
Principle Rotation Matrices

Rx(θ) =

1 0 0
0 cos θ − sin θ
0 sin θ cos θ

 (1)

Ry(θ) =

 cos θ 0 sin θ
0 1 0

− sin θ 0 cos θ

 (2)

Rz(θ) =

cos θ − sin θ 0
sin θ cos θ 0
0 0 1

 (3)


