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Corrigés — Transformations dans le plan

Chapitre 10

Translation

Solution 1.

𝑡𝑢⃗(𝑀) = (1 + 3; 4 + (−2)) = (4; 2). Antécédent de 𝑁(0; 0) : 𝑀  tel que 𝑀 + 𝑢⃗ = 𝑁 , soit 𝑀 =
𝑁 − 𝑢⃗ = (−3; 2).

Solution 2.
𝐴𝐵 = (−3; 4). 𝑡 𝐴𝐵(𝑀(𝑥; 𝑦)) = 𝑀 ′(𝑥 − 3; 𝑦 + 4). Image de 𝐶(4;−3) : 𝐶′(1; 1).

Symétrie centrale

Solution 3.

𝑠Ω(𝑀(𝑥;𝑦)) = (2 − 𝑥;−4 − 𝑦). Image de 𝑀(3; 4) : (2 − 3;−4 − 4) = (−1;−8).

Solution 4.

Ω est le milieu de [𝐴𝐴′] : Ω = (2+(−4)2 , 5+(−1)2 ) = (−1; 2).

Symétrie axiale

Solution 5.

1. Symétrie d’axe 𝑂𝑥 : (𝑥; 𝑦) ↦ (𝑥;−𝑦).
2. Symétrie d’axe 𝑂𝑦 : (𝑥; 𝑦) ↦ (−𝑥; 𝑦).
3. Symétrie d’axe 𝑦 = 𝑥 : (𝑥; 𝑦) ↦ (𝑦; 𝑥) (échange des coordonnées).

Solution 6.

• Image par symétrie d’axe 𝑦 = 𝑥 : (2; 3).
• Image par symétrie d’axe 𝑦 = −𝑥 : (𝑥; 𝑦) ↦ (−𝑦;−𝑥), donc 𝐴(3; 2) ↦ (−2;−3).
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Rotation

Solution 7.

Dans un triangle équilatéral 𝐴𝐵𝐶 de centre 𝐺, la rotation de centre 𝐺 et d’angle 2𝜋3  permute 

cycliquement les sommets. Donc l’image de 𝐴 est 𝐵 (ou 𝐶 selon le sens) — dans le sens 

trigonométrique direct usuel : 𝐴 ↦ 𝐵.

Solution 8.

1. Rotation de centre 𝑂 et d’angle 𝜋2  : (1; 0) ↦ (0; 1).
2. (0; 1) ↦ (−1; 0).
3. Conjecture : 𝑟(𝑥; 𝑦) = (−𝑦; 𝑥).

Vérification : 𝑟(2; 3) = (−3; 2) — on tourne de 90° dans le sens trigonométrique.

Homothétie

Solution 9.

ℎ𝑂,2(𝐴(3;−1)) = (6;−2).

Solution 10.
𝑂𝐴′ = 𝑘 𝑂𝐴 : (8; 9) = 𝑘(2; 3), donc 𝑘 = 4 et 9 = 4 × 3… non, 4 × 3 = 12 ≠ 9. Vérifions : 82 =
4 et 93 = 3. Les rapports sont différents — donc 𝐴′ ne peut pas être l’image de 𝐴 par une 

homothétie de centre 𝑂 avec un rapport unique.

Réviser l’énoncé : il faudrait que les rapports soient égaux. Si l’énoncé est tel quel, aucun 𝑘 

ne convient. (Probablement une erreur d’énoncé, mais l’élève doit savoir vérifier l’égalité des 

rapports.)

Solution 11.

1. Aire multipliée par 𝑘2 = 4 : 𝐴′𝐵′𝐶′ a pour aire 48 cm2.

2. Longueur multipliée par |𝑘| = 2 : 𝐴′𝐵′ = 6 cm.

Composition

Solution 12.

𝑡 ⃗𝑣 ∘ 𝑡𝑢⃗ = 𝑡𝑢⃗+ ⃗𝑣. 𝑢⃗ + ⃗𝑣 = (1 − 3; 2 + 1) = (−2; 3). Translation de vecteur (−2; 3).
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Solution 13.

Théorème : la composée de deux symétries centrales est la translation de vecteur 2 Ω1Ω2. 
Ω1Ω2 = (2;−1), donc translation de vecteur (4;−2).

Synthèse

Solution 14.

1. Translation : tracer 𝐴′, 𝐵′, 𝐶′ tels que 𝐴𝐴′ = 𝐴𝐵, etc. Le triangle 𝐴′𝐵′𝐶′ est translaté du 

triangle initial.

2. Homothétie de centre 𝐴 rapport −1
2  : 𝐴 est invariant ; 𝐵′ = point tel que 𝐴𝐵′ = −1

2
𝐴𝐵 

(sens opposé, moitié de la longueur) ; idem pour 𝐶′.

Solution 15.

1. ℎ(𝑀(𝑥; 𝑦)) = (1 + (−2)(𝑥 − 1); 2 + (−2)(𝑦 − 2)) = (3 − 2𝑥; 6 − 2𝑦).
2. ℎ(𝐴(3; 5)) = (3 − 6; 6 − 10) = (−3;−4).
3. L’image d’une droite est une droite parallèle. Image de 𝑦 = 𝑥 : c’est une droite parallèle à 

𝑦 = 𝑥 (donc de pente 1). Pour la déterminer, prendre l’image d’un point : ℎ(0; 0) = (3; 6). 
Donc l’image est 𝑦 = 𝑥 + 3.
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