
g(r1

Pt,

&r(t)v"

l2n

0q,""

;0
0r

,ro

4

;r{
-s 0,{t
( 0,ir
0
o

0,ltl

Ulr)
0
o

a

t

L

l ) -- t -
,, IiJ

0
a
4
o

)

I

fc0,li) 
-i$rllJ

- lso,tt '0,t+)

| - : " '

2

t"r

I

I la
0' o
4, o-

a4

0'
01

4

'T,
t:

on-r d,.' 10,
4 I o' 0- 0 |,nft)
2 100
;l^",

Ln"0 Ad)
0," &u)

L2
0
o
4

k q{t) )urr+,
l:ortit ,0rfl

lo o
l0 0

-1.'
3 Poo o-i-

I =a l '

Marek
Stempel

Marek
Pływające pole tekstowe
Ogólna postać  macierzy transformacji z układu współrzędnych "i" do układu współrzędnych "i-1"

Marek
Pływające pole tekstowe
Aby obliczyć pozycję wektora P w układzie współrzędnych "0" trzeba wykonać mnożenie macierzy.
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http://www.mbmaster.pl/robotyka-projekty-i-zadania.html

Marek
Stempel

http://www.mbmaster.pl/robotyka-projekty-i-zadania.html



