Lista nr 1 do “Podstaw robotyki”,
Wydzial Elektryczny

1. Sprawdzi¢ na przykladzie, ze mnozenie macierzy obrotéw nie jest przemienne.

2. Pokazaé, ze ruchy wzgledem tej samej osi sa przemienne, np.

Rot(Z,0)Tr(Z,a) =Tr(Z,a)Rot(Z, o).

3. Zbadaé, czy podane ponizej macierze sa macierzami obrotu:
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. Dla macierzy R = Rot(X, §)Rot(Y, §) wyznaczy¢ oS i kat obrotu (v, 6).
. Dla macierzy R = Euler(%,0, T) wyznaczy¢ os i kat obrotu oraz katy RPY (¢,0,).

. Dla macierzy obrotu podanej wzorem
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wyznaczy¢ katy Euler(¢,0,1) oraz RPY (¢,0,1). Czy reprezentacja jest jednoznaczna? Jedli nie,
to podaé¢ wszystkie rozwiazania.

. Macierz przeksztalcajaca uktad X1Y77; w uktad XqYpZy ma postaé
cos(fy +02) —sin(6; +62) 0 Iycosfy + s cos(fy + 02)

sin(01 + 92) COS(91 + 92) 0 ll sin 01 + lg sin(91 + 92)
R =
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Wyznaczy¢ predkosci liniowe i katowe, w przestrzeni i w ciele, efektora, zakladajac, ze 61 = const
lub 05 = const.



