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Transformac6es Geometricas 3D

Extensdo dos Métodos 2D incluindo agora a coordenada Z.

Transformacoes:
 Translacéo Sistema de coordenadas 3D:
» Escalamento Regra da Mao Direita
* Rotacéo f
Eixo de Direccéo da
rotacio rotacao positiva
X y para z ' 11
| =)
y Z para X e
Z X paray £
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Translacao

Translacao de um Ponto
y (X, =X+T,

yt — y+Ty
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A Translacao de um Objecto é efectuada aplicando a operacao a cada um dos
seus vertices. y
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Escalamento

Em relacédo a origem:
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Escalamento

Em relacdo a um ponto arbitrario:
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Rotacao

« Em 2D o eixo de rotacéo € perpendicular ao plano XY

« Em 3D o eixo de rotacao podera ser
— X,youz
— Um eixo colocado arbitrariamente no espaco

Em torno do eixo z = z constante

(X, = Xcos(a) — ysin(a)
N 3 Vg, = Xsin(a)+ ycos(a)

\ Zp, =1
' X 'x., | [cos(a) —sin(a) [0] O
z Ve, sin(a) cos(a) (0] O
2| |0 0 |1/ 0
1 0 0 01
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Rotacao

e

Em torno do eixo x > X constante Xg, = X

.

Yo, = YCOS(a) —zsin(a)
| Zp = Y SIN(a) +zcos(a)
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L~ Xo | L0 0 0

/ Yex | ||O] cos(a) —sin(a) O
’ z.. | [0 sin(@) cos(@) Of
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Em torno do eixoy - y constante

N, [ Xq, | | cos(a) 0/ sin(a) 0][x
Yey | |0 1. 0 0|y

N ) Zay | —sin(a) 10| cos(a) 0]z
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Rotacao

Rotacdo em torno de um eixo colocado arbitrariamente no espaco 3D:

1. Aplicar a translacdo que coloque o eixo de rotacéo a passar pela origem do
sistema de coordenadas.

2. Rodar o objecto de modo a que o eixo de rotacao coincida com um dos eixos de
coordenadas.

3. Aplicar a rotacao pretendida sobre esse eixo.
4.  Aplicar a rotacao inversa do ponto 2.
5. Aplicar a translacao inversa de 1.
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Exerciclos

4. Pretende-se realizar a seguinte sequéncia de transformacoes geométricas 3D: [
. “Espelho™ no plano y=k:

I
2. Ampliacdo de .§ vezes, na dimensao y.

-]

[

3. Rotacdo de |a| no sentido dos ponteiros do relogio, para quem observa de y=ee para
y=0.

a)- Determine a matriz de transformacdo equivalente.

b)- Serd possivel obter o mesmo resultado, com as mesmas operagoes por outra ordem?

tn

Um parafuso encontra-se, no espaco 3D, de tal forma que o seu ¢ixo 4

coincide com a recta x=40, 7=20. A rosca do parafuso ¢ direita ¢ faz

o parafuso avancar 2 unidades por volta.

a)- Calcule a matriz de transformagdo geométrica 3D que traduz o 74L'\
movimento do parafuso quando este roda de 10° no sentido

[

1

indicado na figura
b)- Diga se seriam suficientes os dados fornecidos se, além dos movimentos enunciados,
o parafuso fosse tambeém alvo de um escalamento S(1, 1.2, 1).
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