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	3 行列
	(3.1) 2x2行列𝐀の固有値,λ-1.、,λ-2.および固有ベクトル,e-1.、,e-2.が与えられているとき、行列の対角化の式を導出せよ。
	(3.2) 次の行列𝐀に関して下記の問いに答えよ．
	(1) 固有値と固有ベクトルを求めよ．
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	(4.4) 周波数が既知で振幅と位相が未知の信号y=Asin(ωt+ϕ)をN回計測し，計測データ𝐲=[,y-1.,,y-2.,…,,y-N.]得た．この計測データにノイズが含まれていることを仮定し，最小二乗法によるフィッティングで振幅Aと位相差Φを求めるための式を導け．

	5 ロボティクス
	下図のロボットシステムに関して以下の問いに答えよ
	(5.1) 関節角θ1，θ2が分かっているとき，先端位置x2,y2を求めよ．
	(5.2) 関節角の速度ω1，ω2が分かっているとき，先端速度vx2,vy2を求めよ．
	(5.3) 前問の結果からヤコビアンを求めよ．
	(5.4) 関節角θ1＝π/4(45度)，θ2＝3π/2(270度)のとき，先端に＋y方向に1の力を出したい．L1=L2=1として，各関節のモータが出力すべきトルクを求めよ．


