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Robotyka - katy Eulera

Katy Eulera opisujg rotacje pomiedzy uktadami wspétrzednych. W rozwazanym tutaj
przyktadzie kolejne rotacje pomiedzy uktadem wspétrzednych {4} (uktad poczatkowy), a
uktadem wspétrzednych {B} (uktad wyjsciowy), odbedg sie kolejno wokét osi Z — Y — X.
Oznacza to ze najpierw uktad A zostanie obrocony wokét osi Z, o kat 1, obrot osi X, i Y,
bedzie miat miejsce w ptaszczyznie X,Y,, wynikiem pierwszej rotacji bedzie powstanie
uktadu {B'}. Kolejna rotacja bedzie rotacja wokét osi Yz, o kat 0, osie Xj, i Zg, zostang
obrécone w ptaszczyznie Xg,Zg,, wynikiem drugiej rotacji bedzie powstanie uktadu {B"'}.
Ostatnig rotacjg bedzie rotacja wokoét osi Xg,,, 0 kat ¢, osie Yg,, i Zg,, zostang obrécone w
ptaszczyznie Yg,,Z5,,. Wynikiem ostatniej rotacji bedzie powstanie uktadu wspoétrzednych B.

s ) "“/\Bl\‘ "‘bAi /‘_QA_
Y- i | ! R \{i R 1
-EE A A e"!‘i 3 “ o= N " \?.b,gv_ -f—,,;_on,/‘_
@:% IR\:I ’ ’R . 'R é X;°I4 + U4 Q& /:l
e e v ghipm ca o
\{) 31 )()24 Y&O‘51 4&; 4

Rysunek 1. Kolejne rotacje pomiedzy uktadami wspétrzednych {A} - {B'} - {B"'} —» {B}.

Ogdlna posta¢ macierzy opisujacej rotacje z uktadu {i} do uktadu {i — 1} jest postaci.
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W uktadzie {B} zdefiniowany jest wektor Bpo znanych wspoétrzednych. Aby znalez¢
wspotrzedne tego wektora w uktadzie konieczne bedzie wyznaczenie macierzy rotacji z
uktadu wspoétrzednych {B} do uktadu wspétrzednych {A}. Poniewaz pomiedzy uktadami {B}
i {A} byly trzy rotacje, macierz rotacji 4R bedzie iloczynem trzech macierzy rotacji pomiedzy
uktadami posrednimi.
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AR — rotacja pomiedzy uktadami {A} i {B'}, obrét wokot osi Z o kat
2R — rotacja pomiedzy uktadami {B'} i {B"'}, obr6t wokét osi 'Y o kat 8
BYR — rotacja pomiedzy uktadami {B"} i {B}, obrot wokét osi X o kat ¢
Wspdtrzedne wektora ZP w uktadzie {A} sg dane zaleznosciag
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