SPE PT QCM sur les isométries 2023/2024

Cocher la/les case(s) correspondant a la/aux bonne(s) réponse(s). N'imprimer que la premiére page si nécessaire.
1 1
1 ) A= (1 _1) est

@ une matrice de rotation (mais pas de symétrie); @ une matrice de symétrie (mais pas de rotation);

aucune des deux; @ les deux. réponse

2 ) Soit M € ./, (R), M est orthogonale si et seulement si :
@ ses colonnes forment une base orthonormée; @ ses colonnes forment une base orthogonale;
ses lignes forment une base orthonormée; @ ses lignes forment une base orthogonale;
@ ses lignes et ses colonnes forment un angle droit. réponse

3 ) —idps est:
@ une rotation de R® (mais pas une symétrie); @ une symétrie de R® (mais pas une rotation);
les deux; @ aucune des deux; réponse

4) 2 _ .S = 1 i . . . .
=-1;8§= i -1 @ est diagonalisable dans R est diagonalisable dans C
n'est pas diagonalisable. réponse

5 ) Une matrice symétrique de .4, (R) est

@ forcément une matrice de symétrie; @ une matrice de symétrie ssi elle est orthogonale;
forcément diagonalisable; @ ne peut pas étre une matrice de rotation. réponse
6 ) A 1 21 _21 g @ est une matrice de symétrie non orthogonale;
3lo o 3 @ est une matrice de symétrie orthogonale;
est une matrice de rotation; @ n'est pas orthogonale. réponse

7) Si A est la matrice définie dans la question précédente, —A
@ est une matrice de symétrie non orthogonale; @ est une matrice de symétrie orthogonale;

est une matrice de rotation; @ n'est pas orthogonale. réponse

8 ) La composée des réflexions de R®, par rapport aux plans d’équation x —y +z=0etx+y—z=0

@ est une réflexion @ est une symétrie orthogonale
est une rotation @ est I'identité réponse
9) x?+y?+xy+x+y=0définit
@ une ellipse; @ une hyperbole;
I'ensemble vide; @ une parabole. réponse
10) x2+y?+2xy+x—y=0définit
@ une ellipse; @ une hyperbole;
I'ensemble vide; @ une parabole. réponse



1 1
1 ) A= (1 _1) est
@ une matrice de rotation (mais pas de symétrie); @ une matrice de symétrie (mais pas de rotation);

aucune des deux; les deux.

Réponse juste : .

A est symétrique, mais pas orthogonale, puisque ses colonnes ne sont pas normées. Donc A n'est pas une matrice
de rotation, ni une matrice de symétrie (sinon ce serait une symétrie orthogonale, car A? = I, et A = AT implique
AT A=1).

@, @ et sont fausses. retour au QCM



2) Soit M € #,(R), M est orthogonale si et seulement si :
@ ses colonnes forment une base orthonormeée; @ ses colonnes forment une base orthogonale;

ses lignes forment une base orthonormée; @ ses lignes forment une base orthogonale;
@ ses lignes et ses colonnes forment un angle droit.

Réponses justes : @ et .

C'est du cours (on rappelle que A est orthogonale si, et seulement si, AT est orthogonale). @ et sont des
erreurs courantes.

-1(2 1

est une plaisanterie: || 3 | 0 1 | n'est pas orthogonale. retour au QCM
2|1 3




3) —idps est:

@ une rotation deR® (mais pas une symétrie); @ une symétrie de R® (mais pas une rotation);

les deux; aucune des deux;

Réponse juste : @

det (- id[Rg) = —1 donc —id g3 n'est pas une rotation : @ est fausse.

—id Rs = idgs donc —idgs est une symétrie de R® (mais pas une rotation) : @ est vraie.

et est fausse. retour au QCM



y 1 i
4) i*=-1;8= (i _1) @ est diagonalisable dans R @ est diagonalisable dans C

n'est pas diagonalisable.

Réponse juste :. S est symétrique non réelle, donc le théoreme spectral ne garantit pas que S soit diagonali-
sable dans C, et encore moins dans R.
Par ailleurs, S est de rang 1, et de trace nulle, donc elle n'est diagonalisable ni dans R, ni dans C (ys = X2, et

S #(0)). @ et @ sont fausses, et | C | est vraie. retour au QCM



5) Une matrice symétrique de 4 (R) est
y q n
@ forcément une matrice de symétrie; @ une matrice de symétrie ssi elle est orthogonale;

forcément diagonalisable; ne peut pas étre une matrice de rotation.

Réponse juste : @ et .

Une matrice symétrique de .4, (R) est une matrice de symétrie si, et seulement si, elle est orthogonale. B est

fausse et @ est vraie.
D'apres le théoréme spectral, toute matrice symétrique de .4, (R) est diagonalisable, donc est vraie.

Une rotation d'angle 0 ou 7 est une symétrie, donc elle est symétrique : est fausse. retour au QCM



1 2 -1 2
6) A=—|-1 2 2
3la 2 1 @ est une matrice de symétrie orthogonale;

@ est une matrice de symétrie non orthogonale;

est une matrice de rotation; @ n'est pas orthogonale.

Réponse juste : @ Clairement A" = A, et on peut vérifier que A".A = I3 ; alors A% = L, et A est une matrice de

symétrie orthogonale. @ est vraie, @ et sont fausses.

Alors det(A) = —Tr(A) = —1, donc A n'est pas une matrice de rotation. est fausse.
retour au QCM



7 ) Si A est la matrice définie dans la question précédente, —A
@ est une matrice de symétrie non orthogonale; @ est une matrice de symétrie orthogonale;
est une matrice de rotation; n'est pas orthogonale.

Réponse juste : @ Comme A est une matrice de symétrie orthogonale, —A est symétrique et orthogonale

(puisque —A”.(=A) = L), donc —A est une matrice de symétrie orthogonale. @ et sont fausses. @ est

vraie.
Enfin, det(—A) = —det(A) = 1 donc A est une matrice de rotation. est vraie. retour au QCM



8) La composée des réflexions deR®, par rapport aux plans d'équationx —y+z=0etx+y—z =0

@ est une réflexion est une symétrie orthogonale

est une rotation est l'identité

Réponse juste : . La composée de deux réflexions est une rotation, donc | C | est vraie et @ est fausse.

Les plans d'équation x —y +z =0 et x + y — z = 0 ont pour vecteurs normaux fll :(1,-1,1) et ﬁz :(1,-1,-1).
ity -7, =1—1—1= -1, donc les plans ne sont ni confondus, ni perpendiculaires et la composée des réflexions
n'est pas une symétrie, et encore moins l'identité.

@ et sont fausses. retour au QCM



9) X*+y*+xy+x+y=0définit
@ une ellipse; @ une hyperbole;
l'ensemble vide; @ une parabole.

Réponse juste : @
1 1/2

A S _ 12
12 1 ), de polyndme caractéristique yg = (X —1)

La matrice symétrique associée a x*>+y*+xy est S, = (
1 1 3

:ﬁ(X‘z)(X‘z}
Les deux valeurs propres sont non nulles et de méme signe, donc la conique est de type ellipse. @ et sont

fausses.
Puisque la conique passe par (0,0), ce n'est pas I'ensemble vide; I'intersection de la conique avec la droite y = x

vérifie 2x? + x? + 2x = x(3x + 2), donc contient deux points. La conique n'est pas réduite a un point. est

fausse.
7 X+y —x+
Apreés le changement de repére correspondant a une rotation d'angle — : (xy, ;) = —y, y , soit (x,y) =
4 V2 oV2
- + 3, 1
(B2 B0 gy =St ety = VB
\/5 \/E 2 2
2
1 1 2 2
Alors x> +y*+xy+x+y = 5(3xf+2\/§x1+y12) = 5(3(x1+\/7_) +y12—§).
Il s'agit bien d'une ellipse.
retour au QCM
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10) x2+y*+2xy+x—y=0définit
@ une ellipse; @ une hyperbole;
l'ensemble vide; @ une parabole.

Réponse juste : @

. - s 1
La matrice symétrique associée a x? +y2 +2xyestS, = (

1 }), de polyndme caractéristique yg, = (X — 1)2-1=

(X) (X =2).
Les deux valeurs propres sont 0 et 2, donc la conique est de type parabole. E et sont fausses.

Puisque la conique passe par (0,0), ce n'est pas 1'ensemble vide; est fausse.

x+y —x+y)

V2 oV2

7
Apres le changement de repére correspondant a une rotation d'angle 1 (X)) = (

- +
soit (x,y) = (u,u) Xy H2xy+x-y=(x+y)P+x-y=xt-y.
V2 /2
Il s'agit bien d'une parabole. @ est vraie. retour au QCM
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