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Vysvétleni kvaternionu i jeho pouziti

Clanek pojednéava o vyznamu a vyuziti kvaternionti. Co jsou a k emu se v praxi vyuZivaji kvaterniony - Sasty dotaz uéastnik(i
Skoleni predevsim nizsi urovné.

Stru¢né fe€eno, kvaterniony predstavuji natoceni soufadného systému (Coordinate System - CS) napf. v podobé TCP
zvoleného nastroje, definovaného workobjektu &i svéta.

- Position

Paositions in coord: WorkObject
X: -183.79 mm
Y: -421.24 mm
I: 293.96 mm
ql: 0.11768

q2: 0.03707

q3: 0.98470

q4: 0.12309

V nahledu je ukazan posuv a nato€eni CS nastroje v(i¢i CS pracovniho objektu.
Natoceni Ize také vyjadfit v Eulerovych Uhlech, jejich vyuZziti je mnohdy v praxi nenahraditelné a celkové jednodu$si.

V obrazcich nize uvedenych jsou kvaterniony odvozeny teoreticky i ukazané na konkrétnich pfikladech. Vice je
také zde online.
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Co je kvaternion?

Orientace soufadného systému (napi. ndstroje) jo popisovana rotaéni matici, kterd
popisuje smér os souradného systému ve vZiahu k refersnénimu systému (viz
nasledujici obrazek).

Rotated
coordinate
system

KSD000EITE

Olocené osy souradngho systému (x, v, Z) jsou vektory, které mohou byt vyjadreny
v referencnim souradném systému takto:

x = (x1, x2, x3)
y=1{¥1,¥2, y3)
z=(z1,z2,2z3)

To znamend, Ze x-komponant x-vekloru v referenénim souradném systému bude
x1, y-komponent bude x2 a tak dile.

Tyto Ifi vekiory mohou byt slouceny dohromady v matici (rotacéni matics), kde kazdy
z vektorl tvofi jeden ze sloupcil:

Xq¥q2Z4

Xz ¥z %2

X3 ¥aZ3
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Kvaternion je jen vystiznéjsi zplsob, jak popsat tuto rotacni matici; kvaterniony se
vypocitdvaji na zikladé slementd rotacni matice:
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ql = : ]
_ NEFrwmat sign g2 = sign (y3-z2)
= ]

g = YEEETT e 3t 2]
T 2

i W T sign g = sign {x2-y1)

Priklad 1
Méstroj je orientovan tak, 7e jeho osa 7' sméfuje primo dopiedu (ve stajném sméru
jako osa X souradnsho systému zdkladny). Osa YY" ndstroje odpovidd ose Y
soufadnsho systému zakladny (viz nasledujici obrazek). Jak je crientace ndstroje
definovana v pozicnich datech (robtarget)?
Orientace nasiroje v naprogramovans pozici je normélné vztaZzena k souradnému
systamu pouZitého pracovniho objekiu. V tomio pikladu neni pouZit Zadny pracovni
objskt a souradny systém zakladny jo totoZny se svélovym souradnym systémeam.
TudiZ, orientace je vzlafena k souradnému systému zakladny.

D=y budou potom souviset taklo:
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Priklad 2

¥ =-z = (0, 0, 1)
y=y={(0,10
F=x=(1,00)
Coz odpovidd nasledujici rotacni matici:

o1
D10
ER1:

pesii s s

Rotacni matice poskyiuje odpovidajici kvaternion:

O=1=0-1
gl = -‘f% . % =0.707

o YTy oo, (Ggnad=sign (1:1) =+

Smér nastroje je otocon o 30° ohledns os X' a ' ve vziahu k souradnému systému
zapasti (viz ndsledujici obrizek). Jak je orienlace nastroje definowana v datech
nasiroje?

Osy budou potom souviset takio:

X' = (cos30°, 0, -sin30°)

y'=(0,1,0)

Z' = (sin30°, 0, cos307)

CoZ odpovida nasledujici rotacni matici:
cosd30® 0 sin 30°

o 1 0
—&in 30" O cos 30°

aOSO0DITIES

Rotacéni matice poskytuje odpovidajici kvatermion:

q1 = yoenadl” -+ lir coplldl 0.965926

q2 = mﬂﬂ“—li—m.l +1 -0
= e sign q3 = sign {(sin30°+sin30°) = +
= — = 0.258819 a 7
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