5a.  Infor koordinatsystemen Bx,y,z; och Cx,y,z,, t ex enligt nedan.

Yi

Xl
Koordinattransformationerna ges av féljande A-matriser:
s, 0 C, a,C,0 c, 0 S, 00
| u U
A= =C, 0 s, aS: g A, - =, 0 -C, 0F
go -1 0 00 0o 1 0 a,d
0 0 0 1 Ho 0 0 10
=C, 0 =S, -a,S,0
A, - Hs, 0 C, a,C, o
oo 1 0 0 O
Ho 0 0 1
Homogena transformationsmatrisen
|:')'810203 - C153 S:S, _810283 + C1C3 PO
0T. = ALAA. = — Bclczcs -S.S; -C.S, C.C,S; +5,Cy py%
$ TR g s,C, C, S,S, p,0
H o0 0 0 15

x = —835,C,53+a,C,Cy + (a; +a,)Cy

dar [Py = 2;C,C,S; +a35,C5 + (a; +ay)S,
2 = 835,53
5b.  Redundans innebéar att mer &n en uppsattning lankvariabler kan ge samma lage for verktyget.

I det aktuella exemplet kan detta intraffa om man adderar 180° till 6, samtidigt som man byter
tecken pé 6.



Verktygets koordinater &r

p, =d,cos6,
py = d,sing;
P, = al_d3

Verktygets vinkelhastighet &r

Elezo + %824 = ( El - El) ezo

ap ap
J..=—X=0 J,, =—X=0
13 ad3 14 094
ap op
Jo,==—Y=0 J,, =—Y¥Y=0
23 ad3 24 694
ap ap
Jan= 2 =1 Joy= 2=
33 d, 34 26,
Eftersom wX:wy:O, sdarl,;=J;=0
Jo1 = aof)z =1 Yoo = dafz =0 Jo3 = 60-02 =0 Jou = do-l)z =-1
06, ad, ads; 06,

6b.  Sambandet mellan & ena sidan hastighets- och vinkelhastighetskomponenterna och & andra
sidan lankvariablernas tidsderivator ges av

x

v, 0O

S

0o=9 28

[0 |‘_?3D

dvg BB
u

e

Genom att stryka fjarde och femte raderna i vansterledets kolonnvektor och i Jacobimatrisen fas en
ny 4 x4-matris J som kan inverteras. Resultatet blir

1% v, 0

0
MQD:J_]_ %VD
1 0 . O
{0 0’0o
B8 .0



