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Olkoon n kiertoakselin suuntavektori (In] = 1) ja olkoon w kiertokulma; niiden
- suunnat on valittava siten, etti jos oikeakatisti ruuvia kierretiin kiertokulman
positiiviseen suuntaan, se alkaa edeti vektorin n suuntaan. Olkoot a ja b kaksi

yksikkovektoria, jotka ovat kohtisuorassa vektoria n vastaan siten, ettd {a,b,n} on
ortonormeerattu oikeakatinen kanta. Talldin on erityisestinxa=b janx b = —a.

Argumenttipisteelle P = r = z saadaan nyt esitys

r = (n-r)n+ p(cospa + sinpb),
missa p on pisteen kohtisuora etiisyys akselista. Talldin on nxr = p(cos o b—sinp a).
Kuvapiste P' = r' = z' saadaan kiertimilli vektorin r Jalkimmaista komponenttia

kulman w verran:

r' = (n-r)n+ pleos(p + w)a + sin(yp + w)b]
(n-r)n + cosw [p(cos pa + sin pb)] + sinw [p(—sin pa + cos pb)]

]

(n-r)n+coswir—(n-r)n] +sinwn x r]

i

eli koordinaattimuodossa

z' = (nTz)n + cosw [z — (nTz)n] + sinw [N*z]

T S .
=[nn" + (cosw)(I — nnT) + (sinw)N “z,
missd V™ on ristitulon esitysmatriisi: n x r = N*z.
Kiertokuvauksen matriisi on siis

U =nn" + (cos w)(I —nnT) + (sinw)N™.



