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11.

Lista nr 3 z Robotyki 1

. W parametryzacji os-kat (v, ) macierz obrotu wylicza sie z formuly Rodrigueza jako

R(v,0) = I3 + [v]sinf + (1 — cos 0)[v]? (1)

Pokazaé, ze R(v,0) = R(—v, —0), czyli ze reprezentacja os$-kat nie jest jednoznaczna.

. Uzasadni¢, ze R~1 = RT = R(v, —0).

. Pokazaé, ze o$ obrotu w reprezentacji os-kat dla macierzy R uzyskuje sie ze wzoru

[v] _LRT
" 2sinf

. Korzystajac ze wzoru podanego na wyktadzie wyliczyé¢ macierz obrotu wokét wektora w = (1,1,1)7 o kat

s

5
Wskazéwka: najpierw unormowacé¢ wektor w do dlugosci 1, a nastepnie przeprowadzi¢ obliczenia.

. Macierze jednorodne maja postaé¢ blokowa

we[2 1]

Korzystajac z ogdlnej postaci poszczegdlnych transformacji pokazaé¢ na przyktadzie, ze sktadanie ruchow
wzgledem réznych osi bazowych nie jest przemienne.

. Dla jakich sytuacji sktadanie translacji z obrotem wzgledem wybranych osi jest przemienne?
. Wyliczyé symbolicznie postaé macierzy K 1.

. Niech bedzie dana macierz R = rot(z, ¢). Policzyé g—g, a wynik zapisa¢ w postaci AR. Wyrazi¢ macierz

A jako macierz skosnie symetryczna zbudowana z wektora elementarnego e; = (1,0,0)%, e; = (0,1,0)7
lub es = (0,0,1)”. Podobne rézniczkowania nalezy przeprowadzi¢ dla macierzy rot(z,a) oraz rot(y, 3).

. Predkosci obrotowe w przestrzeni/ciele wg/wp definiujemy nastepujaco:

[ws] = Qs = RR” [wp] = Q5 = RTR.

Zatézmy, ze macierz obrotu R jest przedstawiona w parametryzacji R = RPY (¢, 0,1). Wyliczy¢ predkosé
obrotowa wg oraz wp jako funkcje katéw ¢,6,v¢ oraz ich pochodnych. Wynik przedstawi¢ w postaci
ws = Waxs(9,0,v)T, gdzie W jest macierza zawierajaca funkcje trygonometryczne katéw parametryzacji.

(%) Korzystajac z formuty Rodrigueza (1) pokazaé, ze

tr R(v,0) =1+ 2cos@

(x) Pokazaé, ze formula Rodrigueza daje réwnowazny opis dla macierzy R(v, ) (gdzie v = (ca$s, Sa58, )
jest wektorem jednostkowym) do zapisu

R =rot(z,a)rot(y, B)rot(z,0)rot(y, —f)rot(z, —«)



