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Transformations qui préservent les longueurs 
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Matrice orthogonale 

On dit qu’une matrice 𝐴 est orthogonale si 𝐴𝑇𝐴 = 𝐼. 

Définition 
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Proposition 

Déterminant d’une matrice orthogonale 

Le déterminant d’une matrice orthogonale est égal à 1 ou −1. 

Preuve 
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Les matrices de rotation sont orthogonales 

cos( ) sin( )

sin( ) cos( )

 

 

 
 
 

cos( ) sin( )

sin( ) cos( )

 

 

 
 
 

1
cos( ) sin( )

sin( ) cos( )

 

 





1 0

0 1

 
  
 

Les matrices de réflexion sont orthogonales 

Prenons 𝒖 = (𝑎, 𝑏) un vecteur unitaire comme vecteur directeur de l’axe de 
réflexion.  
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Théorème 

Caractérisation d’une matrice orthogonale 

Une matrice est orthogonale si et seulement si les colonnes (ou lignes) de la 
matrice (vues comme des vecteurs) sont unitaires et deux à deux 
orthogonales. 



Preuve 

 

 

 

 

 

 

 

 

Les colonnes de A sont unitaires et deux à deux orthogonales. 
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Exemple 
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