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1  測量に関する数学  令和４年 問題４ 
 
 
 
 
 

   
   

 
 図４に示すような三次元直交座標系において、ある点ሺ𝑥,𝑦, 𝑧ሻをｚ軸のまわ
りに図４に示す方向に𝜀௭だけ回転させたときの点ሺ𝑥ᇱ,𝑦ᇱ, 𝑧ᇱሻは次の式４で表
される。 
 

 
 

൭𝑥ᇱ𝑦ᇱ𝑧ᇱ൱ ൌ ൭cos𝜀௭ −sin𝜀௭ 0sin𝜀௭ cos𝜀௭ 00 0 1൱ቆ𝑥𝑦𝑧ቇ ∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙式４ 
 式４を参考に、点（𝑥，𝑦，𝑧）をｘ軸のまわりに図４に示す方向に𝜀௫だけ回 
転させる行列𝑅௫と、ｙ軸のまわりに図４に示す方向に𝜀௬だけ回転させる行列 𝑅௬の組合せとして最も適当なものはどれか。次の中から選べ。 
 ただし、それぞれの回転後の点をሺ𝑥ᇱᇱ, 𝑦ᇱᇱ, 𝑧ᇱᇱሻ、ሺ𝑥ᇱᇱᇱ, 𝑦ᇱᇱᇱ, 𝑧ᇱᇱᇱሻとするとき、 ൭𝑥ᇱᇱ𝑦ᇱᇱ𝑧ᇱᇱ൱ ൌ 𝑅௫ ቆ𝑥𝑦𝑧ቇ及び൭𝑥ᇱᇱᇱ𝑦ᇱᇱᇱ𝑧ᇱᇱᇱ൱ ൌ 𝑅௬ ቆ𝑥𝑦𝑧ቇ 
が成り立つ。 
 なお、関数の値が必要な場合は、巻末の関数表を使用すること。 
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      𝑅௫           𝑅௬ 
１．൭1 0 00 cos𝜀௫ sin𝜀௫0 −sin𝜀௫ cos𝜀௫൱  ቌ cos𝜀௬ 0 sin𝜀௬0 1 0−sin𝜀௬ 0 cos𝜀௬ቍ 
２．൭1 0 00 cos𝜀௫ sin𝜀௫0 −sin𝜀௫ cos𝜀௫൱  ቌcos𝜀௬ 0 −sin𝜀௬0 1 0sin𝜀௬ 0 cos𝜀௬ ቍ 
３．൭1 0 00 cos𝜀௫ sin𝜀௫0 −sin𝜀௫ cos𝜀௫൱  ቌ cos𝜀௬ 0 −sin𝜀௬0 1 0−sin𝜀௬ 0 cos𝜀௬ ቍ 
４．൭1 0 00 cos𝜀௫ −sin𝜀௫0 sin𝜀௫ cos𝜀௫ ൱  ቌ cos𝜀௬ 0 sin𝜀௬0 1 0−sin𝜀௬ 0 cos𝜀௬ቍ 
５．൭1 0 00 cos𝜀௫ −sin𝜀௫0 sin𝜀௫ cos𝜀௫ ൱  ቌcos𝜀௬ 0 −sin𝜀௬0 1 0sin𝜀௬ 0 cos𝜀௬ ቍ 
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1  測量に関する数学  座標 ４ 

 
４ 
    𝑅௫           𝑅௬ ൭1 0 00 cos𝜀௫ −sin𝜀௫0 sin𝜀௫ cos𝜀௫ ൱  ቌ cos𝜀௬ 0 sin𝜀௬0 1 0−sin𝜀௬ 0 cos𝜀௬ቍ 
 
  三次元直交座標は、Ｘ軸、Ｙ軸、Ｚ軸でそれぞれ回転することができる。
座標点がθ度だけ右ネジ方向（正方向）に回転した場合には、以下の式を
用いることで、回転後の座標値を計算することができる。 
 
   ① Ｘ軸周りにθ回転させたとき 

⎣⎢⎢⎢
⎢⎡移動後の X座標
移動後の Y座標
移動後の Z座標⎦⎥⎥⎥

⎥⎤
＝ ൥ 1 0 0 0 cos𝜃 −sin 𝜃 0 sin 𝜃 cos𝜃 ൩ ⎣⎢⎢⎢

⎢⎡移動前の X座標
移動前の Y座標
移動前の Z座標⎦⎥⎥⎥

⎥⎤
 

   ② Ｙ軸周りにθ回転させたとき 

⎣⎢⎢⎢
⎢⎡移動後の X座標
移動後の Y座標
移動後の Z座標⎦⎥⎥⎥

⎥⎤
＝ ൥ cos𝜃 0 sin 𝜃 0 1 0 −sin 𝜃 0 cos𝜃 ൩ ⎣⎢⎢⎢

⎢⎡移動前の X座標
移動前の Y座標
移動前の Z座標⎦⎥⎥⎥

⎥⎤
 

   ③ Z 軸周りにθ回転させたとき 

⎣⎢⎢⎢
⎢⎡移動後の X座標
移動後の Y座標
移動後の Z座標⎦⎥⎥⎥

⎥⎤
＝ ൥cos𝜃 −sin 𝜃 0 sin 𝜃 cos𝜃 0 0 0 1 ൩ ⎣⎢⎢⎢

⎢⎡移動前の X座標
移動前の Y座標
移動前の Z座標⎦⎥⎥⎥

⎥⎤
 

  
 
  


