
Lycée J.P Vernant - spéTS Année scolaire 2010-2011

Mathématiques

CORRECTION DE L'EXERCICE 74 p.73 SUR LES SIMILITUDES

INDIRECTES

1. (a) Soit M1 l'image de M (d'a�xe z) par f . L'a�xe de M1 est alors z1 =
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L'application f ◦ f correspond donc à l'identité.

(b) L'écriture complexe de f est z′ =
(
cos(

π

3
) + i sin(

π

3
)
)
z = ei

π
3 z. On considère donc la symétrie

axiale S d'axe (Ox) et la rotation R de centre O et d'angle
π

3
. L'écriture complexe de S est z 7→ z

et celle de R est z 7→ ei
π
3 z donc la composée R ◦ S a pour écriture complexe z 7→ ei

π
3 z, il s'agit

donc de f .

(c) Comme f est la composée d'une rotation (similitude directe) et d'une ré�exion, alors f est une

similitude indirecte. Pour déterminer les points invariants de f , on écrit z sous forme algébrique :

z = x+ iy. Alors M d'a�xe z est invariant signi�e que
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En identi�ant parties réelles et parties imaginaires, cela donne :
x+
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= x
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= y

⇔
{
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√
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⇔
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⇔
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L'ensemble des points M(x , y) invariants par f a pour équation x −
√
3y = 0. C'est donc une

droite. Comme f est une similitude indirecte ayant pour ensemble de points invariants une droite,

c'est une symétrie axiale d'axe D1 d'équation x −
√
3y = 0 ⇔ y =

1√
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x =

√
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x. Comme

f = R ◦ S, alors R = f ◦ S−1 = f ◦ S est une décomposition de R en deux symétriques axiales.

2. (a) On utilise la forme algébrique pour déterminer les points invariants :

z′′ = z ⇔ x+ iy =
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L'ensemble des points invariants de g est la droite D2 d'équation
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(b) On considère l'application ayant pour écriture complexe z 7→ z − 1
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z par cette application donc on peut écrire g = T ◦ f ou T désigne la trans-
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(c) Comme g est la composée d'une similitude diecte (T ) et d'une symétrie axiale ( f), alors g est une

similitude indirecte. L'ensemble de ses points invariants est la droite D2 donc g est nécessairement

une symétrie axiale d'axe D2.

Comme g = T ◦ f , alors g ◦ f−1 = T et vu que f ◦ f = id, alors f−1 = f d'où T = g ◦ f est la

composée de deux symétries axiales.

(d) L'image par g de A est le point A′ d'a�xe :
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On en déduit que g(A) = A.

La droite D2 passe par A et a le même coe�cient directeur de D1 donc pour la construire il

su�t de tracer la droite qui passe par A et parallèle à la droite D1 déjà tracée. poru placer A, on
remarque que zA = ei

π
3 .


