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Interrogation de T.D. n°4 ¢ B : IPSA. Maths Spé - CORRECTION

Exercice 1 : Question de cours. (4 points)

1. 52yVYySNI I RSTFAYVAGAZ2Y Rdz LINPRdZAG a0l f I ANB RQdzy SaLl OS SdzOf
On appelle produit scalairesur E toute application 3 : E20 g telleque:pourtout @3S O SdzNB EX & Si &Q R
réel.

a) 3estsymétrigues ww = ¢ (QW
b) 3 estlinéaire par rapport & laZvariable: « @@+ cee= Q° QW + * Qe
c) 3 estpositive:e ww 0
d) 3 estdéfinie:s waw =08 w=0
hy RAG | dzQlding surluiiNe?e¥ dzh uine férr@d-bilinéaire, symétrique et définie positive.
2.
a. QuediredudéterminantRQdzy S A &2YSGNAS RQdzy S&LI OS5 Sdz0f ARASY
[ S RSUSNNVAYIlI Yl R@udzyS Aa2YSOUNRS @l dzi wm 2
b. Démontrer ce résultat.
Onasid = 0 @ gy ("Q est orthogonale, soi .
Alors : ldet %0 = det@= ll
Ordet %06 = det % detd etpuisquedet % = det & on obtient la relation
detd 2=1
[ S RSUSNNAYIlI Yl RQdzyS1. Aa2YSUNRS @l dzi R2yO ™ 2dz

Exercice 2 : Isométries de 51 . (1+7+5=13 points)

Soit E= s un espace euclidien de base canonique 6 = ('JJQ, etAlamatrice Rl ya f I ol &S . RQdzy SyR2Y2

définie par :

1 2 12
8=D@un(P=3 2 2 1
1 2 2
1. Montrer que A est orthogonale, que dire de f ?.
%0 = “@ donc A est orthogonale et f est une isométrie de E= 5
2. Montrer que f est une rotation,
1 detA=1 Donc fisométrie directe (donc rotation)
1 festunerotation par rapport & une droite vectorielle .
T PAOCO 1 6A1T OAT Al Af détBr@inéE pabrésOlEidnidenO=X.A A
-~ 1 l
P= "0 8,1 = @D =1 = (P, vecteur normé
3
1 8 A1 &l ddterriné par:
ftr A =1+ 2cost= § donc 0= + 01 ki ?5 [2°]
{ sin t est du signe du produit mixte TQQ0 = detj) ('RQQ06)
on a #won colinéaireauh AO O 1T A OAAOAOGO 11 Oip AEOEGCAAT O
1 1 2 1 5
det(i,j,k) (AQQé)=—=0 2 1=—==>0
311 0 1 3 3111
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1
Donc festbienunerotatonRQ I ES RA NR 3|E= V%u 1 PSNiR WWH@SN% [2¢]
3

3. Soit P un plan dont u est un vecteur normal, Déterminer une base orthonormée 0;;0, deP.

®
T Onafacilement|[P= & ® 6BROQ o+ @+ 3a=0
o}
® 34 1 3 1 3 -
7 =& ) =® 1 +4d 0 (@O s soit|P=w@d 1 , 0 =&AAR'Y
a 0 1 0 1
f llfautensuite2 G K2y 2NX¥SNJ £ o0F &8 RS-Stmidt@dSO f QFf I2NRAGKYS RS DNI Y
9 , 1
0 Uy=—==|= 1
AQE |2 0
3
2
0 W="9 <Qu>0= 3
2
1
3
. 2
w1
0 Uy = @E_ Bzl g
1
Exercice 3 : Diagonalisation. (6 points)
Soit E= s un espace euclidien de base canonique 6 = ("JJQ, etSlamatricedanst I 61 a8 . RQdzy Sy R2Y2NLK
définie par :
3 1 1
Y=0an(Q= 1 2 0
1 0 2

1. Expliquer pourguoi la matrice S est diagonalisable et dans quel type de base.

La matrice S est symétrique réelle donc diagonalisable dans une BON.

2. a2V UNBNJI [jdzS§ { LIS dzii"Y=3000% & Aidc Rdthodofatizét D dtrice HiggdhdieS
I y0= ® 1o 2(® 4)
T ™5 Y= 1,24

1 1
T OO Yl = G@d 1 onprend vl = % 1
1 1
i 0 .0
T ™ "Y2 = 1 on prend 02 = 5 1
1 1
i 2 Y
T O Y4 = 1 on prend 02 = = 1
1 1
1 Sdiagonalisable, "Y= 000 !, avec P orthogonale,
1 00
0 = (01,02,03) Et 0= 0 2 0
0 0 4
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