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3 — D1 / (D2)

Sumétrie daxe (D1), sulvie de sumétrie daxe (D2Z)
(D1) /7 (D2)

e

Sumétrie de centre A, suivie Sumétrie de centre C, sulyle de
de sumétrie de centre B translatlion de vecteur BA.
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R
RPaotatlion de centre A de + 99° Translation de vecteur E?

suivie de ls translation de suivie de sumétrie dexe (AR)

vecteur BC




Sumétrie de centre A, sulivie de Rotation de centre A et dangle — 6@°

Symétrie daxe (AB), suivie de Rotation de centre A et dengle —9@°

10

Symétrie de centre B, suivie
de sumétrie daxe (BCI.



TRANSFORMATIONS : Recherches

Quelles transformations
font passerde 1a2?

e om o o - ——— - W . - e = e = e mm e G mm mm am e em e ek e S S S

G1

G2

G2 est obtenue a partir de G1 par une symétrie centrale
de centre O suivie d'une symétrie de centre O'.
Trace O'

F2 est obtenue a partir de F1 par une symétrie
(D) d'axe (D) suivie d'une symétrie d'axe (D').
Trace (D)

F1 | F2
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H2 est obtenue a partir dg H1 par une
translation de vecteur AB, suivie d'une
translation de vecteur BC.

Trace C.



3°) LES TRANSFORMATIONS

Symétrie Centrale
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) Translation
Rotation

Dans ces 4 transformations, une figure F et son image F’ sont superposables
(elles ont méme dimensions)
Un segment et son image ont méme longueur et méme milieu

Un cercle et son image ont méme rayon

Un angle et son image ont méme mesure
L’'orthogonalité est conservee
Le parallélisme est conservé

L’image d’une droite est une droite




