
3 回転行列

3.1 二次元の回転行列

二次元の１軸回転の基本回転式を導く．三次元の回転行列に発展させるため３行３列の

三次元行列で表現する．

3.1.1 １座標軸周りに回転

移動体に固定した座標系が初め空間に固定した座標系 O-xyz に一致していたものとす

る．その１座標軸を，原点を固定してその周りに回転して新座標系 O-x̄ȳz̄ を得たときの

任意点 P の両座標系に関する座標を求める．

回転して得られた座標系 O-x̄ȳz̄ のそれぞれの座標軸の方向余弦を求める．ここでは例

えば x軸に対する x̄ の回転角を (x̄x)と書く．

l1 = cos(x̄x) m1 = cos(x̄y) n1 = cos(x̄z)

l2 = cos(ȳx) m2 = cos(ȳy) n2 = cos(ȳz)

l3 = cos(z̄x) m3 = cos(z̄y) n3 = cos(z̄z)

• z 軸周りに ωz 回転

回転角から方向余弦を求めて

l1 = cosωz m1=cos(
π

2
− ωz)= sinωz n1=cos

π

2
=0

l2=cos(
π

2
+ ωz)=− sinωz m2=cosωz n2=cos

π

2
=0

l3=cos
π

2
=0 m3=cos

π

2
=0 n3=cos 0=1

これらを回転式（2.1ab）に代入すると次式が得られる．xy
z

=

cosωz − sinωz 0
sinωz cosωz 0
0 0 1

x̄ȳ
z̄

 (3.1a)

x̄ȳ
z̄

=

 cosωz sinωz 0
− sinωz cosωz 0

0 0 1

xy
z

 (3.1b)
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また表記を変えてx1

y1
z1

=

cosωz − sinωz 0
sinωz cosωz 0
0 0 1

x0

y0
z0

 (3.1a′)

x0

y0
z0

=

 cosωz sinωz 0
− sinωz cosωz 0

0 0 1

x1

y1
z1

 (3.1b′)

とも書ける．

他の軸周りの回転式も回転式（3.1ab）の３変数対称式として得られる．

• y 軸周りに ωy 回転xy
z

=

 cosωy 0 sinωy

0 1 0
− sinωy 0 cosωy

x̄ȳ
z̄

 (3.2a)

x̄ȳ
z̄

=

cosωy 0 − sinωy

0 1 0
sinωy 0 cosωy

xy
z

 (3.2b)

x1

y1
z1

=

 cosωy 0 sinωy

0 1 0
− sinωy 0 cosωy

x0

y0
z0

 (3.2a′)

x0

y0
z0

=

cosωy 0 − sinωy

0 1 0
sinωy 0 cosωy

x1

y1
z1

 (3.2b′)

• x軸周りに ωx 回転xy
z

=

1 0 0
0 cosωx − sinωx

0 sinωx cosωx

x̄ȳ
z̄

 (3.3a)

x̄ȳ
z̄

=

1 0 0
0 cosωx sinωx

0 − sinωx cosωx

xy
z

 (3.3b)

x1

y1
z1

=

1 0 0
0 cosωx − sinωx

0 sinωx cosωx

x0

y0
z0

 (3.3a′)

x0

y0
z0

=

1 0 0
0 cosωx sinωx

0 − sinωx cosωx

x1

y1
z1

 (3.3b′)
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