Fehler und Erganzungen  (Letzte Anderung: 13.4.2010)

Kapitel 1, S. 15
mit 256 KB ausgestattet.
ersetzen durch

mit 512 KB ausgestattet.

Kapitel 2, S. 60
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Kapitel 2, S. 66

Mit Hilfe der Formeln (2.21) bis (2.26) erhdlt man die beiden Losungen

alzatanZ(%,%)ztan(l)zg; o,=n/4-m;
[31:atan2(1/%-ﬂ—%ﬂ):tan(l,()):g; [32:_%;

ersetzen durch



Mit Hilfe der Formeln (2.21) bis (2.26) erhdlt man die beiden Losungen

o, :atanZ(%,%):atan(l):% ; O, =T/4-m;
B, =atan2( %-k%,O):atanZ(l,O):g ; Bzz_g;

Kapitel 2, S. 74

Ein Punkt P (2,0,0) soll beziiglich einer Geraden mit dem Hinfiihrungsvektor

a=[1 0 O]T und dem Richtungsvektor ii=[1 0 O]T um @=30° gedreht werden.
Berechnen Sie den gedrehten Punkt Pp. Gibt es mehrere Losungen?

ersetzen durch

Ein Punkt P (2,0,0) soll beziiglich einer Geraden mit dem Hinfiihrungsvektor
da=[1 0 0] und dem Richtungsvektor ii=[0 0 1]"um ¢=30° gedreht werden.
Berechnen Sie den gedrehten Punkt Pp. Gibt es mehrere Losungen?

Kapitel 3, S. 105

Beispiel 3.20 Berechnung des Winkels zwischen zwei Vektoren mit Drehsinn
% Vektoren v1, v2, Wnkel alpha

vli=[3 0 ]; v2=[0 3];
xw=v1l/ nornm(vl);
ZW=cr oss(xw, v2); zw=zw nor nm(zw) ;

ersetzen durch

Beispiel 3.20 Berechnung des Winkels zwischen zwei Vektoren mit Drehsinn
% Vektoren v1, v2, dv, Wnkel alpha

v1l=[3 0 0]; v2=[0 3 0]; dv=[0 0 2;]
xw=vl/ norm(vl);
zw=dv; zw=zw norn(zw);



Kapitel 3, S. 114

function al pha=wi nkel _2 vektoren(vil, v2)

al pha: Winkel zwischen zwei Vektoren, positive Drehrichtung ist
Rechtsdrehung um den Drehvektor, bestimmt durch das
Kreuzprodukt
vd=cross(vl, v2),mit -pi |le alpha le pi,

v1l, v2: Vektoren.
(Siehe Beispiel 3.20)

ersetzen durch

function al pha=wi nkel _2 vektoren(vil, v2, dv)

al pha: Winkel zwischen zwei Vektoren, positive Drehrichtung ist
Rechtsdrehung um den Drehvektor dv. mit -pi | e al pha le pi,

v1l, v2: Vektoren
dv: Drehvektor
(Siehe Beispiel 3.20)

Kapitel 4, S. 145

robot.dhp = [ 0 1 0 0.4 0 -pil2;
0 1 0 0 0.2 0;
0 1 -pi/2 0 0 -pil2;
0 1 0 0.3 0 pi/2;
0 1 0 0 0 -pil2;
0 1 0 0.1 0 0 1;

ersetzen durch

robot.dhp = [ 1 1 0 0.4 0 -pil2;
1 1 0 0 0.2 0;
1 1 -pi/2 0 0 -pil2;
1 1 0 0.3 0 -pil2;
1 1 0 0 0 pi/2;
1 1 0 0.1 0 0o 1;



Kapitel 4, S. 150

ersetzen durch

Gz =Y—31/2+¢

Kapitel 4, S. 160

el se
g2=al pha+beta; % z1- Achse zeigt in die Ebene
g3=gammua- 3*pi / 2-epsi l on; % ?? -ganmmm, ?? -epsilon

ersetzen durch

el se
g2=al pha+beta; % z1- Achse zeigt in die Ebene
g3=gama- 3*pi / 2+epsi l on; %



