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Déterminer la matrice canoniquement associé à une isométrie de R3

Pour déterminer la matrice A canoniquement associée à une isométrie :

• on commence par déterminer une base B� = (u, v, w) orthonormée adaptée à la transformation

si f est une rotation d’axe D d’angle θ alors

u est unitaire et dirige l’axe D, v est unitaire avec u ⊥ v et enfin w = u ∧ v

si f est une réflexion par rapport au plan F alors

u est unitaire et dirige l’axe D = F⊥, v est unitaire dans F (soit u ⊥ v) et enfin w = u ∧ v

• Dans la base B� = (u, v, w), on connaît la matrice A� de f

A� =



1 0 0
0 cosθ −sinθ

0 sinθ cosθ


 si f est la rotation A� =




−1 0 0
0 1 0
0 0 1


 si f est la réflexion

• Il reste à utiliser la formule de changement de bases : A� = P−1AP ⇔ A = PA�P−1

La matrice P de passage de la base canonique B = (i , j ,k) à la base B� = (u, v, w) est une matrice orthogonale (car
matrice de passage d’une BON à une BON) donc P−1 = PT autrement dit : A = PA�PT
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EXEMPLE 2 On note B = (#»ı , #» ,
#»

k ) la base canonique de R3.

1. Déterminer la matrice dans la base B de la réflexion par rapport au plan F d’équation : x + y + z = 0

On détermine la matrice dans une base orthonormée adaptée puis on réalise un changement de base orthonor-
mée. On remarque que (1,1,1) dirige la droite F⊥ et que (1,−1,0) ∈ F aussi on pose :

u = 1�
3

(1,1,1), v = 1�
2

(1,−1,0) et w = u ∧ v = 1�
6




1

1

−2


 alors B� = (u, v, w) est une BON adaptée à F⊥⊕F =R3

Alors : A� = MatB�( f ) =



−1 0 0
0 1 0
0 0 1


 et P = PB,B� ∈ O3(R). En notant A = MatB( f ) : PTAP = A� ⇔ A = PA�PT

A = 1�
6




�
2

�
3 1�

2 −
�

3 1
−
�

2 0 −2







−1 0 0
0 1 0
0 0 1


 1�

6




�
2

�
2

�
2�

3 −
�

3 0
1 1 −2


= 1

6




2 −4 −4
−4 −4 −4
−4 −4 2


= 1

3




1 −2 −2
−2 −2 −2
−2 −2 1




2. Déterminer la matrice dans la base B de la rotation d’axe orienté par #»ı − #»

k et d’angle π

u =
�

2

2
(1,0,−1) dirige l’axe de la rotation. On choisit v = (0,1,0) unitaire orthogonal à u car u.v = 0 et on déter-

mine w = u ∧ v =
�

2

2
(1,0,1) de sorte que B� = (u, v, w) est une BON adaptée à D⊕D⊥ =R3 où D = Vect(u)

A� = MatB�(r ) =



1 0 0
0 −1 0
0 0 −1


 et P = PB,B� ∈ O3(R). En notant A = MatB( f ), on a PTAP = A� ⇔ A = PA�PT

A = 1

2




1 0 1
0

�
2 0

−1 0 1







1 0 0
0 −1 0
0 0 −1







1 0 −1
0

�
2 0

1 0 1


= 1

2




1 0 1
0

�
2 0

−1 0 1







1 0 −1
0 −

�
2 0

−1 0 −1


=




0 0 −1
0 −1 0
−1 0 0



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