
 

情况一：旋转向量 坐标系不变 

 

情况二：旋转坐标系，在旋转后的坐标系中表示原来那个向量 

 

 

 

 

 

 

 

 



在另一篇文章里，给出的公式也是相同的 

 

 

 



但是在 PX4 里 

 

可以看到 

 

旋转向量 vector 

在 frame b 中用 v_b 表示  在 frame n 中用 v_n 表示 

然后四元数 quaternion q_nb 表示 frame b to n 

那么按照前面两类四元数旋转的公式 这里应该是坐标系旋转后，在旋转后的坐标系中表示

向量 v，应该用第二个公式 

V_n = q* × v_b × q 

 

但是这里是反的 

 

 

 

 

 

 

 

 



这里也是一样，比如 conjugate  

Q_21 描述 frame 1 到 2 的旋转  

那么我觉得 v_2 应该是 q_21^-1 * v_1 * q_21 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

这是 ETH 写的关于四旋翼控制的一篇文章，应该就是开发 PX4 的团队 

（17）这个公式是在一个坐标系中旋转向量的公式，和 px4 里面的不是一类情况 

 

 

 



 

只有一篇文章里截图的公式看起来和 PX4 中一样 

旋转坐标系，q 表示动坐标系（机体系）绕单位向量、旋转某个角度到静坐标系（惯性系）

的四元数，在静系 n 系中 Rn 的表达，和 PX4 中的公式一样，但是和前面其他资料的公式都

不一样 


