MCG - 11

R er 3 x 3 matricen for en rotation.

Find akse-vinkel repraesentationen af denne rotation: altsa en
retnningsvektor ¢ = (z,y,z) 09 en vinkel 8 sa R = Ryy.

Udregn trace(R) = Rgg + R11 + Roo.

Sa er § = cos™1(5(trace(R) — 1)). Det giver 0° < 9 < 180°.
cos—1 skrives 0gsa sSOm arccos.



Hvis 6 = 0°: ingen rotation, t er vilkarlig.

Hvis 6 = 0° og 6 # 180°:

r = (Ro1 — R12,Roo — Roo, R10 — Ro1), T =

Hvis 6 = 180°: Bestem det stgrste af tallene Rgg, R11, Roo.

: R
Rpg stgrst: x= = %\/Roo — Ri{1 — Roo+1, y= %, z = 5=

: R
Rq1 stgrst: y:%\/Rll_ROO—RQQ‘Fl, CUZQ—Oyl, 2=

Roo stgrst: 2z = %\/RQQ — Ropop— R11+1, x= %, = 5.°.



En kvaternion g skrives som

q — (w7$7y7z)7

eller

g =w—+ zi+yj+ zk.

X

Hvis vi setter v=uxi+yj+ 2k = |y
_Z_
q = (w,v),

eller

q=w -+ V.

sa skriver vi 0gsa



Addition af kvaternioner:

(w1, z1,y1,21) + (w2, 22, Y2, 22) = (w1 +wo,x1+x2,y1+Y2, 21+22).
Skalarmultiplikation:
a(w,z,y, z) = (aw, az, ay, az).

Magnitude af kvaternion:

lall = Vw? + 22 + 4% + 22,
hvor ¢q = (w,x,vy, z).
Hvis ¢ # (0,0, 0,0) har kvaternionen

1

T4
lql}
magnitude 1 og siges at vaere normaliseret.



Rotation om aksen r med vinkel 8 repraesenteres af kvaternionen
qg = (cos (g) ,Sin (g) I).

Eller

(cos (36O; — 9) . sin (36O; — 9) (—%)) = (- cos (g) . —sin (g) ) =

Matricen for rotationen, der er repraesenteret af den normalis-
erede kvaternion ¢ = (w,z,vy, 2):

(1 —2y2 — 222  2zy — 2wz 2xz + 2wy
2xzy + 2wz 1 — D2 — 222 2yz — 2wz
2xz — 2wy 2yz +2wx 1 — D2 — 2y2




