Drehungen des R3

Bemerkung 9.1
Jede raumliche Drehung lasst sich durch Hintereinanderausfiihrung von
Drehungen um die Koordinatenachsen beschreiben,
D = Di(¢1) - Da(2) - Ds(p3) mit (1,2, 403) € R
d. h. ist durch eine orthogonale Matrix darstellbar. Es gilt: det D = +1.

Geometrische GroBen mittels Eigenwertaufgabe. Die Drehachse a ist ER
zum EW X = 1. Der (Betrag des -) Drehwinkel ¢ stimmt mit dem Argument
der beiden komplex konjugierten EW iiberein.
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