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1.
2.

..., en utilisant que r2 = Id — 2p ou p est le projecteur orthogonal sur la normale au plan F'

A = (v1,v2,v3) est une matrice de rotation ssi (v1,v2,v3) est une base orthonormale directe ie
— vl est unitaire (ou o = 1/3),
— vl.w2 = 0 et v2 est unitaire, d’out 2 solutions pour (a, b),
— v3 = v1Av2, d’ol1 2 solutions pour v3 dont une seule de la forme (2, ¢,d) : ¢ = —11/5,d = 2/5,a = —2/5,b = 14/5.
u=(r.a)aetv=x—u.
r(u) = u et r(v) = (cosf)v + (sinf)a A v.
r(z) = u+ (cos@)v+ (sinf)(aAv) = (z.a)a+ (cos0)(z — (xz.a)a) + (sinf)(a Az) d’ou la formule demandée.
1 0 0

. La solution du systéme différentiel est bien B(¢)X(0) ot B(¢t) = | 0 cost —sint | est canoniquement

0 sint cost
associée a la rotation d’angle ¢ autour de 'axe des =x.
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[ > restart;
[ > wi th(Li near Al gebra):

(2)11);
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pl:=| O 1 0

J2 2
, 2 % T2

> rrl:=Matrix([[21,0,0],[0,sqrt(2)/2,-sqrt(2)/2],[0,sqrt(2)/2,sqgrt(
2)12]1);

10 0 |

d2 A2

rrl:= 0 2 2

d2 42

_O 2 2

> rl:=pl.rrl. Transpose(pl);

rl:=

2 4 2 2

(6)],[-1/sqrt(2),-1/sqrt(3),1/sqrt(6)]]);

J2 43 4]
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p2:=| 0 3
/2 /6
i 2 3 6|
> rr2:=Matrix(3,3,0);rr2[3,3]:=-2:rr2;
0 0
rr2::{ 0 0}
0 O

> r2:=ldenti tyMatri x(3)+p2.rr2. Transpose(p2);

> pl:=Matrix([[1/sqrt(2),0,-1/sqrt(2)],[0,1,0],[1/sqrt(2),0, 1/ sqrt

> p2:=Matrix([[1/sqrt(2),-1/sqrt(3),1/sqrt(6)],[0, 1/sqrt(3),2/sqrt
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r2:= — - -
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> vl =Vector([2,2,1])/3;v2: :_Vector([-l, a, bj)/3;v3: =Vector([2,c,d])
/3;
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v3:=| —
3
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> sv2: ={ Dot Pr oduct (v1, v2), Nor n(vé, 2) - 1_} ; Ssv2: =sol ve(sv2);v2l: =subs
(ssv2[1],v2);v3l1l: =CrossProduct (v1,v21);v22: =subs(ssv2[2],v2);v32

1 ” 5 2 2a b
::CrossProduct(vl,v22);S\/2::{§4/1+|a| +bP -1, -+ 4

9 9 9
17—V 2 2a b

-2 14
ssv2::{a:2,b:-2},{azg,b:€}
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v32:=| —

sys:=di ff(x(t),t)=0,diff(y(t),t)=-2z(t),diff(z(t),t)=y(t):

'—E t—OE t——t9 t) =y(t
sys 1= x(1) =0, (1) = =2(t), 2(t) = (1)
s: =dsol ve({sys}); sol : =subs(s, Vector ([ x(t),y(t),z(t)]));
s:={y(t)=_Clsin(t) + _C2cos(t), x(t) =_C3,z(t) =—_Clcos(t) +_C2sin(t)}

_C3
sol :=| _Clsin(t) +_C2cos(t)
— Clcos(t) +_C2sin(t)

C3
0:=| C2
- C1

s0: =subs(t =0, sol);



