COMPOSEES DE QUELQUES APPLICATIONS PONCTUELLES
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Le vecteur de la translation est U+V .

La composée est alors la translation de vecteur U .

Le rapport de I’homothétie est alors le méme, c'est-a-dire k.
L’homothétie a pour rapport k x k.

L’homothétie est alors de rapport —k (cas particulier du (4) avec &’ = -1).
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Le vecteur de la translation est 2 1I" .
L’axe de la réflexion est parallele a (D).
Une symétrie glissée est la composée (commutative) d’une réflexion et d’une
translation dont le vecteur est directeur de ’axe de la réflexion. Ici I’axe est
paralléle a (D).
L’axe de la réflexion est la perpendiculaire a (D) passant par .

Voir (8) pour la définition d’une symétrie glissée. Ici I’axe est perpendiculaire
a la droite (D).
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Le vecteur de la translation est le double de celui qui transforme
orthogonalement (D) en (D").

Le centre de la rotation est le point d'intersection de (D) et (D), et I’angle est
le double de I’angle orienté entre un vecteur directeur de (D) et un vecteur
directeur de (D).

La composée est alors la translation de vecteur @ .

L’angle est le méme, c'est-a-dire f.

Une similitude directe est la composée d’une homothétie et d’une isométrie
positive, c'est-a-dire d’une translation ou d’une rotation. On montre qu’une
similitude directe est, soit une translation, soit la composée (commutative)
d’une homothétie et d’une rotation de la méme centre.

L’angle est  + m. Si A = B, alors c’est aussi le centre de la rotation composée.

L’angle est alors o + B. Si A = B, alors c’est aussi le centre de la rotation
composeée.




