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D.1 Indichiamo con rp ¢ la rotazione intorno a D dell’angolo o, = %75 in senso antiorario.

D.3

Allora r(*Dl./ o) ¢ uguale a:
1A Do) °T (D) T (D)
IB V(D’%n)
1C rpyorp.w
1D

-
(D.3m)

Siano date n rette che si intersecano in un punto. Si consideri una composizione f
delle n simmetrie rispetto alle » rette. Allora f ¢:

2A

2B
2C
2D

una rotazione (eventualmente nulla) se n ¢ pari e una simmetria assiale altri-
menti

sempre una simmetria assiale
sempre una rotazione (eventualmente nulla)

una simmetria assiale se n ¢ pari e una rotazione altrimenti

Indichiamo con 7(;, ;) la traslazione del vettore v = (h, k). Allora t(_213> ¢ uguale a:

3A
3B
3C
3D

[(—2,-3)
1(32)
1(1/2,1/3)
—123)

Sia T un triangolo scaleno contenuto in un piano 7. Le similitudini del piano 7 tali
che I'immagine di 7" sia T sono:

4A
4B
4C
4D

ZEero
una
tre

sel

Siano s, € s, le simmetrie rispetto alle rette r e ' di equazioni:

ro: —4x+2y+1=0
oo 2x—y+1=0

allora s, o s,» ¢ uguale a:

SA
5B

una traslazione non nulla

I’identita




5C una rotazione non nulla

SD una simmetria assiale
D. 6 La convessita & invariante:

6A  per isometrie ma non per similitudini
6B  per affinita
6C per similitudini ma non per affinita

6D per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie
D.7 L’insieme formato dall’identita e dalle simmetrie assiali

7A  non ¢ chiuso rispetto alla composizione
7B ha elementi non dotati di inverso
7C ¢ un sottogruppo commutativo del gruppo delle isometrie

7D ¢ un sottogruppo non commutativo del gruppo delle isometrie
D. 8 La rotazione intorno ad un punto in senso orario dell’angolo di ampiezza 57:

8A  non ¢ una trasformazione geometrica
8B ¢ una similitudine ma non un’isometria
8C ¢ una simmetria rispetto ad un punto

8D ¢ unaisometria inversa

D.9 La matrice associata alla simmetria rispetto al punto 0 = (0.0) &:

9A
010
1 00
0 01
9B
-1 0 O
0 -1 0
0 0 -1
9C
0 01
010
1 00
ID
-1 0 O
0 -1 0
0 0 1
D. 10 Indichiamo con i py) I’omotetia di centro il punto P e rapporto k > 0. Allora h(_lgk)
¢ uguale a:
10A  hp-1 1y

10B /gy



10C  hp_y)
IOD h(—Rk)

D. 11 Sia R un rettangolo avente due lati di lunghezza doppia degli altri due. Le isometrie
del piano tali che I'immagine di R sia R sono:

11A  due
11B  otto
11C  quattro
11D una

D. 12 Sia rg ¢ la rotazione in senso antiorario di centro O di un angolo di ampiezza ©/4 e
sia ty la traslazione del vettore v = (1,0). La matrice associata a rg g oty &:

12A
N B
2 2 2
NS
2 2 2
O 0 1
12B
2 o2
V2
2 2
0O o0 1
12C
VI
2 2
VI
2 2
0o o0 1
12D
N
2 2 2
NI R
2 2 2
O 0 1

D. 13 1l punto medio di un segmento ¢ invariante

13A  per affinita
13B  per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie
13C  per isometrie ma non per similitudini

13D  per similitudini ma non per affinita

D. 14 La trasformazione geometrica associata alla matrice

V3 1 g
T 4
;3 5 0
0O 0 1

¢ la rotazione in senso antiorario intorno all’origine di un angolo di ampiezza

2
14A T



14B
14C

14D

& WEa aola
L"l:—i | |

D. 15 Siaty la traslazione del vettore
v=(—1,3) e sia f I'isometria associata alla matrice

—1
0
0

oS = O

1
2
1

Allora I’immagine dell’origine attraverso 1’isometria (ty o f) é:

15A
15B
15C
15D

il punto (—1,6)
il punto (2,—1)

71)

(
il punto (1
(0,5)

il punto

D. 16 Ogni trasformazione geometrica del piano che trasforma rette in rette trasforma

16A
16B
16C
16D

triangoli in triangoli della stessa area
circonferenze in circonferenze
angoli retti in angoli retti

rette incidenti in rette incidenti

D. 17 Sia M un sottoinsieme di un piano %. Sia 7’ insieme delle isometrie del piano tali
che 'immagine di M sia M stesso. Allora T’

17A
17B
17C
17D

nessuna delle altre risposte ¢ esatta
¢ formato dalla sola identita, qualsiasi sia M
¢ un gruppo commutativo con piu di un elemento, qualsiasi sia M

non € un gruppo, qualsiasi sia M
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D.1

D.2

D.3

La convessita € invariante:

1A per affinita
1B per isometrie ma non per similitudini
1C  per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie

1D  per similitudini ma non per affinita

Indichiamo con 7(;, ;) la traslazione del vettore v = (h,k). Allora t(;13) ¢ uguale a:

24 13y
2B 123
2C 13
2D 1ap2/3)

Siano s, e s, le simmetrie rispetto alle rette r e ¥ di equazioni:

ro: —4x+2y+1=0
oo 2x—y+1=0

allora s, o s,» ¢ uguale a:

3A una traslazione non nulla
3B Il’identita

3C unarotazione non nulla
3D una simmetria assiale

Siano date n rette che si intersecano in un punto. Si consideri una composizione f
delle n simmetrie rispetto alle n rette. Allora f e:

4A una rotazione (eventualmente nulla) se n € pari e una simmetria assiale altri-
menti

4B sempre una simmetria assiale

4C sempre una rotazione (eventualmente nulla)

4D una simmetria assiale se n ¢ pari e una rotazione altrimenti

Indichiamo con rp  la rotazione intorno a D dell’angolo o = %7: in senso antiorario.

Allora r(’Dl o) ¢ uguale a:

SA r(ngn)
5B r(D’q) e} r(Dﬂ) e} r(Dm

5C  rpo)°rpa)




D r(D’%n)

D. 6 La matrice associata alla simmetria rispetto al punto 0 = (0.0) &:

6A
-1 0 O
0 -1 0
0O 0 -1
6B
-1 0 O
0 -1 0
0 0 1
6C
0 01
010
1 00
6D
010
1 00
0 01

D.7 Linsieme formato dall’identita e dalle simmetrie assiali

7A  non ¢ chiuso rispetto alla composizione

7B ¢ un sottogruppo non commutativo del gruppo delle isometrie
7C  haelementi non dotati di inverso

7D ¢ un sottogruppo commutativo del gruppo delle isometrie

D. 8 Siat, la traslazione del vettore
v=(—1,3) e sia f I'isometria associata alla matrice

—1
0
0

S = O

1
2
1

Allora I’'immagine dell’origine attraverso 1’isometria (ty o f) é:

8A il punto (1,1)
8B il punto (0,5)
8C il punto (2,—1)
8D il punto (—1,6)
D.9 Sia T un triangolo scaleno contenuto in un piano «. Le similitudini del piano 7 tali
che I'immagine di 7" sia T sono:
9A una
9B zero
9C sei



9D

D. 10 Indichiamo con py) I’omotetia di centro il punto P e rapporto k > 0. Allora h (

tre

-1

Pk)
¢ uguale a:
10A hp-1 1y
10B  hp_y
10C  hipy1
10D h_pp

D. 11 La rotazione intorno ad un punto in senso orario dell’angolo di ampiezza 57:

11A
11B
11C
11D

non ¢ una trasformazione geometrica
¢ una simmetria rispetto ad un punto
¢ una isometria inversa

¢ una similitudine ma non un’isometria

D. 12 Sia M un sottoinsieme di un piano 7. Sia 7’ insieme delle isometrie del piano tali
che I'immagine di M sia M stesso. Allora T’

12A
12B
12C
12D

¢ un gruppo commutativo con piu di un elemento, qualsiasi sia M
nessuna delle altre risposte ¢ esatta
¢ formato dalla sola identita, qualsiasi sia M

non ¢ un gruppo, qualsiasi sia M

D. 13 Sia R unrettangolo avente due lati di lunghezza doppia degli altri due. Le isometrie
del piano tali che 'immagine di R sia R sono:

13A
13B
13C
13D

una
due
quattro

otto

D. 14 Sia rp ¢ la rotazione in senso antiorario di centro O di un angolo di ampiezza /4 e
sia ty la traslazione del vettore v = (1,0). La matrice associata a rg g oty &:

14A

14B

2 2
OV
2 2

0O 0 1
Vo2 2
2 2 2
N
2 2 2
o 0 1



14C

14D

22
2 2

0o 0 1
V2o V2 V2
2 2 2
v2oov2 V2
2 2 2
0o 0 1

D. 15 1l punto medio di un segmento ¢ invariante

15A
15B
15C
15D

per isometrie ma non per similitudini
per similitudini ma non per affinita
per affinita

per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie

D. 16 La trasformazione geometrica associata alla matrice

o= l\)|§
SE e
- o O

¢ la rotazione in senso antiorario intorno all’origine di un angolo di ampiezza

16A
16B
16C
16D

R g O

D. 17 Ogni trasformazione geometrica del piano che trasforma rette in rette trasforma

17A
17B
17C
17D

triangoli in triangoli della stessa area
angoli retti in angoli retti
circonferenze in circonferenze

rette incidenti in rette incidenti
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D.1 Linsieme formato dall’identita e dalle simmetrie assiali

1A
1B
1C
1D

¢ un sottogruppo commutativo del gruppo delle isometrie
non ¢ chiuso rispetto alla composizione
ha elementi non dotati di inverso

¢ un sottogruppo non commutativo del gruppo delle isometrie

D. 2 Siano date n rette che si intersecano in un punto. Si consideri una composizione f
delle n simmetrie rispetto alle n rette. Allora f e:

2A
2B

2C
2D

sempre una simmetria assiale

una rotazione (eventualmente nulla) se n ¢ pari e una simmetria assiale altri-
menti

una simmetria assiale se n ¢ pari e una rotazione altrimenti

sempre una rotazione (eventualmente nulla)

D.3 Sia M un sottoinsieme di un piano ®. Sia 7’ insieme delle isometrie del piano tali
che 'immagine di M sia M stesso. Allora T’

3A
3B
3C
3D

¢ un gruppo commutativo con piu di un elemento, qualsiasi sia M
nessuna delle altre risposte ¢ esatta
¢ formato dalla sola identita, qualsiasi sia M

non ¢ un gruppo, qualsiasi sia M

D.4 Sia T un triangolo scaleno contenuto in un piano 7. Le similitudini del piano 7 tali
che I'immagine di T sia T sono:

4A
4B
4C
4D

tre
una
ZEro
sei

-1

D.5 Indichiamo con f(; ) la traslazione del vettore v = (h,k). Allora 103 ¢ uguale a:

S5A
5B
5C
5D

1(1/2,1/3)
1(3,2)
(—2,-3)

—1(2,3)

D. 6 La rotazione intorno ad un punto in senso orario dell’angolo di ampiezza 5m:




6A  non ¢ una trasformazione geometrica
6B € una similitudine ma non un’isometria
6C ¢ unaisometria inversa

6D ¢ una simmetria rispetto ad un punto

D.7 Indichiamo con rp ¢ la rotazione intorno a D dell’angolo ot = %n in senso antiorario.

Allora r(_D{ o) ¢ uguale a:
7A }’(D’ %ﬂ:)

B r(pa)°rDa)
7C V(D7 %n)
D r(pa)°OT(Da) °T(D,w)

D. 8 La matrice associata alla simmetria rispetto al punto 0 = (0.0) &:

8A
010
1 00
0 0 1
8B
-1 0 O
0 -1 0
0 0 1
8C
-1 0 O
0O -1 0
0 0 -1
8D
0 01
010
1 00

D.9 La convessita € invariante:

9A  per affinita

9B per isometrie ma non per similitudini

9C per similitudini ma non per affinita

9D per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie

D. 10 Sia R un rettangolo avente due lati di lunghezza doppia degli altri due. Le isometrie
del piano tali che I'immagine di R sia R sono:

10A otto
10B  due
10C una

10D quattro



D.11 Indichiamo con i py) I’omotetia di centro il punto P e rapporto k > 0. Allora h(_Plk)

¢ uguale a:
1A hp_p
1B hp-1 g1
11C  h_py

D. 12 Siat, la traslazione del vettore
v=(—1,3) e sia f I'isometria associata alla matrice

-1 0 1
0 1 2
0 01

Allora I’immagine dell’origine attraverso 1’isometria (ty o f) é:

12A il punto (1,1)
12B il punto (—1,6)
12C il punto (0,5)
12D il punto (2,—1)

D. 13 Siano s, € s, le simmetrie rispetto alle rette r € ¥ di equazioni:

ro: —4x+2y+1=0
¥ 2x—y+1=0
allora s, o s,» ¢ uguale a:

13A  una simmetria assiale
13B  una rotazione non nulla
13C  una traslazione non nulla
13D l’identita

D. 14 Siarg ¢ larotazione in senso antiorario di centro O di un angolo di ampiezza 7t/4 e
sia ty la traslazione del vettore v = (1,0). La matrice associata a rp g oty &:

14A
VIoviog
2 2
VOV
2 2
0 0 1
14B
Vo3
2 2 2
NI R
2 2 2
0 0 1
14C

SE RSN
M,
=SS



14D

St
ON|§I\J|§
—_—O =

D. 15 1l punto medio di un segmento ¢ invariante

15A  per isometrie ma non per similitudini
15B  per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie
15C  per affinita

15D  per similitudini ma non per affinita

D. 16 La trasformazione geometrica associata alla matrice

ON|~N|§
SR
- o O

¢ la rotazione in senso antiorario intorno all’origine di un angolo di ampiezza

16A T
4
16B =
2
16c =
16D

D. 17 Ogni trasformazione geometrica del piano che trasforma rette in rette trasforma

17A  circonferenze in circonferenze
17B  triangoli in triangoli della stessa area
17C rette incidenti in rette incidenti

17D  angoli retti in angoli retti
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D.1

D.2

D.3

La matrice associata alla simmetria rispetto al punto 0 = (0.0) &:
1A
-1 0 O
0 -1 0
0 0 1
1B
-1 0 O
0 -1 0
0O 0 -1
1C
0 0 1
010
1 00
1D
010
1 00
0 01
Indichiamo con rp o la rotazione intorno a D dell’angolo o = %n in senso antiorario.
Allora r(_D1 o) ¢ uguale a:

2A }’(Dj(x) e} r(D’a)

2B r(Dja) o} r(Dja) e} r(Dva)

2C F(D’%n)
2D r(ngn)
Siano s, € s,» le simmetrie rispetto alle rette r e ¥’ di equazioni:
ro: —4x+2y+1=0
o 2x—y+1=0

allora s, o s,» ¢ uguale a:

3A unarotazione non nulla
3B una simmetria assiale
3C una traslazione non nulla
3D [l’identita

D.4 Sia M un sottoinsieme di un piano ©. Sia 7’ insieme delle isometrie del piano tali

che I'immagine di M sia M stesso. Allora T’




4A
4B
4C
4D

nessuna delle altre risposte ¢ esatta
¢ un gruppo commutativo con piu di un elemento, qualsiasi sia M
non ¢ un gruppo, qualsiasi sia M

¢ formato dalla sola identita, qualsiasi sia M

D. 5 Sia R un rettangolo avente due lati di lunghezza doppia degli altri due. Le isometrie
del piano tali che I'immagine di R sia R sono:

SA
5B
5C
5D

quattro
otto
due

una

D. 6 La rotazione intorno ad un punto in senso orario dell’angolo di ampiezza 5m:

6A
6B
6C
6D

¢ una simmetria rispetto ad un punto
non ¢ una trasformazione geometrica
¢ una isometria inversa

€ una similitudine ma non un’isometria

D. 7 Siano date n rette che si intersecano in un punto. Si consideri una composizione f
delle n simmetrie rispetto alle » rette. Allora f ¢:

7A
7B
7C

7D

sempre una rotazione (eventualmente nulla)
una simmetria assiale se n ¢ pari e una rotazione altrimenti

una rotazione (eventualmente nulla) se n ¢ pari e una simmetria assiale altri-
menti

sempre una simmetria assiale

D. 8 Sia T un triangolo scaleno contenuto in un piano 7. Le similitudini del piano 7 tali
che I'immagine di 7" sia T sono:

8A
8B
8C
8D

tre
sei
Zero

una

D.9 La convessita € invariante:

9A
9B
9C
ID

per affinita
per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie
per isometrie ma non per similitudini

per similitudini ma non per affinita

D. 10 Indichiamo con i py) I’omotetia di centro il punto P e rapporto k > 0. Allora h&;k)

¢ uguale a:



1A h(_py
108

=

(

(P~Lk1)
10C  hipy
10D hpp

D. 11 Indichiamo con #(; ) la traslazione del vettore v = (h,k). Allora t(213) ¢ uguale a:

11A t(1/2’1/3)

11B t(_27_3)
11C l‘(372)
11D —l‘(273)

D. 12 L’insieme formato dall’identita e dalle simmetrie assiali

12A ¢ un sottogruppo commutativo del gruppo delle isometrie
12B  ha elementi non dotati di inverso

12C  non ¢ chiuso rispetto alla composizione

12D ¢ un sottogruppo non commutativo del gruppo delle isometrie

D. 13 Sia rp ¢ la rotazione in senso antiorario di centro O di un angolo di ampiezza /4 e
sia ty la traslazione del vettore v = (1,0). La matrice associata a rp g oty &:

13A
2 2
NI
2 2
0o 0 1
13B
V22
2 2 2
N
2 2 2
o 0 1
13C
2 g2
NI A
22
o 0 1
13D
Vo2
2 2 2
NN A
2 2 2
o 0 1

D. 14 1l punto medio di un segmento ¢ invariante

14A  per similitudini ma non per affinita
14B  per affinita
14C  per isometrie ma non per similitudini

14D  per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie



D. 15 Siaty la traslazione del vettore
v=(—1,3) e sia f I'isometria associata alla matrice

—1
0
0

oS = O

1
2
1

Allora I’immagine dell’origine attraverso 1’isometria (ty o f) é:
15A il punto (0,5)
15B il punto (—1,6)
15C il punto (1,1)
15D il punto (2,—1)

D. 16 La trasformazione geometrica associata alla matrice

ﬁ_lo
1A
1

2 2 0
0 0 1

¢ la rotazione in senso antiorario intorno all’origine di un angolo di ampiezza

16A 1
4
16B ¢
16C T
16D

D. 17 Ogni trasformazione geometrica del piano che trasforma rette in rette trasforma

17A  angoli retti in angoli retti
17B  triangoli in triangoli della stessa area
17C  circonferenze in circonferenze

17D rette incidenti in rette incidenti
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D.1

D.3

Sia ty la traslazione del vettore
v =(—1,3) e sia f I"isometria associata alla matrice

—1 1
0 2
0 1

o = O

Allora I’immagine dell’origine attraverso 1’isometria (ty o f) é:

1A il punto (0,5)
1B il punto (2,—1
1C il punto (1,1)

1D il punto (—1,6)

Sia ro ¢ la rotazione in senso antiorario di centro O di un angolo di ampiezza /4 e
sia ty la traslazione del vettore v = (1,0). La matrice associata a rp g oty &:

)

2A
V2
22
OV
2 2
0O 0 1
2B
N B
2 2 2
NN
2 2 2
o 0 1
2C
VI
2 2
VI
2 2
0o o0 1
2D
N
2 2 2
NI B
2 2 2
0O 0 1

Siano date n rette che si intersecano in un punto. Si consideri una composizione f
delle n simmetrie rispetto alle » rette. Allora f ¢:

3A sempre una simmetria assiale

3B sempre una rotazione (eventualmente nulla)

3C una rotazione (eventualmente nulla) se n € pari e una simmetria assiale altri-
menti




D. 4

D.6

D.8

3D una simmetria assiale se n ¢ pari e una rotazione altrimenti
Il punto medio di un segmento ¢ invariante

4A  per isometrie ma non per similitudini

4B  per similitudini ma non per affinita

4C per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie
4D  per affinita

Sia R un rettangolo avente due lati di lunghezza doppia degli altri due. Le isometrie
del piano tali che 'immagine di R sia R sono:

5A quattro
SB una
5C otto
SD  due

Indichiamo con rp o la rotazione intorno a D dell’angolo o0 = %n in senso antiorario.
—1 . .
Allora r o © uguale a:

(D
6A T D.4n)
6B r(D,%n)

6C  r(pa)Or(D0)
6D r(D,OL) (0] r(Dm O F(Dﬂ)

-1

Indichiamo con 7(;, 4 la traslazione del vettore v = (h,k). Allora 103 ¢ uguale a:

23
TA —l(273)

B 112,173

7C t(_27_3)

7D Z‘(372)

La convessita € invariante:

8A  per affinita

8B  per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie
8C per isometrie ma non per similitudini

8D  per similitudini ma non per affinita

Sia T un triangolo scaleno contenuto in un piano 7. Le similitudini del piano 7 tali
che I'immagine di 7 sia T sono:

9A una
9B zero
9C sei

9D tre



D. 10 Siano s, € s, le simmetrie rispetto alle rette r e ¥ di equazioni:

ro: —4x+2y+1=0
oo 2x—y+1=0

allora s, o s,» ¢ uguale a:

10A  una traslazione non nulla
10B una simmetria assiale
10C l’identita

10D una rotazione non nulla

D. 11 La matrice associata alla simmetria rispetto al punto 0 = (0.0) ¢&:

11A
010
1 00
0 01
11B
-1 0 O
0 -1 0
0o 0 -1
11C
0 01
010
1 00
11D
-1 0 0
0 -1 0
0 0 1
D. 12 Indichiamo con py) I"omotetia di centro il punto P e rapporto k > 0. Allora h(_Pfk)
¢ uguale a:
12A hip-1 1y
12B  hp_y
12C  h_py
12D ]’l(kal)

D. 13 L’insieme formato dall’identita e dalle simmetrie assiali

13A  non ¢ chiuso rispetto alla composizione
13B ¢ un sottogruppo commutativo del gruppo delle isometrie
13C ¢ un sottogruppo non commutativo del gruppo delle isometrie

13D  ha elementi non dotati di inverso
D. 14 La rotazione intorno ad un punto in senso orario dell’angolo di ampiezza 57:

14A ¢ una isometria inversa



14B  non ¢ una trasformazione geometrica
14C ¢ una simmetria rispetto ad un punto

14D € una similitudine ma non un’isometria

D. 15 La trasformazione geometrica associata alla matrice

o= t\)|§
SR
- o O

¢ la rotazione in senso antiorario intorno all’origine di un angolo di ampiezza

154 1
2
15B ¥
4
15C 4
15D I

D. 16 Ogni trasformazione geometrica del piano che trasforma rette in rette trasforma

16A rette incidenti in rette incidenti
16B circonferenze in circonferenze
16C  angoli retti in angoli retti
16D triangoli in triangoli della stessa area
D. 17 Sia M un sottoinsieme di un piano %. Sia 7’ insieme delle isometrie del piano tali
che I'immagine di M sia M stesso. Allora T’
17A  non ¢ un gruppo, qualsiasi sia M
17B ¢ formato dalla sola identita, qualsiasi sia M
17C  nessuna delle altre risposte ¢ esatta

17D & un gruppo commutativo con pill di un elemento, qualsiasi sia M
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D.1 Linsieme formato dall’identita e dalle simmetrie assiali

1A ¢ un sottogruppo commutativo del gruppo delle isometrie
1B ¢ un sottogruppo non commutativo del gruppo delle isometrie
1C  haelementi non dotati di inverso

1D  non ¢ chiuso rispetto alla composizione

D. 2 La trasformazione geometrica associata alla matrice

VAT B
T 4
;3 5 0
0O 0 1

¢ la rotazione in senso antiorario intorno all’origine di un angolo di ampiezza

24 &
2B I
2C T
2D &

D.3 Siarp q larotazione in senso antiorario di centro O di un angolo di ampiezza /4 e
sia ty la traslazione del vettore v = (1,0). La matrice associata a rp g oty &:

3A
N
2. 2 _ 2
VI V2
2 2 2
O 0 1
3B
VIovIog
22
N
2 2
0O 0 1
3C
Vo2
2 2
NV
22
0o 0 1
3D
Vi o2V
2 2 2
NN A
2 2 2
(0 0 1)



D.4

D.5

D.6

D.8

Siano date n rette che si intersecano in un punto. Si consideri una composizione f
delle n simmetrie rispetto alle » rette. Allora f ¢:
4A una simmetria assiale se n ¢ pari e una rotazione altrimenti

4B  una rotazione (eventualmente nulla) se n ¢ pari e una simmetria assiale altri-
menti

4C sempre una rotazione (eventualmente nulla)

4D sempre una simmetria assiale

Indichiamo con 7(;, 4 la traslazione del vettore v = (h,k). Allora t(213) ¢ uguale a:

S5A t(_27_3)
5B —I(2’3)
5C l’(372)

SD 112,13

Sia T un triangolo scaleno contenuto in un piano 7. Le similitudini del piano 7 tali
che I'immagine di 7" sia T sono:

6A tre
6B una
6C zero
6D sei

La matrice associata alla simmetria rispetto al punto 0 = (0.0) &:

7A
010
1 00
0 01
7B
0 01
010
1 00
7C
-1 0 O
0 -1 0
0O 0 -1
7D
-1 0 O
0O -1 0
0 0 1

La convessita € invariante:

8A  per similitudini ma non per affinita
8B  perisometrie dirette ma non per tutte le isometrie

8C  per isometrie ma non per similitudini



8D per affinita
D.9 Larotazione intorno ad un punto in senso orario dell’angolo di ampiezza Sm:

9A non ¢ una trasformazione geometrica
9B ¢ una simmetria rispetto ad un punto
9C ¢ unaisometria inversa

9D ¢ una similitudine ma non un’isometria

D. 10 Indichiamo con rp o larotazione intorno a D dell’angolo ot = %n in senso antiorario.
—1 N .
Allora "D.a) © uguale a:

10A r(D,oc) O r(D,oc)

1B ripa)orma) e

IOC Y‘(D%n)
10D r(D’%n)
D.11 Indichiamo con py) I’omotetia di centro il punto P e rapporto k > 0. Allora h(_ij)
¢ uguale a:
1A hp_p
11B h(Pflchl)
11C  h_py
1D hpgen

D. 12 Siano s, e s~ le simmetrie rispetto alle rette r e 7 di equazioni:

ro: —4x+2y+1=0
For 2x—y+1=0
allora s, o s,» ¢ uguale a:

12A  una rotazione non nulla
12B  una simmetria assiale
12C I’identita

12D  una traslazione non nulla

D. 13 Sia R un rettangolo avente due lati di lunghezza doppia degli altri due. Le isometrie
del piano tali che I'immagine di R sia R sono:

13A  otto
13B  quattro
13C  due
13D una

D. 14 1l punto medio di un segmento ¢ invariante

14A  per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie



14B  per similitudini ma non per affinita
14C  per isometrie ma non per similitudini
14D  per affinita

D. 15 Siat, la traslazione del vettore
v=(—1,3) e sia f I'isometria associata alla matrice

—1
0
0

S = O

1
2
1

Allora I’immagine dell’origine attraverso 1’isometria (ty o f) é:

15A il punto (0,5)

15B il punto (2,—

15C il punto (1,1)
(

1)
15D il punto (—1,6)

D. 16 Ogni trasformazione geometrica del piano che trasforma rette in rette trasforma

16A circonferenze in circonferenze
16B  triangoli in triangoli della stessa area
16C rette incidenti in rette incidenti
16D  angoli retti in angoli retti
D. 17 Sia M un sottoinsieme di un piano 7. Sia 7’ insieme delle isometrie del piano tali
che I'immagine di M sia M stesso. Allora T’
17A ¢ un gruppo commutativo con piu di un elemento, qualsiasi sia M
17B ¢ formato dalla sola identita, qualsiasi sia M
17C  non ¢ un gruppo, qualsiasi sia M

17D  nessuna delle altre risposte ¢ esatta
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D.1 Siat, latraslazione del vettore
v=(—1,3) e sia f I'isometria associata alla matrice

D.2

D.3

—1
0
0

o = O

1
2
1

Allora I’'immagine dell’origine attraverso 1’isometria (ty o f) é:

1A
1B
1C
1D

il punto (1,1)
il punto (—1,6)
il punto (2,—1)
(

il punto (0,5)

La trasformazione geometrica associata alla matrice

ﬁ_lo
I A
1

2 2 0
0 0 1

¢ la rotazione in senso antiorario intorno all’origine di un angolo di ampiezza

2A
2B
2C
2D

Ly 9wl

Sia M un sottoinsieme di un piano 7. Sia 7’ insieme delle isometrie del piano tali
che I'immagine di M sia M stesso. Allora T’

3A
3B
3C
3D

¢ formato dalla sola identita, qualsiasi sia M
nessuna delle altre risposte ¢ esatta
non ¢ un gruppo, qualsiasi sia M

¢ un gruppo commutativo con piu di un elemento, qualsiasi sia M

Siano date n rette che si intersecano in un punto. Si consideri una composizione f
delle n simmetrie rispetto alle » rette. Allora f ¢:

4A
4B

4C

una simmetria assiale se n € pari e una rotazione altrimenti

una rotazione (eventualmente nulla) se n ¢ pari e una simmetria assiale altri-
menti

sempre una simmetria assiale




D.5

D.6

D.8

D.9

4D sempre una rotazione (eventualmente nulla)
Indichiamo con rp ¢ la rotazione intorno a D dell’angolo o0 = %n in senso antiorario.
Allora r(_D17 o) ¢ uguale a:

SA - 1Dy O T(D) O T(D.o)

B T3

5C rpo°rpa

5D

-
(D,¢m)

L’insieme formato dall’identita e dalle simmetrie assiali

6A
6B
6C
6D

Sia T un triangolo scaleno contenuto in un piano 7. Le similitudini del piano 7 tali

¢ un sottogruppo non commutativo del gruppo delle isometrie
ha elementi non dotati di inverso
¢ un sottogruppo commutativo del gruppo delle isometrie

non ¢ chiuso rispetto alla composizione

che I'immagine di T sia T sono:

TA tre
7B sei
7C  zero
7D  una
La matrice associata alla simmetria rispetto al punto 0 = (0.0) &:
8A
0 01
010
1 00
8B
-1 0 O
0 -1 0
0O 0 -1
8C
010
1 00
0 01
8D
-1 0 O
0 -1 0
0 0 1
Siano s, € s,» le simmetrie rispetto alle rette r e ¥ di equazioni:
ro: —4x+2y+1=0
oo 2x—y+1=0

allora s, o s,» ¢ uguale a:



9A
9B
9C
9D

una simmetria assiale
una rotazione non nulla
una traslazione non nulla

I’identita

D. 10 Indichiamo con ¢(;, ) la traslazione del vettore v = (h, k). Allora t(a}s) ¢ uguale a:

10A 75 3
1B —103
10C 13
10D 7(1/2,1/3)
D. 11 Indichiamo con i py) I’omotetia di centro il punto P e rapporto k > 0. Allora h&,}k)
¢ uguale a:
A hp-1 1y
1B h_pp
1C  hpg-n
11D hp_p

D. 12 La convessita ¢ invariante:

12A
12B
12C
12D

per affinita
per isometrie ma non per similitudini
per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie

per similitudini ma non per affinita

D. 13 La rotazione intorno ad un punto in senso orario dell’angolo di ampiezza 57:

13A
13B
13C
13D

non ¢ una trasformazione geometrica
¢ una simmetria rispetto ad un punto
¢ una isometria inversa

¢ una similitudine ma non un’isometria

D. 14 Sia R un rettangolo avente due lati di lunghezza doppia degli altri due. Le isometrie
del piano tali che I'immagine di R sia R sono:

14A
14B
14C
14D

quattro
una
otto

due

D. 15 Siarp  larotazione in senso antiorario di centro O di un angolo di ampiezza /4 e
sia ty la traslazione del vettore v = (1,0). La matrice associata a rp g oty &:



15A

15B

15C

15D

SENEN
> S,
(@)

p—

§“|§

SIS
ol

ON|

SEREN
SnSfs,
=SS

oMl
|
om|§w|§
—_—0 =

D. 16 1l punto medio di un segmento ¢ invariante

16A
16B
16C
16D

per isometrie ma non per similitudini
per similitudini ma non per affinita
per affinita

per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie

D. 17 Ogni trasformazione geometrica del piano che trasforma rette in rette trasforma

17A
17B
17C
17D

rette incidenti in rette incidenti
angoli retti in angoli retti
circonferenze in circonferenze

triangoli in triangoli della stessa area
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D.1 Larotazione intorno ad un punto in senso orario dell’angolo di ampiezza 57:

1A € una similitudine ma non un’isometria
1B  non ¢ una trasformazione geometrica
1C ¢ una isometria inversa

1D ¢ una simmetria rispetto ad un punto

D.2 La matrice associata alla simmetria rispetto al punto 0 = (0.0) &:

2A
-1 0 O
0O -1 0
0 0 1
2B
-1 0 O
0 -1 0
0O 0 -1
2C
010
1 00
0 01
2D
0 01
010
1 00

D. 3 Siano s, e s, le simmetrie rispetto alle rette r e 7 di equazioni:

ro: —4x+4+2y+1=0
o 2x—y+1=0

allora s, o s,» ¢ uguale a:

3A una simmetria assiale

3B una rotazione non nulla
3C [Tl’identita

3D una traslazione non nulla

D. 4 Siarp q larotazione in senso antiorario di centro O di un angolo di ampiezza ©/4 e
sia ty la traslazione del vettore v = (1,0). La matrice associata a rg g oty &:



D.5

D.6

D.8

4A

4B

4C

4D

S
2R
22

0 0 1
22
2 2 2
2oV
2 22
0O 0 1
N A
22

2OV
2 2

0 0 1
v _\E
2 2 2
2R
2 2 2
0O 0 1

Sia M un sottoinsieme di un piano 7. Sia 7’ insieme delle isometrie del piano tali
che 'immagine di M sia M stesso. Allora T’

SA  non ¢ un gruppo, qualsiasi sia M
SB ¢ un gruppo commutativo con piu di un elemento, qualsiasi sia M
5C ¢ formato dalla sola identita, qualsiasi sia M
SD nessuna delle altre risposte ¢ esatta
La convessita ¢ invariante:
6A  per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie
6B  per isometrie ma non per similitudini
6C per affinita
6D  per similitudini ma non per affinita
Indichiamo con A (py I’omotetia di centro il punto P e rapporto k > 0. Allora &, P k)
¢ uguale a:
TA - h-py
B hp-1))
7C h(P,k*I)
™ i

Siano date n rette che si intersecano in un punto. Si consideri una composizione f
delle n simmetrie rispetto alle » rette. Allora f ¢:

8A

8B

una rotazione (eventualmente nulla) se n ¢ pari e una simmetria assiale altri-
menti

sempre una simmetria assiale



8C sempre una rotazione (eventualmente nulla)

8D una simmetria assiale se n ¢ pari e una rotazione altrimenti

D.9 Siat, latraslazione del vettore
v=(—1,3) e sia f I'isometria associata alla matrice

—1
0
0

S = O

1
2
1

Allora I’immagine dell’origine attraverso 1’isometria (ty o f) é:
9A il punto (2,—1)
9B il punto (1,1)
9C il punto (—1,6)
9D il punto (0,5)

D. 10 Sia T un triangolo scaleno contenuto in un piano 7. Le similitudini del piano 7 tali
che 'immagine di T sia T sono:

10A tre
10B una
10C  zero
10D  sei

D. 11 Indichiamo con 7(; ;) la traslazione del vettore v = (h,k). Allora t(_213) ¢ uguale a:

11A t(1/271/3)
1B 13,
11C 1, 3
11D —123)

D. 12 Indichiamo con rp o la rotazione intorno a D dell’angolo ot = %n in senso antiorario.

Allora r;}

(D.0) ¢ uguale a:

12A r(po)°r (Do) °T (D)
12B T(D,4m)
12C "(D,3m)
12D rpwormaw
D. 13 L’insieme formato dall’identita e dalle simmetrie assiali
13A ¢ un sottogruppo non commutativo del gruppo delle isometrie
13B  non ¢ chiuso rispetto alla composizione

13C ha elementi non dotati di inverso

13D ¢ un sottogruppo commutativo del gruppo delle isometrie



D. 14 Sia R un rettangolo avente due lati di lunghezza doppia degli altri due. Le isometrie
del piano tali che I'immagine di R sia R sono:

14A  una
14B otto
14C  quattro
14D  due

D. 15 1l punto medio di un segmento ¢ invariante

15A  per affinita
15B  per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie
15C  per isometrie ma non per similitudini

15D  per similitudini ma non per affinita

D. 16 La trasformazione geometrica associata alla matrice

ﬁ_lo
1A
1

;3 5 0
0 0 1

¢ la rotazione in senso antiorario intorno all’origine di un angolo di ampiezza

16A F
4
16B ¢
16C T
16D %

D. 17 Ogni trasformazione geometrica del piano che trasforma rette in rette trasforma

17A  circonferenze in circonferenze
17B  triangoli in triangoli della stessa area
17C rette incidenti in rette incidenti

17D  angoli retti in angoli retti
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D.1 Il punto medio di un segmento ¢ invariante

1A per isometrie ma non per similitudini
1B  per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie
1C  per similitudini ma non per affinita

1D  per affinita

D. 2 Indichiamo con ¢(; ) la traslazione del vettore v = (h,k). Allora t(_z.l3) ¢ uguale a:

24 112,173

2B —I(2’3)
2C l’(_27_3)
2D l‘(3,2)

D. 3 Siaty la traslazione del vettore
v=(—1,3) e sia f I'isometria associata alla matrice

-1
0
0

oS = O

1
2
1

Allora I’immagine dell’origine attraverso 1’isometria (ty o f) é:

3A il punto (0,5)
3B il punto (2,—1)
3C ilpunto (1,1)

3D il punto (—1,6)

D.4 Indichiamo con h(py I’omotetia di centro il punto P e rapporto k > 0. Allora hl

(Pk)
¢ uguale a:
4A - hpy
4B I’l(Pfl,kfl)
4C h(P,fk)
4D h(Rk_l)

D.5 L’insieme formato dall’identita e dalle simmetrie assiali

SA ¢ un sottogruppo commutativo del gruppo delle isometrie
SB ¢ un sottogruppo non commutativo del gruppo delle isometrie

5C ha elementi non dotati di inverso



D. 6

D.8

D.9

5D non ¢ chiuso rispetto alla composizione

Indichiamo con rp  la rotazione intorno a D dell’angolo o = %n in senso antiorario.
Allora r(’D1 o) ¢ uguale a:

6A 1D °r (D) (D)

6B F(D’%n)

6C I’(D’ %ﬂ:)

6D F(D’q) o r(D’a)

Siano s, € s,» le simmetrie rispetto alle rette r e ¥’ di equazioni:
ro: —4x+2y+1=0
¥ 2x—y+1=0

allora s, o s,» ¢ uguale a:

7A  una rotazione non nulla
7B T’identita
7C  una traslazione non nulla

7D  una simmetria assiale

La matrice associata alla simmetria rispetto al punto 0 = (0.0) &:
8A
0 01
010
1 00
8B
010
1 00
0 01
8C
-1 0 O
0 -1 0
0 0 1
8D
-1 0 O
0 -1 0
0o 0 -1
Siano date n rette che si intersecano in un punto. Si consideri una composizione f

delle n simmetrie rispetto alle n rette. Allora f e:
9A una rotazione (eventualmente nulla) se n & pari e una simmetria assiale altri-
menti
9B sempre una rotazione (eventualmente nulla)

9C una simmetria assiale se n ¢ pari e una rotazione altrimenti



9D

sempre una simmetria assiale

D. 10 Sia T un triangolo scaleno contenuto in un piano 7. Le similitudini del piano 7 tali
che I'immagine di T sia T sono:

10A
10B
10C
10D

tre
sel
una

Z€10

D. 11 La convessita ¢ invariante:

11A
11B
11C
11D

per similitudini ma non per affinita
per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie
per affinita

per isometrie ma non per similitudini

D. 12 La rotazione intorno ad un punto in senso orario dell’angolo di ampiezza 57:

12A
12B
12C
12D

non ¢ una trasformazione geometrica
¢ una similitudine ma non un’isometria
¢ una isometria inversa

¢ una simmetria rispetto ad un punto

D. 13 Sia R un rettangolo avente due lati di lunghezza doppia degli altri due. Le isometrie
del piano tali che I'immagine di R sia R sono:

13A
13B
13C
13D

otto
una
due

quattro

D. 14 Sia M un sottoinsieme di un piano %. Sia 7’ insieme delle isometrie del piano tali
che 'immagine di M sia M stesso. Allora T’

14A
14B
14C
14D

¢ un gruppo commutativo con piu di un elemento, qualsiasi sia M
nessuna delle altre risposte ¢ esatta
non ¢ un gruppo, qualsiasi sia M

¢ formato dalla sola identita, qualsiasi sia M

D. 15 Siarp ¢ la rotazione in senso antiorario di centro O di un angolo di ampiezza /4 e
sia ty la traslazione del vettore v = (1,0). La matrice associata a rg o oty &:

15A

V2ooV2 V2
> 2 72
V2o V2 V2
2 2 2
0 0 1



15B

N A
2 2 2
NN SN
2 2 2
o 0 1

15C
Vo
2 2
N R
22
0O 0 1

15D
Vo
22
VIV
2 2
0o o0 1

D. 16 La trasformazione geometrica associata alla matrice

VAT B
A
1

2 5 0
0 0 1

¢ la rotazione in senso antiorario intorno all’origine di un angolo di ampiezza

16A 7
16B 1%
4
16C  F
16D &

D. 17 Ogni trasformazione geometrica del piano che trasforma rette in rette trasforma

17A rette incidenti in rette incidenti
17B  triangoli in triangoli della stessa area
17C circonferenze in circonferenze

17D  angoli retti in angoli retti
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D.1 Il punto medio di un segmento ¢ invariante

1A
1B
1C
1D

per similitudini ma non per affinita
per affinita
per isometrie ma non per similitudini

per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie

D.2 Sia M un sottoinsieme di un piano 7. Sia 7’ insieme delle isometrie del piano tali
che I'immagine di M sia M stesso. Allora T’

2A
2B
2C
2D

¢ formato dalla sola identita, qualsiasi sia M
nessuna delle altre risposte € esatta
non ¢ un gruppo, qualsiasi sia M

¢ un gruppo commutativo con piu di un elemento, qualsiasi sia M

D. 3 Siaty latraslazione del vettore
v=(—1,3) e sia f I'isometria associata alla matrice

—1 1
0 2
0 1

oS = O

Allora I’immagine dell’origine attraverso 1’isometria (ty o f) é:

3A
3B
3C
3D

il punto (0,5)
il punto (2,—1)
il punto (1,1)

il punto (—1,6)

D.4 L’insieme formato dall’identita e dalle simmetrie assiali

4A
4B
4C
4D

non ¢ chiuso rispetto alla composizione
¢ un sottogruppo non commutativo del gruppo delle isometrie
ha elementi non dotati di inverso

¢ un sottogruppo commutativo del gruppo delle isometrie

D. 5 Larotazione intorno ad un punto in senso orario dell’angolo di ampiezza 5m:

SA
5B
5C

¢ una similitudine ma non un’isometria
non ¢ una trasformazione geometrica

¢ una simmetria rispetto ad un punto




5D & unaisometria inversa

D. 6 Siano date n rette che si intersecano in un punto. Si consideri una composizione f
delle n simmetrie rispetto alle n rette. Allora f e:
6A  sempre una simmetria assiale
6B  una simmetria assiale se n € pari e una rotazione altrimenti
6C sempre una rotazione (eventualmente nulla)
6D una rotazione (eventualmente nulla) se n & pari e una simmetria assiale altri-

menti

D.7 Indichiamo con ¢(; ) la traslazione del vettore v = (h,k). Allora t(}}g) ¢ uguale a:

TA 112,173

B (23
7C —1(273)
7D l‘(372)
D.8 Indichiamo con A py I’omotetia di centro il punto P e rapporto k > 0. Allora h(*P}k)
¢ uguale a:
8A  —py
8B A
8C A
8D h(P—l &)

D.9 La matrice associata alla simmetria rispetto al punto 0 = (0.0) &:

9A
-1 0 O
0 -1 0
0O 0 -1
9B
0 01
010
1 00
9C
-1 0 O
0 -1 0
0 0 1
ID
010
1 00
0 01

D. 10 Indichiamo con rp o larotazione intorno a D dell’angolo o0 = %n in senso antiorario.

Allora r(_D1 o) ¢ uguale a:



10A r(Dja) or(Dja) Or(DJx)
10B  r(pq)°rpa)
10C F(D’%n)

IOD F(D’%n)
D. 11 Siano s, e s, le simmetrie rispetto alle rette r e ¥’ di equazioni:

ro: —4x+2y+1=0
oo 2x—y+1=0
allora s, o s,» ¢ uguale a:

11A  una traslazione non nulla
11B  una rotazione non nulla
11C I’identita

11D  una simmetria assiale

D. 12 Sia T un triangolo scaleno contenuto in un piano 7. Le similitudini del piano 7 tali
che I'immagine di 7 sia T sono:

12A  tre
12B  zero
12C una
12D  sei

D. 13 La convessita & invariante:

13A  per affinita
13B  per isometrie ma non per similitudini
13C  per isometrie dirette ma non per tutte le isometrie

13D  per similitudini ma non per affinita

D. 14 Sia R un rettangolo avente due lati di lunghezza doppia degli altri due. Le isometrie
del piano tali che I'immagine di R sia R sono:

14A  quattro

14B otto
14C una
14D due

D. 15 Siargq larotazione in senso antiorario di centro O di un angolo di ampiezza 7t/4 e
sia ty la traslazione del vettore v = (1,0). La matrice associata a Y0001ty €:

15A
V22 V2
> 2 2
V2o V2 V2
2 2 2
0 0 1



15B

15C

15D

2 2
ZO2
2 2

0O 0 1
Vo2
22

N
2 2

0O 0 1
V2
2 2 2
NN A
2 2 2
O 0 1

D. 16 La trasformazione geometrica associata alla matrice

VAT B
A
1

2 5 0
0 0 1

¢ la rotazione in senso antiorario intorno all’origine di un angolo di ampiezza

16A
16B

16C
16D

oy ol o

D. 17 Ogni trasformazione geometrica del piano che trasforma rette in rette trasforma

17A
17B
17C
17D

rette incidenti in rette incidenti
angoli retti in angoli retti
circonferenze in circonferenze

triangoli in triangoli della stessa area





