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L'a�xe de 
haque point sera notée en minus
ule. On note ̂
(−→e1 ,

−−→
BA) ≡ θ (2π), ave
 θ 6= 0

(
π

2

).On utilise alors l'é
riture 
omplexe d'une ré�exion 1 s pour obtenir 
elle du projeté 
omme milieu de [M, s(M)]. Onobtient, en remarquant que d = −b :
f =

m+ ei2θ(m− b) + b

2
, e =

m+ e−i2θ(m+ b)− b

2

h =
m+ ei2θ(m+ b)− b

2
, g =

m+ e−i2θ(m− b) + b

2Clairement, (E 6= G), (F 6= H), (E = F ⇔ M = A), (G = F ⇔ M = B), (G = H ⇔ M = C) et (E = H ⇔ M = D).On peut don
 d'ores et déjà dire :si M ∈ {A,B,C,D}, alors deux des quatre projetés sont 
onfondus et de telles positions de M répondent au problème.En revan
he, si M /∈ {A,B,C,D}, alors les quatre projetés sont deux à deux distin
ts et non alignés d'où, en utilisantle birapport sous 
es 
onditions :
E,F,G,H 
o
y
liques ⇔ (f − h) (g − e) (f − e)(g − h) ∈ R

⇔ b
(
1− ei2θ

)
.b
(
1− e−i2θ

)

︸ ︷︷ ︸

∈R∗

(b− b cos 2θ − im sin 2θ) (b− b cos 2θ + im sin 2θ) ∈ R

⇔ m2 (sin 2θ)2 ∈ R

⇔ m2 ∈ R (puisque sin 2θ 6= 0)
⇔







m = 0ou
sin 2α = 0 (où α est un argument de m)

⇔







m = 0ou
α ≡ 0

(π

2

)Finalement,
E,F,G,H 
o
y
liques ⇐⇒ M ∈ (AC) ∪ (BD)

1. Pour la ré�exion d'axe (B,
−→

BA), on remarque que s(
B,

−−→

BA
)

◦ s(O,−→e1) = rB,2θ , soit s(
B,

−−→

BA
) = rB,2θ ◦ s(O,−→e1) . . .


