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Subiecte abordate:

* Transformari geoM
s

# Calculul coordonatelor in spatii 3D.
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Transformari geometrice 3D.

P(X,y,

unde x’=F (x,y,2), Y'=F,(x,y,2), 2’= F5(x,y,2)

Transformarile geometrice tridimensionale cuprind urmatoarele
operatii spatiale: translatia, scalare, rotatia, oglindirea, proiectia
obiectelor 3D pe un plan.

In coordonate omogene, un punct din spatiu (X, y, z) se reprezinta
prin vectorul [ x,, Y., Z,, W ],

unde w este parametru real, iar x = x,,/w, y = y,./w, z= z,,/w, wzO.
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Matricea de transformare 3D.
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Transformarea geometricad in spatiul 3D in forma matriciala se
descrie in modul urmator:

Xy'21]=[xyz1][M]
Xy z1] — sunt coordonatele initiale ale obiectului;

BV

[x’y’z’1] — sunt coordonatele noi ale obiectului;

| M] - este operatia aplicata asupra transformarilor spatiale.
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Translatarea spatiala 3D.
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sau, in forma matriceala:

X'y zZ 1] =[xy z 1] [T]
Matricea de translatie 3D este:
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Scalarea in spatiul 3D.

sau, in forma matriceala:
[x"y" 2" 1] = [xyz1][S]

Matricea de scalare locala este data de relatia:

|s, 00 O]
ISlI=] 0 s, 0 o
|]o os, o
|o o 0o 1]

Scalare globala se obtine folosind urmatoarea matrice:

|1t o0 O]
ISf=10 10 0]
|o 01 o
| o 00 s|

Note de curs: RMM 6 10/4/2022



Rotatia in jurul unei axe a sostemului de coordinate.

10 0 0
“ 0 cosag sinag 0
r] .
0 —sinag cosa 0
0 0 0 1
Intr-o manierd asemanatoare matricea de rotatie in jurul axei
y cu unghiul B este: cosfp 0 —sinf 0

[R ]_ 0 1 0 0
*lsinB 0 cosB 0

0 0 0 1

Matricea de rotatie in jurul axei z

cu unghiul 0 este: cosf sinf 0 0
[Rz]= —sin@ cos@® 0 0

0 0 1 O

0 0 0 1]
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Transformari inverse in statiul 3D.

T(to tyt,) "= [T(t, -ty -,
S(Sw Sys S;) I =[S( /sy, 1[5y, 1/s, )]
Ru(a) J'= [Ry(-a) ]
Ry(B) I"= [Ry(-B)]
R,(0) "= [R(-6) ]
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Modelul geometric direct al bratului robotic cu 8 grade de mobilitate.
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Modelul geometric direct al bratului robotic cu 6 grade de mobilitate.

’
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Mobilitatea robotului pe roti
Pozitia unui punct

in spatiul 2D: [xy 1]7

in spatiul 3D: [xy z 117

Transformari intre cadre

= Translatie 100a
« Multiplicarea pozitiei cu o matrice de tipul Trans (ab.c) = g {1}{1’ E‘
0001

. RDtEtiE dmsEi —sin® 0 [;

- Multiplicarea pozitiei cu o matrice de tipul Rot(g) = | SInY cos® 00

0 0 10

0 0 01

« Translatie si rotatie
- Multiplicarea pozitiei cu o matrice de tip translatie si cu o matrice de tip rotatie
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Dinamica/Cinematica robotului pe roti

Mobilitatea unui robot - Migcarea efectiva >
Cinematica robotilor

» Miscare liniara
Pozitie r
Viteza v=dr/dt
Acceleratie a=dv/dt
Relatii pt miscarea uniform accelerata:
v(t)=vy+at
r(t)=rotvot+at2/2=r,+(v+v,)t/2
vi=v,2+2a(r-ry)
m Miscare de rotatie
Pozitie — sub un unghi © fatad de un sistem de referinta
Viteza (unghiulara) @ = dé/dt
Acceleratie a=dw/dt
Relatii pt miscarea de rotatie uniform accelerata:
w(t)= we+at
O(1)=6,+ wot+at?/2=(w+ wy)t/2
W= w,2+20(6-6,)
= Miscare circulara
Pozitia r(t)=Rug(t), R - raza cercului
Viteza v(t) = Rw(t)ug,unde w — viteza unghiular
Acceleratia a(t)=ag(t)+ax(t)
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Exemplu. Exercitiu.

Este dat robotul R cu 2 roti de tractiune. Diametrul rotilor este de
5 cm. Pozitia Robotului in To(0,0). Orinetarea Robotului fata de
OX este 30 grade. Distanta dintre roti este de 10cm.

* 1, Sa se calculaze pasul de deplasare a Robotului la rotatia cu
unghiul de 5 grade.

* 2. Sa se calculeze pasii pentru a atinge pozitia cu coordonatele
(5, 4)-

* 3 Sa se optimizeze traseul de deplasare a Robotului mobil.
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Lista de teme pentru Teza de licenta:

Iste Ormat ional educational
Sistem pentru modelarea 3D a bratu :
3. Sistem Multi-Robot cu colaborare Master-Slave;

4. Sistem pentru ghidarea unui set de Roboti Mobili in baza
retelei Internet;

5. Sistem pentru ghidarea robotilor mobili in baza
informatiei video;

Sistem interactiv Om-Robot in baza comenzilor vocale;
7. Sistem inteligent de comanda pentru colonii de Roboti
Mobili;
8. Sistem pentru investigarea spatiilor 3D (Drona ghidata la
distanta);
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