Cet exposé permettra peut-8tre quand méme & chacun dientre nous de

préparer un cours de premiére conforme aux recommandations officielles.

J» SAMSON

De tout temps, une étude géométrique s'est accompagnée et illustrée

Dans la "“géométrie plane! (au sens traditionnel du mot) on identifie
le plan a un "plan physique! (feuille de papier, tableau noir);

On sait représenter des points, des droites (régle)y des droites perpendicu-
laires (équerre), des cercles (compas).

Les figures permettent d'illustrer un probléme en rassemblant toutes
les hypothéses, de suggérer certaines rccherches, certaines démonstrations, de
retrouver des résultats rigoureusement établis par ailleurs.

Les figures, tenant compte de toutes les “dounéeg” du probleme, per-
mettent dlappréhender "en bloc' une situation complexe, alors que le ralsonne-
ment, qui se déroule de facon linéairwc, ne permet d'envisager une situation Jque

< . ’

lorsque précédente a été débrouillée,

Les figures jouent un r8le appréciable d'aide mémoire : le candidat
au baccalauréat qui fait un "petit dessin' pour comparer cog(ﬂ—x} et cos x en
est bien convaincu.

Saul dans quelques cas trés particuliers,; la figure seule ne justifie

pas le résultat et ne le démontre pas.
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En

tgéométrie traditionnelle',

Le plan vectoriel Fuclidien peut-&tre représenté

physigque" de la manlére suivante :
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- On pointe le plan physique en marquant un point noté O .

géométrie vectorielle" les figures jouent le méme rdle gu'en

& ltaide du Yplan
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- Un point représente un vecteur :
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le régle du

La somme de deux vecteurs est représentée par un point, al'aide de
parallélogramme.
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Le produilt d'un vecteur par un nombre est représenté
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Une droite vectorielle D est repré

L'orthogonalité de deux droites est optenic

ltequerre.

Le cercle de rayo
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comme «entre le point représentant © et en pre-
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comme unité.

est un instrument trés commode pour représenter

‘un produit scalaire, un plan vectoriel muni d'un produit scalalre sera facile-~
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‘ment représenté a
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(B) Il exis<e deux vecteurs unitaires
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1'aide d’un tableau noir et dfun compas.

CE QUE

de cet

ns

1'introduction de la tr

rotations :

ey
4 5 D
|

eur ;) 0

-

Lo

article

cConnmuaes

Ve,
o

SUPPOSE CONNU

étant 1'étude de la trigonoméirie en classe de

JLes notions du programme de premicre indis-

igonométrie, c'est & dirve :
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Le produit scalaire et ses applications (titre V n°l des programmes

rés utiles
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désignant le produit scalairce du vecteur

w3 —3
v et -v et deux seulement, orthogonaux a

un vecteur unitaire u donné.



- Le fait que lecs matrices, dans une base orthonormée, des applica-
tions linéaires du plan vectoriel dans lui-méme qui conservent leo produit sca-

laire (isométries) sont du type (1) (f[ub) ou (2) (; E) avee ac 4 b = 1.

o = !
De nombreux manucls utilisent desnotions manifestement hors du pro-
gramme (déterminant d'une application, changement de basc)., I1 n'est absolu-
ment pas nécessaire de déborder du programmc pour traiter 1z trigonométrie,

comme nous allons tTenter de le montrer,

Classification des lsométries :

) o L N
Le plan vectoriel &tant rapporté a unce basc orthonormée B (QT, 62)

il est possible declasser les isométries en deux.familles (1) et (II) suivant

que lours matrices sont du type (1) ou du type
re 7 - v \ o s d
étant définic en fonction diunc base B (01,69)

Notons que :

- le déterminant d'une matrice du type (1) est égal a (-41), ccelui d'une matri-
ce du type (2) cst égal a (-1).
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- 1l'ensemble de tions (I) muni de la composition des applicat? sns a une
- 1! ensemble des applications du type II n'cst pas wl groupe,

Il est possible de classer, de fagon intrinséquc de la bacse choiszie,

les isométries en remarc uant que i

;i L

2) toute application f de la famille (1) autrec que l'application 1dentique
. . . 3 - . . -3 —3
est telle que 1'équation E(V) = v nfadmette comme solution que v = o,
\ 'z ) L —F . N . — 3 ) . R
3) ltégquation f(v) = v admet d'autres solutions que v = o0 pour toute application

du type (II).

- - ] . - = e 3 2 : 3 A
Les applications du type Ql) sont caractérisées indépendamment de la

base cholsie : on les appelle rotations vectorielles plan : on désignera par



2 l'ensemble des rotations vectoriclles plancs, Notons que 2 muni de la loz

de composition des applications o est un groupe commutatif ot que la matrice

)

o L. . N N . = b
d'une application £ de @ dans unce base orthonorméc est de type (1} L, ﬁ)
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avec a 4+ b o= T,
ROTATT VECTORI MLLE&
La matrice de la rotation vectoriellce £ rapportée a la base orthonor-
P - ("* oy, . . N a—b . N . ] N e e
mee B xc19 > ) étant égale a (} ), les FOOfflC ents a et b dépendent & priori
(_.' \‘.) d . L

de 1l'application £ et de la base B ¢'est pourquol nous noterons la matrice M de

£ dans la basc B :
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Cette notation paut, & priori, paraltre lourde mais clle a, cntre
b y s P ?

autres avantages, celuil de bien mettre en relief les paramétres dont sont

susceptibles de dépendrc a et D,

Théoreme préliminaire

—y ey
Etant donnd deux vectours unitaires x et y il existe une rotation ¢ ot

e - - ‘ N e lm 5 - Pt oy

une seule telle que ¢ (x) = vo Les démonstrations de ce theoreme peuvent Ctre
laissées au soin du maftre ou de ses Cléves, Notons que comme dans bien autres

a démonstration la plus

[

questions de mathématiques
plus naturelle donc celle gul sera 3 priori proposCe par les Cleves.

Une méthode consiste & rapporter le plan a4 unc basc orthonormée

- N . 2o S - . . T S A S
(e X ) & désigner par <,> et (") les coordonnées des vecteurs x et y dans
1 o g o
+
coette base et &4 rochercher 1'existence d'un couple (a?b) vérifiant
a - by w u 2 2 G-l 2
{ o (7 = /7 vec a~ 4+ b7 = 1 sachant que !l x| =« + P =1 ct que
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