21 pazdziernika 2008

Lista 1

Reprezentacje poltozenia i orientacji

. Pokazaé, ze odwrotnos$é kwaternionu Q = {7, €} dana jest wzorem Q=1 = {n, —¢}, wiedzac
ze elementem neutralnym jest {1,0}.

. Wyznaczy¢ macierz rotacji R € SO(3) odpowiadajaca katom Eulera (ZYX) ¢ = 30°, 6 = 30°,
1 = 45°

. Majac dane katy RPY: ¢ = 60°, 0 = 45°, ¢b = 120°, wyznaczy¢ macierz rotacji R € SO(3)

. Wyznaczy¢ zlozenie dwoch rotacji zdefiniowanych w reprezentacji o$ kat: r; = g[l, 1,07,
91 = g7 o = [0707 ]-]T» 92 = %

. Zmalez¢ reprezentacje w katach Eulera lub RPY macierzy rotacji

V3 _1
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_V2 V6 V2
4 2 2

. Dla nastepujacych zaleznosci pomiedzy uktadami wspotrzednych

e uktad 1 jest obrécony wzgledem osi Z ukladu bazowego (0) o kat 61, a nastepnie prze-
sunigty wzdluz (obréconej) osi X o odcinek ;.

e uklad 2 jest obrécony wzgledem osi Z ukladu 1 o kat 6s, a nastepnie przesuniety wzdluz

(obréconej) osi X o odcinek Iy

Dla punktu o wspéhrzednych P» = (z,y,z) w ukladzie 2 wyznaczyé¢ jego wspdlrzedne w
uktadzie bazowym. Znalez¢ przeksztalcenie odwrotne.



