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Die Elemente der Drehmatrizen ergeben sich folgendermaB3en: Bezeichnen wir mit p1 den Vektor vor der Rotation
und mit p2 den Vektor nach der Rotation:
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Fiir die Koordinaten x1 und y1 bedeutet dies:

X1 = cosQ
y1 = sing.

Nach den Additionstheoremen ergibt sich damit fiir die neuen Koordinaten x2 und y2 nach einer Drehung um den
Winkel a:

Ty = cos(@+ a) = cos ¢ - cosa — sin ¢ - sin
= Ty COS(x — 1y SIN ¥

ys = sin(¢ + @) = sing - cosa + cos¢ - sina
= Yy, coscx + T Sin @

und damit in Matrix-Schreibweise
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