Chapitre 29
Géométrie affine

I Sous espace affines
1) Translation d'un ev
Définition :

t.:E-E
Soit allE, l'application est appelée translation de vecteur a
X Xt+a

On note T(E) I'ensemble des translations de E
Propriété : (‘t(E),o) est un groupe commutatif

2) Sous espace affine
Définition : A une partie de E
A est un sous espace affine de E lorsque :
A=0 ou [ROE etFsevde A, A=a+F

Propriété : allE , F sevde E
atF=F < alJF

Propriété : Soit a + F un se affine de E et bLJE
b+F=a+F - bOa+F

Propriété . F et G deus sev de E
allE a+tF=a+G = F=G

Définition : Soit allE ,FsevdeE
LE se affine a + F est LE se affine passant par a et de direction F

Définition : Une droite, un plan et hyperplan affines sont des sous espaces affines de directions respectives une
droite (ev de dimension 1), un plan et un hyperplan.

Propriété : A et B se affines de E non vides de direction F et G.
Si ANNB# [0 alors A(B est un se affine de direction F( G

3) point dun espace vectoriel
On appelle les éléments de E des points, on pose (X, Y)JE2, xy =y—X
Lorsque les éléments de E sont considérés comme des points, on dit que E est muni de sa structure affine.

IT Application affine

1) Application affine
Définition : T . & — & une application
) fE-E
On fixe A& et on définit (une application)

u=AM > f(A)f(M)

F est dite application affine de & lorsque f estune application linéaire

Propriétés :
1) SiG barycentre de (A,a) (B,b) alors f(G) barycentre de (f(A) ,a) (f(B),b)
2) Festinjective & f injective (idem pour surjective et donc bijective)
3) L'ensemble des applications affines bijectives (noté GA(4) ) est un groupe pour o - on I'appelle le groupe
affine.

Nicolas MAILLARD - PCSI 2006 / 2007 — Chrestien de Troyes (Troyes) 1 http://nicolas.sup.fr



2) Exemple dapplications affines
(O,e,e,)unrepére de 7. f une application affine

f 929
" (le_) M (XJ On note O' = f(0)
y y

OMOP, O'M '=f(OM) donc OM'=00"+ f (OM)

R R T R (A R R '
Si matrf = alors | |= + ol sont les coordonnées de O
@e) (b d y b d){y) \V% Yo
{X'=a><+cy+><o

y'=bx+dy+y,

ITT Tsométrie
Définition : f .4 — A est appelée isométrie de & lorsque f est une application affine qui conserve la distance

1) isométries du plan
Propriété : Soit f .9 - ¥ une application affine

F une isométrie de ¢ < f OO(E)

Définition : Soit f une isométrie de ¥
x Si det(f )= 1, f est appelée un déplacement
x Si det(f )=—1, f est appelée un antidéplacement

Définition : AL1T, G00R
On appelle rotation de centre A et d'angle & et on la noter, ,, lisométrie de 7 laissant invariant A et de partie
linéaire f = r

Théoréme :
Les déplacements de ¥ sont les translations et les rotations.

Définition : Soit D une droite de ¥ : on appelle réflexion par rapport a D, et on note refp, toute isométrie laissant

fixe les points de D et de partie linéaire f la symétrie orthogonale par rapport a D

Propriéte : Soit A/ BUP AZB
I| existe une unique réflexion transformant A en B

2) Composée de 2 réflexions
SiD//D':Soit GUUD ref, orefy =t,; avec t;(D)=D"

Si D et D' non paraliéles : 8=(D,D")[7] ref,. orefy =r,,,

3) Isométries de l'espace affine
Définition : Soit D un axe det,, OJR

On appelle rotation d'axe D d'angle & et on noter, ,, lisométrie affine laissant invariant un point de D et de partie

linéaire M's.6-

Théoréme : Classification de déplacement de €,
Les déplacements de ¢, sont les translations, les rotations, les vissages (composée de rotation et de translation)
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