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Cas de dimension 2

La translation

a1

La translation par un vecteur 3 = ( R
2

), notée t; est une application de R?

N - %1 .
vers R?, qui a chaque vecteur vV = ( ) associe

V2
- L vi+ a1
w = tz(v) = .
3(V) ( V2 + a2 >
Représentation graphique.
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Ajouter p a v effectue sur v la
translation de vecteur p.

Alerte 1

La translation n’'est pas linéaire.



D+ p

Translation d’une droite

Les ensembles de solutions de

Ax = b et Ax = 0 sont paralléles

N



La rotation d'un angle o autour de |'origine
Définition
La rotation d'un angle a autour de I'origine est une application définie par:
fa : R? — R?
v ( Vi ) o W= ra(7) = ( vicosa — vz sina )
V2 vi Sina + Vo COs«
Représentation graphique.
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Rotation



La matrice d'une rotation

\(cosu,sin o)
N

J(1,0)
/

Rotation

La matrice associée a la rotation r,, est
cosa —sina
sin « cos «v

ra(\7):< cosx —sSsih«o )\7

sina cos o

et on a



La dilatation ou le rétrécissement

Définition
La dilatation ou le rétrécissement est une application définie par:
hap: R — R?

- — — a
=(n) = e ()

e Si a = b cette transformation est appelée homothétie et que I'on notera h,.
e Si a # b, elle est appelée affinité.

La matrice d’une dilatation ou d'un rétrécissement

La matrice associée & h, p est

et on a



Représentation graphique

Représentation graphique
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Les symétries dans le plan
La symétrie orthogonale d’axe OX:

Définition

La symétrie orthogonale d'axe OX est définie par

(o= (2))-( %)

La matrice associée est

Représentation graphique.

Symétrie
Transformation Image du carré unité Matrice associée
Réflexion par v 1 0
rapport a I'axe 1 [0 —1 ]
des x \ \ l(}}




Symétrie orthogonale d'axe OY':
Définition

La symétrie orthogonale d’axe OY est définie par

o (= ()= )

La matrice associée est
-1 0
0o 1 /-

Représentation graphique.

Symétrie
Transformation Image du carré unité Matrice associée
Réflexion par v -1 0
rapport a I’axe [ 0 1 :|
des ¥ | {Ul
1
=1
—_]




Symétrie orthogonale d'axe la droite y = x:
Définition

La symétrie orthogonale d'axe la droite y = x est définie par

afe-(2))-(2)

La matrice associée est

Représentation graphique.

Symétrie
Transformation Image du carré unité Matrice associée
Réflexion par v 0 1
rapport a la S [ 1 0}

droite ¥ = x




Symétrie orthogonale d'axe la droite y = —x:
Définition

La symétrie orthogonale d'axe la droite y = —x est définie par

= (2))-()

La matrice associée est

Représentation graphique.

Symétrie
Transformation Image du carré unité Matrice associée
Réflexion par v 0 —1
rapport a la [ —1 0]

droite y = —x




Symétrie centrale de centre O:
Définition

La symétrie centrale de centre O est définie par

so(7=(n))=(2):

La matrice associée est
-1 0
0o -1/

Représentation graphique.

Symétrie

Transformation Image du carré unité Matrice associée
¥ -1 0
0 -1

Symétrie par
rapport 4 I'origine

&



Cas de dimension 3

La translation

ai
La translation par un vecteur 3= | a» |, notée t; est une application de R?
as
Vi
vers R3, qui a chaque vecteur V= | v» | associe
V3
vi+ a1
W= tg(\7) = V2 + az
V3 + as

Alerte 1

La translation n’est pas linéaire.



La dilatation ou le rétrécissement

Définition

La dilatation ou le rétrécissement h, p, ) est définie par:

avi
h(a,b,c)(v) = bV2 .
Cv3

La matrice associée a h(, p, ) est

(

oOouw
o T O
0N O o
N~ —



La rotation

Dans I'espace R3, I'expression algébrique d'une rotation autour d'un axe
quelconque est difficile a obtenir.
Si I’axe de la rotation est OY alors

cos 0 sinf X
e (xy,z)=( 0 1 0 y
—sind 0 cosf z
Si I'axe de la rotation est OX alors
1 0 0 X
r@OX(x7 y,z)=1| 0 cosd —sinf 3%
0 sinf  cosb z
Si I'axe de la rotation est OZ alors
cos —sinf 0 X
rgoz(x,y, z)= sinf  cosf® 0O y
0 0 1 z



La projection sur une droite passant par O

Définition
On considére un vecteur w = (w1, wa, wz) directeur de la droite.
Vi
Pour tout v = Va2 cR3ona
Vs
Z = projw(V)
= Zhw

W-
|,,T,T‘2(V1W1 + vaws + vzws)

= H,,V;T‘z(V1W1+V2W2+ V3W3)
‘|,,‘1‘,/:|"2(V1W1 + vaws + vaws)
W12 w1 wo wiws 1%
= | wen  w? waws V2
wizwi WiWwo w3 V3

o

= ((W)(w)") v.

|
s
Y



La projection sur une plan passant par O et engendré par
deux vecteurs orthogonaux

Définition
On considére un plan P passant par O et engendré par deux vecteurs W et vib
orthogonaux.

Vi
Pour tout vV = V2 €R3ona

V3

projp(V) = proja, (V) + proju, (V)

Alors

proje(7) = (#( ) ()" + ﬁ(v@)(v@)‘) 7.



Exemple:

On considére le plan P : x + y + z = 0 engendré par les vecteurs orthogonaux
_ 11 -
Wy = (57 57—1) ,We = (1,—-1,0)".

Donner I'expression matricielle de la projection sur P.
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