlement à la droite ( (ou de direction () est la transformation géométrique qui à tout point M du plan fait correspondre un point M'de(D)  (Le point M' est l'intersection de la droite (D) avec la parallèle à la droite ( passant par le point M).


Si les droites (D) et ( sont perpendiculaires, on dit que la projection est orthogonale.

Notation   p( (M) = M'   et    M' ( (D)

Lire " par la projection de direction (, M a pour image le point M' et M' est un point de la droite (D) "


Si   p( (M) = M'    alors    (MM') (( (

REMARQUES:

Le point M est le point à projeter

La droite (D) est la droite sur laquelle on projette

La droite ( est la direction de projection
Le point M' est l'image (ou le projeté) du point M

La droite (MM') est la projetante

Dans une même projection, toutes les projetantes sont parallèles

1°) PROJECTIONS ET MILIEUX

    Si le segment de droite [AB] se projette en un segment de droite [A'B'], alors le milieu I de [AB]se projette en I' milieu de [A'B'].

      (Dans un triangle: la projection du milieu d'un côté parallèlement à un autre côté est le milieu du troisième côté)
III- LA SYMETRIE ORTHOGONALE


  La symétrie par rapport à une droite d est la transformation géométrique qui à tout point M fait correspondre le point M' tel que la droite d soit la médiatrice du segment de droite [MM'].

Notation   Sd (M) = M'

Lire " Par la symétrie orthogonale d'axe d, le point M a pour image le point M' "


Si   Sd (M) = M'   alors   d est la médiatrice de [MM']





     (d est la droite perpendiculaire à [MM'] en son milieu)


REMARQUE

Si   Sd (M) = M  alors   M ( d

IV- LA SYMETRIE CENTRALE


  La symétrie par rapport à un point O est la transformation géométrique qui à tout point M fait correspondre le point M' tel que le point O soit le milieu du segment de droite [MM']  (O,M,M' alignés et MO = OM')

Notation   SO (M) = M' 

Lire " Par la symétrie centrale de centre O, le point M a pour image le point M' "

REMARQUE

SO (O) = O
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IV- LA  TRANSLATION
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V- LA
ROTATION
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 Géométrique qui  à chaque point M du plan  fait  correspondre  le point M'  tel que les  longueurs  OM 
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REMARQUES

 
Il faut un sens de rotation. Si aucune indication n'est donnée sur le sens de la rotation, celle-ci s'effectue toujours dans le sens contraire des aiguilles d'une montre (c'est le sens positif encore appelé sens trigonométrique)
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VI- LES PROPRIETES DES TRANSFORMATIONS GEOMETRIQUES

· La symétrie orthogonale, la symétrie centrale, la translation, la rotation sont des transformations géométriques qui conservent :



( Les longueurs (distances)



( Les aires



( Les alignements




( Les angles




( Le parallélisme




( La perpendicularité




( Les milieux




( Les intersections



(       La projection ne conserve que les milieux.
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