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R3  : Matriks rotasi 3 dimensi
(g.) :Fungsi dalam bentuk vektor
p q : Titik sembarang

rT

; : Basis ortonormal

T
SO0 : Special Orthogonal
so : Ruang vektor semua skew matriks 3 x 3

SE : Special Euclidean

) : sumbu rotasi
o : skew symetric matrix
6 . Sudut rotasi

e®® : Mariks rotasi

& : Twist
p(t) : kecepatan end effector
l : Sumbu gerakan screw
h : Pitch

wy,  Kecepatan sudut spasial
wgp - Kecepatan sudut benda
s, . Kecepatan spasial benda
g : Transformasi benda tegar atau matriks konfigurasi benda tegar
. Transformasi adjoint benda tegar

x,y,z : End effector robot lengan (manipulator)
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