Zeitschrift: L'Enseignement Mathématique
Herausgeber: Commission Internationale de I'Enseignement Mathématique

Band: 11 (1909)

Heft: 1: LENSEIGNEMENT MATHEMATIQUE

Artikel: LA GEOMETRIE ELEMENTAIRE BASEE SUR LE GROUPE DES
DEPLACEMENTS

Autor: Rousseau, Th.

Kapitel: Diedres.

DOI: https://doi.org/10.5169/seals-11850

Nutzungsbedingungen

Die ETH-Bibliothek ist die Anbieterin der digitalisierten Zeitschriften auf E-Periodica. Sie besitzt keine
Urheberrechte an den Zeitschriften und ist nicht verantwortlich fur deren Inhalte. Die Rechte liegen in
der Regel bei den Herausgebern beziehungsweise den externen Rechteinhabern. Das Veroffentlichen
von Bildern in Print- und Online-Publikationen sowie auf Social Media-Kanalen oder Webseiten ist nur
mit vorheriger Genehmigung der Rechteinhaber erlaubt. Mehr erfahren

Conditions d'utilisation

L'ETH Library est le fournisseur des revues numérisées. Elle ne détient aucun droit d'auteur sur les
revues et n'est pas responsable de leur contenu. En regle générale, les droits sont détenus par les
éditeurs ou les détenteurs de droits externes. La reproduction d'images dans des publications
imprimées ou en ligne ainsi que sur des canaux de médias sociaux ou des sites web n'est autorisée
gu'avec l'accord préalable des détenteurs des droits. En savoir plus

Terms of use

The ETH Library is the provider of the digitised journals. It does not own any copyrights to the journals
and is not responsible for their content. The rights usually lie with the publishers or the external rights
holders. Publishing images in print and online publications, as well as on social media channels or
websites, is only permitted with the prior consent of the rights holders. Find out more

Download PDF: 10.01.2026

ETH-Bibliothek Zurich, E-Periodica, https://www.e-periodica.ch


https://doi.org/10.5169/seals-11850
https://www.e-periodica.ch/digbib/terms?lang=de
https://www.e-periodica.ch/digbib/terms?lang=fr
https://www.e-periodica.ch/digbib/terms?lang=en

i o

SO —

92 TH. ROUSSEAU

Angles plans.

70. — Définition. Vappelle angle plan la portion de plan engen-
dré par une semi-droite ox perpendiculaire a une droite zz’, dans
un mouvement de rotation limité autour de zz’.

[1 convient d’étudier d’abord les angles plans situés dans un
plan donné et ayant un sommet donné. On définit sans difficulté
I'égalité, I'inégalité, la somme. On montre qu'on peut retourner
un angle sur lui-méme et par suite que la somme de deux ou plu-
sieurs angles est commutative et associative. On démontre facile-
ment qu’on peut partager un angle en deux parties égales. Enfin,
si A et B sont deux angles, et si B n’est pas nul, on peut toujours
trouver un entier n tel que Uon ait n B > A. Cette proposition
peut étre admise comme postulat. On peut d’ailleurs la démon-
trer, si on a soin de démontrer auparavant les théoremes sur les
perpendiculaires et les obliques, ce qui n’offre aucune difficulté.

Les angles sont donc des grandeurs directement mesurables.
On comparera ensuite entre eux des angles quelconques en s'ap-
puyant sur le théoreme du n° 62. :

On peut répéter pour les arcs de cercle tout ce qm a été dit
pour les angles.

Diédres.

71. — La théorie des diedres sera calquée sur celle des angles.
On étudiera d’abord les diedres engendrés par un semi-plan tour-
nant autour de son aréte. On constatera, aprés avolr défini le recti-
ligne : quun diedre peut étre retourné sur lui-méme en laissant
fixe le sommet du rectiligne; que la somme des diédres est com-
mutative et associative; que les diedres sont des grandeurs direc-
tement mesurables. Enfin, comme les diédres sont proportionnels
a leurs rectilignes, on déduira qué tous les rectilignes d’'un méme
diedre sont égaux, et qu'on peut faire glisser un diedre sur lui-
méme le long de son aréte. On saura alors comparer deux diedres
d’arétes quelconques.

72. — Définition. Vappelle déplacement axial, d’axe 4, le pro-
duit d’'une rotation autour de 4 par un glissement plan rectiligne
le long de 4. On démontrera sans peine que :

Tutoreme. Un deplacement azial ne change pas quand on inter-
vertit la rotation et le glissement.

Corollaire. Si A est le déplacement axial, R la rotation, G le
glissement, on a '

A = RG = GR
A2—=RG. RG=R.R.G.G=R2G*

et plus généralement

n n_n

A =RG

ou n est un nombre quclconque.
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J’appelle mouvement axial un mouvement défini par des dépla-
cements axiaux. Un tel mouvement est & deux paramétres. J'ap-
pelle mouvement helicoidal un mouvement axial dans lequel
'angle de rotation varie proportionnellement a Pamplitude du
olissement. | ’

Aprés avoir défini deux plans perpendiculaires, on démontrera
les théorémes suivants : : |

73. — Twukorime. Si deux plans sont perpendiculaires et si d’un
point de l'un on abaisse la perpendiculaire D sur lUintersection,
cette droite D est perpendiculaire a Uautre plan.

74, — Tutorime. S dewx plans sont perpendiculaires el st par
un point de lintersection on méne la perpendiculaire a lun, elle
est dans lautre.

75. — Tukortme. Dewx perpendiculaires a un méme plan sont
dans le méme plan. .

76. — TutoREME. Par un point pris hors d’un plan on peut abais~
ser sur ce plan une perpendiculaire et une seule.

77. — TuhoriMe. Si deux plans sont perpendiculaires et si d’un

point de lun on abaisse la perpendiculaire sur Uautre, elle est
toute entiere dans le premier.

On étudiera ensuite les projections orthogonales, la symétrie,
les perpendiculaires et les obliques, les triangles, les triedres.

1. — LES TRANSLATIONS

Glissements plans rectilignes.

78. — Définition. Jappelle espace euclidien, tout espace loba-
tschefskien qui satisfait au postulat suivant.

79. — Postulat X11. Le groupe des déplacements lobatschefskiens
admet nun sous-groupe inyariant.

Les déplacements d’un espace euclidien s’appelleront des dépla-
cements euclidiens. l.es déplacements du sous-groupe invariant
s’appellent des translations.

Un mouvement de translation est un mouvement défini par un
ensemble continu de translations.

80. — TrEoreME. Toute translation qui laisse un point fixe estla
(ranslation identique.

Supposons qu’une translation T laisse fixe un point A. D’apreés
un théoreme précédent, cette translation serait équivalente a une
rotation R, d’angle ¢ autour d’un axe 4, passant par A.

Je dis que, s’il en était ainsi, toute translation serait une rota-
tion. En effet, une rotation R, d’angle «, autour d’un axe quelcon-
que 4, peut étre considérée comme la transformée de la rotation R,
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