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Απαραίτητες Βασικές έννοιες
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Υπολογισµός εσωτερικού γινοµένου 
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Περιγραφή προσανατολισµού

n Πίνακας στροφής
¨ Εκφράζει τις διευθύνσεις 
του {B}:  XB, YB και ZB
στο πλαίσιο {A}.
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Περιγραφή προσανατολισµού
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Για να περιγράψουµε τον προσανατολισµό του {Β} ως προς το {Α} πρέπει να βρούµε 
τον πίνακα στροφής RAB
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ΠΡΟΣΟΧΗ
Τα σηµεία δεν έχουν προσανατολισµό
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Η πρώτη στήλη του  RAB εκφράζει πως 
προβάλλεται το µοναδιαίο άνυσµα eBx
του πλαισίου {Β} στους µοναδιαίους 
άξονες eAx, eAy, eAz του {Α}

Η δεύτερη στήλη του  RAB εκφράζει πως 
προβάλλεται το µοναδιαίο άνυσµα eBy
του πλαισίου {Β} στους µοναδιαίους 
άξονες eAx, eAy, eAz του {Α}

Η τρίτη στήλη του  RAB εκφράζει πως 
προβάλλεται το µοναδιαίο άνυσµα eBz
του πλαισίου {Β} στους µοναδιαίους 
άξονες eAx, eAy, eAz του {Α}

Τελικά ο πίνακα στροφής RAB περιγράφει τον 
προσανατολισµό του {Β} ως προς το {Α}

Οι τρεις στήλες αποτελούν µοναδιαία ανύσµατα και 
συνθέτουν έναν (3x3) πίνακα στροφής

Περιγραφή προσανατολισµού
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Κατασκευή του πίνακα στροφής
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εκφρασµένα στο {A} Rab
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Πίνακας στροφής που συσχετίζει δύο πλαίσια συντεταγµένων µε παράλληλους άξονες
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ΠΑΡΑΔΕΙΓΜΑ Ι:
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Όταν ο πίνακας στροφής είναι ο µοναδιαίος πίνακας Ι3x3 τότε 
τα πλαίσια συντεταγµένων που συσχετίζει έχουν τον ίδιο 
προσανατολισµό

Περιγραφή προσανατολισµού µε πίνακα στροφής
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Πίνακας στροφής που συσχετίζει δύο πλαίσια συντεταγµένων µε παράλληλους άξονες
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ΠΑΡΑΔΕΙΓΜΑ ΙΙ: Περιγραφή προσανατολισµού µε πίνακα στροφής
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Πίνακας στροφής που συσχετίζει δύο πλαίσια συντεταγµένων µε παράλληλους άξονες
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ΠΑΡΑΔΕΙΓΜΑ ΙΙΙ: Περιγραφή προσανατολισµού µε πίνακα στροφής
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Ιδιότητες του πίνακα στροφής 
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ΠΑΡΑΔΕΙΓΜΑ ΙΙδιότητες του πίνακα στροφής

A: B:

Ισχύει η αντιµεταθετική ιδιότητα για τους 
πίνακες στροφής; Δηλαδή, AB CD CD ABR R R R=

Όπου AB CDR ,R αποτελούν πίνακες στροφής.

Ναι Όχι

ΕΡΩΤΗΣΗ

Επιλέξτε απάντηση
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Ιδιότητες του πίνακα στροφής

Ποιος από τους παρακάτω πίνακες είναι ένας πίνακας στροφής; 
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Δρ. Φασουλάς Γιάννης14

{A}
{B}

x

y

z

y

x
θ

Rot z
c s
s c( , )q
q q
q q=

-é

ë

ê
ê

ù

û

ú
ú

0
0

0 0 1

cθ 0 sθ
Rot(y,θ) 0 1 0

sθ 0 cθ

é ù
ê ú= ê ú
ê ú-ë û

Rot x c s
s c

( , )q q q
q q

= -
é

ë

ê
ê

ù

û

ú
ú

1 0 0
0
0

Rot i Rot i( , ) ( , )q q- = -1   i = x,y, z

Βασικοί Πίνακες Στροφής 
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Δρ. Φασουλάς Γιάννης15Στροφή ανύσµατος θέσης µε τη βοήθεια του πίνακα στροφής
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Παράδειγµα 1( Αλλαγή προσανατολισµού διανυσµάτων)
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Πίνακας στροφής για τον µετασχηµατισµό συντεταγµένων 

§ Ένας πίνακας στροφής χρησιµεύει στον µετασχηµατισµό των
συντεταγµένων ενός σηµείου από ένα σύστηµα συντεταγµένων σε ένα
άλλο. Εδώ τα δύο πλαίσια συντεταγµένων έχουν κοινή αρχή.
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Παράδειγµα 2 (Μετασχηµατισµός συντεταγµένων ανάµεσα σε πλαίσια )
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Σύνθεση πινάκων στροφής

{Α} {B} {C}Rab Rbc

R R Rac ab bc=
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Παράδειγµα 3 ( Σύνθεση πινάκων στροφής)
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Βασικοί Κανόνες Σύνθεσης στροφών

R1*R2 δεν είναι το ίδιο µε R2*R1

Στροφή γύρω από το σταθερό πλαίσιο: 
Πολλαπλασιασµός από αριστερά

Στροφή γύρω από το στρεφόµενο πλαίσιο
Πολλαπλασιασµός από δεξιά
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Θεωρήστε την παρακάτω ακολουθία στροφών  :

1. Στροφή κατά γωνία φ γύρω από τον άξονα-x του πλαισίου βάσης.

2. Στροφή κατά γωνία ψ γύρω από τον άξονα-z του πλαισίου βάσης.

3.       Στροφή κατά γωνία θ γύρω από τον τρέχον άξονα-x’.

Ποιο γινόµενο πινάκων αντιστοιχεί στον τελικό πίνακα 
στροφής των παραπάνω διαδοχικών στροφών;

A:
C:

B:
D:

Rot(z,ψ) Rot(x,φ) Rot(x,θ)× ×

Rot(z,φ) Rot(x,ψ) Rot(x,θ)× ×

Rot(z,θ) Rot(x,φ) Rot(x,ψ)× ×

Rot(z,θ) Rot(x,ψ) Rot(x,φ)× ×

Επιλέξτε απάντηση

ΠΑΡΑΔΕΙΓΜΑ ΙΕρώτηση 1 ( Σύνθεση στροφών )
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Θεωρήστε την παρακάτω ακολουθία στροφών  :

1. Στροφή κατά γωνία φ γύρω από τον άξονα-x του πλαισίου βάσης.

2. Στροφή κατά γωνία θ γύρω από τον τρέχον άξονα-z.

3. Στροφή κατά γωνία ψ γύρω από τον τρέχον άξονα-x.

4. Στροφή κατά γωνία α γύρω από τον άξονα-z του πλαισίου βάσης.

Ποιο γινόµενο πινάκων αντιστοιχεί στον τελικό πίνακα 
στροφής των παραπάνω διαδοχικών στροφών; 

A:

C:

B:

D:

Rot(z,α) Rot(x,φ) Rot(z,θ) Rot(x,ψ)× × ×

Rot(z,φ) Rot(x,α) Rot(z,θ) Rot(x,ψ)× × ×

Rot(z,ψ) Rot(x,φ) Rot(z,θ) Rot(x,α)× × ×

Rot(z,θ) Rot(x,φ) Rot(z,α) Rot(x,ψ)× × ×

Επιλέξτε απάντηση

ΠΑΡΑΔΕΙΓΜΑ ΙΙΕρώτηση 2 ( Σύνθεση στροφών )


