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Solution Série de TD N°1 

Exo1 : Dans le plan 2D 

Dans la figure ci-contre les coordonnées du point P dans le repère {R1} sont : (Px1, Py1) 

- Exprimer les coordonnées (Px0, Py0) du point P dans le repère {R0}  en fonction de ses 

coordonnées dans le repère {R1} 

- Déduire la transformation homogène A0,1 qui permet le passage du repère {R1} vers le repère 

{R0}. 

Solution : 

1- Comme on l’a vu dans le cours, les 

coordonnées de P exprimées dans le repère 

{R0} sont calculées come suit : 
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 : le vecteur position du repère {R1} 

(son origine O1) par rapport au repère {R0} 

0,1
R  : la matrice de rotation du repère {R1} par rapport au repère {R0}. (voir le schéma ci-dessus où 

on élimine la translation entre les deux repères pour faire apparaitre uniquement l’orientation 

caractérisée par l’angle θ). 

Par projections on retrouve la matrice de rotation du repère 

{R1} par rapport au repère {R0} : 
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2- La transformation homogène A0,1 qui permet le passage 

du repère {R1} vers le repère {R0} est construire comme expliqué dans le cours, comme suit : 
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Cette transformation permet d’exprimer les coordonnées du point P dans le repère {R0} : 
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 Cette transformation est équivalente à celle de l’équation 

(1). 
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Exo 6 : 

Etant donnée une matrice de rotation R0,S 

exprimant l’orientation du repère {RS} par 

rapport au repère {R0} (figure ci-contre) : 
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On choisit d’interpréter cette orientation en 

utilisant la convention des angles d’Euler Z-Y-Z 

dont la matrice de rotation est exprimée en 

fonction des angles , ,φ θ ψ telle que : 
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- Exprimer les angles , ,φ θ ψ  en fonction des éléments de la matrice de rotation R0,S donnée. 

Solution : 

• Matrice de rotation des angles d’Euler Z-Y-Z : 
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Par identification des deux matrices on obtient les trois angles d’Euler , ,φ θ ψ  : 
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Pour φ  : 
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