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Συγγράμματα για Προγραμματισμό

Προτεινόμενα:

The Python Workbook, Ben Stephenson, 2016, Springer
International

Modern C++ Tutorial: C++11/14/17/20 On the Fly,
Changkun Ou, 2021. ebook
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https://changkun.de/modern-cpp/pdf/modern-cpp-tutorial-en-us.pdf


Ψευδο-αντίστροφοι πίνακες

Αντίστροφοι Πίνακες (Inverse Matrix): A−1A = I

Ο αντίστροφος ορίζεται μόνο αν A ∈ RN×N
(και όχι

πάντα!)

Οι Ιακωβιανοί πίνακες (Jacobians), δεν είναι τετραγωνικοί!

΄Εστω J ∈ Rm×n
, ο ψευδο-αντίστροφος πίνακας J† ορίζεται

ως:

J† = JT (JJT )−1, αν n > m, (J†J = I )
J† = (JT J)−1JT , αν n < m, (JJ† = I )
Αν n == m, υπάρχει ο αντίστροφος!

Damped Pseudoinverse:

J† = JT (JJT + λ2I )−1, αν n > m, (J†J = I )
J† = (JT J + λ2I )−1JT , αν n < m, (JJ† = I )
λ ∈ R, λ > 0
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Dynamics

Mass matrix: robot.mass matrix()

Inverse mass matrix: robot.inv mass matrix()

Coriolis forces: robot.coriolis forces()

Gravity forces: robot.gravity forces()

Coriolis/Gravity: robot.coriolis gravity forces()
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Joint-Space controller
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Velocity Task-Space controller

Κ. Χατζηλυγερούδης CEID Τεχνολογίες Ευφυών Συστημάτων και Ρομποτική 6 / 6


