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Transformaces Geométricas

1. Das afirmativas abaixo a correta é:
(a) A translacdo de pontos é feita por soma vetorial nunca como multiplicacédo de matrizes.
(b) Dar um zoom em uma imagem nada mais é do que translada-la para longe do observador.
(c) Para representar qualquer ponto de um plano precisamos de 3 vetores.

2. Quando multiplicarmos todos os pontos de um desenho pela matriz identidade multiplicada por
0,5, temos que:
() Independentemente de sua localizacdo, o efeito apenas sera de suas dimensdes reduzidas de
50%.
(b) O efeito depende de estarmos pré ou p6s multiplicando os pontos.
(c) Pode-se alterar as dimensdes do objeto proporcionalmente nas duas dire¢des e até translada-
lo.

3. A frase completamente certa é:
(a) Usando matrizes 2x2 podemos dar qualquer efeito desejado em uma figura para animéa-la.

(b) A composicéo de diversas transformagdes é dada pela multiplicagdo das matrizes associadas
a estas transformagdes.

(c) Matrizes de rotacdo rodam os objetos em torno do seu centrdide ou centro geométrico.

4. Mostre que a multiplicacdo das matrizes de transformagdo para cada uma das seguintes
seqliéncias de operagdes é comutativa:

(a) duas rotacGes sucessivas

(b) duas translagdes sucessivas

(c) duas escalas sucessivas

(d) duas rotacdes sucessivas em torno do mesmo eixo de rotacéo.

5. Mostre que uma escala uniforme seguida de uma rotagéo define um par de opera¢des comutativas,
mas que, em geral, escala e rotacdo ndo sdo operacdes comutativas.

6. Mostre que a matriz de transformacéao para uma reflexdo em torno da linha y = x é equivalente a
uma reflexao relativa ao eixo x seguida por uma rotacao anti-horaria de 90°.

7. Descreva um procedimento para transformar a descricdo de um objeto poliedral dada em um
sistema de coordenadas Cartesiano para um outro sistema de coordenadas Cartesiano definido
em relagéo ao primeiro.

8. Porque usamos coordenadas homogéneas para especificar transformacgdes geométricas em CG?



9. Suponha que um certo objeto O, bidimensional, deva ser rotacionado de 60 graus em torno do
ponto (0,1), sofrendo a seguir uma escala uniforme de fator 3, e depois uma translagdo para o
ponto (3,1). Dé a representacdo da matriz composta de transformacdo que implementa essa
sequéncia de operagdes.

10. Escreva a sequéncia de matrizes que envolveria a animacdo de cada um dos exemplos abaixo.
Pode representar os objetos envolvidos com gréficos.
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Uma estrutura com 3 balangos e outra com 2 gangorras que se movam na forma usual
destes objetos, mas sem sincronismo.

Um caminhdo cuja cacamba abaixe e levante e as rodas girem enquanto o caminham se
move.

Uma asa delta que gira em torno dos seus 3 eixos, um de cada vez.

Um ventilador cujas pas girem de forma usual enquanto ele se move em torno de seu eixo
vertical.

Uma grua que gire sua lanca em torno do seu eixo vertical e que tenha uma carga na ponta
que suba e desca.

Um guindaste com 2 articulagGes giratorias que girem enquanto ele se move.

Um rob6 que se dobre em torno de sua cintura e abra os bragos.

Uma "cabeca™ que gire em torno de seu "pescogo™ como nos movimentos de "sim™ e "ndo".
Um boneco que mova as pernas e estique o0 nariz.

Uma bailarina que gire em torno de si mesma e dobre uma das pernas.

Projecdo

1. Qual a principal diferenca entre projecéo ortogréfica e proje¢do perspectiva? Sugestdo: defina as
duas.
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Deduza a matriz de proje¢do ortogonal quando o plano de proje¢do é o plano z=0.
Deduza a matriz de proje¢do ortogonal quando o plano de proje¢do é o plano z=Tz.

4. Descreva e ilustre a deducéo da matriz de projecdo perspectiva (use o principio de similaridade
de tridngulos).

Modelagem Geométrica

(a) Escreva a equacao paramétrica e a equacao implicita do circulo de centro no ponto (2,3) e raio 5.

(b) Explique o papel dos pontos de controle e dos polindmios de Berstein na formulacdo da Curva
de Bézier.

(c) No espaco bidimensional (X,Y), dados os pontos P1 = (1,1), P2 = (2,4), P3 = (5,4) e P4 = (6,1),
especifique a funcdo paramétrica de Bézier que define a curva que passa por P1 e P4. Faca o
esboco da curva.

(d) O toroide (torus) € uma superficie de revolugdo (Figura abaixo), vista em aula, que tem como
curva geratriz uma circunferéncia C afastada da origem. Descreva a equagdo paramétrica do
toroide a partir da circunferéncia C (sugestdo: veja o programa torus.c no site da disciplina).

(e) Deduza a equagdo de uma superficie de revolugdo S(u,v) a partir de uma curva geratriz P(u) que
gira em torno do eixo Y.



