ORIENTATION DU PLAN, PLAN VECTORIEL ORIENTE

On considére dans l'enscmble dos bascs orthonormées du plan vecto-
ricl euclidien la relation r définic par :

BrB' «E(B,B") = (+1) ®2 522

I1 est immédiat de vérifier que r ¢st unc relation d'équivalence (ce qui résul-
te du fait que %0 est un groupe), ccttec rclation d'équivalence définit une

s

par :ition de l'ensemblc des basesorthonormlices dy Llan vectoricl Bucldicn Formic

de deux classcs dféquivalence. Cricnter le plan signifis choisir une de ces

classes d'équivalences.Un plan vectoricl cuclidien orienté est un triplet

(9;»,@) ou I est un plan vectoricl, ., un produit scalaire et {I unc base ortho-

normée,

COSTINUS ET SINUS D'UNE ROTATION VECTORIELLE

? désignant l'cnsemble des rotations vectorielles planes nous avons
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vi que la matrice dans une basc orthonorméc 2{c eq) dun éliment £ de 7

—
™

sltécrit

nous avons vu que a(EyB) ne dépend pas de la base orthonormée B choisie,
a(f,B) ne dépend donc que de la rotation vectorielle £ choisie; a chaque

Clément £ de R on associe le réel a(f)o On définit ainsi une application de 0

dans R notée Cos

Remarques s 1) Il ntest pas nécessaire de supposcer le plan orienté pour

définir 1'application oz,



£ est une rotation, Cos £ est un réel, Cos £ est un réel,
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Cos f est appclé lc¢ cosinug de la rotation vectoriclle £,

Sinus d'une rotation vectorielle

Le nombre b(f£,B) dépend de la base B choisic de la fagon indiquée par

les bases orthonormécs B que
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le théoréme 2, Si on s'astreint & ne choisir
dans 1'une des deux classes d'équivalence de la relation r, c'est a dire si
l'on suppose le plan vectoricl le plen vectoriel euclidien orienté, alors

b(f,B) ne dépend pas de la base orthonormée B choisie. Ce qui nous permet de

Cddfinivowre application de 7 dans R notée Sin

- Sive oo

B A

i b(f) = Sinf, Sim £ est le sinus dé.la rotation
vectorielle .

et, dans le plan vectoriel orienté la matrice d'une rotation £ s'écrira
Cos £ ~ Sin [
M () =/ |
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Sin £ Cos £

De 1'¢égalité M(fof') = M(E£)M{F') on dédunit immédiatement

/,COg<fo£'> - Sin(fof’)\ /,COS £ - S5in £ - Cos £' - sin fV\\
jo o J et
3 » ¥ X o PN | } \\ = o . f// . . ~ g \;/
Sin(fof*)  Cos(fof') Sin'f  cos f Sin f Cos f

puis Cos (£ o £7) = Cos

5o}

Sin (£ o £') = Sin £ Cos F' + Cos £ Sin



