Transforma ¢bes geomeétricas

+ transla ¢cao

y
,i‘ Xp' = xp + dx
b
3
yp’' =yp +dy
X
P = [xp yp]
P'= [xp’ yp’
boryp] [xp' yp'] = [xp yp] + [cx dy]
T=[dxdy]
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Transformagbes geométricas

+ Mudan ca de escala

y
b
P Xp' = s xp
X yp'=syp
P =[xp yp]
P'= [xp' yp’
ey [xp'yp'l = [xp ypl . [SX 0 }
fator =s 0 sy

INFO1009 -C. Freitas, UFRGS, 2001 2




Transfomacdes geométricas

+ Rotacao

P =[xp yp]
P'=[xp’ yp’] N

[xp'yp1=[xp yp]. |cosa sen a
angulo = a -sena cos a

Xp’ = Xp COS o - yp sen d

yp’ = Xp sen a + yp cos o
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Representa ¢cdo matricial das

transforma ¢obes 2D

Escala: [xp'yp'11=[xp yp1]. |sx 0

Rotacéo: [xp'yp' 1] =[xp yp 1]. cos a

Tanslagdo: [xp'yp’' 1] =[xpyp1]. 1 0
0 1
dx dy

E se o ponto for representado por matriz coluna?

sena 0
cosa 0
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Transformacgbes em 3D

+ Rotacao

Y
X
em torno de Z em torno de X emtorno de Y
cosa sena O 1 0 0 cosa 0 -sena
-sena cosa O 0 cosao sena 0 1 0
0 0 1 0 -sena cos o sena 0 cosa
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Representacdo matricial das transformagbes 3D

Escala:  [xp'yp'zp'1]=[xp yp zp 1].|sx 0 0 0O
0 sy 0 O
0 0 sz O
0 O 0 1
Tanslacdo: [xp'yp'zp'1]=[xpypzpl]. |1 0O O O
0 1 0 0
0 O 1 0
dx dy dz 1
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Rotacao
em torno de Z:

Rotacgédo
emtornode Y:

Rotacao
em torno de X:

Representacdo matricial (3D)

[xp'yp' zp'l] = [xp yp zp 1].

[xp'yp' zp' 1] =[xp yp zp 1].

[xp'yp' zp'l] = [xp yp zp 1].

cos a

-sena

cos a

sen a

o o o -

sen a

0
cosa O
1
0

0 0

cosa sena

-Ssena cosa

0
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