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Derivata di una matrice di
Rotazione

R = R(f)
R ortogonale =) R(¢)R (1) = 1 =) %[R(t)RT (t)]: 0 =)

def

4

R(OR"(t)+ R(H)R" (t)=0

S +S"(1)=0

Legame tra la matrice di
rotazione e la sua derivata




Significato fisico di S(t)

Si consideri il vettore costante p'

e il vettore p(l‘) — R(t)p’

La sua derivata temp. & p(7) = R(f ) p'

Indicando con w(t) la velocita angolare della terna R(t)
rispetto alla terna di riferimento, dalla meccanica

p(t)=w(t)xR(t)p’

antisimmetrica




Discretizzazione di un sistema tc

x((k +D)T) = x(kT)

H(KT) = - —>

x((k+D)T) = x(kT)

H(K+DT) = - E—




z—1

T

Forward rectangle s =

sR(s) = WR(s) =) Z;IR(Z)IWR(Z) —>

1

|:> ?R(z) —FR(Z) = WR(2)

Antitrasformando

%R(kﬂ)—%R(k):va(k) ) R(k+1)=R(k)+TWwR(k)

—> R(k+1)=(I+TW)R(k)




z—1

Backward rectangle s-= =

sR(s) = WR(s) = ZZ_TIR(Z)=WR(Z) —

=) %mz)_TLR(z)zwz) =) zR(z)-R(z) = WIZR(2)

Antitrasformando

R(k+1)—R(k)=TWR(k+1) C=y (I-TW)R(k+1)=R(k) =y

—> R(k+1)=(I-TW)"R(k)
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Ricavare una matrice di rotazione R che
meglio approssima una matrice Q data

A ortogonale AT 4 =]

Definizione di Traccia
Norma di Frobenius

Tr(4) = Zn: a;
I=1

4], = | 2_la
Proprieta =

Ir(A+B)=Tr(A)+1Tr(B)

2 Tr(AB)=Tr(BA)
3 Tr(44")=Tr(A" A)




Ricavare una matrice di rotazione R che
meglio approssima una matrice Q data

mRinHR—QH; Vincolo: RTR=1

IR _QHi = l‘mce[(R -0)' (R- Q)]z trace[(RTR) —~RO" —OR" + QTQ]z

= tr|(R"R) |+ tr|(0" 0) |- 26/[(R7 Q) |= tr[1]+ 1|07 0) |- 26|(R70) | =
=3+0|(0"0)|-2tr|(R70)]

m]‘glx[tr(RTQ)] Vincolo: RTR =7




Ricavare una matrice di rotazione R che
meglio approssima una matrice Q data

Decomposizione ai valori singolari di Q@ O =USV"

o 0 0
U.V matrici ortogonali ed 5=|0 o 0]

0 0 o

Definiamo una matrice ortogonale Z 7 )" 'R'UU

tr(R"Q) = tr(RTUSV ) tr(V'R"US) = tr(ZS)

Z ortogona
Z.0, < S o

Per massimizzare tr(R'Q) quindi si pone Z=I owero R =U}"




