Lista nr 2 z Robotyki 1

Poczawszy od tej listy, pojawia sie zadania dodatkowe oznaczone (x). Nie beda one rozwiazywane w trakcie
zaje¢, jednak ich rozwiazanie pozwoli na uzyskanie pluséw z aktywnosci.

1. Majac podana macierz R,
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nalezy sprawdzi¢, czy zachodza warunki
RTR = I, RRT = I, det R =1.

Jedli tak, to co mozna powiedzie¢ o macierzy R?

2. Prawoskretny uktad wspélrzednych jest zbudowany z wersoréw i, j i k w podanej kolejnosci. W pewnym

V3 T v v3 o\"
ukladzie dany jest wersor ¢ = (73,07 %) , za$ wersor k = (72, 72,0) . Wyliczy¢ wersor j. Zwrdcié

uwage na kolejnosé elementéow w iloczynie wektorowym.

3. Mamy dwa uklady wspolrzednych zaczepione w jednym punkcie. Wersory uktadéw sa réwne: i¢p =
T T T T

(§7oa_§) ) jO = <07170)T7 ko = (?ﬂ:%) oraz ip = (%7?)0) ) jl = (_§7%70) ) ki =

(0,0,—1)T. Nalezy sprawdzi¢, czy uklady sa prawoskretne, a jeli nie, to nieznacznie poprawié¢ wersory,

aby uzskaé¢ prawoskretnosé. Dla skorygowanych uktadéw prawoskretnych nalezy wyznaczy¢é macierz ob-

rotu R} przeksztalcajaca wspétrzedne z uktadu 1 do 0. Z kolei, nalezy wyznaczyé wspélrzedne pewnego
punktu wzgledem ukladu 1, gdy dane sa jego wspéirzedne wzgledem uktadu 0, czyli po = (1,1,1)7.

4. Macierze bazowe dla grupy obrotéw SO(3) to elementarne obroty wzgledem osi gléwnych, czyli
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rot(z,¢) = | 0 cp —5S¢ |, rot(y,0) = o 1 0|, rot(z,) = | sy ¢y O
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Pokazaé¢ na konkretnym przyktadzie (wykorzystujac ogdlng postaé macierzy bazowych), ze mnozenie ma-
cierzy obrotu wzgledem réznych osi jest nieprzemienne, za$ wzgledem tej samej osi — jest przemienne.

5. Wyznaczy¢ ogblna macierz reprezentacji dla katéw Roll-Pitch-Yaw (Kolysanie-Kiwanie-Myszkowanie)

RPY (a, 8,7) = rot(z, a) - rot(y, B) - rot(z,~)
6. Majac macierz reprezentacji RPY, wyznaczy¢ macierz obrotu odpowiadajaca reprezentacji

R = RPY (g go)

7. Dla macierzy podanej wzorem (1) znaleZ¢ reprezentacje katéw RPY oraz katéw Eulera.

8. (x) Czy macierz obrotu ma zawsze jednoznaczna konkretna reprezentacje? Czy mozna podaé prosty
przyklad ilustrujacy odpowiedZ na to pytanie?

9. (x) Wiedzac, ze kazda macierz obrotu
R = [ T T2 T3 ]

spelnia nastepujace warunki:
[reI=lr2 (=l rs (=1

TN XT9=17T3, T2 XTr3=r7"1, T3XT"ry=rg,

pokazaé, ze wyznacznik macierzy obrotu jest rowny 1.



