Transformacoes Geometricas

Coordenadas Homogéneas



Motivacao: representacao de
movimentos e formas




Objetos compostos hierarquicamente
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Hieraquia de transformacoes
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Transformacoes lineares R2— R?
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Transformacoes lineares: escala
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Transformacoes lineares: espelhamento
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Transformacoes lineares: rotacao
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Transformacoes Lineares:
matriz derivada pela geometria
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Mudanca de referéncial
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Para montarmos a matriz que transforma as coordenadas de um refencial xy para
um novo refencial uv basta escrevermos as linhas como sendo os unitarios das
direcoes.
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Mudanca de coordenadas entre
sistemas rotacionados

As coordenas de um ponto rodado de um angulo em
relacao a um sistema sao iguais as coordenadas do
ponto original em relagcao a um sistema que sofre a
rotacao inversa.

Como o novo sistema sofre a rotagao inversa, a matriz
de rotagao € a inversa da matriz que levaria da base
original para a este novo sistema.

As colunas de uma matriz de uma rotacao sao as
transformadas dos vetores da base e a transposta desta
matriz € a sua inversa (rotacao=matriz ortonormal).

Logo as linhas da matriz que escreve uma mudanca
entre bases ortonormais rodadas sao as coordenadas
do vetores da nova base em relagcao a base original.



Transformacoes lineares:
cisalhamento (shear)
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Exemplo de aplicacao do
cisalnamento

plano de projecao




Exemplo de aplicacao do
cisalnamento




Decomposicao Singular de Matrizes

M = USV

rotagoes

diagonal

M = 1 tan30° _ 1 0.5773
0 1 0 1

105773 | 0.601112  0.799165 || 0.752176 0 0.799165 -0.601112
0 1 1-0.799165 0.601112 0 1.329476 || 0.601112  0.799165

1 tan30°| |cos(-53") -sin(-53°) {0.752176 0 }cos(370) -sin(37°)
0 1 | [|sin-53°) cos(-53°) 0 1.329476 | sin(37°)  cos(37°)

Sh_(30°) = R(-53°)S(0.752,1.329)R(37°)



Exemplo: cisalhamento como composicao de
rotacoes e escala
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Transformacoes Geometricas:
Translacao
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Translacdo num plano do R3
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Concatenacao
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Concatenacao
<

P=T,R,ER, T, P




Coordenadas projetivas
(ou homogeéneas)
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Vantagens das coordenadas homogéneas
(pontos no infinito)
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Reta no espaco projetivo




Reta paralelas no espaco projetivo

plano: ax+by+c,w=0 0
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Matriz da Homografia
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[P] : Projetiva
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[N] : Paralelograma para quadrado
unitario




Matriz da Homografia
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Matriz da Homografia
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Transformacoes em 3D
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Rotacao em torno do eixo y
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Rotacao em torno do eixo x
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Rotacao em torno do eixo z
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Rotacoes em torno dos eixos cartesianos
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Transformacao de normais
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