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Hesaplanaww verieriv gorsellestivilimesi iciny
Visual Studio- 2015 IDE'si ve C# programdlamay
Al kullandwmustor.  Po wygulamasy 115200
baundrate e periyodik serikanal Taramasy
yaparak, Arduino-danw hesaplananw quaterniovy
actloruw adlmaktadur.

KUPUN OLUSTURULMASI

Serikanaldan gelenw formatlv verinin dnce
ayddanmasy gerekmektediv. Servikanaldawvw veri
suraly gelmeyeceginden baslangwe kavakteri olang] Herbir sevikanal sovwasy yaplaw ayddama
$' okuwnunca veriye senkvon oluwnuwr. Pesisurar islemio sovwrasundor quaternionw acldowruwus kithiv
gelew 4 quaterniow degeri ', kawakieriv ile dondiwebidmesi icin rotasyonw matrisine
ayrdnustu. cevrilmest gervekmektedir :
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) ._GO'VM@VWW/ Lcivv ?JWW FOVW'/—SD O public static float[] ConvertToRotationMatrix()
%ﬁm W"‘J‘“ 7‘“‘#’ WZZ "Lw“ﬁ "”', B {float num = 2f* q[0] * q[0] - 1f + 2f * q[1] * q[1];
cigdirilmis ve kutw eksenleriyle ayrw olaco float num2 = 2f * (q[1] * q[2] + q[0] * q[3]);
sekilde kapak resimleriyle stislenwmistin. float num3 = 2f * (q[1] * q[3] - a[0] * q[2]);
float num4 = 2f * (q[1] * a[2] - q[0] * q[3]);
float num5 = 2f * g[0] * q[0] - 1f + 2f * g[2] * q[2];
float num6 = 2f * (g[2] * q[3] + g[0] * q[1]);
float num7 = 2f * (q[1] * g[3] + q[0] * q[2]);
float num8 = 2f * (g[2] * q[3] - q[0] * q[1]);
float num9 = 2f * q[0] * q[0] - 1f + 2f * q[3] * q[3];
return new float[] { num, num2, num3,

num4, nums, numo,

num7, num8, num9 };

}

3D KUP -




