
Lista nr 2 z Robotyki 1

Pocz ↪awszy od tej listy, pojawi ↪a si ↪e zadania dodatkowe oznaczone (?). Nie b ↪ed ↪a one rozwi ↪azywane w trakcie
zaj ↪eć, jednak ich rozwi ↪azanie pozwoli na uzyskanie plusów z aktywności.

1. Maj ↪ac podan ↪a macierz R,
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 (1)

należy sprawdzić, czy zachodz ↪a warunki

RTR = I3, RRT = I3, detR = 1.

Jeśli tak, to co można powiedzieć o macierzy R?

2. Prawoskr ↪etny uk lad wspó lrz ↪ednych jest zbudowany z wersorów i, j i k w podanej kolejności. W pewnym
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. Wyliczyć wersor j. Zwrócić

uwag ↪e na kolejność elementów w iloczynie wektorowym.

3. Mamy dwa uk lady wspó lrz ↪ednych zaczepione w jednym punkcie. Wersory uk ladów s ↪a równe: i0 =(√
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, k1 =

(0, 0,−1)T . Należy sprawdzić, czy uk lady s ↪a prawoskr ↪etne, a jeśli nie, to nieznacznie poprawić wersory,
aby uzskać prawoskr ↪etność. Dla skorygowanych uk ladów prawoskr ↪etnych należy wyznaczyć macierz ob-
rotu R1

0 przekszta lcaj ↪ac ↪a wspó lrz ↪edne z uk ladu 1 do 0. Z kolei, należy wyznaczyć wspó lrz ↪edne pewnego
punktu wzgl ↪edem uk ladu 1, gdy dane s ↪a jego wspó lrz ↪edne wzgl ↪edem uk ladu 0, czyli p0 = (1, 1, 1)T .

4. Macierze bazowe dla grupy obrotów SO(3) to elementarne obroty wzgl ↪edem osi g lównych, czyli

rot(x, φ) =

 1 0 0
0 cφ −sφ
0 sφ cφ

 , rot(y, θ) =

 cθ 0 sθ
0 1 0
−sθ 0 cθ

 , rot(z, ψ) =

 cψ −sψ 0
sψ cψ 0
0 0 1

 .
Pokazać na konkretnym przyk ladzie (wykorzystuj ↪ac ogóln ↪a postać macierzy bazowych), że mnożenie ma-
cierzy obrotu wzgl ↪edem różnych osi jest nieprzemienne, zaś wzgl ↪edem tej samej osi – jest przemienne.

5. Wyznaczyć ogóln ↪a macierz reprezentacji dla k ↪atów Roll-Pitch-Yaw (Ko lysanie-Kiwanie-Myszkowanie)

RPY (α, β, γ) = rot(z, α) · rot(y, β) · rot(x, γ)

6. Maj ↪ac macierz reprezentacji RPY , wyznaczyć macierz obrotu odpowiadaj ↪ac ↪a reprezentacji

R = RPY
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7. Dla macierzy podanej wzorem (1) znaleźć reprezentacj ↪e k ↪atów RPY oraz k ↪atów Eulera.

8. (?) Czy macierz obrotu ma zawsze jednoznaczn ↪a konkretn ↪a reprezentacj ↪e? Czy można podać prosty
przyk lad ilustruj ↪acy odpowiedź na to pytanie?

9. (?) Wiedz ↪ac, że każda macierz obrotu
R =

[
r1 r2 r3

]
spe lnia nast ↪epuj ↪ace warunki:

‖ r1 ‖=‖ r2 ‖=‖ r3 ‖= 1

r1 × r2 = r3, r2 × r3 = r1, r3 × r1 = r2,

pokazać, że wyznacznik macierzy obrotu jest równy 1.


