ROBOTICA — O1CFIDV 02CFICY

AA 2006707

(

\

COS ¢,
SIn q,

0

COS q,
Sin q,

0

)

Esempio 1.1
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Esempio 1.2

Se il vettore rappresenta un segmento orientato, allora:
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Esempio 2.1

Supponiamo di definire due rotazioni, la prima R; di 90° in-

torno all’asse x (fisso), la seconda Ry di —90° intorno all’asse z

\IIIVUII\«/.

Le due rotazioni sono le seguenti

10 0 0 1
R1(0 0 1\}; R2(1 0 0
01 0, 0 01
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Esempio 2.2

Se la rotazione R5 fosse stata intorno al riferimento fisso, allora
avremmo, applicando la regola pre-fisso, un risultato diverso, cioe
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