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Rotation i R3 med vinkel # om akse med retningsvektor r.
Hvis hgjre hands tommelfinger peger i retning r sa peger de andre
fingre i positive omlgbsretning.

Rotation med vinkel —0 om akse med retnhingsvektor —r er den
samme rotation som rotation med vinkel 8§ om akse med ret-
ningsvektor r.
o 1

regn r — —r.
Udregn r |\1“||r
En vilkarlig vektor v roteres over i vektoren R(v), som kan bereg-
nes med Rodrigues formel:

R(v) = cos(0)v + (1 —cos(0))(v-t) + sin(0)(f x v).



»
Hvis ¥ = |y| sa er matricen for rotationen:
_Z_
2 Y X2 (1 0 O]
R:p = (1—cos(f) |zy y? yz|+cos(d) |0 1 0O|+sin(h)
Tz Yz 22 0 0 1

Matricen kan ogsa skrives som

hvor

c = cos(h),

_tmz—l—c
Rjp = |tey + sz
(txz — sy tyz + sz tz2—|-c_

tey — sz txz + sy
ty2 4+ c

s = sin(6),

tyz — sx | ,

t =1 — cos(0).




Rotation om z-aksen med vinkel 6, [indsaet (z,vy,z) = (1,0,0)]:

1 0 0
Rz = Rjp, = |0 cos(0z) —sin(0z)] .
0 sin(fz) cos(0z) |

Rotation om y-aksen med vinkel 8y [indsaet (z,y,z) = (0,1,0)]:

[ cos(6y) 0O sin(6y)]
R, = Ryp, = 0 1 0 |.
|—sin(6y) 0 cos(6) |

Rotation om z-aksen med vinkel 6, [indseet (z,y,2) = (0,0, 1)]:

cos(#,) —sin(6,) O]
R: = Ryy, = |sin(6,) cos(0:) O
0 0 1




Matricen for rotation om z-aksen efterfulgt af rotation om y-
aksen efterfulgt af rotation om xz-aksen:

[ CyCz —CySz Sy
R:RyR; = | SzSyCz+ CzxSz —SxSySz+ CxCz —SxCy
|—CzSyCz + SxSz CxSySz+ SxCz CxCy |

hvor

Cx = cos(6z), Sz =-sin(6y),
Cy = cos(by), Sy = sin(by),

Cz =cos(6;), Sz=sin(6,).



