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Aufgabe 8.1, Greifen von Dreiecken:
a) Geben Sie einen minimalen form-closure Griff fiir ein gleichseitiges Dreieck an.

b) Bestimmen Sie die konvexe Hiille der ausiibbaren wrenches bei Verwendung der L..-Norm, also mit Kontaktkraften
[fello < 1.
c) Entfernen Sie jeweils einen Kontakt aus Ihrem Griff und geben Sie einen wrench an, dem dann nicht mehr widerstanden

werden kann.

Aufgabe 8.2, LMIs:

a) Zeigen Sie, dass es fiir die positive (Semi-)Definitheit einer Matrix A nur auf deren symmetrischen Anteil Agym = 3(A+A")
ankommt. Berechnen Sie dazu 2'(A + A')x.

b) Zeigen Sie, dass die Eigenwerte einer symmetrischen Matrix reell sind.

c) Zeigen Sie, dass die Matrix

positiv definit ist.

Aufgabe 8.3, LMI Softfingerkontakt: Zeigen, Sie dass die Reibungsbedingungen fiir den Softfinger-Kontakt durch die
Matrixungleichung
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gegeben sind. Wie kann diese Matrixungleichung als LMI formuliert werden?



