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Transformation de coordonnées dans l'espace 



Transformation de coordonnées dans l'espace 

La position du point B par rapport  
au référentiel F1 est : 
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La position du point B par rapport au référentiel F1 est : 

La position de l'origine du référentiel F1  
par rapport au référentiel F0 est 
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Transformations de coordonnées successives 





La matrice de transformation homogène décrit soit la pose (position et 
orientation) ou le déplacement (translation et orientation) d'un objet. 

Matrice de transformation homogène  

Le déplacement peut être effectué soit par rapport à une système de 
coordonnées de référence (fixe), soit par rapport à un référentiel 
relative (attachée à l'objet). 



Laissez-nous sélectionner un système de coordonnées de référence x0, y0, z0 dans l'espace avec 
une autre repère arbitraire x1, y1, z1, comme le montre la suivante: 

Matrice de transformation homogène  

Les origines des repères ne coïncident pas les uns aux autres. Soit un point P arbitraire, noté 
par le vecteur 𝑝1  dans le repère x1, y1, z1.  
Notre but est de déterminer la position du point sélectionné ou du vecteur correspondant dans 
le repère  x0, y0, z0. 

Le moyen le plus simple de calculer le vecteur 𝑝0  est lorsque les 
axes des trames x0, y0, z0 et x1, y1, z1 sont parallèles, tandis que 
les repères sont décalées de la distance 𝑑0  1. 



The point P preserves its position with respect to the reference frame x0, y0, z0, while vector 𝑝1  
has new coordinates in the rotated frame x1, y1, z1: 

represents the rotation matrix, which aligns the frame x1, y1, z1 with respect to the 
frame x0, y0, z0. 



Matrice de transformation homogène  
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