. 2 2
l.a.D’unepart,zA=%=\/2—§+i§ donc |z| = ’(\/2—5) +G) = %+%=\/T=1.

De plus, une valeur de 0 telle que cos(0) = ? et sin(0) = % est g. Donc un argument de
TC
zZA est g

D’autre part, zg = Z5 donc |zg| = |z4| = 1 et un argument de zg est — g

.TC .TC
b. On en déduit par définition que z, = e's et zg = e 's.

2. a. La transformation r est de la forme z = az, avec a non réel, |a| = 1 et, plus précisément,
L2T0

= . . 2T
a=e'3. D’aprés le cours, la transformation est donc la rotation de centre O et d’angle 3

b. Par hypothese, I’affixe zc de C est égale a r(zg).

2T -z AL AT 3T i
ZC=T'(ZB)=e3Xe 6 =3 6=@6 6=e6 =2 =1.

3. a. Le vecteur AO a pour affixe 0 —z, = — %



b. Par hypothése, I’affixe zp de D est égale a #(z).

V3-i  V3+i _ VB3-i-(V3+i) _ V3-i—v3-i _ -2i

Zp = t(ZB) = 2 > 2 > > = —1

.TC L2T+TT .31 .TC
1— -1 1—

4.a.0ncalculee 3zg=e 3 xe s =e "6 =e 6 =e 2 =—i.Donce 3zz=1zp.

—i=—

b. D’apres la question précédente et par définition, zp est I’image de zg par la transformation

—_ir . . . T
z - e '3z, qui est ’expression complexe de la rotation de centre O et d’angle — 3

Par définition d’une rotation, on a : OB = OD et I’angle formé par OBetODa pour mesure

- g Donc le triangle OBD est équilatéral.

5. Puisque OBD est un triangle équilatéral, BD = OD = 1.
De plus, DC =zc—zp | = [i — (-1)| = [2i| =2 et

. . . . 2 2
BC - oo —zal = [i = = P2 = 252 - (- D)+ ()= 3= 2
=+/3.
Donc BD? + BC?=1 + 3 =4 = DC? D’apres la réciproque du théoréme de Pythagore, le
triangle BCD est rectangle en B.
Remarque : on peut aussi raisonner avec les angles en calculant la somme des angles

géométriques DBO et OBC.




