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1 Intro duction

En parcourart le CD-ROM < Pour la Sciencel996-2002> que Jean-Midel Sarla t m'a fait
decouvrir; je suistombe, dansle numero 272, sur un article de lan Stew art qui traite despavages
en toute simplicite. Intrigue par les gures obtenueset pour le plaisir, je me suis mis dansl'id eede
les obtenir a l'aide de MetaPost.

2 Casnl:dans un carre

2.1 Le debut. ..
D C

Sion consicerele carre unite AB CD (dansle senstrigopnometrique) ci-cortre, on peut
obtenir despavagesassezsimplemert :

A B

on consicere une courbe Creliant A a C,
puis on construit I'image de la courbe C par la rotation de certre B, d'angle > ; I'image du
symetrique, par rapport a la droite (BC) de la courbe C par la rotation de certre B et d'angle
— et enn l'image de la courbe C par la rotation de certre B et d'angle >
Un petit dessinvalant mieux qu'un long discours,voila ce que ca donne.



j'ai choisi la méme presemation que dansle magazine a savoir indiquer par des couleurset des
tracagesdi ererts, cequi appardt dansla nouwvelle construction.

2.2 ..et la < generalisation >

On trouvera ci-dessoudes gures desetapes3, 4 et 5. Une misea I'ethelle est necessairgour la
represemation.
On trouvera, en annexe,la macro permettant cesconstructions.
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3 Cas n 2: le triangle equilat eral

3.1 Le debut...
C

Si on consicere le triangle equilateral unite AB C (dans le senstrigonometrique), on
peut obtenir despavagesassezsimplemetn :

A B

on consicereune courbe Creliant A a B,
puis on construit I'image de la courbe C par la symetrie d'axe (AB); I'image de la courbe C
par la rotation de certre le symetrie de l'isobarycerire de AB C par rapport a la droite (AB),

2 . . . ,
et d'angle 3 ; 'image de la courbe C par la rotation de certre le symetrie de l'isobarycertre

de AB C par rapport a la droite (AB), et d'angle %

Un petit dessinvalant mieux qu'un long discours, voila ce que ca donne. (les echeles sont
di erentesan de bien faire comprendre ce qui se passe)



...et la "g eneralisation”

3.2

On trouvera ci-dessoudes gures desetapes 3, 4 et 5 avec toujours une mise a I'edhelle et la

macro en annexe.




A Annexe

A.1 Macro pour le pavage a l'aide d'un carre
%%D'apres’Pour la science’ n 272 Avril 2000 - pl106

input geometriesyrl?2;

vardef pavages(expr chemin,tour,coul)=

save $;

picture $;

pair A,B,C,D;

A=u*(0,0);

B=u*(1,0);

C=u*(1,1);

D=u*(0,1);

path especes;

especes=chemin--rotation( chenn,B ,-90 )-- reverse( rota tion
(symetrie(chemin,B,C),B, -90))-- rota tion (chemin,B,9 0)-- cycl e;

if tour=0:

$=image(
trace chemin;

);



elseif tour=1:
$=image(
fill especes withcolor coul;
trace especes;
A:=A shifted(u*(0,-1));
B:=B shifted(u*(1,-1));
C:=C shifted(u*(1,0));
);
elseif tour>=2:
$=pavages(chemin,tour-1 ,coul);
$:=image(
trace $;
trace symetrie($,B,C);
trace rotation(symetrie($,B,C),B, -90);
trace rotation($,B,90);
A:=A shifted(u*(0,-(2**(tour- 1) );
B:=B shifted(u*(2**(tour-1),- (2** (to ur-1)))) ;
C:=C shifted(u*(2**(tour-1),0 ));
);
fi;
$
enddef;

vardef pavagescar(expr chemin,tour,coul)=

save $;

picture $;

pair A,B,C,D;

A=u*(0,0);

B=u*(1,0);

C=u*(1,1);

D=u*(0,1);

if tour=0:

$=image(

trace chemin;
trace A--B--C--D--cycle dashed dashpattern(on12bp offébp on3bp
off 6bp) withcolor gris;
);

elseif tour=1:

$=image(

trace chemin;
drawoptions(dashed evenly);
trace rotation(chemin,B,-90);
trace reverse(rotation(symetrie(c henn,B ,C), B,-90));
trace rotation(chemin,B,90);
drawoptions();
A:=A shifted(u*(0,-1));
B:=B shifted(u*(1,-1));
C:=C shifted(u*(1,0));
trace A--B--C--D--cycle dashed dashpattern(on12bp off6ébp on3bp
off 6bp) withcolor gris;
trace iso(A,D)--iso(B,C) dashed dashpattern(on12bp offébp on3bp
off 6bp) withcolor gris;



trace iso(A,B)--iso(C,D) dashed dashpattern(on12bp offébp on3bp
off 6bp) withcolor gris;

);

elseif tour>=2:

$=image(
trace pavages(chemin,tour-1,coul) ;
drawoptions(dashed evenly);
trace symetrie(pavages(chemin,tou r-1 ,coul+0. 5blanc), B,O);
trace rotation(symetrie(pavages(c henn,t our- 1,coul+0.5blanc)

,B,C),B,-90);

fi;
$

trace rotation(pavages(chemin,tou r-1 ,coul+0. 5blanc), B,90);
drawoptions();

A:=A shifted(u*(0,-(2**(tour- 1)) );

B:=B shifted(u*(2**(tour-1),- (2** (to ur-1)))) ;
C:=C shifted(u*(2**(tour-1),0 ));

)i

trace A--B--C--D--cycle dashed dashpattern(on12bp offébp on3bp off
6bp) withcolor gris;

trace iso(A,D)--iso(B,C) dashed dashpattern(on12bp offébp on3bp

off 6bp) withcolor gris;

trace iso(A,B)--iso(C,D) dashed dashpattern(on12bp offébp on3bp

off 6bp) withcolor gris;

enddef;

A.2

Macro pour le pavage a l'aide d'un triangle equilat eral

%%D'apres’Pour la science' n 272 Avril 2000 - pl06

input geometriesyrl?2;

vardef pavagesequi(expr chemin,tour,coul,coull)=

save $;

picture $;

pair A,B,C;

A=u*(0,0);

B=u*(1,0);

C=rotation(B,A,60);

path especes;

especes=chemin--rotation( chenn,s ymetrie (iso (A,B,C), A,B),-1 20)- -
rotation(chemin,symetrie  (is o(A, B,C),A,B),1 20)- -cyc le;

if

tour=0:
$=image(
trace chemin;

);

elseif tour=1;:

$=image(

fill especes withcolor coul;

fill  (chemin--symetrie(chemin ,iso (A, B))- -cycle) withcolor coull,
trace especes;



trace symetrie(chemin,iso(A,B));
A:=symetrie(C,A);
B:=symetrie(C,B);
);
elseif tour>=2:
$=pavagesequi(chemin,1, coul ,coull);
for k=2 upto tour:
$:=image(
trace $;
trace rotation($,symetrie(iso(A B, C),A,B), -120);
trace rotation($,symetrie(iso(A B, C),A,B), 120);
trace symetrie($,iso(A,B));
A:=symetrie(C,A);
B:=symetrie(C,B)
);
endfor;
fi;
$
enddef;

vardef pavagesequiqui(expr chemin,tour,coul,coull)=

save $;

picture $;

pair A,B,C;

A=u*(0,0);

B=u*(1,0);

C=rotation(B,A,60);

path especes;

especes=chemin--rotation( chenn,s ymetie (iso (A,B,C), A,B),-1 20)- -

rotation(chemin,symetrie  (is o(A, B,C),A,B),1 20)- -cyc le;
if tour=0:
$=image(

trace chemin;
);

elseif tour=1:

$=image(

trace chemin;
drawoptions(dashed evenly);
trace rotation(chemin,symetrie(is  0o(A,B,C),A, B),- 120);
trace rotation(chemin,symetrie(is o(A,B,C),A, B),120);
trace symetrie(chemin,iso(A,B));
drawoptions();
A:=symetrie(C,A);
B:=symetrie(C,B);

);
elseif tour=2:
$=image(
fill  especes withcolor coul;
fill  (chemin--symetrie(chemin ,iso (A, B))- -cycle) withcolor coull;

trace especes;
trace symetrie(chemin,iso(A,B));
A:=symetrie(C,A);



B:=symetrie(C,B);
);
$:=image(

trace $;

drawoptions(dashed evenly);

trace rotation(pavagesequi(chemin ,1, coul +0.5blanc,co ull +0.5blanc)
,Ssymetrie(iso(A,B,C),A,B ),- 120);

trace rotation(pavagesequi(chemin ,1, coul +0.5blanc,co ull +0.5blanc)
,symetrie(iso(A,B,C),A,B ),1 20);

trace symetrie(pavagesequi(chemin ,1, coul +0.5blanc,co ull +0.5blanc),i so(A,B));

drawoptions();
A:=symetrie(C,A);
B:=symetrie(C,B);
);
elseif tour>=3:
$=pavagesequi(chemin,1, coul ,coull);
for k=2 upto tour-1:
$:=image(
trace $;
trace rotation($,symetrie(iso(A B, C),A,B), -120);
trace rotation($,symetrie(iso(A B, C),A,B), 120);
trace symetrie($,iso(A,B));
A:=symetrie(C,A);
B:=symetrie(C,B);
);
endfor;
$:=image(
trace $;
drawoptions(dashed evenly);
trace rotation(pavagesequi(chemin ,to ur-1,coul+0. 5blanc, coul [+0. 5blanc)
,symetrie(iso(A,B,C),A,B ),- 120);
trace rotation(pavagesequi(chemin ,to ur-1 ,coul+0. 5blanc, coul I+0. 5blanc)
,Ssymetrie(iso(A,B,C),A,B ),1 20);
trace symetrie(pavagesequi(chemin ,to ur-1 ,coul+0. 5blanc, coul [+0. 5blanc)
iso(A,B));
drawoptions();
A:=symetrie(C,A);
B:=symetrie(C,B);
);
fi;
$:=image(
trace $;
trace A--B--C--cycle dashed dashpattern(on12bp offébp on3bp
off6ébp) withcolor gris;
trace iso(A,B)--iso(B,C)--iso(C ,A)- -cy cle dashed
dashpattern(on12bp offébp on3bp offébp) withcolor gris;
);
$
enddef;



