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Transformaciones Homogéneas

EJEMPLOEJEMPLO:: Represente a partir de una matriz de Transformación
Homogénea, la rotación de α grados sobre el eje x, seguido por una
translación de b unidades, a lo largo del eje x , seguido por una
translación de d unidades en el eje z actual, seguido por una rotación de
θ grados sobre el eje z actual
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Transformaciones Homogéneas

EjercicioEjercicioEjercicioEjercicio1111:::: Represente a partir de una matriz de Transformación Homogénea,
la rotación de -90 grados sobre el eje x, seguido de una translación de
P(5,5,10), seguido por una rotación de 90 grados sobre el eje z actual.
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Transformaciones Homogéneas

EjercicioEjercicioEjercicioEjercicio2222:::: Represente a partir de una matriz de Transformación
Homogénea, la translación de P(-3,10,10), rotación de -90 grados sobre el
eje x, seguido de una rotación de 90 grados sobre el eje yyyy actual.
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Grafique cada una de las operaciones de rotación y translación y verifique el resultado a

partir de la matriz de transformación resultante.



• Ejercicio 3: Un sistema coordenado A, descrito por sus componentes (XA,YA,ZA).
A partir del sistema A, se obtiene un segundo sistema de coordenadas B cuyas

componentes (XB,YB,ZB) se obtienen aplicando las siguientes transformaciones:
Rot(z,90°); Tras(x,L) y una Rot(y,180°). Las dos primeras transformaciones

fueron aplicadas sobre los sistemas móviles y la última sobre el sistema base.

a) Dibuje el sistema B resultante.

b) Calcule la matriz de transformación homogénea AB
A.

c) Un objeto visto desde el sistema A tiene coordenadas (P ,P ,P ). Calcule las
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c) Un objeto visto desde el sistema A tiene coordenadas (PX,PY,Pz). Calcule las

coordenadas de dicho objeto visto desde el sistema B.



Continuación ejercicio 3. Solución…

a) Dibuje el sistema B resultante.
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Continuación ejercicio 3. Solución…

b)     Calcule la matriz de transformación homogénea AB
A.

),()90,()180,( LXTrasZRotYRotA
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Continuación ejercicio 3. Solución…

c) Un objeto visto desde el sistema A tiene coordenadas (PX,PY,Pz) Calcule las 

coordenadas de dicho objeto visto desde el sistema B.
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