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Exercice 1. Dans R3 muni de son produit scalaire usuel < , >, soit u = (u1, u2, u3) un
vecteur unitaire. Soit D := R u la droite vectorielle engendrée par u, et pD la projection
orthogonale sur D. Montrer que la matrice de pD dans la base canonique B = (e1, e2, e3) est u2
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Exercice 2. Dans R3 muni de son produit scalaire usuel < , >, on considère l’endomorphisme
f dont la matrice dans la base canonique B = (e1, e2, e3) est
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1. Montrer que f est une isométrie de (R3, < , >).

2. Justifier par un calcul simple que f est une rotation.

3. Déterminer l’axe D de cette rotation. Donner une équation cartésienne de l’orthogonal
D⊥ de D.

4. (a) Soit e′1 =
1

2
(1, 1,−

√
2) et e′2 =
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√
2). Calculer e′1 ∧ e′2 et vérifier que

B′ = (e′1, e
′
2, e

′
1 ∧ e′2) est une base orthonormée de (R3, < , >).

(b) Déterminer la matrice de f dans la base B′ = (e′1, e
′
2, e

′
1 ∧ e′2).

(c) En déduire la valeur (au signe près) de l’angle autour de l’axe D.

5. Montrer que f ◦ f = Id.


