Transformations géométriques

MAT316


Les quatre types de transformations

Translation :  

Prendre chaque sommets homologues, les redessiner dans le sens de la flèche de translation et distancé d’une valeur égale à la flèche de translation.
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Rotation : 

Redessiner chaque sommet homologue à une distance égale à l’angle de rotation demandé à l’aide du compas en fonction du centre de rotation.
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Symétrie (réflexion) :
À partir de chaque sommet, tracer une ligne perpendiculaire à l’axe de symétrie et continuer la ligne de l’autre côté de l’axe de symétrie.  À l’aide du compas, mesurer la distance entre un sommet et l’axe de symétrie et faite une marque sur la ligne de l’autre côté de l’axe.  Rejoignez les marques pour former l’image.
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Homothétie :

Il suffit d’agrandir ou de diminuer la figure selon le rapport d’homothétie.

Si K >= 1  

Par exemple K=2, on double la longueur de chacun des sommets de la figure.
Donc, l’image se situera plus loin que la figure.
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Si 0 < k < 1
Par exemple K=
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1

, on diminue de moitié la longueur de chacun des sommets de la figure.

Donc, l’image se situera entre la figure et le centre d’homothétie.
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Si k < 0
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Par exemple K = -2, on doublera la mesure de chaque sommet de la figure mais l’image se retrouvera de l’autre côté du centre d’homothétie.
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Exercice : Quelle transformation unique pouvons appliquer pour chacune de ces composées de transformations?

1-
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2-
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Solution :

1- Rotation

2- Translation

Règles de transformations dans un plan cartésien

Translation 

t(a,b) : (x,y) ( (x+a, y+b)

t-1(a,b) : (x,y) ( (x-a, y-b)

Rotation

Centre de rotation O.

r(O, -90o) : (x,y) ( (y, -x)

r(O, 90o) : (x,y) ( (-y, x)

r(O, 180o) : (x,y) ( (-x, -y)

Symétrie

sx : (x, y) ( (x, -y)

sy : (x, y) ( (-x, y)

s 
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 : (x, y) ( (y, x)

s 
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 : (x, y) ( (-y, -x)

Homothétie

Centre d’homothétie O.

h(O,k) : (x, y) ( (kx, ky)

Pour la réciproque, on inverse le k.

Exemple :  
si k=2,  l’inverse donne k=1/2



si k = 3/2, l’inverse donne k = 2/3

Site Internet : http://www.cableamos.com/sylvain.lacroix/maths/math.htm
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