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Macierze A = ] , gdzie 0 = (0,0,0) (nieco niekonsekwentnie bowiem wierszowo)
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R € SO(3) i T € R? opisuja transformacje miedzy dowolnymi (zawierajacymi zaréwno rotacje
jak i translacje) uktadami wspoétrzednych. Czasem T' oznacza sie jako d. Obydwa oznaczenia
definiuja wektor przemieszczenia miedzy poczatkami odpowiednich uktadéw wspodtrzednych.
Bazowe translacje opisujemy macierzami:
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Tran(e,a) = [ "] ] Tmn(y,b)z[o : ] Tran(z,c):lo |

a rotacje macierzami:

Rot(z,a) = |") OT], Roay,ﬁ):[m“y’m OT], Rot(2,7) = [mt(m) OT].
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Pokazaé, ze ztozenie translacji wzdtuz dowolnych osi jest przemienne.
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Dla jakich sytuacji ztozenie translacji z obrotem (i vice versa) wzdtuz wybranych osi jest
(nie-)przemienne.

Dla parametryzacji oé-kat (v,6) macierz R € SO(3) jej odpowiadajaca ma postaé:
rot(v,0) = R = I3+ sin(6)[v] + (1 — cos(9))[v]?, (1)
gdzie [v] jest znana operacja tworzenia macierzy sko$niesymetrycznej ze znanego wekto-

ra v. Pokazaé, korzystajac z (1), ze macierz R odpowiadajaca (v,0) jest identyczna z ta
dla (—v,—0) = (—v, 27 — 0).

11 T2 T3
Na podstawie wzoru poprzedniego okresli¢, jak dla danej macierzy R = |ro; 7T9g 7o3| €

31 T32 T33
SO(3) wyznaczy¢ wektor v i kat 0 przy pomocy elementéw sktadowych macierzy R. Zasta-
nowic¢ sie, dla jakich macierzy Panstwa pomyst jest dobrze, a dla jakich Zle, uwarunkowany
numerycznie. (czyli moga wystapi¢ ktopoty z akceptowalnie doktadnym okresleniem tych
danych)
Potrenowa¢ kolejne przemieszczanie uktadéw wspoétrzednych np. przy transformacji:
rot(x,m/2)rot(z, m)rot(y, —m/2)rot(x, —m)rot(z, m/2)
zwracajac szczegbdlng uwage jak okreslamy katy obrotu dodatnie, a jak ujemne. Mozna
takze doda¢ translacje wzdtuz osi x,y, z w réznych miejscach.
Dokonezy¢ liste (listy) poprzednie, gdy sa zalegtosci.
(*) Pokazaé (korzystajac z zaleznosci i rysunku z wyktadu kolejnego), ze
R = rot(z,a)rot(y, B)rot(z, 8)rot(y, —B)rot(z, —«)
z jednostkowym wektorem v = (vy,v2,v3)7 = (ca 83, SaSs, )7 opisuje obrot dookota osi

v o kat 0, zgodnie z zaleznoscia (1). Uwaga: sporo liczenia. Podpowiedz: wyliczy¢ R jako
funkcje sinuséw i kosinusow «, 3, 6, a potem to co si¢ da wyrazi¢ przez sktadowe wektora v.

(*) Niech bedzie dany wektor v € R3 obracany wokél wektora jednostkowego k € R? o
kat 6. Pokazac, ze wynikiem bedzie

Vot = cos(0)v + sin(0)k x v + (1 — cos(0))(k,v)k

Podpowiedz, a moze rozbi¢ wektor v na sktadowe?



