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6. Exercices résolus :
6.1. Donnez l'expression littérale  et la valeur numérique de la MTH permettant d'effectuer les transformations suivantes:
· 
                         

                                                             
· 
 





· 
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6.2. A quoi correspondent les MTH suivantes :


                correspond à :             


;                  correspond à :             


                      Correspond à :             

6.3. Soit la transformation suivante :

· Donnez son expression littérale  en composant les quatre mouvements directs suivants :


[image: ]

· Donnez son expression littérale inverse et ses quatre mouvements inverses conséquents.
                       (Voir formule : (II-6))
L'expression inverse :    [image: ]


Les quatre mouvements inverses conséquents : 
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