 EQ \x(LES TRANSFORMATIONS GEOMETRIQUES)
 EQ \x(I- INTRODUCTION)
La symétrie orthogonale, la symétrie centrale, la translation, la rotation sont des transformations géométriques du plan. Ces transformations géométriques conservent les longueurs (distances), les aires, les alignements, les angles, le parallélisme, la perpendicularité, les milieux, les intersections.
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[image: image7.wmf] EQ \x(II- LA SYMETRIE ORTHOGONALE)

( Si   M' est le symétrique du point  M par rapport à la droite (D),


   Alors la droite (D) est la médiatrice du segment [MM']
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  Lire  " Par la symétrie orthogonale d'axe (D), le point M a pour image le point M'  "
[image: image9.wmf] EQ \x(III- LA SYMETRIE CENTRALE)

( Si   M' est le symétrique du point  M par rapport au point O,


   Alors le point O est le milieu du segment [MM']

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


  EQ \x(IV- LA TRANSLATION)

( Si  M' est l’image du point  M par la translation de vecteur   eq \o(\s\up8(\d\fo2()(();AB)
   
    Alors les vecteurs  eq \o(\s\up8(\d\fo2()(();MM') et  eq \o(\s\up8(\d\fo2()(();AB) sont égaux



        Lire « Par la translation de vecteur  eq \o(\s\up8(\d\fo2()(();AB), le point  M  a pour image le point M’ »





REMARQUE


( Si  M' est l’image du point  M par la translation de vecteur   eq \o(\s\up8(\d\fo2()(();AB)

  alors     ABM’M est un parallélogramme

( Si  ABM’M est un parallélogramme     alors     M' est l’image du point  M par la translation de vecteur   eq \o(\s\up8(\d\fo2()(();AB)
 EQ \x(V- LA ROTATION)     

( Si  M' est l’image du point  M par la rotation de centre O, d’angle  

);() EQ \o(\s\up6(

   Alors les segments [OM] et [OM’] sont égaux et les angles  
 EQ \o(\s\up5();MOM’)
 et  
 EQ \o(\s\up6();()
  sont égaux.

   Lire « Par la rotation de centre O, d’angle 
 EQ \o(\s\up4();()
  ( et de sens positif ), le point M a pour image le point M’ »




      












  



        
 EQ \o(\s\up4();()
   
 EQ \x(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
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                                   M, O, M’ alignés


 � eq \o(\s\up8(\d\fo2()(();MO)�= � eq \o(\s\up8(\d\fo2()(();OM')�             OM = OM’





                                   O milieu de MM’
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� eq \o(\s\up8(\d\fo2()(();MM')� = � eq \o(\s\up8(\d\fo2()(();AB)�





ABM’M est un


parallélogramme





RAPPEL        Si   � eq \o(\s\up8(\d\fo2()(();MM')� = � eq \o(\s\up8(\d\fo2()(();AB)�    alors 	 (MM’) // (AB)


		[MM’) et [AB) même sens


		MM’ = AB











Si aucune indication n'est donnée sur le sens de la rotation, celle-ci s'effectue toujours dans le sens positif 


(ou sens trigonométrique )





SENS  POSITIF : sens contraire des aiguilles d’une montre 
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� EQ \o(\s\up6(� EMBED Draw  ���);()�





OM’ = OM





� EQ \o(\s\up5(� EMBED Draw  ���);MOM’)� = � EQ \o(\s\up4(� EMBED Draw  ���);()�


rotation de sens positif














On appelle ces transformations géométriques


 des isométries.








( Le parallélisme


( La perpendicularité


( Les milieux


( Les intersections
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