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10. Mellékletek
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using JetBrains.Annotations;
using System.Collections;

using System.Collections.Generic;
using System.Threading;

using UnityEngine;

using UnityEngine.Animations;
using UnityEngineInternal;

public class Viewercontrol : MonoBehaviour

{

//Kamera mozgatdsi sebességek illetve az egérrel toérténd mozgas
érzékenységének megadasa
public float sebesseg = 750f;
public float egererzekenyseg
public float fel_le_sebesseg

750f;
750f;

//Alap koordinatak megadasa

//A szimulacié elinditdsakor ez lesz a kamera kiinduld pozicidja illetve=

a "Kamera visszadllitasa" gomb is ide allitja vissza a kamerat
public float Alap_x = 1500;
public float Alap_y = 1000;
public float Alap_z = -500;
public float Alap_pitch = 24;
public float Alap_yaw = -90;

//Kkezdeti nézdpont RPY szdgeinek megadasa
//A szimuldcid elinditasakor ez lesz a kamera kiinduld elfordulasa

illetve a "Kamera visszaallitdsa" gomb is ide allitja vissza a kamerat

float pitch = 24;
float yaw = -90;

//"Kamera visszaallitasa" gomb megnyomasara kamera alaphelyzetbe
allitasa
public void Cam_reset()

{
transform.position = new Vector3(Alap_x, Alap_y, Alap_z);
yaw = Alap_yaw;
pitch = Alap_pitch;

}

//Egér zart vagy feloldott allapotat tarold valtozo
bool egerzarva = false;

// Az update metddus minden egyes frame frissitéskor meghivasra Kkeriil
void Update()
{
//WASD-gombokkal transzlaciés mozgdsok a térben
transform.Translate(Vector3.right * Input.GetAxis("Horizontal") =*
sebesseg * Time.deltaTime);
transform.Translate(Vector3.forward * Input.GetAxis("Vertical") *
sebesseg * Time.deltaTime);

//space vagy shift nyomva van-e

°

?

?
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float fel = 0;
if (Input.GetKey(KeyCode.Space))

fel = 1f;
if (Input.GetKey(KeyCode.LeftShift))

fel = -1F;
//fel-1le mozgads amennyiben a space vagy a shift gombok nyomva vannak
transform.position += Vector3.up * fel * fel_le_sebesseg * ?

Time.deltaTime;

//Ha a jobb egérgomb le van nyomva akkor forgas a térben
if (Input.GetMouseButton(1))
{
//Ha az egér nincs az ablakba zarva akkor oda zarasa illetve ?
lathatatlannd tétele
if (!egerzarva)
{
Cursor.lockState = CursorLockMode.Locked;
Cursor.visible = false;
egerzarva = true;
}
//kamera yaw és pitch szdgeinek beallitasa az egér ?
elmozdulasanak megfellelden
yaw += Input.GetAxis("Mouse X") * egererzekenyseg * ?
Time.deltaTime;
pitch -= Input.GetAxis("Mouse Y") * egererzekenyseg * ?
Time.deltaTime;
}
else if(egerzarva) //Ha az egér az ablakhoz van zarva de mar nincs =
erre szilkség akkor feloldasa és lathatova tétele

{
Cursor.lockState = CursorLockMode.None;
Cursor.visible = true;
egerzarva = false;

}

//Uj megvaltozott yaw és pitch szégek atadasa a kameranak
transform.eulerAngles = new Vector3(pitch, yaw, 0f);

//pitch maximum és minimum értékek tartasa, hogy ne lehessen fejjel =
lefelé fordulni a kameraval
if (pitch > 90)
pitch = 90;
if (pitch < -90)
pitch = -90;

\%

n A 1l



...Data\Local\Temp\Rar$DIaluu68.u4383\SetJointAngles.cs

using System.Collections;
using System.Collections.Generic;

using UnityEngine;
using UnityEngine.UI;

public class SetJointAngles :

{

MonoBehaviour

//InputFieldek meghivasa a UI-rol, hogy be lehessen olvasni beldlik a
kivant csukloékoordinatakat

public
public
public
public
public
public

InputField
InputField
InputField
InputField
InputField
InputField

//Joint GameObjectek meghivasa,

Jlinput_text;
J2input_text;
J3input_text;
Judinput_text;
J5input_text;
J6input_text;

hogy lehessen transzformacidkat

végrehajtani rajtuk

public GameObject
public GameObject
public GameObject
public GameObject
public GameObject
public GameObject

Jointl;
Joint2;
Joint3;
Jointd;
Joint5;
Joint6;

//A JointSet metddus a bedllit gombra kattintaskor keril meghivasra
//A robotot poziciodba allitja a UI-rol beolvasott csuklokoordinatak
alapjan

public
{
{

void JointSet()

//Minden szegmens esetében el6sz6r meghatarozasra keril az
elforgatas tengelye

//Masodszor létrehozasra Keriil egy quaternion AngleAxis
transzformacid, ami egy tengely koriili megadott szdggel vald
elforgatas

//Utana végrehajtodik a szegmensen az o6sszes elétte 1évé
szegmens transzformacidja majd a sajatja is

//1-es csuklé:

Vector3 Jointl_tengely = new Vector3(®, 1, 0);

Quaternion Jointl_forgat = Quaternion.AngleAxis(-float.Parse
(Jlinput_text.text), Jointl_tengely);

Jointl.transform.rotation = Jointl_forgat;

//2-es csukla:

Vector3 Joint2_tengely = new Vector3(l, 0, 0);

Quaternion Joint2_forgat = Quaternion.AngleAxis(float.Parse
(J2input_text.text), Joint2_tengely);

Joint2.transform.rotation = Jointl_forgat * Joint2_forgat;

//3-as csuklo:
Vector3 Joint3_tengely = new Vector3(l, 0, 0);
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Quaternion Joint3_forgat = Quaternion.AngleAxis(float.Parse
(J3input_text.text) - 90, Joint3_tengely);

Joint3.transform.rotation = Jointl_forgat * Joint2_forgat *
Joint3_forgat;

//4-es csuklo:

Vector3 Jointd_tengely = new Vector3(0, 0, 1);

Quaternion Jointd_forgat = Quaternion.AngleAxis(-float.Parse
(Jdinput_text.text), Jointd_tengely);

Jointd.transform.rotation = Jointl_forgat * Joint2_forgat =*
Joint3_forgat * Jointd_forgat;

//5-6s csuklo:

Vector3 Joint5_tengely = new Vector3(l, 0, 0);

Quaternion Joint5_forgat = Quaternion.AngleAxis(float.Parse
(J5input_text.text), Joint5_tengely);

Joint5.transform.rotation = Jointl_forgat * Joint2_forgat =*
Joint3_forgat * Jointd_forgat * Joint5_forgat;

//6-0s csuklo:

Vector3 Joint6_tengely = new Vectord(0, 0, 1);

Quaternion Joint6_forgat = Quaternion.AngleAxis(-float.Parse
(J6input_text.text), Joint6_tengely);

Joint6.transform.rotation = Jointl_forgat * Joint2_forgat *
Joint3_forgat * Jointd_forgat * Joint5_forgat * Joint6_forgat;
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using System.Collections;

using System.Collections.Generic;

using System.IO;

using Unity.VisualScripting;

using UnityEditor;

using UnityEngine;

using UnityEngine.UI;

using System;

using MathNet.Numerics.LinearAlgebra;

public class DenavitHartenberg : MonoBehaviour
{
//Inputfieldek meghivasa UI-rél, a szerszamkoordinatak kiirdsahoz és a =
csuklokoordinatak beolvasasahoz

public InputField jointText_ql;

public InputField jointText_q2;

public InputField jointText_q3;

public InputField jointText_qu;

public InputField jointText_q5;

public InputField jointText_q6;

public InputField szamolt_szerszam_x;
public InputField szamolt_szerszam_y;
public InputField szamolt_szerszam_z;
public InputField szamolt_szerszam_rx;
public InputField szamolt_szerszam_ry;
public InputField szamolt_szerszam_rz;
public InputField szamolt_szerszam_qx;
public InputField szamolt_szerszam_qy;
public InputField szamolt_szerszam_qz;
public InputField szamolt_szerszam_qw;

//a kiszamolt szerszamkoordindtakat vizualizald piros gomb objektum »
meghivasa

public GameObject szamolt_szerszam;

public GameObject geometriai_szerszam;

//DH transzformaciods matrix eldéallitasa a DH paraméterekbol
public Matrix<float> Matrix_eloallitas(float[] h)
{

//DH paraméterek kiszedése egyéni valtozokba

float thetal = h[0];

float d1 = h[1];

float al = h[2];

float alfal = h[3];

//Szbégek szinuszanak és koszinuszanak kiszamolasa
float cos_thetal = Mathf.Cos(thetal * Mathf.PI / 180);
float sin_thetal = Mathf.Sin(thetal * Mathf.PI / 180);
float cos_alfal = Mathf.Cos(alfal * Mathf.PI / 180);
float sin_alfal = Mathf.Sin(alfal > Mathf.PI / 180);

//Denavit-Hartenberg transzformacidés matrix létrehozdsa az altalanos=
képlettel a D-H paraméterekbol
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Matrix<float> A = Matrix<float>.Build.DenseOfArray(new float[,]
{
{cos_thetal, - ?
sin_thetal*cos_alfal,sin_thetal*sin_alfal,al*cos_thetal},
{sin_thetal,cos_thetal*cos_alfal,- ?
cos_thetal*sin_alfal,alxsin_thetal},
{0,sin_alfal,cos_alfal,d1},
{0,0,0,1}
});
return A;
}
//A robotmozog metddus abban az esetben fut le ha a felhasznaléd a ?

{

Bedllit gombra Kkattint
public void RobotMozog()

//Szegmensek méreteinek megadasa valtozodkba
float LO = 350;

float L1 = 95;

float L2 = 245;
float L3 = 135;
float LU = 270;

float L5 = 85;

//A csuklékoordinatadk beolvasasa a UI-rdl meghivott InputFieldekbol =

valtozokba
float thetal
float theta2
float theta3
float thetad
float thetab
float thetab

//Itt Kkeriilne

float[] ho_1
float[] h1_2

k

float[] h2_3 =
float[] h3_4 =

float[] hu_5
float[] h5_6

float.
float.
float.

float

Parse(jointText_ql.text);
Parse(jointText_q2.text);
Parse(jointText_q3.text);

.Parse(jointText_qu.text);
float.
float.

Parse(jointText_qg5.text);
Parse(jointText_qg6.text);

megadasra a robot DH paraméterei, ezeket akkor kell
valtoztatni ha masik robot keril a szimuldciodba
//Ezekbol keriil kiszamolasra a D-H transzformaciods matrix

new
new
new
new
new
new

float[d] { thetal, LO, L1, -90 };
float[d] { -90 + theta2, 0, L2, 0 };
float[4] { -90 + theta3, 0, L3, -90 };
float[4] { thetad, L4, 0, 90 };
float[d] { theta5, 0, 0, -90 };
float[d] { 180+theta6, L5, 0, 0 };

//Minden szegmensbdl

Matrix<float>
Matrix<float>
Matrix<float>
Matrix<float>
Matrix<float>
Matrix<float>

HO_1
H1_2

H2_3 =
H3_4 =

H4_5
H5_6

a kovetkezobe transzformalo matrix létrehozasa
Matrix_eloallitas(ho_1);
Matrix_eloallitas(hl_2);
Matrix_eloallitas(h2_3);
Matrix_eloallitas(h3_d);
Matrix_eloallitas(h4_5);
Matrix_eloallitas(h5_6);

//A szegmensek kozotti transzformacids matrixok Osszeszorzasa

°
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megfelleldé sorrendben, hogy megkapjuk a HO_6 matrixot
Matrix<float> HO_2 = HO_1 * H1_2;
Matrix<float> HO_3 = HO_2 * H2_3;
Matrix<float> HO_U4 = HO_3 * H3_4;
Matrix<float> HO_5 = HO_4 * HU_5;
Matrix<float> HO_6 = HO_5 * H5_6;
//Roll-Pitch-Yaw sz6égek kiszamolasa (Euler szdgek)
//Ez a D-H transzformaciés matrix megfelleld elemeibdl torténik
float rot_z = Mathf.Rad2Deg * Mathf.Atan2(HO_6[1, 0],H0_6[0,0]);
float rot_y = Mathf.Rad2Deg * Mathf.Asin(-H0_6[2, 0]);
float rot_x = Mathf.Rad2Deg * Mathf.Atan2(H0_6[2, 1], HO_6[2,2]);
//A kiszamolt szerszam koordinatak atadasa a GameObjektnek, hogy ?

abba a pozicidba legyen mozgatva
= new Vector3((float)Math.Round(HO_6[0,3], 3), =

Vector3 szerszam_krsz
(float)Math.Round(-HO_6[1,3]1,3), (float)Math.Round(H0_6[2,3],3));

szamolt_szerszam.transform.localPosition = szerszam_krsz;

//A kiszamolt szerszam koordindtak illetve orientdcidé 3 tizedes
jegyre to6rténd kerekitése

//Majd atadasa a UI-ra,
szamolt_szerszam_x.text =

szamolt_szerszam_y.text =
szamolt_szerszam_z.text =
szamolt_szerszam_rz.text
szamolt_szerszam_ry.text
szamolt_szerszam_rx.text

M
M
M

hogy ott megjelenitésre keriiljenek

ath.Round(HO_6[0, 3],3).ToString();
ath.Round(-HO_6[1, 3],3).ToString();
ath.Round(HO_6[2, 3]1,3).ToString();
Math.Round(rot_z, 3).ToString();
Math.Round(rot_y, 3).ToString();
Math.Round(rot_x, 3).ToString();

°
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using System.Collections;

using System.Collections.Generic;

using Systenm;

using UnityEngine;

using UnityEngine.UI;

using Unity.VisualScripting;

using MathNet.Numerics.LinearAlgebra;

public class Inverzgeometryl : MonoBehaviour
{
//Az InputFieldek meghivasa a UI-rol
//Igy bolvashatdé a kivant szerszamkoordinidta és orientdcidé illetve ?
kiiradsra keriilhet a sziikséges csuklokoordinata
public InputField input_x;
public InputField input_y;
public InputField input_z;
public InputField input_rx;
public InputField input_ry;
public InputField input_rz;

public InputField input_ql;
public InputField input_q2;

public
public
public
public

public
public
public
public
public
public

//Meghivasra Keriil a legordiilé menii a késobbi konfiguracié valasztashoz

InputField
InputField
InputField
InputField

InputField
InputField
InputField
InputField
InputField
InputField

input_q3;
input_qy;
input_q5;
input_q6;

output_x;
output_y;
output_z;
output_rx;
output_ry;
output_rz;

public Dropdown ConfSelect;

//Létrehozasra Keril egy "JointAngles" nevl struktura

//Ez 6db float értéket képes tarolni amik az értékiik beallitasakor csak =
akkor Orzik meg a kivant értéket
//ha az az adott csukld tartomanyan beliili szégérték, amennyiben nem az, »
ugy NAN értéket vesznek fel
struct JointAngles
{
//Itt keriil létrehozasra a 6 float valtozé
float ql;
float q2;
float q3;
float qu;
float g5;
float g6;

//Mindeggyik q-s valtozohoz egy azonos szami Q valtozd létrehozasa
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//Ezek a Q valtozok felelnek azért, hogy get utasitas esetén
visszaadjak a q értékét

//set esetén pedig ha a bedllitani kivant szdgérték a csuklo fizikaiw

hatarain belldl van,

//akkor azt a szdgértéket adja a g-nak, ha pedig a hatarokon kivil =
van akkor NAN értéket tarol el

public float Q1

{
get { return qi1; }
set
{
if (value > -170 * Mathf.Deg2Rad && value <= 170 * ?
Mathf.Deg2Rad)
{
ql = value;
}
else
{
ql = float.NaN;
}
}
}
public float Q2
{
get { return q2; }
set
{
if (value > -90 * Mathf.Deg2Rad && value <= 135 * ?
Mathf.Deg2Rad)
{
g2 = value;
}
else
{
g2 = float.NaN;
}
}
}
public float Q3
{
get { return g3; }
set
{
if (value > -20 * Mathf.Deg2Rad && value <= 171 =* ?
Mathf.Deg2Rad)
{
g3 = value;
}
else
{
g3 = float.NaN;
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}
}
}
public float Qu
{
get { return qu; }
set
{
if (value > -160 * Mathf.Deg2Rad && value <= 160 *
Mathf.Deg2Rad)
{
qd = value;
}
else
{
qd = float.NaN;
}
}
}
public float Q5
{
get { return ¢5; }
set
{
if (value > -120 * Mathf.Deg2Rad && value <= 120 *
Mathf.Deg2Rad)
{
g5 = value;
}
else
{
g5 = float.NaN;
}
}
}
public float Q6
{
get { return g6; }
set
{

if (value >= -360 * Mathf.Deg2Rad && value <= 360 *
Mathf.Deg2Rad)

{
g6 = value;
}
else
{
g6 = float.NaN;
}
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}

//Egy string valtozd létrehozasa ami az adott struktura elem altal =
tarolt csuklokoordinatakat

//egy jol atlathato stringgé alakitja, ez a konzolon valod ?
megjelenitéshez kell

public string Display()

{
return $"ql:{ql * Mathf.Rad2Deg}, q2:{q2 * Mathf.Rad2Deg}, q3: =
{g3 * Mathf.Rad2Deg}, qu:{qu * Mathf.Rad2Deg}, q5:{q5 * ?
Mathf.Rad2Deg}, q6:{q6 * Mathf.Rad2Deg}";
}

//DH transzformacios matrix eldéallitadsa a DH paraméterekbdl
public Matrix<float> Matrix_eloallitas(float[] h)
{

//DH paraméterek kiszedése egyéni valtozokba

float thetal = h[0];

float d1 = h[1];

float al = h[2];

float alfal = h[3];

//Szbgek szinuszanak és koszinuszanak kiszamolasa
float cos_thetal = Mathf.Cos(thetal * Mathf.PI / 180);
float sin_thetal = Mathf.Sin(thetal * Mathf.PI / 180);
float cos_alfal = Mathf.Cos(alfal * Mathf.PI / 180);
float sin_alfal = Mathf.Sin(alfal > Mathf.PI / 180);

//Denavit-Hartenberg transzformacidés matrix létrehozdsa az altalanos=?
képlettel a D-H paraméterekbol
Matrix<float> A = Matrix<float>.Build.DenseOfArray(new float[,]
{
{cos_thetal, - ?
sin_thetal*cos_alfal,sin_thetal*sin_alfal,al*cos_thetal},
{sin_thetal,cos_thetal*cos_alfal,- ?
cos_thetal*sin_alfal,al*sin_thetal},
{0,sin_alfal,cos_alfal,d1},
{0,0,0,1}
});
return A;

}

//Cos fiiggvén metddus

//Ez a metdédus a kapott szdgérték koszinuszat adja vissza

//Erre azért van sziikség, hogy a cos miveletet lehessen c-nek réviditeni»
és igy rovidebbek és atlathatobbak legyenek a kddsorok

public float c(float szog)

{
return Mathf.Cos(szog * Mathf.Deg2Rad);

}
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//Sin fiiggvén metddus

//Ez a metddus a kapott szdégérték szinuszat adja vissza

//Erre azért van sziikség, hogy a sin milveletet lehessen s-nek rdéviditeni=
és igy rovidebbek és atlathatobbak legyenek a kddsorok

public float s(float szog)

{
return Mathf.Sin(szog * Mathf.Deg2Rad);
}
//Configurations nevii lista tipusu valtozé létrehozasa a kiilonb6z6 ?

konfiguraciok tarolasara
List<JointAngles> Configurations = new List<JointAngles>();

//A beallit metddus a szimulacidban a beallit gombra kattintaskor fut le
//Ebben a metddusban keriilnek elvégzésre az inverz geometriai szamitasok
public void beallit()
{

//A kivant szerszamkoordinata és orientdcidé beolvasasa a UI-rol ?

valtozodkba

float x = float.Parse(input_x.text);

float y = float.Parse(input_y.text);

float z = float.Parse(input_z.text);

float rx = float.Parse(input_rx.text);

float ry = float.Parse(input_ry.text);
float rz = float.Parse(input_rz.text);
//Konfiguracidkat tarold lista kiiiritése, hogy beleirasra ?

keriilhessenek az Gj konfiguracidk
Configurations.Clear();
//Az UI-n a legddrilé menl elemeinek eltavolitasa
ConfSelect.ClearOptions();

//Rotacids matrix eloéallitdsa a kivant Roll Pitch Yaw szdgekbol
Matrix<float> R_rpy = Matrix<float>.Build.DenseOfArray(new float[,]

{
{c(rz)*c(ry), (-s(rz)*c(rx))+c(rz)*s(ry)*s(rx), s(rz)*s ?
(rx)+c(rz)*s(ry)*c(rx) 1},
{s(rz)*c(ry), c(rz)*c(rx)+s(rz)*s(ry)*s(rx), (-c(rz)*s =
(rx))+s(rz)*s(ry)*c(rx) },
{-s(ry), c(ry)*s(rx), c(ry)*c ?
(rx) }
});
//Hatodik szegmens hosszanak eltarolasa egy valtozoéban (a robot ?

valtozasa esetén modositani kell)
float d6 = 85f;

//Kézt6pont pozicid szamitas (Kinematic Decoupling)
float[] P_c = new float[3] { x - d6 * R_rpy[0, 2], y - d6 * R_rpy[l, »
2], z - d6 * R_rpy[2, 2] };

//Egy jointAngles nevil JointAngles struktura létrehozasa
JointAngles jointAngles = new JointAngles();
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//Egy for ciklus futtatasa ami az inverz kinematikai szamitasokban

az eléjel valtasért felel

for (int i = 1; i >= -1; i -= 2)

{

//Els6 csuklokoordinata szamitdsa egy egyszerii szdgfiigvénnyel
jointAngles.Ql = Mathf.Atan2(i * P_c[1], i * P_c[0]);
if (jointAngles.Ql == float.NaN) continue;

//Egy for ciklus futtatadsa ami az inverz kinematikai
szamitasokban az eldéjel valtasért felel
for (intw=1; w>=-1; w -= 2)
{
//Harmadik csukldkoordinata szamitasa
float R = Mathf.Sqrt(Mathf.Pow(270, 2) + Mathf.Pow(135, 2));
float k = Mathf.Sqrt(Mathf.Pow(P_c[0], 2) + Mathf.Pow(P_c

[11, 2));
float alfa = Mathf.Atan2(135, 270);
if (k >= 95)
{
float D = (Mathf.Pow(k - 95, 2) + Mathf.Pow(P_c[2] -
350, 2) - Mathf.Pow(245, 2) - Mathf.Pow(R, 2)) /
(2 * 245 % R);
jointAngles.Q3 = Mathf.Atan2(w * Mathf.Sqrt(1 -
Mathf.Pow(D, 2)), D) + alfa;
}
else
{
float D = (Mathf.Pow(-k + 95, 2) + Mathf.Pow(P_c[2] -
350, 2) - Mathf.pPow(2u5, 2) - Mathf.Pow(R, 2)) /
(2 * 245 % R);
jointAngles.Q3 = —-(Mathf.Atan2(w * Mathf.Sqrt(1 -
Mathf.Pow(D, 2)), D) - alfa);
}

if (jointAngles.Q3 == float.NaN) continue;

//Masodik csuklokoordinata szamitasa
jointAngles.Q2 = Mathf.PI / 2 - Mathf.Atan2(R * Mathf.Sin
(jointAngles.Q3 - alfa),
R * Mathf.Cos(jointAngles.Q3 - alfa) + 2u45) -
Mathf.Atan2(P_c[2] - 350, k - 95);
if (jointAngles.Q2 == float.NaN) continue;

//Szegmensek méreteinek megadasa

float LO = 350;
float L1 = 95;
float L2 = 245;
float L3 = 135;

//Itt Kkeriilnek megadasra a robot DH paraméterei, ezeket
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}

akkor kell valtoztatni ha masik robot keril a szimulaciodba
//Ezekbol keril kiszamoldsra a D-H transzformacids matrix

float[] he_1 = new float[#] { jointAngles.Ql *
Mathf.Rad2Deg, LO, L1, -90 };

float[] h1_2 = new float[u] { -90 + jointAngles.Q2 *
Mathf.Rad2Deg, 0, L2, 0 };

float[] h2_3 = new float[4] { -90 + jointAngles.Q3 *
Mathf.Rad2Deg, 0, L3, -90 };

//Minden szegmensbol a kovetkezobe transzformald matrix
létrehozasa
Matrix<float> HO_1
Matrix<float> H1_2
Matrix<float> H2_3

Matrix_eloallitas(he_1);
Matrix_eloallitas(hl_2);
Matrix_eloallitas(h2_3);

//Transzformaciés matrixok 6sszeszorzasa megfelleléd
sorrendben, hogy megkapjuk a HO_3 matrixot

Matrix<float> HO_2 = HO_1 * H1_2;

Matrix<float> HO_3 = HO_2 * H2_3;

//Transzponalds elvégzése majd R_rpy matrix szorzasa az
inverz HO_3 matrixal

Matrix<float> RO_3 = HO_3.SubMatrix(®, 3, 0, 3);

Matrix<float> RO_3_T = RO_3.Transpose();

Matrix<float> R3_6 = RO_3_T * R_rpy;

//4, 5 é 6 csukld csuklovaltozoinak kiszamolasa

for (int 0 = 1; o >= -1; o -= 2)

{
jointAngles.Q5 = Mathf.Atan2(o * Mathf.Sqrt(1 -
Mathf.Pow(R3_6[2, 2], 2)), R3_6[2, 2D);
if (jointAngles.Q5 == float.NaN) continue;

jointAngles.QUY = (Mathf.Atan2(-o * R3_6[1, 2], o * -R3_67

[0, 21));// + Mathf.PI);
if (jointAngles.Qu4 == float.NaN) continue;

jointAngles.Q6 = Mathf.Atan2(o * R3_6[2, 1], o * (-R3_6 =

[2, 81));
if (jointAngles.Q6 == float.NaN) continue;

//A kiszamolt konfiguracié hozzaadasa a konfiguracids

listahoz
Configurations.Add(jointAngles);

//Elérhet6 konfiguraciok hozzaadasa a konfiguracids listabol a

konfiguracio valasztd legordilo listahoz

List<String> options = new List<String>();
for (int hh = 1; hh <= Configurations.Count; hh++)

{

options.Add($"Option {hh}");

?
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Debug.Log($"Option {hh}: {Configurations[hh - 1].Display()}");
}
ConfSelect.AddOptions(options);

//Kezdetben mindig a 0-s konfiguracio kivalasztasa és a
csuklokoordinata kiirasa a UI-ra

input_qgl.text = (Math.Round(Configurations[0].Q1 * Mathf.Rad2Deg,
2)).ToString(Q);

input_qg2.text = (Math.Round(Configurations[0].Q2
2)).ToString();

input_qg3.text = (Math.Round(Configurations[0].Q3
2)).ToString();

input_qu.text = (Math.Round(Configurations[0].Qu
2)).ToString();

input_g5.text = (Math.Round(Configurations[0].Q5
2)).ToString(Q);

input_qg6.text = (Math.Round(Configurations[0].Q6
2)).ToString();

*

Mathf.Rad2Deg,

*

Mathf.Rad2Deg,

*

Mathf.Rad2Deg,

*

Mathf.Rad2Deg,

*

Mathf.Rad2Deg,

}

//Konfiguracié valasztads a legérdiilé lista alapjan majd a
konfiguracidhoz tartozé csukloékoordinata kiirasa a UI-ra
//Ez a metddus akkor kerill futtatasra amikor valtozik a legdrdilé
meniiben a kivalasztott elem
public void DropDownChanged()
{
input_qgl.text = (Math.Round(Configurations[ConfSelect.value].Ql *
Mathf.Rad2Deg, 2)).ToString();
input_qg2.text = (Math.Round(Configurations[ConfSelect.value].Q2 *
Mathf.Rad2Deg, 2)).ToString();
input_qg3.text = (Math.Round(Configurations[ConfSelect.value].Q3 *
Mathf.Rad2Deg, 2)).ToString();
input_qu.text = (Math.Round(Configurations[ConfSelect.value].Q4 *
Mathf.Rad2Deg, 2)).ToString();
input_g5.text = (Math.Round(Configurations[ConfSelect.value].Q5 *
Mathf.Rad2Deg, 2)).ToString();
input_g6.text = (Math.Round(Configurations[ConfSelect.value].Q6 *
Mathf.Rad2Deg, 2)).ToString();

}

//A masolas metddus a szimulacioba a masolas gombra kattintaskor Kkeril
meghivasra

//Ez atmasolja az aktudlis szerszamkoodinatat és orientaciot az inverz
geometria kivant szerszamkoordinata és orientdcid részébe

public void masolas()

{

input_x.text = output_x.text;
input_y.text = output_y.text;
input_z.text = output_z.text;
input_rx.text = output_rx.text;
input_ry.text output_ry.text;
input_rz.text output_rz.text;



...a\Local\Temp\Rar$DIaluu68.19162\Inverz geometryl.cs

}
}



