
Math 125 - Chup 3

EspaceEuclidiens :
Isométries

de l' espace
d Gps

finis d'
isométries

tt mai 2020



×
linéaire



-

-



→

Si detq.tt alors opstt - +1
et Mn, C- Son.IR)



Déplacements / anti -déplacements



Q = tuoqo 57F JIE

-
-

sofa
- -

off
- ,

p la

paix'
qu
"
à
l'ÀµÉË

de90



Le cas n =3
-

Mais -- IË il



LeËIspéciales
- q -

_ Idpis Mq , Bo:(
'

'

, )
- q est spéciale non - triviale

] BON B Tq e, ez ez

mail: l ::÷Ë:&.



e
,
= propre de xp + /

Qle,) -- e , e
,
et un pt fixe pour q

Re,z+ Rez = plan perpendiculaire àlê,
4 en0 +sinisais

t
| *



ou q est la rotation d'axe
1Re
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et d'angle et is

Rmj: pour définir l' angle sans ambiguité
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Q est la symétrie orthogonale
pou rapport au plan KeiRen
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q agit par une rotation d'anglais

Q s' appelle une antiovotation
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Qi. rotation non triviale

Fix (q.) -_ her (q.-Id) = 1Res
2 cas possibles :
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de direction 1Re,
q:rotation autour de cette date

Fix(q) = axe de la votation .



D I # ô q - t
% de
, ↳o

"e
,

%#%)
-

vice
,

' q
.

Q
'
est une votation d' axe une dte

affine de direction 1Re,
Q = composée de cette rotation avec une

translation
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Fix(q) = ¢

Q est un visage le long de l'axe
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Artists :

- qo = symétrie / plan Phi Rezx Rez
Fix (%) =P 1-o

Mas Jt Plo ⇒ Fix (g) =
plan affine de direction PL.
q.bymetvie orthogonalelà ce plan affine
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- g. = anti rotation d'angle cris
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⇒ Ôt Fixlq.) -_f03
Fix (Q) = sous espace office de

direction qoz = pt ds l'espace
Q estune anti rotation au un seul pt

fixe . Fixepsk
P = centre de l'anti rotation



Casier: ctis = - t

G. = -Id = Symétrie /É

q = symétrie/#(q) :{PJ



Groupes finis d' isométries



Ryq
: le groupe alterné tant = ¥!§
[La = est l'unique sous -gpe le Ou

d'indice 2
.



Rmsq : Gp d' isométries non - spéciale .

Si G est un gpe fini d'isométries
contenant une isométrie non-spéciale
G! On Isom (IRD
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alors
Éest d'indice 2 dans G.
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Rejugeonsque
Thy : Soit G un groupe fini d' isométriesspéciales d'ordre nzz alors
6 est le groupe d'en isométries

spéciales de l'un des polytopes
convexes suivants .
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