LA ROTATION

1-GENERALITE
1-1-DEFINITION

Soit {2 un point et a un réel. On appelle rotation de centre () et d’angle «, I'application

qui a un point M, on associe un point M), tel que OM=0OM et QOM,QM' = a[27r] ,onla

note par r (L« .le point M’ est I'image du point M par la rotation r et on écrit r(M)=M’

1-2-EXEMPLE

1- larotation r €2,0 = id, estl'application identite, r(M)=M

2- larotation r , m =S, estla symétrie centrale de centre ()

3-si =0, larotation r (), « a pour seul point invariant, le point{) , r Q =Q

1-3-PROPRIETE
1-Soient M et N deux points, M et N leurs images respectives par la rotation r L« ,ona:

M'N'=MN et MN,M'N =a« [2#] , la rotation conserve la distance
2- soient A, B, C et D quatre points, A', B', C et D leurs images respectives par la rotation

r Qo .si AB=kCD alors A'B’' = kC’'D’ ,larotation conserve la colinéarité des

vecteurs
3- Soient A,B,C et G quatre points, A", B’,C’,G’ leurs images respectives par la rotation

r €, a .SiGestlebarycentre de ,alors G’ estlebarycentrede A’.a ; B',b ; C',c

4-Soient A,B et C trois points, A, B’,C’ leurs images respectives par la rotation r Q,a

ona ABAC = A'B’ A'C’ [2n]

1-4-EXERCICE

EX1 : Soit OAB un triangle isocele de sommet O, ABCD est un parallélogramme. On
considere la rotation r de centre O et qui transforme A en B, et soit E I'image de D parr
1-montrer que BEC est un triangle isocele de sommet B

2- montrerque BC,BE = 0OA,0OB [QW]

Page 1




LA ROTATION

EX2 : Soit ABCD un carré de centre O, et soient | et J deux points tels que : AJ = 2BJ
et DI =2AI .soitr larotation de centre O et d’angle g

1- déterminer I'image de A parr
2- en déduire que le triangle OlJ est isocéle et rectangle

EX3 : Soit ABC un triangle équilatérale de centre O, telque : AB,AC = g[ZW} .soitrla

2
rotation de centre O et d’angle ?

1- montrer que r(A)=B et r(B)=C
2-déterminer I'image du segment [AB] par la rotation r
3-soit M € [AB] et P <[BC], tels que BP=AM

a- montrer que r(M)=P et déduire que OP=0M
b-déduire la mesure de I'angle OM,OP

c- calculer la distance MP en fonction de OM

d- déterminer la position de M sur [AB] pour que la distance MP soit minimale
2-ROTATION RECIPROQUE

2-1-DEFINITION

Toute rotation r €2, de (P) vers (P) est une application bijective, et son application

réciproque est une rotation de centre ) etd’angle —a ' Qa =r QO —«a

2-2-COMPOSEE DE DEUX SYMETRIE AXIALE
THEOREME

Soient A et A’ deuxdroites qui se coupent au point |, la composée de symétrie S(A) et

- —

. . ] . - —_
est une rotation de centre l et d’angle a = u,u [QW] ou u et u’ sontles vecteurs

S ’

(A

directeurs respectifs des droites A et A’
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3-COMPOSEE DE DEUX ROTATIONS
3-1-THEOREME

Soient r; Q,c, etr §,a, deuxrotations

i-si (0 =2, alors 1, o7, estune rotation de centre () etd’angle o, +a,
ii-si €2 = et +a,=2kr kecZ alors 1 or, estunerotationd’angle o, + «, et
de centre l'intersection de deux droites A et A, tellesque A passe par () et
a, —a,
Q0 A = Y et A, passepar() et QQ A = 5
iii-si 2 =€) et o +a, =2km ke€Z alors 1. or, estune translation de vecteur QQI—Q'
3-2-EXERCICE

2

Soit ABC un triangle équilatéral tel que AB,AC = %[QW} , soit | milieu de [BC] etJun
point tel que B milieu de [JC] . soient r, la rotation de centre A et d’angle % etr, la

-2
rotation de centre B et d’angle Tﬂ

1-Soient A’ et B’ les images respectives des points A et B par I'application T,OT, ,
montrer que | est milieu du segment [AA’] , et B est milieu du segment [AB’]

2- déterminer la nature de 'application 7, o rA’l

3-montrer que pour tout M du plan (P), | est milieu du segment [M1M2] tel que :
r(M)=M, et r (M)=DM,

4-montrer que I"application 7, o r, est une rotation en indiquant son centre et son angle
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