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Derivata di una matrice di Derivata di una matrice di 
RotazioneRotazione
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Significato fisico di S(t)Significato fisico di S(t)
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Si consideri il vettore costante  

e il vettore 

p′

ptRtp ′= )()( &&La sua derivata temp. è

Indicando con w(t) la velocità angolare della terna R(t) 
rispetto alla terna di riferimento, dalla meccanica
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DiscretizzazioneDiscretizzazione di un sistema di un sistema tctc
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Antitrasformando
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Ricavare una matrice di rotazione R che Ricavare una matrice di rotazione R che 
meglio approssima una matrice Q datameglio approssima una matrice Q data
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Norma di Frobenius



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

TUSVQ =Decomposizione ai valori singolari di Q 
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Definiamo una matrice ortogonale Z URVZ TT=
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Z ortogonale

Per massimizzare tr(RTQ) quindi  si pone Z=I ovvero TUVR =

VU , matrici ortogonali ed
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