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Angles de Cardan ou Roulis-Tangage-Lacet 
 

Pour passer de Ri à Rj on effectue une succession de trois rotations de Cardan RTL, φ1, φ2, φ3 

autour de X, Y et Z. 

 

   
       
        

       
        

       
         

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Figure 1 : Rotation de φ1 autour de Xi (Roulis) 
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Figure 2 : Rotation de φ2 autour de y1 (Tangage)  
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La matrice de transformation de la rotation        (figure 1) est  (voir chapitre 2, 
transformations simples) : 
 
 

     
   
        

       

  

 
 

La matrice de transformation de la rotation        (figure 2) est : 
 
 

     
       

   
        

  

 
 
 
La matrice de transformation de la rotation        (figure 3) est : 
 

     
        
       
   

  

 

Figure 3 : Rotation de φ3 autour de z2 (Lacet) 
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La transformation entre Ri et Rj sera donnée par la relation (11) du chapitre 2 : 

              

 

  
   
        

       

  
       

   
        

  
        
       
   

  

 

       
         

                           
                          

  

    donne la position angulaire de Rj par rapport à Ri. 

Dans la matrice    ,          et          


