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LA ROTATION DANS LE PLAN

1) RAPPELLES (La symétrie axiale).

Définition : Soit (D) une droite donnée.

La symétrie axiale d’axe (D) se notre par Sp).

SoyM) = M’ ssi °(D) est la médiatrice du segment [MM']
Un point N est invariant par Sp)ssi N € (D)

Propriétés : La symétrie axiale conserve :

1)Les distances et Le milieu et le barycentre et les mesures
des angles géométriques et

Le coefficient de colinéarité de deux vecteurs.

et inverse les mesures des angles orientés :

(A8,AC)=-(wE" AC)[27]

Propriété : La symétrie axiale S(x) est une bijection et sa
bijection réciproque est elle-méme

I1) LAROTATION DANS LE PLAN

1) Définition :

1.1 Composition de deux symétries axiales
Propriété :Soient (A) et (A’) deux droites sécantes en O ;
S( A)) et S( x) les symétries axiales d’axes respectifs

(A) et (A")
soit (G,Q) =q[27]ou U vecteur directeur de (A) et V

vecteur directeur de (A").
L’application S( A © S( A)transforme le point M en M’

tel que : {OM =M

(OM.0M")=2a[2x]
L’application S( ) © S( A) s’appelle la rotation de centre O

et d’angle 2a
Définition :Soit Q un point dans le plan et 8 un nombre
réel, la rotation de centre Q et d’angle 0 est I’application
qui transforme tout point M en M’ tel que :

OM =QM’

—_— On la note par : R (€, 0)
(oM, aM')=a[27]

Remarque :1) Si I’angle de la rotation est non nul, son
centre est le seul point invariant.
2) La symeétrie centrale So est la
Rotation de centre O et d’angle
IR

) M

3)L’identité 4dP est la rotation d’angle nul.

(Tous les points de (P) sont centre de cette rotation)

2) Propriétés de la rotation

2.1 La décomposition d’une rotation

Propriété : Soit R la rotation de centre O et

D’angle «a ; la rotation R peut-&tre décomposée comme suite
1R = S(ay0S8 ) ou (A") I’image de (A) par la rotation r de

centre O et d’angle : &
2
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Z)R = S(A)OS(A')
ou (A") ’image
de (A) par la
rotation r de
centre O et

d’angle : _ &
g 2

2.2 Propriété d’une rotation.

1)La rotation est une isométrie (elle conserve les distances)
:SiR(A)=A’etR(B) =B’

Alors A'B'= AB

2) Larotation conserve le coefficient de colinéarité de deux
vecteurs et par suite conserve la linéarité des points

3) La rotation conserve le milieu et le barycentre d’un
systéme pondéré.

4) La rotation conserve les mesures des angles
géométriques

5) La rotation conserve les mesures des angles orientés (les
deux symétries qui composent la rotation inversent les
mesures des angles orientés)

111) COMPOSITION DE DEUX ROTATIONS

1) Composition de deux rotations de méme centre
Propriété : La composition de deux rotations R (Q, ) et
R'(Q, ) de méme centre Q est la rotation de centre Q et
d’angle (a + B) :

R'(Q, B) 0 R(Q,a) = R"(Q,a+p).

Remarque : On sait que la rotation R (Q, a) est une
bijection et sa bijection

Réciproque est R'(Q, —a)

Donc :R'(Q,—a)oR(Q,a) = R"(Q,0) = gdp

2) Composition de deux rotations de centres
différents.

2.1 Composition de deux symétries axiales d’axes
paralléles

Propriété : La composition de deux symétries axiales

Sw)

AB ou A et B les intersections respectives de (D) et (A) et
de (D) et (A") avec (D) une droite perpendiculaire a (A)

si (A) Il (A") alors : S('A,) ° S(A) =t
2.2 Composition de deux rotations de centres différents
Théoréme : Soient R (0, ) et R (€2, B) deux rotations dans
le plan ou Q # 0

1°Si a + B # 2km alors R'oR est une rotation d’angle
a+p

2°Si a + B = 2km alors R'oR est une translation dans

le plan.

et S(' o) d’axes parall¢les est la translation de vecteur

« C’est en forgeant que 1’on devient forgeron »
Dit un proverbe.
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